ISO 15622 - Inteligentni dopravni systémy (ITS) - Systémy adaptivniho
tempomatu (ACC) - Funkcni pozadavky a zkusebni postupy

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

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2002, 26 stran

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

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

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztah( objektt

popis strategie fizeni; popis provoznich parametrl a odezvy systému; popis reakce na chyby systému

Popis procesu / funkce / zplisobu pouziti

¢astecna automatizace rizeni vozidla v podélném sméru a snizeni vytiZzeni ridice

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systémd s ohledem na pouzité akéni prvky, specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice cilovych vozidel; definice chybnych reakci; definice provoznich limitQ

Definice konstant / rozsahti / omezeni

klasifikace parametr(i systému podle poloméru zatacky; definice detekénich zén; definice max. rychlosti prijezdu
zatackou s ohledem na max. pfi¢né zrychleni; definice parametr( pro ovéreni systému

Uvod

Tato norma je soucasti norem zamé&renych na vozidlové asistencni systémy. Hlavni funkci systému ACC (Adaptive

Cruise Control) je adaptivni fizeni rychlosti vozidla vzhledem k vozidlu jedoucimu vpredu s ohledem na: (1) vzdalenost
vozidla jedouciho vpredu, (2) pohyb predmétného vozidla (vybaven ACC) a (3) pozadavky ridi¢e. Na zdkladé téchto

strategii rizeni vozidla v podélném sméru a zaroven zasilaji stavové informace ridici.

Poznédmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejiméa plvodni ¢islovani kapitol.
Uziti

Vyuziti normy lze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele origindiniho pfislusenstvi, autorizované zkusebny
silni¢nich vozidel, certifika¢ni ¢ homologac¢ni laboratofe a dalsi. Tato technickd norma mize byt vyuZita iv jinych
normach rozsirujicich podrobné ACC systémy, napfriklad pro potreby specifikace navrhu senzorl nebo definice vyssi

Urovné funkcionality.
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Cilem ACC je tedy castecnd automatizace fizeni vozidla v podélném sméru a redukce vytizeni fidi¢e s cilem podpofit

a ulehdit ¢innost ridici pfi béZzném fizeni vozidla.

~ Stanoveni pohybu B
_predmétného vozidla |

" Detekee a odstup
. vozidla vpredu

Prostiedi Vozidlo Ridi¢

Obrazek 1 - Funkéni prvky systému ACC

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele dopravnich telematickych systému tato norma obsahuje dllezité pokyny,
jaké funkcni pozadavky maji takovéto systémy splnovat a technické parametry pro jejich zkouseni.

1. Pfedmét normy

Tato norma obsahuje funkéni pozadavky a zkuSebni postupy pro systémy adaptivniho tempomatu (ACC); popisuje
zakladni strategii fizeni, minimalni poZzadavky na funkcionalitu, zékladni prvky rozhrani s fidicem, minimalni pozadavky
na diagnostiku a odezvu pfi poruse systému.

Systémy ACC jsou realizovany bud jako systém FSRA (adaptivni tempomat pro vsechny rychlostni rozsahy), nebo jako
systém LSRA (adaptivni tempomat pro omezeny rychlostni rozsah). Systémy se dale déli na zdkladé manualniho nebo
automatického razeni.

Systém ACC je primdrné navrzen na zajisténi podélné kontroly pohybu vozidel vybavenych timto systémem pfi jizdé na
rychlostnich komunikacich za podminek plynulého provozu i dopravni kongesce.

2. Souvisici normy

Predpis Evropské hospodarské komise Organizace spojenych narod (EHK OSN) ¢. 13-H - Jednotna ustanoveni pro
schvalovani osobnich automobill z hlediska brzdéni [2015/2364] ze dne 15. ¢ervna 2015

ISO 2575 - Silni¢ni vozidla - Symboly pro ukazatele ovlddacich prvkd a kontrolnich zafizeni

