


tesw -Cas zahajeni varovani systému CSWS (s)

Dal3i terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS (www.itsterminology.org).
4 Klasifikace

Systém CSWS popsany v této normé je pouze jediného typu.

5 PoZadavky

Zde jsou popsany matematicko-fyzikaIni zavislosti, jez byly pouZzity pro navrh systému CSWS. Zejména se jedna o stanoveni prahovych rychlosti pro varovani, vymezeni bodu zajmu cilového oblouku, zdkladnf
tvary smérovych obloukd &i poloméry zakfiveni poZzadované pro dosahovany stav. popis kapitoly zde... (0 &em je z Eeho se sklada...)

5.1 Zakladni funkéni princip

Zakladni funkeéni pristupy jsou zndzornény na nasledujicim obrazku 1.

Obrazek 1 - Diagram pFechodovych stavu s!

mu CSWS (obr. 1 normy)

Tvary pfechodovych podminek jsou nasledujici:
® podminky, kdy systém CSWS pfechdzi ze stavu vypnuto / OFF do stavu zapnuto / ON
e podminky, kdy systém CSWS prechazi ze stavu ON do stavu OFF

Systém CSWS poskytuje minimalné nasledujici provozni a pfechodové stavy, které predstavuji zékladni popis chovani systému CSWS:
® V pohotovostnim stavu musi byt systém CSWS schopen vyhodnotit aktiva¢ni kritéria a rozhodnout, zda bude vydano varovéani. Pokud se systém rozhodne zahajit varovani, je varovani vydano okamzité.
® Ve stavu, kdy systém CSWS neni dostupny, neni varovani provadéno i pfesto, Ze varovna kritéria jako poloha pfedmétného vozidla jsou monitorovana, ale neni provadéna kontrola tohoto stavu.
® Ves é .

CSWS, kdy neni poskytovano varovani, systém musi vyhodnocovat aktiva¢ni kritéria. V tomto Sak nesmfi provadét varovani.

® Pokud jsou aktivani kritéria spInéna, systém musi pFejit ze stavu, kdy neni varovani poskytovano, do stavu, kdy je varovani poskytovéno. Tento prechod musi byt automaticky.

5.2 Funkéni popis

Systém CSWS se sklada z prostiedk( pro uréeni poloméru kfivosti pozemni komunikace, prostifedk( pro stanoveni relativni polohy pfedmétného vozidla z bodu zajmu na oblouku, prostfedkd na uréeni
rychlosti pohybu vozidla, prostfedk( na stanoveni limitni rychlosti v bodé zajmu na oblouku a prostiedk( pro poskytnuti varovani fidice.

5.2.1- 5.2.7 Tyto podkapitoly pFinasi zakladni matematické vztahy, jez byly vyuZity pfi navrhu varovnych strategii systému CSVS, napf. vypocet casovych kritérii pro rozhodovani systému.

5.2.8 Pfimé&renost varovani v pfipadé vicendsobného oblouku

Vicenasobné zakfiveni je vyznamny pFipad pro systém CSWS. Je dileZité uvést, Ze je obtizné pro tfeti stranu v testu posoudit, zda je varovani zahéjeno v nejblizsim oblouku nebo aZ v nésledujicim oblouku,
nebot vyrobci mohou nastavit hodnotu parametru systému tesy , stejné tak jako pouZité varovné algoritmy, podle vlastnich preferenci. Jsou stanoveny dva pripady, jeZ maji byt uvaZeny za Gcelem potvrzeni,
zda varovani bylo zahajeno pfed obéma limitnimi vzdalenostmi Swarn_min1 a Swarn_min2, viz obrazek 2.

Obréazek 2 - Popis pfipadu 1 (obr. 7 normy)

5.3 Zakladni rozhrani Fidice a moZnosti zasahu systému

V této ¢asti jsou popsany pozadavky na hmatové a provozni prvky rozhrani HMI véetné reakci systému. popis

5.3.1 Provozni prvky a reakce systému

Ridi¢ musi byt varovan, jakmile systém prejde do stavu varovani, prostfednictvim nezavislého & kombinovaného propojeni vizualnich, akustickych, a/nebo hmatovych prvk.

Ridi¢ musi byt informovén o situaci, kter4 ma za nasledek aktivaci a deaktivaci systému CSWS a o omezenich vykonovych parametri systému prostfednictvim navodu k obsluze vozidla.

Pokud systém CSWS neni z divodu z&vady systému k dispozici, fidi¢ o tom musi byt informovan a popis zpravy musi byt uveden v navodu k obsluze vozidla.

5.4 Provozni limity

Systém musi byt schopen provozu pfi viech rychlostech vy3sich neZ Vmin. Hodnota Vmin miiZe byt zvolena vyrobci.
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Prostfedky pro urceni polohy vozidla, jakym je jednotka Globalniho Navigacniho Satelitniho Systému (GNSS), nemusi byt pIné funkéni v zavislosti na Clenitosti terénu a pFitomnosti okolnich staveb. Toto by
mélo byt uvedeno v navodu k obsluze vozidla.

