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Aplikační oblast: Varovné a kontrolní systémy ve vozidle a na pozemní komunikaci

Ročvt styan: 1á

daávr vní noyme r o Sué : p0evzetím ori, inglu
Tok CpyahoáÚní v, tyaktě: 122č
ukěpina týmat: inteli, entní dopravní systémy
cýma noyme: vozidlové asistenřní systémy 0idiře
Pz ayaktvyistika týmatě: p0echodové stavy kontrolní funkce metody testovgní a jejich vyhodnocení

ůáor j áesá/ tlvní áf hz or isvk

popis systému

Ropis ayhz itvktěyej z ivyayhz ivj yolí a áCtaz ž  obIvktž

popis strate, ie 0ízení; popis provozních parametrů a odezvy systému; popis strate, ie varovgní

Ropis pyohvsě D gěnkhv D Cpž sobě poěOití

varovat 0idiře p0ed p0ítomností p0ekgbek nachgzejících se v drgze vozidla p0i couvgní p0i vyěěích rychlostech

Ropis yoCz yaní D AR1 D styěktěye sestýmě

klasifikace systémů s ohledem na sledovanou ož last okolo vozidla specifikace HMI rozhraní

– vginihv pyotokolě D alFoyitmě D áf počtě

definice testovacích metod;

– vginihv yvpyvCvntahv r at D geCikÚlníz o áf Cnamě

definice rozsahu detekce; definice chyž ných reakcí; definice provozních limitů kritéria pro aktivaciódeaktivaci systému; specifikace
samokontroly systému

– vginihv konstant D yoCsaz ž  D omvCvní

specifikace parametrů detekřní zxny ve . T ; klasifikace parametrů systému podle detekřních rozsahů

ž ( gí

Aato norma než yla dosud zavedena do CS( ) :e souřgstí norem zam30ených na vozidlové asistenřní a varovné systémy) NňPE
p0edstavují detekřní za0ízení s ž ezkontaktními senzoryš které pomghají 0idiři p0i niběích ab st0edních rychlostech p0i couvgní)
Ayto systémy detekují a varují 0idiře p0ed ož jekty nachgzející se v drgze vozidla) Ve srovngní se za0ízeními pro podporu jízdy
jen p0i pomalých rychlostechš jejichb hlavním významem je asistence p0i parkovacích manévrechš je ?řelem NňPE pomoc p0i
couvgní p0i vyěěích rychlostech na delěí vzdglenosti) NňPE systémy pořítají dynamický odhad než ezpeří kolize únap0íklad vyubití
al, oritmu řas do kolizeK a varují 0idiřeš jehob okambitg pozornost je vybadovgna z důvodu p0edejití kolize s detekovanou
p0ekgbkou)

 

ďozngmkaF NRtrakt uvgdí vyž rané kapitoly popisovaného dokumentu a p0ejímg původní říslovgní kapitol)

z husS

Vyubití normy lze spat0it pro výrož ce motorových vozidelš dodavatele ori, inglního p0ísluěenstvíš autorizované zkuěež ny
silniřních vozidelš certiLkařní ř i homolo, ařní laž orato0e a dalěí) Aato mezingrodní norma je zam30ena na lehkg vozidla ú nap0)
osož ní vozidlaš pick-upyš lehkg dodgvkovg vozidla a sportovní vozy mimo motocyklůK) ( orma stanovuje minimglní funkřní
pobadavkyš které 0idiř od systému můbe ořekgvatš jako detekce a informace o p0ítomnosti významné p0ekgbky v detekřním
pgsmu) ( orma rovn3b stanovuje minimglní pobadavky pro indikaci poruchy systému) T gle zahrnuje pravidla pro strate, ii
poskytovgní ož ecných informací avěak ž ez omezení na druh poskytované informace ři zož razovací systém) NňPE systémy jsou
zamýěleny jako dopln3k vnit0ních a vn3jěích zp3tných zrcgtekš ne věak k eliminaci pot0ež y t3chto zrcgtek) Eutomatické zgsahy
únap0íklad poubití ž rzd k odvrgcení nehody mezi p0edm3tným vozidlem a p0ekgbkouK nejsou zahrnuty v této norm3)

Aato technickg norma můbe ž ýt vyubita i v jiných normgch rozěi0ujících podrož n3 NňPE systémyš nap0íklad pro pot0ež y
speciLkace ngvrhu senzorů než o deLnice vyěěí ?rovn3 funkcionality) :ejí vyubití lze spat0it pro výrož ce motorových vozidelš
dodavatele ori, inglního p0ísluěenstvíš autorizované zkuěež ny silniřních vozidelš certifikařní ř i homolo, ařní laž orato0e a dalěí)

Ryo áf yobhv CaříCvní a r or aáatvlv r opyaáníhz  tvlvmatihkf hz  sestýmž  tato norma ož sahuje důlebité pokynyš jaké funkřní
pobadavky mají takovéto systémy spl– ovat a technické parametry pro jejich zkouěení)
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a cílovým vozidlem dle vzorce pro výpočet dmax.

 

Obrázek 3 – Detekční zóny

 

Jestliže bude cílové vozidlo v rozsahu vzdáleností d0 a d1, tak systém ACC bude detekovat přítomnost tohoto vozidla, ale nebude
měřena vzdálenost ani relativní rychlost mezi cílovým a předmětným vozidlem.

Pokud je vzdálenost cílového vozidla menší než d0, tak systém ACC nebudedetekovat přítomnost žádného vozidla.