3. Terminy a definice

Dokument obsahuje 24 termin(, z nichz kli¢ové jsou nasledujici:

aktivni Fizeni brzd (active brake control) - funkce nevyzadana ridicem, kterd zajisStuje pouziti brzdy (brzd), v tomto
pripadé rizena systémem ACC

adaptivni tempomat; ACC (adaptive cruise control) - rozsiteni konvencniho systému tempomatu, které umoznuje
predmétnému vozidlu sledovat vpredu jedouci vozidlo v pfislusné vzdalenosti ovladanim motoru a/nebo prenosového
systému, eventualné brzd

brzda; brzdy (brake) - ¢asti vozidla, kde jsou vyvozovany sily plsobici proti pohybu vozidla
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odstup mezi vozidly (clearance) - vzdalenost mezi zadni ¢asti vpredu jedouciho vozidla a predni ¢asti nasledujiciho
vozidla

casovy odstup ; T (time gap) - ¢asovy odstup vypocitany jako odstup mezi vozidly ¢, vydéleny rychlosti vozidla v

predmétné vozidlo (subject vehicle) -vozidlo vybavené doty¢nym systémem ACC v daném kontextu tohoto
dokumentu

cilové vozidlo (target vehicle) - vozidlo, které sleduje predmétné vozidlo

adaptivni tempomat s plnym rychlostnim rozsahem; FSRA (full speed range adaptive cruise control; FSRA cruise
control) - trida systému adaptivniho tempomatu (3.2), ktery umoznuje predmétnému vozidlu sledovat vpredu jedouci
vozidlo v pozadované vzdalenosti na zakladé rizeni vykonu motoru a/nebo prenosového systému a brzdéni az po
zastaveni

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

4. Symboly a zkratky

Norma uvadi 26 zkratek.

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology (www. ITSterminology.org).

5 Klasifikace

Rlzné kombinace akénich prvk( pro podélné fizeni pohybu vozidla definuji rozdilné chovani systému. Z tohoto dfivodu
jsou v této normé zahrnuty Ctyfi varianty systému ACC.

Typ Manualni spojka ovladani vyzadovana Aktivni rizeni brzd
la ano ne
1b ne ne
2a ano ano
2b ne ano

V této kapitole je systém ACC rozdélen do Ctyr Urovni v zavislosti na polomérech zatacek.

Tabulka 2 - Klasifikace urovni ACC

Urovihové tridy Poloméry zatacek

| bez udané hodnoty

] =500m
i =250m
v =125m

6 Pozadavky
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Zakladni strategie rizeni systému

ACC
fizeni
rychlosti

aktivovat

BCC
pohotouast
(stand-by)

aktivni
ACC

ACC
fizeni
sledovani

deaktivoust

ACC offt

*manuainé nebo automaticky po viastni kortrale

O SRIN e Obrazek 2 - Stavy systému ACC

Systémy ACC maji poskytovat alespon néasledujici minimalni kontrolni funkce a prfechodové stavy:

stald hodnota odstupu mize byt bud nastavena systémem nebo ji mlze nastavit ridi¢. Pfechod ze stavu
.pohotovostni ACC" do ,aktivni ACC” bude potlacen, jestlize rychlost predmétného vozidla bude nizsi nez

aktivni, automatickd akcelerace bude potlacena.

e v pfipadé, Ze je pfed prfedmétnym vozidlem vice neZ jedno vozidlo, bude sledovano to, které je automaticky
vybrano.

6.2.4.2 Rozsah detekce na rovné vozovce (pro urovihové tridy 1+I11+111+1V)

Jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti d0 ad pak systém ACC bude mérit vzdalenost mezi predmétnym

max’ P TITEE AT
a cilovym vozidlem dle vzorce pro vypocet dmax.
predmétné cl'loué_pfedni
vozidio 1 q] C% 4110)( vozidlo 2
detekce neni tetekce pozadovino
vyzadovina vozidla je upfesnéni
vyzadovina rozsahu

Obrazek 3 - Detek¢ni zény

6.2.4.3 Vybér cilovych vozidel

Pokud se na rovné vozovce vyskytuje vice nez jedno cilové vozidlo (pro Urovnové tridy lI+11+1V), bude pomoci systému
ACC vybrano cilové vozidlo jedouci v drdze predmétného vozidla tak, jak zndzornuje scénar testu viz. kapitola normy
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(L1

Obrazek 4 - Vybér cilovych vozidel

Pri vypoctu jsou hodnoty pri¢ného zrychleni a
ridica)..

odvozeny od prlimérného chovani ridi¢l v zatédckach (95%

lateral_max

6 — maximéin hodnota
...... 95%

pigné zrychleni [mis2]
o

rychiost pfedmétného vozida [kmih]

Obrazek 5 - PFi¢né zrychleni u primérného Fidice

6.3.1 Provozni parametry a odezva systému

- systém ACC bude poskytovat ridi¢i prostredek pro nastaveni pozadované rychlosti

podminkdm (napf. Spatné pocasi). AvSak nastavend Casovd mezera nebude mensi nez minimalni odstup nastaveny
ridicem.

