ISO 17387 - ITS - Varovné systémy podpory sledovani bo¢nich prekazek - Funkéni pozadavky
a zkusebni postupy

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

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2006, 55 stran

Rok zpracovani extraktu: 2008

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy

Téma normy: vozidlové asistencni systémy Fidice

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

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objektd

popis strategie fizeni; popis provoznich parametr( a odezvy systému; popis strategie varovani; popis stavovych funkci

Popis procesu / funkce / zpusobu pouZiti

varovat Fidice pred pritomnosti soubézné jedoucich vozidel po stranach vozidla a doplnit funkci vnitfnich a vnéjsich zpétnych
zrcatek

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systém0 s ohledem na sledovanou oblast okolo vozidla a rychlost cilového vozidla specifikace HMI rozhranfi

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice reprezentace dat / fyzikadlniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limit( kritéria pro aktivaci/deaktivaci systému; specifikace
funkci samokontroly systému

Definice konstant / rozsahti / omezeni

klasifikace parametrd systému podle zény sledovani, poloméru zatacky a maximalni pFibliZzovaci rychlosti; specifikace parametr(
varovnych prah(; specifikace parametr’ detekce varovani slepého thlu

Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je soucasti norem zaméFenych na vozidlové asisten¢ni a varovné systémy. Norma
specifikuje systémové poZadavky a metody testovani systémU podpory sledovani bocnich prekazek.

Varovne systemy podpory sledovam bocmch prekazek (Lane Change DeC|S|on A|d Systems LCDAS) varup r|d|ce pred nehodou

vyznamu a sledovat pohyb soubezne jedoucich vozidel (osobni vozidla, dodavky, nakladni voudla) a to po stranach
predmetneho vozidla nebo za n|m pri jlzde na dalnici Pokud ridic predmetneho vozidla signalizuje umysl zmenitjlzdm pruh

negenerUJe zadné automatické zasahy pro odvracenl kolize, to je ponechano na samotném Fidici. Ukolem Je pouze informovat
o pfipadném nebezpedi. Tato norma neni ucena pro vyuZiti systémd LCDAS pro motocykly nebo kloubova vozidla jako tahace,
navésy Ci kloubové autobusy.
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Poznamka: Extrakt uvadivybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejima plGvodni ¢islovani kapitol.

UzZiti

Vyuziti normy lze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho prisluSenstvi, autorizované zkuSebny
silni¢nich vozidel, certifikacni ¢i homologacni laboratofe a dal3i. Tato technickd norma mdze byt vyuZita i v jinych normach
rozsifujicich  podrobné LCDAS systémy, napfiklad pro potfeby specifikace navrhu senzor(i nebo definice vy$8i drovné
funkcionality.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele dopravnich telematickych systému tato norma obsahuje dllezité pokyny, jaké funkéni
pozadavky maji takovéto systémy splfiovat a technické parametry pro jejich zkouSeni.
1. Souvisici normy

Norma je navrZzena v souladu s normou: ISO 15622:2002, Funkéni pozadavky na adaptivni regulaci rychlosti jizdy - ZkuSebni
metody

2. Terminy a definice

Pro Ucely tohoto dokumentu a pro pochopeni jednotlivych funkci systému jsou uvedeny nasledujici terminy a definice:

predmétné vozidlo (Subject Vehicle) - vozidlo vybavené uvedenym systémem sledovani okolo jedoucich vozidel viz. predmét

dokumentu’.

cilové vozidlo (Target Vehicle) - je jakékoli vozidlo obklopujici pfedmétné vozidlo a nachazejici se za nim i jedné z jeho
prllehlych z6n.

predmetneho a cilového vozidla.

zadnl odstup (Rear Clearance) zadnl odstup C|Ioveho v02|dla Je deflnovan Jako podelna vzdalenost mezi zadni castl

cilového vozidia viz.obrazek.b, d.

prlbllzovaC| rychlost (Closmg speed) priblizovaci rychlost cilového vozidla je definovana jako rozdil rychlosti mezi cilovym

cas do kollze (Time to Collision) - ¢as do kolize je definovan jako odhadovany cas, za ktery cilové vozidlo narazi do
predmetneho vozidla za predpokladu ze prlbllzovaC| rychlost zustane konstantnl Cas do kollze muze byt take odhadnut

funkce varovani slepeho uth (Blind Spot Warnlng Function) - funkce varovani slepého Uhlu je definovana jako funkce, ktera
detekuje pfitomnost cilového vozidla v jedné nebo vice pfilehlych zénach a varuje fidice pfedmétného vozidla prostfednictvim

pozadavkl uvedenych v ¢asti 5.
funkce varovani pfibliZujiciho se vozidla (Closing Vehicle Warning Function) - funkce varovani pfriblizujiciho se vozidla je
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definovana jako funkce, ktera detekuje pfiblizujici se vozidla v jedné nebo vice zadnich zonach a varuje FidiCe prostfednictvim
pozadavkl uvedenych v ¢asti 5.

