ISO 11067 - Inteligentni dopravni systémy - Systém varovani pred
nadmérnou rychlosti vozidla pri vjezdu do zatacky - Funkcni
pozadavky a zkusebni postupy

Aplikacni oblast: Varovné a kontrolni systémy ve vozidle a na pozemni komunikaci

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2015, 27 stran

Zavedeni normy do €SN: originalem

Rok zpracovani extraktu: 2015

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy
Téma normy: vozidlové asistencni systémy ridice

Charakteristika tématu: prechodové stavy kontrolni funkce metody testovani a jejich vyhodnoceni diagnostické funkce

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztah( objektt

popis strategie fizeni; popis provoznich parametrd a odezvy systému; popis minimalnich funkénich pozadavkd

Popis procesu / funkce / zpusobu pouziti

varovat ridice pred neprimérenou rychlosti vozidla pri vjezdu do smérového oblouku

Popis rozhrani / APl / struktury systému

klasifikace systémi s ohledem na topologické parametry pozemni komunikace; specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limitQ

Definice konstant / rozsahtli / omezeni

specifikace parametr ¢asovych kritérii pro rozhodovani systému; specifikace parametrd detekéni zény ve 2D; specifikace
provoznich limitd systému; specifikace minimalni hodnoty Ghlu smérového oblouku

Uvod

Hlavni funkci systému Curve Speed Warning Systems (CSWS) je varovat fidice pred nebezpedim zplsobenym
neprimérenou rychlosti vozidla pred blizicim se smérovym obloukem. Systém vypocitd aktudlni polohu vozidla
s ohledem na nadchézejici smérovy oblouk a stanovi varovnou limitni rychlost, pfi niz jesté mlzZe vozidlo tento smérovy
oblouk bezpecné projet. Jestlize rychlost vozidla tuto limitni hodnotu prekroci, systém varuje ridice za Ucelem snizeni
rychlosti predmétného vozidla na takovou hodnotu, kterd umozni bezpec¢ny prdjezd nasledujicim smérovym obloukem.
Systém CSWS nezahrnuje automatické intervencni funkce nebo prostredky fizeni vozidla, které by zajistily pozadovanou
rychlost.

Poznédmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejiméa pGvodni ¢islovani kapitol.
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Uziti
Tato norma slouzi ke stanoveni jednotného rozhrani a funkénich pozadavk( pro systém CSWS a jeho integraci do
ostatnich asisten¢nich a podptrnych systémd.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfindsi norma technické informace a specifikaci
pozadavk{ na zavadéni systému CSWS do vozidel.

Pro vyrobce vozidlovych systém( a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoze definuje provozni
pozadavky vcetné technickych parametrd a dale poZzadavky na testovani systému.

1. PFredmét normy

Tato norma obsahuje zakladni strategii varovani, minimalni funkéni pozadavky, zakladni prvky rozhrani ridi¢e, minimalni
pozadavky na diagnostiku a odezvu na poruchové stavy, funkéni pozadavky a zkuSebni postupy pro systémy CSWS.
Odpovédnost za bezpecné ovladani vozidla vzdy zlstava na ridi¢i. Norma je zamyslena pro vyuziti systému ve vozidlech
se Ctyfmi a vice koly.

2. Terminy a definice

Kapitola obsahuje 26 termind a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:
predmétné vozidlo (subject vehicle)

vozidlo vybavené systémem CSWS vztazené k predmétu normy ISO 11067

funkcni stavy systému (system states)

jeden nebo vice stavl nebo fazi ¢innosti systému (viz obrazek 1)

smérovy oblouk (curved road)

Usek pozemni komunikace, kde polomér zakfiveni je mensi nebo roven Rc

POZNAMKA 1 k heslu Rc oznacuje maximalni polomér zakfiveni, jez je povazovan pro G¢ely potenciélniho varovani
systému CSWS za bod zdjmu oblouku (viz kapitola 5.2.2).

bod oblouku (curvature point)
libovolné body na smérovém oblouku, které maji pridruzenou polohu a hodnotu krivosti
varovna prahova rychlost Vwt (warning threshold speed)

prahova rychlost vozidla uzivana k rozhodnuti, zda je varovani systému CSWS vyzadovéno

POZNAMKA 1 k heslu Pokud je namé&Fena hodnota rychlosti vozidla vét3i neZ tato prahova hodnota, systém CSWS zahaji

varovani ridi¢e. Tato prahova hodnota se nachazi pod maximalni hodnotou rychlosti stanovenou k projeti nasledujici
zatacky na zdkladé navrzeného pri¢ného zrychleni.

reak¢ni cas Fidice tresp (driver response time)

reakcni ¢as ridice je ¢as od pocatku udalosti smérujici ke zméné rychlosti do okamziku, kdy ridi¢ zacne ovladat brzdovy

jednoduchy oblouk (single curve)

jednoduchy smérovy oblouk s konstantnim polomérem krivosti oddéleny od ostatnich smérovych oblouk

POZNAMKA 1 k heslu Mze zahrnovat klotoidu.

uhel smérového oblouku AOC (angle of curved road)

stfedovy Uhel mezi pocate¢nim bodem oblouku a koncovym bodem oblouku
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POZNAMKA 1 k heslu Viz kapitola 5.2.3 ilustrativni popis.

