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Obrazek 5 - Usporadani pravouhlé sité pro testovani horizontalniho pokryti zadni

5.4 Monitorovany rozsah pokryti

Predni horizontalni oblast je reprezentovana oblasti za¢inajici 0,2 m pFed vozidlem a pokracuje dale do vzdalenosti 0,6 m. Sitka
w_f této oblasti je stejna jako Sitka vozidla méfena podél predni osy. Rozdilnost oproti zadni sledované oblasti spociva v tom, ze
tvar oblasti neni pravouhlého charakteru ale respektuje zakfiveni pfedniho narazniku.

Minimalni stupefi pokryti pfedni a zadni dotéené horizontalni oblasti je nasledujici: 90% v A1, 87% v zadi-2 oblasti A2. Blizsi
popis je pfedmétem normy.

Obrazek 6 - Usporadani pravouhlé sité pro testovani horizontalniho pokryti predni

monitorované oblasti

Definice horizontalni dot¢ené rohové oblasti.
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Obrazek 7 - "cihlova definice" vozidlovych roht a minimalni pokryti rohovych detekénich

oblasti

Vertikalni dot¢enéa oblast ma z divodu zjednoduseni realizace testovacich procedur obdélnikovy tvar. Pravouhly ¢tyfihelnik
zacina 0,2 m za vozidlem a pokracuje dale po maximalni detekcni vzdalenost definovanou pro konkrétni monitorovaci rozsahy,
viz kapitola 4.

VySka obdélniku vertikalni dotéené oblasti je 0,6 m, coZz odpovida tfem fadam Ctvercové sité. Priklad zadni sledované oblasti je
znazornén na obrazku. Minimalni pokryti je definované v tabulce v souladu s jednotlivymi monitorovacimi rozsahy.

Zadni vertikalni

dotceria/oblast testovany objekt

slaupec pozice mfizky
ABCD
LI L B0
20 em
L IL I AR |
20 em
L AL AL AR} i
30 em
0 02 0 10 wn

Obrazek 8 - Stanoveni poméru pokryti zadni svislé oblasti (minimalni pocet pokrytych bunék)

Tabulka 3 - Vertikalni pokryti (minimalni pocet pokrytych bunék)

Sledované prostory Sloupec
A B C D
z3d-2 1 2 2 1
zad-1 a prid 1 2 0 0
zadni a predni roh 1 1 0 0

5.5 Samokontrola a indikace chyb

Systém poskytuje nasledujici autodetekéni funkce kontroly:
e kontrola elektronickych obvodd a spojeni

signal.

6 Pozadavky a testovaci prvky

Systémové prvky by mély byt navrzeny v souladu se spacifikaci na automobilové pozadavky. Jako alternative ke specifikaci
testovacich postupl vyrobcd maze byt vyuZita norma ISO 16750 (vSechny ¢asti)

7 Funkéni zkouska detekce prekazek

Predmétem této kapitoly je definovat poZadavky na parametry testovanych objekt( pfi testovani schopnosti systému detekovat
prekazky.

Geometrie, vlastnosti absorpce a odrazivosti testovaného objektu maji pFispét k jednoduchému prabéhu testovani a dobré
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reprezentaci skutecné prekazky. Normalizovana prekazka by se neméla priklanét k Zzddnému z fyzikaInich principl a méla by
reprezentovat nejcastéji se vyskytujici objekty pfi skute¢nych manévrovacich situacich. Zamérem standardizovat testovany
objekt je, aby vyjadreni systémd rdznymi dodavateli mohlo byt navrZeno a vyrobeno se srovnatelnymi parametry a zajistilo
splnéni ocekavani Fidice.

V pfipadé ultrazvukovych systémd experimenty ukazaly, Ze odrazivost ultrazvuku se vyznamné neméni pro rlizné materialy
i pokud je povrch hladky nebo drsny. Napfiklad kovové a drfevéné méricské tycky ukazuji stejnou zvukovou odrazivost jako
plastické se stejnym primérem.

Tabulka 4 - Testované objekty pro ultrazvukové systémy

Sledovana oblast Material Pramér Délka
Viechny horizontalni oblasti | dFevo. kov
nebo tvrdy | viz. norma 1(-0/+0.2)m
Test H plast
drevo, kov délka je rovna Sifce
i zad-1, zad-2, pfid | nebo tvrdy| viz. normal narazniku testovaného
Vertikalni . .
. plast vozidla plus 20 az 40%
oblasti
drevo, kov
TestV '
rohy nebo tvrdy | viz. norma 1(-0/+0.2)m
plast

U radarovych systém0 vysledky testl prokazaly, Ze nasledujici tabulkové testované objekty jsou vhodné pro reprezentaci
skutecnych objektl detekovanych radarovymi senzory.

Tabulka 5 - Testované objekty pro radarové systémy

Sledovana oblast Material Primér Délka
VSechny horizontalni oblasti )
Kov viz. norma 1(-0/+0.2)m
Test H
Vertikalni délka je rovna Sifce
oblasti zad-1, zad-2, pfid Kov viz. norma narazniku testovaného
vozidla plus 20 a7 40%
TestV
rohy kov Viz. norma 1(-0/+40.2)m

PFiloha A (informativni) - Testovaci metody a pouzita literatura

Souvisici terminy

® aktivace systému
® detekcni systém jizdy vzad

® pomoc pri manévrovani pri nizkych rychlostech

® senzor

® sledovany prostor
® zkuSebni objekt

© Silmos, s.r.o. 2018 - 2025. Pomizeme Vam se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit spravnou normu.
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