funkce varovanl pred neumyslnym vyjezdem z lednho pruhu (Lane Change Warnlng Functlon) funkce varovani pred

pribiizujicihose vozidia.

polomér zakFiveni komunikace (Roadway Radius of Curvature) - polomér zakfiveni komunikace je polomé&r zakfiveni vozovky
v horizontalnim sméru, po které se pohybuje pfedmétné vozidlo.

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

4 Klasifikace

Hlavni ¢ast normy je vénovana klasifikaci systému z hlediska pokryti jednotlivych zén, charakteristikdm systému a poZadavkim
na testovani jednotlivych funkci systému.

Z hlediska klasifikace pokryti jednotlivych zén rozeznavaji se v normé tfi typy systému:

e Systémy typu |

Systemy typu I poskthJl pouze funkC| varovam slepeho uhlu. Tyto systémy maJ| za ukol varovat r|d|ce predmétneho v02|dla

priblizuje cilové vozidlo zezadu. Ridi¢ predmetneho vozidla by mél byt upozornén na toto omezeni systému alespon

v uzivatelské pfirucce k vozidlu. Tyto systémy poskytuji podporu pouze v omezeném prostoru podél vozidla.

e Systémy typu Il

Systémy typu Il poskytuji funkci varovani priblizujiciho se vozidla. Tyto systémy maji za Ukol varovat Fidice predmétného vozidla

a také nemusi poskytovat adekvatni varovnou funkC| pred velmi rychle se pfibliZzujicimi vozidly zezadu.

e Systémy typu llI

Tyto systémy poskytuji jak funkci varovani slepého Uhlu, tak i funkci varovani pfiblizujiciho se vozidla. Systémy maji za ukol
varovat fidi¢e predmétného vozidla pred cilovymi vozidly, které se vyskytuji v pfilehlych zénach nebo se pfiblizuji zezadu.

Systém nemusi poskytovat adekvatni varovnou funkci pred velmi rychle se pfibliZzujicimi vozidly zezadu.

LCDAS systémy typu Il a Il jsou dale ¢lenény podle maximalni rychlosti pfiblizovani cilového vozidla a minimalniho poloméru

zak¥iveni komunikace.

Tabulka 2 - Klasifikace pFibliZovaci rychlosti cilového vozidla

Typ Maximalni pfibliZzovaci Minimalni polomér zakFiveni
rychlost cilového vozidla PK
A 10m/s 125m
B 15m/s 250m
C 20m/s 500m

5 Funkéni pozadavky

Tato kapitola je vénovana popisu stavovych funkci a pfechodu mezi nimi. LCDAS systémy by mély minimalné pracovat
v souladu s nasledujicim stavovym diagramem.
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Obrazek 7 - LCDAS stavovy diagram

pripravenosti. Ve stavu pripravenosti systém detekuje cilova vozidla, ale neposkytne varovné funkce, protoze nejsou splnéna
aktivacni kritéria.

Aktivacni kritéria - v pFipadé aktivace bude LCDAS pFechazet z neaktivniho stavu do stavu aktivniho. Ve stejny ¢as mize byt

pouzito nékolik aktivacnich kritérii. Potencialni aktiva¢ni kritéria:

® manualni spusténi aktivace, aktivace signalizace zmény sméru jizdy, aktivace pfi prekroCeni prahové rychlosti
predmétneho vozidla

Bez varovani - v tomto stavu je systém aktivni, ale nejsou splnény pozadavky pro varovani. Podrobny vyklad je sou¢asti normy.

5.2 Provedeni systému

Tato kapitola se vénuje charakteristikam systému. K pochopeni pro Ctenare slouZi linie zobrazené na
obrazku, jeZ jsou dUleZité pro popis poZadavkl na funkce varovani slepého Uhlu a varovani
priblizujiciho se vozidla.