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology.

3. Symboly a zkratky

Tato kapitola obsahuje 28 symbold vztahujicich se k pfedmétu normy, z nichz nejdilezité&jsi jsou nasledujici:

i A T A . . 2
ad_req minimalni poZzadované zpomaleni (m/s)
ad_max_ maximalni brzdné zpomalenf (m/sz)
alateral_max- maximalni prahové hodnota pficného zrychleni, od které se vozidla projizdé€jici obloukem
pozemni komunikace mohou odchylit (m/sz)

dax N2 Useku smérového oblouku, maximalni vzdélenost od bodu naché&zejiciho se na spojnici dvou

sousednich topologickych bodl pozemni komunikace, k bodu nachazejicim se na daném Useku oblouku (m)

Rmax- horni prahova hodnota poloméru kfivosti vztazend k provoznimu rozsahu systému (m)

Vmin-minimélnl' provozni rychlost systému CSWS (m/s)

Vmax-maximélm’ provozni rychlost systému CSWS (m/s)

tCsw -cCas zahajeni varovani systému CSWS (s)

Dalsi 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-fyzikalni zavislosti, jez byly pouzity pro navrh systému CSWS. Zejména se jednd
o stanoveni prahovych rychlosti pro varovani, vymezeni bodu zadjmu cilového oblouku, zakladni tvary smérovych
obloukd ¢i poloméry zakfiveni poZzadované pro dosahovany stav. popis kapitoly zde... (o ¢em je z ¢eho se sklada...)

5.1 Zakladni funkéni princip

Zakladni funkéni pristupy jsou zndzornény na nasledujicim obrazku 1.
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Tvary prechodovych podminek jsou nasledujici:

e podminky, kdy systém CSWS prechdzi ze stavu vypnuto / OFF do stavu zapnuto / ON
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e podminky, kdy systém CSWS prechazi ze stavu ON do stavu OFF

Systém CSWS poskytuje minimalné nasledujici provozni a prechodové stavy, které predstavuji zédkladni popis chovani
systému CSWS:

¢ V pohotovostnim stavu musi byt systém CSWS schopen vyhodnotit aktivacni kritéria a rozhodnout, zda bude
vydano varovani. Pokud se systém rozhodne zahdjit varovani, je varovani vyddno okamzité.

e Ve stavu, kdy systém CSWS neni dostupny, neni varovani provaddéno i presto, Ze varovna kritéria jako poloha
predmétného vozidla jsou monitorovana, ale neni provddéna kontrola tohoto stavu.

e Ve stavu systému CSWS, kdy neni poskytovadno varovani, systém musi vyhodnocovat aktivac¢ni kritéria. V tomto

e Pokud jsou aktivacni kritéria spinéna, systém musi prejit ze stavu, kdy neni varovani poskytovano, do stavu,
kdy je varovani poskytovdno. Tento prechod musi byt automaticky.

5.2 Funkéni popis

Systém CSWS se skladé z prostfedkl pro urceni poloméru krivosti pozemni komunikace, prostfedkl pro stanovenfi
relativni polohy predmétného vozidla z bodu zadjmu na oblouku, prostfedkl na urleni rychlosti pohybu vozidla,
prostredkd na stanoveni limitni rychlosti v bodé zajmu na oblouku a prostredkl pro poskytnuti varovani ridice.

5.2.1- 5.2.7 Tyto podkapitoly prinasi zakladni matematické vztahy, jez byly vyuzity pfi ndvrhu varovnych strategif
systému CSVS, napr. vypocet ¢asovych kritérii pro rozhodovani systému.

5.2.8 Primérenost varovani v pripadé vicenasobného oblouku

Vicenasobné zakriveni je vyznamny pripad pro systém CSWS. Je dilezité uvést, Zze je obtizné pro treti stranu v testu
posoudit, zda je varovani zahajeno v nejblizSim oblouku nebo az v nasledujicim oblouku, nebot vyrobci mohou nastavit
hodnotu parametru systému tCSW , stejné tak jako pouzité varovné algoritmy, podle vlastnich preferenci. Jsou stanoveny
dva pripady, jez maji byt uvadzeny za Ucelem potvrzeni, zda varovani bylo zahdjeno pred obéma limitnimi vzdalenostmi
Swarn_minl a Swarn_min2, viz obrézek 2.
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Obrazek 2 - Popis pfipadu 1 (obr. 7 normy)

5.3 Zakladni rozhrani fidice a moznosti zdsahu systému
V této Casti jsou popsany pozadavky na hmatové a provozni prvky rozhrani HMI vCetné reakci systému. popis
5.3.1 Provozni prvky a reakce systému

Ridi¢ musi byt varovan, jakmile systém prejde do stavu varovani, prostfednictvim nezdvislého & kombinovaného
propojeni vizudlnich, akustickych, a/nebo hmatovych prvka.