6.2.4.3 Výběr cílových vozidel

Pokud se na rovné vozovce vyskytuje více než jedno cílové vozidlo (pro úrovňové třídy II+III+IV), bude pomocí systému ACC
vybráno cílové vozidlo jedoucí v dráze předmětného vozidla tak, jak znázorňuje scénář testu viz. kapitola normy 7.4.

 

Obrázek 4 – Výběr cílových vozidel

 

Při výpočtu jsou hodnoty příčného zrychlení alateral_max odvozeny od průměrného chování řidičů v zatáčkách (95% řidičů)..

 

Obrázek 5 – Příčné zrychlení u průměrného řidiče
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6.3.1 Provozní parametry a odezva systému

- systém ACC bude poskytovat řidiči prostředek pro nastavení požadované rychlosti

- pokud začne řidič brzdit, dojde k deaktivaci ACC funkcí, přinejmenším v případě kdy je brzdný účinek od řidiče vyšší než
brzdný účinek od ACC.

- pokud řidič sešlápne brzdový pedál (u typů 1a a 2a) tak systém ACC dočasně pozastaví svoji činnost nebo přejde do
pohotovostního stavu, přičemž systém ACC zůstane aktivní.

- systém ACC může automaticky přizpůsobit časovou mezeru bez zásahu řidiče tak, aby se řízení přizpůsobilo daným
podmínkám (např. špatné počasí). Avšak nastavená časová mezera nebude menší než minimální odstup nastavený řidičem.

- jestliže vozidlo obsahuje mimo konvenční funkce řízení rychlosti navíc i systém ACC, nebude poskytnuta žádná podpora
automatického přepínání mezi touto běžnou funkcí a systémem ACC.

6.3.2 Grafické prvky

V této kapitole jsou popsány požadavky na grafickou prezentaci informací řidiči:

- řidiči budou dostupné zpětné informace ohledně stavu systému (ACC aktivní či neaktivní) a nastavené rychlosti. To může být
provedeno kombinací výstupů např. zobrazením informací ohledně nastavené rychlosti pouze v případě, kdy je ACC v aktivním
stavu.

- v případě, že systém ACC není dostupný z důvodu chyby, tak řidič bude informován použitými symboly podle normy ISO 2575.

- pokud bude vozidlo vybaveno jak konvenční systémem pro řízení rychlosti tak systémem ACC, bude řidič upozorněn, který
systém je právě aktivní.

6.6 Chybné reakce

Možné chybné reakce jednotlivých subsystémů.

 

Obrázek 6 – Akční členy pro podélné řízení

 

Příklad chybných reakcí systému ACC.

 

Tabulka 3 – Chybné reakce systému ACC typ 1

 
 Chyby

v subsystému:
Chyba vyskytující se v souvislosti s používáním ACC
Řízení zpomalení Řízení motoru

1 Motor ACC mód řízení motoru bude
odpojen.

ACC mód řízení motoru bude
odpojen.

2 Převodovka ACC mód řízení bude odpojen. ACC mód řízení motoru bude
odpojen.

3 Detekční
a řadící senzor

Bude udržována stejná strategie
jako před vznikem chyby a to
alespoň tak dlouho, kdy v > vlow.
Systém bude okamžitě vypnut po
sešlápnutí brzdového nebo
plynového pedálu nebo vypnutí
ACC systému řidičem.

ACC mód řízení motoru bude
odpojen.

4 ACC řadič ACC mód řízení bude odpojen. ACC mód řízení bude odpojen.

 

7 Metody testování a jejich vyhodnocení

7.4 Test výběru cílových vozidel
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Souvisící termíny

adaptivní tempomat

ustálený stav

stav řízení rychlosti ACC

stav řízeného sledování ACC

stav pohotovostní ACC

stav mimo provoz ACC

stav aktivní ACC

rychlost cílového vozidla na začátku zkoušky

plynulý dopravní provoz

odstup mezi vozidly

nepohybující se objekt

nastavená rychlost

konvenční tempomat

časový odstup

Počáteční podmínky: dvě stejná vozidla pohybující se vedle sebe rychlostí vvehicle_start s příčným odstupem 3,5m, šířka těchto
vozidel bude v intervalu 1,4 m až 2 m. Předmětné vozidlo (1) je bude následovat s de?novaným odstupem, který bude dán
časovou mezerou tmax(vvehicle_startt) a rychlostí větší než rychlost vvehicle_end. Posunutí podélných os předmětného a cílového
vozidla by nemělo být větší než definovaná hodnota.

 

vvehicle_end = 27 m/s (~100 km/h)

vvehicle_start = vvehicle_end - 3 m/s.

Obrázek 8 – Test výběru cílových vozidel – počáteční podmínky

 

Postup testování: cílové vozidlo (2) zrychlí na rychlost vvehicle_end.. Test bude úspěšný, pokud předmětné vozidlo(1) projede
okolo vozidla, které je před ním ve vedlejším pruhu (vozidlo 3) a bude nadále orientováno systémem ACC na cílové vozidlo (2).

Obrázek 9 – Test výběru cílových vozidel – koncové podmínky

 

Příloha A (normativní) Technické informace

Obsahuje matematické vztahy pro výpočet hodnot a koeficientů. V případě technologií LIDAR a RADAR.

Příloha B (informativní) Symboly 
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brzda

aktivní řízení brzd

vpředu jedoucí vozidlo

© Silmos, s.r.o. 2018 - 2025. Pomůžeme Vám se zorientovat v oboru Dopravní telematiky a najít správnou normu.
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