Linie A - je umisténa soubé&zné se zadni hranou predmétného vozidla ve vzdalenosti 30 m za vozidlem

Linie B - Je umisténa soubézné se zadni hranou predmetneho vozidla ve vzdalenosti 3 m za vozidlem

oli populace Fidi¢()

Linie D - vznikne protazemm predm hrany predmetneho vozidla po obou stranach

Vyznam ostatnlch linii je soucasti obsahu normy.
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Obrazek 8 - Diagram poZadavk( na varovani

Mezi vyznamné kapitoly normy patfi ¢ast vénovana pozadavkidm na funkci varovani slepého Uhlu.

Funkce varovani slepého Uhlu ma pokryvat pfilehlou levou i pravou zoénu. V souvislosti s vySe uvedenym obrazkem
levostranna/pravostranna funkce varovani slepého Uhlu je iniciovana pro fidice predmétného vozidla za predpokladu, Ze cilové
vozidlo splni vSechny nasledujici podminky:

e néktera Cast cilového vozidla se bude nachazet pred linii B, cilové vozidlo je zcela za linii C, cilové vozidlo je zcela vlevo od
linie F, libovolna ¢ast cilového vozidla se nachdzi vpravo od linie G.

Jestlize zény definované liniemi A, D, E a H neobsahuji cilové vozidlo nebo jeho ¢ast, pak nebude vydan zadny varovny
signal vyskytu vozidla z levé strany.

e néktera cast cilového vozidla se bude nachazet pred linii B, cilové vozidlo je zcela za linii C, cilové vozidlo je zcela vpravo
od linie K, libovolna ¢ast cilového vozidla se nachdzi vlievo od linie L

Jestlize zény definované liniemi A, D, ] a M neobsahuji cilové vozidlo nebo jeho ¢ast, pak nebude vydany zadny varovny
signal vyskytu vozidla z pravé strany.

je vyssinez 3 m/s.

Dalsi vyznamna kapitola normy je vénovana pozadavkdm na funkci varovani priblizujiciho se vozidla.
Coz je stale vice aktualni stav v dne3ni dopravé s narUstajici intenzitou.

Tato funkce varovani pFiblizujiciho se vozidla zahrnuje pravou a levou zadni zénu. Pro pochopeni funkce systému jsou pro

tenafe vymezeny linie znazornéné na nasledujicim obrazku. Pro systémy, které maji schopnost odhadnout geometrii vozovky,
mohou byt tyto linie definovany v souladu se zakFivenim vozovky. Levostranna/pravostranna funkce varovani pfiblizujiciho se

vozidla bude iniciovana pro fidice pfedmétného vozidla za predpokladu, Ze cilove vozidlo spIni vSechny nasledujici podminky:

e cilové vozidlo se nachazi zcela za linii B, cilové vozidlo je zcela vlevo od linie F, libovolna ¢ast cilového vozidlo je vpravo od
linie G nebo odhadovany ¢as do srazky s cilovym vozidlem je mensi nebo roven hodnoté dané v tabulce.

Tabulka 3 - Cas varovani pred kolizi v zavislosti na pf¥i vaci rychlosti cilového vozidla
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Maximalni pfibliZzovaci

TYP | (ychlost cilového vozidia Cas do kolize
A 10 m/s 25s
B 15 m/s 3s
C 20 m/s 35s

Pro cilova vozidla v levé zadni casti za linii A, nebude vydané varovani vyskytu pfiblizujiciho se vozidla jestlize
odhadovany ¢as do kolize s cilovymi vozidly bude 7,5s nebo vétsi.

e cilové vozidlo je zcela za linii B, cilové vozidlo je zcela vpravo od linie K, jakakoli ¢ast cilového vozidla se nachazi vlevo od
linie L nebo odhadovany Cas do srazky s cilovym vozidlem je menSi nebo roven hodnoté ve vysSe uvedené tabulce.

Pro cilova vozidla v pravé zadni &asti za linii A, nebude vydané varovani vyskytu vozidla na pravé strané jestlize
odhadovany ¢as do kolize s cilovymi vozidly bude 7,5s nebo vétsi.

6 PoZadavky na testovani

Tato kapitola normy specifikuje poZadavky na testovani cilového vozidla, podminky prostfedi a poZadavky na testovani
jednotlivych funkci systému LCDAS.

(nezahrnuje celm sklo) v rozmezi 1,1m az 1,5m.

Test je proveden na rovné a suché ploSe s asfaltovym nebo betonovym povrchem. DalSi parametry testovani jsou popsany
v normeé.