Ridi¢ musi byt informovan o situaci, kterd méa za nasledek aktivaci a deaktivaci systému CSWS a o omezenich
vykonovych parametrd systému prostrednictvim navodu k obsluze vozidla.

Pokud systém CSWS neni z divodu zavady systému k dispozici, fidi¢ o tom musi byt informovan a popis zpravy musi byt

uveden v nadvodu k obsluze vozidla.

5.4 Provozni limity

Systém musi byt schopen provozu pri véech rychlostech vyssich nez Vmin. Hodnota Vmin mdze byt zvolena vyrobci.

Prostredky pro urceni polohy vozidla, jakym je jednotka Globdalniho Navigac¢niho Satelitniho Systému (GNSS), nemusi byt
plné funkéni v zavislosti na ¢lenitosti terénu a pritomnosti 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. Napriklad jsou
zde obsazeny priklady pro navrh zkuSebni drahy v pripadé jednoduchého smérového oblouku s polomérem krivosti
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 horizontdInim sméru musi byt vétsi nez hodnota stanovena normou.

6.2 Podminky pro zkusebni drahu

Stanovuje podminky, jez jsou kladeny na testovaci drdhu z hlediska smérového a vysSkového vedeni trasy véetné navrhu
polomérd smérového oblouku.

6.3 Podminky pro zkusebni vozidlo

Hmotnost zkuSebniho vozidla musi byt v rozmezi mezi celkovou pohotovostni hmotnosti vozidla (véetné maziv, chladici
kapaliny, naplné do ostrikovacd, pohonnych hmot, ndhradniho kola, hasiciho pfistroje, standardni sady nahradnich
soucastek, zakladacich klinG a standardni brasny na naradi) plus fidi¢ a testovaci vybaveni (spole¢na hmotnost ridi¢e

a testovaciho vybaveni nesmi prekrocit hmotnost stanovenou normou) a nejvyssi povolenou celkovou hmotnosti
(stanovenou spravnim Gradem jako maximalni).

6.4 Instalace a konfigurace zkusebniho systému

Systém CSWS musi byt nainstalovan a nakonfigurovan v souladu s pokyny vyrobce. V pfipadé, ze systém vyZaduje pro
svou cinnost digitadlni mapovy podklad, je ¢ast tohoto mapového podkladu, kterd simuluje (nebo vyjadruje) zkuSebni
drdhu, instalovéna pro Ucely testu do systému CSWS. Systém musi byt béhem testu v provoznim stavu.

Zkusebni drdha musi byt umisténa v otevieném prostoru, tak aby prijimac GNSS fungoval spravné.

Systém CSWS, ktery ziskdva poznatky o jizdni trase prostrednictvim informaci z predchazejici jizdy, mdze nacist Gdaje
o trase predem, aby je mohl nasledné vyuzit pro vypocet poloméru krivosti.

K provedeni této zkousky mohou byt vyuzity vrstvy silni¢ni mapové databdze dané zkusebni drahy.
Pokud je systémem CSWS provadén Test B na virtudlnim smérovém oblouku, musi byt systémem CSWS zajisténa

kontrola, zda je odpovidajici virtudlni mapova databaze nactena.

6.5 ZkusSebni postup

Nasledujici parametry musi byt pfredmétnym testovacim vozidlem zaznamenavany s moznosti jejich obnoveni v pfipadé
ztraty: ¢as varovani; poloha varovani; rychlost predmétného vozidla na za¢atku varovani.

VSechna varovani, jez nastala béhem zkousky, musi byt zaznamenana. Data musi byt obnovitelnd prostrednictvim
jiného mériciho zafizeni, nez je systém CSWS. Presnost zkusebniho zafizeni musi byt uvedena ve zkusebni zpraveé.

Spole¢né se zaznamenanymi daty musi byt pfilozen skutecny tvar zkuSebni drahy, ktery obsahuje polomér kfivosti
zkuSebniho oblouku a polohu bodu zajmu cilového oblouku.

PFiloha A Popisy obloukt (informativni)

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

Priloha B Funk¢ni principy (informativni)
Tato priloha popisuje funkéni principy systému CSWS, viz obrazek 3 nize.

a) Systém CSWS kontroluje pri jizdé predmétného vozidla okamzité zakriveni pozemni komunikace v rémci dohledové
vzddlenosti fidice. Dale jsou kontrolovany podminky krivosti a vybrany body zdjmu oblouku.

b) Pokud jsou aktivacni kritéria splnéna, systém CSWS prechazi do pohotovostniho stavu. Systém posuzuje, zda by mélo
¢i nemélo byt vydéno varovani. Pokud se systém rozhodne vydat varovéani, je varovani zahdjeno okamzité.
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Obrazek 3 - Funk¢ni principy systému CSWS (obr. B.1 normy)

Priloha C Vypocet minimalni hodnoty AOC (informativni)

Systém CSWS je zamyslen na snizeni nebezpedi pfi prljezdu smérovym obloukem. Pri stejném poloméru krivosti
smérového oblouku mlze byt nebezpedi mensi, pokud je hodnota AOC (Ghel smérového oblouku) nizsi, viz obrazek C.1
normy.
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