ISO 17361 - Inteligentni dopravni systémy - Varovné systémy pred
neumysinym vyjezdem z jizdniho pruhu - Funkcni pozadavky
a zkusSebni postupy

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

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2008, 20 stran

Zavedeni normy do €SN: originalem
Skupina témat: inteligentni dopravni systémy
Téma normy: vozidlové asistencni systémy ridice

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 rizeni; popis provoznich parametrl a odezvy systému; popis strategie varovani

Popis procesu / funkce / zplisobu pouziti

varovat fidi¢e pred nedmysinym vyjezdem z jizdniho pruhu

Popis rozhrani / API / struktury systému

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

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram funkcnich prvkd; definice testovacich metod

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limit@

Definice konstant / rozsahti / omezeni

definice parametrd a umisténi varovnych prahd; klasifikace parametr systému podle poloméru zatacky; pozadavky na
provozni parametry sytému

Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je sou¢asti norem zaméFenych na vozidlové asistenéni a varovné systémy.
Norma definuje systém, klasifikaci, funkce, lidské rozhrani (HMI) a metody pro varovani ridi¢e pfi neimysiném vyboceni

vozidla, uzitkova vozidla a autobusy. Naopak neni zamérena na délnice ¢i jim ekvivalentni kategorie komunikaci, které
maji do¢asné nebo nepredepsané dopravni znaceni. Systém rovnéz neresi zadné automatické ukony, jez by mély
zabranit vyboceni z jizdniho pruhu. Vlastni odpovédnost za bezpec¢nou jizdu zGstava naddle na strané fidice.

Poznamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima pavodni ¢islovani kapitol.

Uziti


/vysledky-vyhledavani?appgroups=12
/vyboceni-z-jizdniho-pruhu/d3022?appgroups=12
/vyboceni-z-jizdniho-pruhu/d3022?appgroups=12
/viditelne-vodorovne-dopravni-znaceni/d2946?appgroups=12
/vyboceni/d3020?appgroups=12
/pruh-jizdni-pruh/d1056?appgroups=12

Vyuziti normy Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele origindlniho prislusenstvi, autorizované zkusebny
silni¢nich vozidel, certifika¢ni ¢i homologacni laboratore a dalsi.

Systémy LDWS (Lane Departure Warning Systeme) jsou zalozeny na zdkladnich pravidlech silni¢niho provozu s cilem
usnadnit fidi¢i jizdu v jizdnich pruzich. V sou¢asné dobé jsou jiz znamy pripady realizace systém( v rémci projekt’ védy

a vyzkumu. Jejich pIné nasazeni v kategoriich vozidel stfedni a vyssi tridy je otdzkou blizké budoucnosti.

Tato technickd norma mlze byt vyuzita i v jinych normach rozsifujicich podrobné LDWS systémy, napfiklad pro potreby
specifikace navrhu senzorli nebo definice vyssi Grovné funkcionality. Jeji vyuziti Ize spatfit pro vyrobce motorovych

vozidel, dodavatele origindlniho prislusenstvi, autorizované zkusSebny silni¢nich vozidel, certifika¢ni ¢i homologacni
laboratore a dalsi.

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

1. Pfredmét normy

Tato norma stanovi definici systému, klasifikaci, funkce, rozhrani ¢lovék-stroj (HMI) a zkusebni metody pro varovné
systémy pred neldmysinym vyjezdem z jizdniho pruhu (LDWS). Jednd se o systémy ve vozidle, které mohou varovat
ridi¢e pred vyjezdem z jizdniho pruhu na dalnicich ajim podobnych komunikacich. Varovny systém, ktery moze
pouzivat optické, elektromagnetické, GPS nebo jiné senzorové technologie, vydava vystrahu shodné s viditelnym
vodorovnym dopravnim znacenim jizdniho pruhu. Vydavani vystraznych signall na ¢astech komunikace s do¢asnym
nebo nepravidelnym znacenim jizdnich pruh@ (jako jsou zény prace na silnici) neni v rozsahu této normy. Tato norma
plati pro osobni vozidla, ndkladni vozidla a autobusy. Systém nevykond Z&dnou automatickou cinnost za Ucelem
zamezeni mozného vyjezdu z jizdniho pruhu. Odpovédnost za bezpeény provoz vozidla zlstava na fidi¢i. Tyto systémy
také nemaiji za ukol ddvat vystrahu ridici pred kolizi s jinym vozidlem ani fidit pohyb vozidla.

