ISO 22178 - Inteligentni dopravni systémy (ITS) - Jizdni systémy nasledovani nizkou rychlosti
- Funkéni poZadavky a zkuSebni postupy

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

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2013, 23 stran

Zavedeni normy do CSN: prekladem

Rok zpracovani extraktu: 2009

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy

Téma normy: vozidlové asistencni systémy Fidice

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

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objektd

popis strategie Fizeni; popis provoznich parametrd a odezvy systému; popis stavovych funkci

Popis procesu / funkce / zpusobu pouZiti

adaptivni fizeni rychlosti vozidla vici vozidlu jedoucimu pred nim pfi nizkych rychlostech

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systém0 s ohledem na pfitomnost vpfedu jedoucich vozidel specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod; definice vypoctu ¢asového odstupu mezi vozidly; definice vypoctu detekénich
rozsaht

Definice reprezentace dat / fyzikdlniho vyznamu

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

Definice konstant / rozsahti / omezeni

specifikace parametr( detekéni zony ve 2D; specifikace provoznich limitd systému

Uvod

Hlavni funkci jizdniho systému néasledovani nizkou rychlosti (LSF) je adaptivni Fizeni (pfizpGsobeni) rychlosti vozidla v{ci vozidlu
jedoucimu pfed nim, na zakladé informaci o: (1) odstupu od vpfedu jedouciho vozidla, (2) pohybu pfedmétného vozidla
(vybaveného LSF) a (3) pfikazech od fidice (viz obrazek 1 - Funk¢ni prvky systému LSF). Na zakladé ziskanych informaci zasila
fidici jednotka (na obrazku 1 nazvand Strategie fizeni systému LSF) prikazy ovlddacim prvkdim, které potom uskutecruji
samotnou strategii Fizeni podélného odstupu, a rovnéz zasila stavové informace fidici.

Povely od fidice
Informace pro fidice

Ridit

Detekce a urfeni
vzdalenosti vpiedu
jedoucich vozidel

AkEni Eleny pro fizeni
podelneho odstupu

Prostiedi Vazidlo

Obrazek 1 - Funkéni prvky systému LSF
Cilem LSF je ¢astecna automatizace Fizeni podélného odstupu, aby se sniZilo zatiZeni fidice.

Tato mezinarodni norma mUZe byt pouzita jako systémova norma jinymi normami, které se LSF budou zaobirat podrobnéji
a budou popisovat napfiklad konkrétni koncepty detekce a dalkovych senzord nebo funkce vyssi Grovné. Tato norma tedy
neresi otazky, jako jsou konkrétni poZadavky na detekini funkci a dalkové senzory a funkéni nebo komunikac¢ni spojeni pro
kooperativni feSeni.


https://www.standardland.cz/vysledky-vyhledavani?appgroups=12&sources=20

Poznamka: Extrakt uvadivybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejimé plvodni ¢islovani kapitol.
Uziti
Vyuziti normy lIze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho prFisluSenstvi, autorizované zkusebny

silni¢nich vozidel, certifikacni ¢i homologacni laboratore a dalsi.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele dopravnich telematickych systému tato norma obsahuje ddlezité pokyny, jaké funkéni
pozadavky maji tyto systémy splfiovat a technické parametry pro jejich zkouSeni.

1. Pfedmét normy

Tato mezinarodni norma poskytuje zakladni strategii fizeni, minimalni poZzadavky na funkcionalitu, zakladni prvky rozhrani
Fidi¢e, minimalni poZadavky na diagnostiku a odezvu pfi poruse systému a popis zkuSebnich postupl pro jizdni systémy
nasledovani nizkou rychlosti (LSF).

Systém LSF je primarné navrzen ke snizeni zatiZeni Fidi¢e pfi opakované aktivaci brzdového a plynového pedalu v dopravni
kongesci s cilem udrZet poZadovany bezpecny odstup od vpfedu jedouciho vozidla na relativné dlouhych tsecich pozemni
komunikace, kde se nevyskytuji Zadné prekazky jako chodci nebo cyklisti, ktefi by ohrozili plynuly dopravni provoz. Systém LSF
poskytuje podporu automatického nasledovani vpredu jedouciho vozidla niz3i rychlosti pomoci rozhrani fidi¢e a systému
nastaveni rychlosti. Systém LSF obvykle neposkytuje fizeni regulatoru otacek.