- jestlize vozidlo obsahuje mimo konvenc¢ni funkce Fizeni rychlosti navic isystém ACC, nebude poskytnuta zadna
podpora automatického prepinani mezi touto béznou funkci a systémem ACC.

6.3.2 Grafické prvky
V této kapitole jsou popsany pozadavky na grafickou prezentaci informaci ridici:

- ridi¢i budou dostupné zpétné informace ohledné stavu systému (ACC aktivni ¢i neaktivni) a nastavené rychlosti. To

ISO 2575.
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- pokud bude vozidlo vybaveno jak konvencni systémem pro fizeni rychlosti tak systémem ACC, bude fidi¢ upozornén,

ktery systém je praveé aktivni.

6.6 Chybné reakce

Mozné chybné reakce jednotlivych subsystéma.

i Eleny pro
podéiné fizeni

S\

Rizeni motaru Rizeni penosu i Rizeni brzd

Obrazek 6 - Akéni ¢leny pro podélné Fizeni

Priklad chybnych reakci systému ACC.

Chyby

v subsystému:

Chyba vyskytujici se v souvislosti s pouzivanim ACC

Rizeni zpomaleni

Rizeni motoru

1 Motor

ACC méd rizeni motoru bude odpojen.

ACC méd rizeni motoru bude odpojen.

Prevodovka

ACC mdd fizeni bude odpojen.

ACC mdd rizeni motoru bude odpojen.

Detekéni a radici
senzor

Bude udrzovéna stejné strategie jako pred vznikem
chyby a to alespon tak dlouho, kdy v > viow.

Systém bude okamzité vypnut po sesldpnuti
brzdového nebo plynového pedalu nebo vypnuti ACC

systému fidi¢em.

ACC mdéd fizeni motoru bude odpojen.

4 ACC radi¢

ACC mdd fizeni bude odpojen.

ACC méd rizeni bude odpojen.

7 Metody testovani a jejich vyhodnoceni

7.4 Test vybéru cilovych vozidel

Pocatecni podminky: dvé stejna vozidla pohybujici se vedle sebe rychlosti v

vehicle_start

s pricnym odstupem 3,5m, Sirka

téchto vozidel bude v intervalu 1,4 m az 2 m. Predmétné vozidlo (1) je bude nasledovat s definovanym odstupem, ktery

bude dan c¢asovou mezerou t ax(Vvehicle start)) a rychlosti vétsi nez rychlost v

predmétného a cilového vozidla by nemélo byt vétsi nez definovana hodnota.

Vvehicle_end

(VAN =V .
vehicle_start vehicle_end

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

-3 m/s.

vehicle_end’

Posunuti podélnych os
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5 m

Fedmétné vozidla 1 Cl"wé vozidlo 2
. iy
=

= . -

____[ ]| [ —

piedni vozidlo 3

Obrazek 8 - Test vybéru cilovych vozidel - pocatecni podminky

Postup testovani: cilové vozidlo (2) zrychli na rychlost v Test bude Uspésny, pokud predmétné vozidlo(1)

vehicle_end.. " ~7° YT TEEETI R RS R
projede okolo vozidla, které je pred nim ve vedlejsim pruhu (vozidlo 3) a bude nadéle orientovano systémem ACC na

cilové vozidlo (2).

pedmetng wozidio 1 cilové vozidio 2
¥ Viehicla_end V=V vebicle_end

@ - V‘Ighjd!_sm
piedni vozidlo 3

Obrazek 9 - Test vybéru cilovych vozidel - koncové podminky

Priloha A (normativni) Technické informace

Obsahuje matematické vztahy pro vypocet hodnot a koeficientd. V pripadé technologii LIDAR a RADAR.

Priloha B (informativni) Symboly

Souvisici terminy

e adaptivni tempomat

e ustaleny stav

e stav rizeni rychlosti ACC

e stav rizeného sledovani ACC

e rychlost cilového vozidla na zac¢atku zkousky

e odstup mezi vozidly

o staticky objekt

e nastavena rychlost

e konvencni tempomat

e Casova mezera; ¢asovy odstup mezi vozidly

e brzda; brzdy

o aktivni rizeni brzd

e vpredu jedouci vozidlo
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