2. Souvisici normy

Dokument je navrzen v souladu s normami:
ISO 2575 Kontrolni symboly, indikatory a signdini zafizeni - Tiskovd oprava 1, dodatek 1 a 4
ISO 3833 Silni¢ni vozidla - Typy - Terminy a definice

ISO 15005 Silni¢ni vozidla - Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systéma - fidici principy dialogu
a postupy shody

ISO/DIS 15006.2 Silni¢ni vozidla - Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systém@ - Postupy
specifikace a shody pro akustické vystupy ve vozidle

ISO 15008 Silni¢ni vozidla - Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systémU - Postupy specifikace
a shody pro vizualni vystupy ve vozidle

ISO/PRF TS 16951 Silni¢ni vozidla - Kritéria pro stanoveni priority TICS a dalSich zprav poskytovanych fidici

ISO 15037-1 Silni¢ni vozidla - Metody vozidlovych dynamickych testl - Cast 1: Vdeobecné podminky pro osobni vozidla

ISO 15037-2 Silni¢ni vozidla - Metody vozidlovych dynamickych testl - Cast 2: V&eobecné podminky pro nakladni
vozidla a autobusy

3. Terminy a definice

Dokument definuje 25 termind, z nichZ klicové jsou nasledujici:

jizdni pruh (lane) - oblast vozovky, ve které by se vozidlo mélo pohybovat v pripadé, Ze se na ni nevyskytuji zddné
prekazky a jestlize ridi¢ nemini dmyslné ménit drdhu vozidla

viditelné vodorovné dopravni znaceni (visible lane marking) - smérové linie vyznacené na hranicich jizdniho pruhu,
které jsou pro ridice béhem jizdy dobre viditelné (tzn. nejsou pokryty snéhem apod.)


/pruh-jizdni-pruh/d1056?appgroups=12
/senzor/d2373?appgroups=12
/en-iso-15005/t161?appgroups=12
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hranice jizdniho pruhu (lane boundary) - hranice jizdniho pruhu s délici ¢drou ve stfedu viditelného vodorovného
dopravniho znaceni, anebo v pripadé absence viditelného znaceni jsou hranice dany vedlejSimi viditelnymi prvky
pozemni komunikace anebo jinymi prostfedky jako GPS, elektromagnetické prvky apod.

vyboceni (departure) - situace, kdy jedno z prednich kol vozidla nebo predni ¢ast soupravy spojenych vozidel (nebo,
v pfipadé trikolovych vozidel, jedno z kol umisténych na ose s nejsirsim rozchodem) prekracuje danou hranici

bod vydani varovani (warning issue point) - vypoctend poloha a Cas, ve kterych zapocne vydani varovani

prah varovani (warning threshold) -bod na vozovce, jehoz dosazeni bylo urleno systémem jakozto spoustéc
varovného signalu

zéna umisténi prahu varovani (warning threshold placement zone) - z6na mezi brzkou a nejzazsi varovnou linii tvor{
prah varovani

neschopnost systému (system incapable) - stav systému, ve kterém neni schopen varovat fidice pred vybocenim
z jizdniho pruhu z d@vodu doc¢asnych podminek

jizda vnitfni hranou zatacky; Fiznuti zatacky (curve cutting) - zpQsob jizdy na vnitfni hrané zatacky, pfi které mlze
dojit k umysinému vyboceni z jizdniho pruhu

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

5 Systémové pozadavky

Hlavni ¢ast normy je vénovana specifikaci systému, jeho poZzadavkd a metodé testovani systému. V této kapitole jsou
popsany zdkladni a provozni poZzadavky na systém, poZadavky na rozhrani ¢lovék-stroj, volitelné funkce a podminky
a parametry metody testovani.