6.3 PoZzadavky na testovani varovani slepého uhlu

Testovaci méfici systém by mél splhovat:
® byt zcela nezavisly na systému varovani slepého thlu

° b)’/t schopen méFit podélnou vzdélenost mezi zadnl' hranou predmétného vozidla a predni hranou testovaciho cflového

® byt schopen méFit zpozdéni od okamzZiku, kdy cilové vozidlo splfiuje podminky pro varovani do okamziku, ve kterém je
varovani vydano a dale byt schopen méfit zpozdéni od okamziku, ve kterém jiz neni varovani povoleno do okamziku, ve
kterém je varovani ukonceno.

Pro vSechny testovaci postupy musi méfici systém splfovat nasledujici presnosti:
® provzdalenosti mensi nez 2m by méla byt pfesnost 0,1m nebo vy3si
® provzdalenosti v rozmezi 2m az 10m by méla byt pfesnost 5% nebo vyssi
® provzdalenosti vétSi nez 10m by méla byt presnost 0,5m nebo vyssi
® pro ¢asy mensi nez 200ms by méla byt pfesnost 20ms nebo vyssi

e dale viz. norma

6.3.2.1 Cilové vozidlo predjiZdi predmé&tné vozidlo

vozidlo bude Fizeno v primém sméru viz situace znazornéna na nasledujicim obrazku tak, aby pfi
v rozmezi 1m/s az 3m/s. Vozidla budou Fizena tak, aby bocni odstup mezi vnéjsi hranou karoséri

a stfedovou linii cilového vozidla byl v rozmezi 2m az 3m. Zalatek testu pro cilové vozidlo bude za linii A

Postupné jak se cilové vozidlo bude pfiblizovat a predjizdét predmétné vozidlo, mél by systém spliovat nasledujici
pozadavky:

® systém by nemél vydavat zadné varovani pokud cilové vozidlo je za linii A

® poté, co cilové vozidlo mine linii A, mél by systém zahajit varovani a to na spravné strané predmétného vozidla a to
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nejpozdéji v okamziku, kdy pfedni hrana cilového vozidla mine linii B plus reakéni ¢as systému definovany v kapitole
5.2.5

e systém by mél prlibézné varovat, minimalné po dobu neZ predni hrana cilového vozidla mine linii C

e systém by mél ukoncit varovani nejpozdéji v okamziku, kdy zadni hrana cilového vozidla mine linii D plus reakéni ¢as
systému definovany v kapitole 5.2.5

Do e e e s D
L IR | ok | AR e S AP C
predmétné vozidlo
B------io b ool B
—] [+— boéni odstup

testujici cilové vozidlo

pozadavky:
e systém by nemél vydavat zadné varovani pokud cilové vozidlo je zcela pred linii D

® poté co zadni hrana cilového vozidla mine linii D, mél by systém spustit varovani a to na spravné strané predmétného
vozidla a to nejpozdéji v okamziku kdy pFedni hrana ciloveého vozidla mine linii C

e systém by mél spojité varovat a to alespori do okamziku, nez prfedni hrana cilového vozidla mine linii B

e systém by mél ukoncit varovani nejpozdéji v okamziku, kdy pfedni hrana cilového vozidla mine linii A

Test bude proveden opakované dvanactkrat a to ve dne Sestkrat a v noci Sestkrat, s cilovym vozidlem na pravé i levé
strané a s predmétnym vozidlem na pravé i levé strané. BEhem nocnich podminek nebude pouZzito jiné osvétleni mimo

b&zného pouliiéniho osvétieni a prednich a koncovych svétel predmétného a cilového vozidla.
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/ testujici cilové vozidlo

_ boéni odstup
[ e I I D
L | o | C

Pfiloha A (informativni) Seznam FeSenych spornych otazek v procesu nadvrhu normy

Pfiloha B (informativni) Seznam FeSenych spornych otazek jeZ nejsou predmétem navrhu normy
PFiloha C (informativni) Logické zdUivodnéni poZadavk(d na systém varovani slepého thlu
Pfiloha D (informativni) Ukazkové priklady systému varovani slepého thlu

Pfiloha E (informativni) Logické zdlivodnéni poZadavkl na systém varovani pfibliZujiciho se vozidla

Souvisici terminy

® bocni odstup
® zadni zény
® zadni odstup
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e rychlost predjizdéni

e prilehlé zény

® polomér zakfiveni pozemni komunikace

e funkce varovani pfed zezadu se priblizujicim vozidlem

e funkce varovani pred slepym thlem

e funkce varovani pfed neumysinym vyjezdem z jizdniho pruhu

® (as dosrazky

® cilové vozidlo varovného systému podpory sledovani boc¢nich prekazek
® zb6na pokryti

© Silmos, s.r.o. 2018 - 2024. Pomizeme Vam se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit spravnou normu.
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