6 Testovaci metody hodnoceni vykonu

Zahrnuje zakladni podminky pro realizaci zkousky systému CSWS vcetné podrobného postupu testovani. Napfiklad jsou zde obsaZeny priklady pro navrh zkuSebni drahy v ptipadé jednoduchého smérového
oblouku s polomérem k¥ivosti mensim nez 40 m a polomérem kfivosti vétsim nez 200m.

6.1 Klimatické podminky zkousky

Zkouska musi byt provedena na rovném, suchém a Cistém asfaltovém nebo betonovém povrchu.
Teplotni rozsah musi byt v rozmezi stanoveném normou.

Viditelnost v horizontalnim sméru musi byt vétsi neZ hodnota stanovena normou.

6.2 Podminky pro zkuSebni drahu

Stanovuje podminky, jeZ jsou kladeny na testovaci drahu z hlediska smérového a vy3kového vedeni trasy véetné navrhu polomért smérového oblouku.

6.3 Podminky pro zkuSebni vozidlo

Hmotnost zkuSebniho vozidla musi byt v rozmezi mez celkovou pohotovostni hmotnosti vozidla (véetné maziv, chladici kapaliny, napiné do ostfikovacl, pohonnych hmot, nahradniho kola, hasiciho pfistroje, standardni sady
nahradnich sou¢éstek, zakladacich klinii a standardni brasny na naradi) plus fidi¢ a testovaci vybaveni (spole¢na hmotnost fidi¢e a testovaciho vybaveni nesmi prekrocit hmotnost stanovenou normou) a nejvy$si povolenou
celkovou hmotnosti (stanovenou spravnim tfadem jako maximalni).

6.4 Instalace a konfigurace zkuSebniho systému

Systém CSWS musi byt nainstalovan a nakonfigurovan v souladu s pokyny vyrobce. V pfipadg, Ze systém vyZaduje pro svou ¢innost digitadIni mapovy podklad, je ¢ast tohoto mapového podkladu, kterd simuluje
(nebo vyjadFuje) zkusebni drahu, instalovéna pro Gcely testu do systému CSWS. Systém musi byt béhem testu v provoznim stavu.

ZkuSebni dradha musi byt umisténa v otevieném prostoru, tak aby pfijima¢ GNSS fungoval spravné.

Systém CSWS, ktery ziskava poznatky o jizdni trase prostiednictvim informaci z pfedchazejici jizdy, miZe nacist idaje o trase pfedem, aby je mohl nasledné vyuZit pro vypocet poloméru kfivosti.

K provedeni této zkousky mohou byt vyuZity vrstvy silni¢ni mapové databéaze dané zkusebni drahy.

Pokud je systémem CSWS provadén Test B na virtudlnim smérovém oblouku, musi byt systémem CSWS zajiSténa kontrola, zda je odpovidajici virtudlni mapové databdze nactena.

6.5 ZkuSebni postup
Nasledujici parametry musi byt pfedmétnym testovacim vozidlem zaznamendvény s moZnosti jejich obnoveni v pfipadé ztraty: ¢as varovani; poloha varovani; rychlost pfedmétného vozidla na zacatku
varovani.

Véechna varovéni, jeZ nastala b&hem zkou$ky, musi byt zaznamenéna. Data musi byt obnovitelnad prostfednictvim jiného méficiho zafizeni, nez je systém CSWS. Pfesnost zkusebniho zafizeni musi byt
uvedena ve zkuSebni zprave.

Spolecné se zaznamenanymi daty musi byt pfiloZzen skutecny tvar zkusebni drahy, ktery obsahuje polomér kfivosti zkuSebniho oblouku a polohu bodu zajmu cilového oblouku.
Pfiloha A Popisy oblouk (informativni)

Pfiloha obsahuje grafické popisy smérového oblouku, body zajmu oblouku a body zajmu cilového oblouku. Smérové oblouky mohou byt rozdéleny do péti skupin. Typy smérovych oblouki jsou popsany
Vv tabulce A.1.

Pfiloha B  Funkéni principy (informativni)
Tato pfiloha popisuje funkéni principy systému CSWS, viz obrazek 3 nize.

a) Systém CSWS kontroluje pfi jizdé pfedmétného vozidla okamZité zakFiveni pozemni komunikace v ramci dohledové vzdalenosti fidice. Dale jsou kontrolovany podminky kfivosti a vybrany body zajmu
oblouku.

b) Pokud jsou aktivacni kritéria spInéna, systém CSWS prechdzi do pohotovostniho stavu. Systém posuzuje, zda by mélo ¢i nemélo byt vydano varovani. Pokud se systém rozhodne vydat varovani, je varovani
zahéjeno okamZité.
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Obrézek 3 - Funkéni principy systému CSWS (obr. B.1 normy)
Pfiloha C Vypocet minimalni hodnoty AOC (informativni)

Systém CSWS je zamyslen na sniZeni nebezpeti pfi prijezdu smérovym obloukem. PFi stejném poloméru kfivosti smérového oblouku muZe byt nebezpei mensi, pokud je hodnota AOC (Ghel smérového
oblouku) nizsi, viz obrézek C.1 normy.
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