Dale jsou zde navrzeny funkéni prvky varovného systému pred nelimysinym vyjezdem z jizdniho pruhu, jez by mély byt

pro ¢tendre srozumitelné z nasledujiciho obrazku. PoZzadavek na zruseni, detekce rychlosti vozidla, preference fidice
a dalsi doplnkové funkéni prvky jsou volitelné.
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Obrazek 3 - Funk¢ni prvky

Minimalni pozadavky

........... Volitelné funkce

5.2 Klasifikace systému

Varovny systém pred nelimysinym vyjezdem z jizdniho pruhu by mél byt schopen varovat ridi¢e pfi spinéni parametrl

alespon v jedné z nasledujicich zatacek:

Tabulka 1: Clenéni systému


http://www. ITSterminology.org/
/pruh-jizdni-pruh/d1056?appgroups=12
/pruh-jizdni-pruh/d1056?appgroups=12

Polomér zatacky =500m =250m

Provozni rychlost =20m/s =17m/s

5.3 Pozadavky

Z pohledu zéakladnich pozadavkl by systém mél minimalné spliovat nasledujici funkce:

e Monitorovat stav systému pro: vyskyt poruchy, nezpUsobilost a stav zapnuti/vypnuti ON/OFF (pokud je

instalovan vypinac)

e Signalizovat stav systému ridici

Stanovit, jestli jsou splnény podminky pro varovani

e Varovat ridice

Provozni pozadavky na systém:

Systém by mél varovat ridice v pfipadé spinéni podminek pro varovani

Nejvzdalenéjsi varovna linie je umisténa 0,3m pro osobni vozidla nebo 1m pro nakladni vozidla a autobusy

méreno z vnéjsi strany hranice jizdniho pruhu.
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e Varovani bude d@sledné vytvareno okolo varovného prahu, tak jak je ovéreno v kapitole 12.2

Plany poplach bude minimalizovan, tak jak je ovéreno v kapitole 12.2 normy

Systém bude schopen operovat pro rychlosti do nebo nad 20m/s pro tfidu | a nebo do rychlosti nebo nad 17m/s
pro tridu Il. Systém mUze také operovat pri nizsich vozidlovych rychlostech.

15 o4l hranice Ji: prubu [m]
0.75
0 0.5 1.0 rychlost odchyleni [mis]

Obrazek 4 - Umisténi prvni varovné linie

Tabulka 2 - Parametry pro umisténi prvni varovné linie

Rychlost vyboceni (V) Poloha uvnitf hranic jizdniho pruhu



/stavy-systemu/d2631?appgroups=12
/stavy-systemu/d2631?appgroups=12
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0,0<V=[05m/s 0,75m

0,5<[0V=]10m/s 1,55 x V. m/s

1,0m/s<[JV 1,5m

Dalezité jsou pozadavky na rozhrani ¢lovék-stroj:

ZpUsob varovani - snadno postfehnutelné hmatové nebo akustického varovani

Rozhrani s jinym druhem varovani - v pripadé, ze je vozidlo vybaveno LDWS a soucasné dalSimi varovnymi
systémy, jako FVCWS (Varovné systémy predsunutych prekdzek) musi byt systém snadno rozliSitelny pro ridice

prostrednictvim hmatovych, akustickych nebo visudlnich prostfedkl pripadné jejich vzdjemnou kombinaci.

Indikace stavu systému - ma byt ridi¢i snadno srozumitelnd. V pripadé, ze systém béhem svého startu,

v préibéhu ¢innosti ¢i z ddvodu své nezplsobilosti detekovat dané operace vykazuje chybu, musi byt fidi¢ o této
skutec¢nosti informovan. Pro vyrozumeéni fidice mohou byt vyuzity jen standardni symboly.

Manuadl k vozidlu m& popisovat minimalni rychlost vozidla pfi které bude systém funkcni a popis podminek pfi

kterych je systém nezplsobily své ¢innost.

Volitelné funkce systému:

Systém LDWS mize byt vybaven kontrolni funkci fizeni on/off, dostupnou ridi¢i v libovolny okamzik

Systém mize potlacit pozadavky na varovné funkce za Ucelem minimalizace nepfijemnych projevl varovani.
Tyto potlacujici pozadavky jsou vydany v pripadé, kdy fidi¢ vykonava Ukony s vysokou prioritou, napriklad pfi
zméné sméru jizdy, brzdéni nebo pri odvraceni dopravni nehody

Systém mize indikovat ridi¢i stav potlaceni varovani.

V pfipadé rychlosti vozidla nizsi nez je limit definovany v kapitole 5.3.2 normy, mdze byt informace o aktudlIni
rychlosti vozidla vyuzita k potlaceni signalu varovani

Na vozovce, kterd obsahuje pouze jeden vyznaceny jizdni pruh mlze systém vyuzit difoltni Sitku jizdniho pruhu

Préh pro varovani mdze byt nastavitelny v rdmci rozprostfeného pasma prahu pro varovani.

Pri jizdé zatd¢kou mlzZe systém pro ostrejsi prljezd nastavit vzdalenéjsi varovny prah, ale nikdy nemdze byt

nastaven za posledni varovnou linii.

KdyZ jsou pouzity hmatové a/nebo akustické prostfedky varovani, tak varovani mlze byt navrzeno tak, aby
signalizovalo vyboceni (pozici zvukovym signdlem atd.). Pokud neni dotykové a/nebo akustické varovani

navrzeno aby signalizovalo smér, jako ndhrada mUze byt pouzit vizualni podnét.

Systém mdze byt navrzen tak, aby potlacil nepfijemné G¢inky mnohacetného varovani.

6 Metoda testovani systému
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V této kapitole jsou stanoveny podminky na zkusSebni prostredi, testovaci vozidlo, test instalace a konfigurace systému
a test sméru jizdy véetné kritérii pro jejich spInéni. Jsou stanoveny tfi typy testd jeZz maji byt provedeny:

Priklad: 6.5.2 a) Test generovani varovného systému

Zacatek testu je pfriblizné uprostred jizdniho pruhu. Poté, co vozidlo zaujme vychozi smér a stabilni pozici, bude

pozvolna smérovat na vnéjSi nebo vnitrni stranu zatacky ato rychlosti pohybu vozidla mezi 20 az 22m/s pro tridu
klasifikace 1a 17 az 19m/s pro tridu klasifikace Il. Vyboceni bude teda na pravou nebo levou stranu a rychlost tohoto

na obrazku.

Tabulka 3 - Parametry pro testovani generovani varovného signalu

Pravotociva zatacka Levotociva zatacka
levé vyboceni pravé vyboceni levé vyboceni pravé vybocer
) L 0,0 - 0,4 m/s jeden pokus jeden pokus jeden pokus jeden pokus
Rozmezi vyboceni - - - -
"""""""" 0,4-0,8m/s jeden pokus jeden pokus jeden pokus jeden pokus

6.5.2 c Test chyby alarmu

Systém by nemél generovat zadny alarm v pripadé jizdy mimo zénu varovani po trase dlouhé 1000 m v prfimém sméru.

Obrazek 5 - Provadéci metoda testu generovani varovného signalu
Priloha A (informativni) - Narodni dopravni znaceni

Obsahem pfilohy je popis parametrli narodniho dopravniho znaceni na PK v patnacti evropskych zemich Némecko,
Francie, Itdlie,... a dale v USA, Koreji, Japonsku, Cin&, Austrdlii a Kanad&. Napfiklad je zde specifikovana $itka jizdniho

pruhu, uziti vodorovného dopravniho znaceni, maximalni povolené rychlosti a.j.

Souvisici terminy

e Cas na opusténi jizdniho pruhu

e z6na bez varovani

e vyboceni z jizdniho pruhu

e vyboceni v oblouku
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e vybocenf

e viditelnost

e viditelnost

e varovny prah

e varovani pred vybocenim z jizdniho pruhu

e pozadavek na potlaceni funkce systému

 nezpusobilost systému

e nejzazsi varovna linie

vy

¢ nejblizsi varovna linie

e pruh; jizdni pruh
e indikace stavu

e hranice jizdniho pruhu

o faleSny poplach

e z6na umisténi varovného prahu
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