2. Souvisici normy

ISO 2575 Road vehicles - Symbols for controls, indicators and tell-tales (Silni¢ni vozidla - Znacky pro ovladaci prvky, indikatory
a kontrolni ukazatele)

ISO 15622 Silni¢ni vozidla - Funkéni pozadavky na adaptivni regulaci rychlosti jizdy. ZkuSebni metody pro posuzovani
ISO 15623 Silni¢ni vozidla - Varovné systémy predsunutych prekazek. Funkéni pozadavky. ZkuSebni metody pro posuzovani

3. Terminy a definice

Norma obsahuje 17 terminG a definic, mezi kli¢ové patfi:
odstup mezi vozidly (c/earance) - vzdalenost mezi zadni ¢asti vpredu jedouciho vozidla a pfedni ¢asti nasledujiciho vozidla

dopravni kongesce (congested traffic) - dopravni podminky, pfi nichZ Fidi¢ neustale rozjizdi a zpomaluje své vozidlo tak, aby
zachoval pfiméreny odstup od vpredu jedouciho vozidla

operace aktivace (go operation) - krok, kdy fidi¢ sdéluje systému, Ze vozidlo bude uvedeno do pohybu (napf. Aktivaci
plynového pedalu nebo oto¢enim kli¢ku v zapalovani pfedmétného vozidla)

nasledovani nizkou rychlosti; sledovani; LSF (low speed following) - funkce, kterd umoznuje prfedmétnému vozidlu nasledovat
v pFislusné vzdalenosti vpredu jedouci vozidlo v rozmezi nizkych rychlosti, jako jsou podminky dopravni kongesce, a to Fizenim
motoru a/nebo pfenasenim hnaci sily a brzdami

predmétné vozidlo (subject vehicle) - vozidlo vybavené systémem LSF zminéné a vztazené k tomuto dokumentu

cilové vozidlo (target vehicle) - vozidlo, které nasleduje 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. Symboly a zkratky

V této kapitole jsou popsany jednotlivé matematické symboly.
5 Klasifikace

Tato norma zahrnuje dva typy LFS systém.

automaticky zaméruje cilové vozidlo az do okamziku deaktivace systému.
6 PoZadavky

Prvni typ LSF - rychlost vozidla bude Fizena automaticky tak, aby byla udrzena pozadovana vzdalenost od cilového vozidla.
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Druhy typ LFS - zahrnuje predchozi stav (LFS 1) a navic vybér nového vozidla s pfehodnocenim stavu. Poté, co cilové vozidlo
zastavi, pfejde systém do stavu udrzovaciho ¢ pohotovostniho.
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6.2 Vhodné cilové vozidlo

Systém LFS pohliZi na vpredu jedouci vozidlo jako na cilové vozidlo v pfipadé spinéni téchto podminek:
6.2.1 Zjisténi cilh
® LFS systém detekuje pohybujici se vozidla

° system bude pohllzet na stojici vozidlo, které bon predtlm sledovano Jako na v02|dlo C|Iove tj. v systému volltelna funkce

brano jako cilové, mél by byt Fidi¢ o takovéto situaci |nformovan alespon v manualu.

6.2.2 Detekce rozsahu na rovné vozovce
e v pripadé detekce vozidla v rozmezi vzdalenosti dq aZ dmax dojde ke zméFeni rozestupu cilového a predmétného vozidla

automatickou akceleraci vozidla
® pokud je vzdalenost mensi nez dg, viz norma nebudedetekovana pfitomnost Zaddného vozidla

Detekce neni vyzadovana  Detekce  Detekce vozidlaa
vozidlaje  stanoveni rozestupu
wyZadovana

Obrazek 3 - Rozsah detekce (1 - predmétné vozidlo, 2 - cilové vozidlo)

6.2.3 RozliSeni cilovych vozidel
° pokud se pFed pFedmétnym vozidlem (1 ) na rovne vozovce vyskthJe vice nez Jedno vozidlo (2 a 3) systémem LSF bude
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Obrazek 4 - Vybér cilovych vozidel

6.3 Funkcnost

Pro pfechod do aktivniho stavu musi systém splnit nasledujici podminky:

e systém bude aktivovan fidicem, rychlost pfedmétného vozidla nepfekro¢i maximalni provozni rychlost systému,

detekovat Zzadnou chybu

6.3.2 Stav sledovani

udrzeni pozadovaného odstupu za cilovym vozidlem

e decelerace systému v pripadé sledovani cilového zastavujiciho vozidla bude probihat az do dosaZzeni rychlosti vy

V urcitych situacich maze rozstup mezi vozidly klesnout pod poZadovanou hodnotu. Pokud tento stav nastane, systém
nastavi rozestup tak, aby vyhovél témto zménénym podminkam

6.3.3 Schopnost automatického opé&tovného cileni (pouze u LSF systému typu 2)

U typu 2 by mél systém poskytovat automatickou detekci nového cilového vozidla a vyménu cild pfi splnéni nasledujicich
podminek:

® predjizdéni jinymi vozidly

® odbocovani predmétného vozidla

V tomto stavu mUzZe byt korigovana rychlost vozidla bez moZnosti akcelerace.

6.3.5 Podminky deaktivace

Pokud je spInéna néktera z nize uvedenych podminek pfechazi systém ze stavu aktivniho do stavu pohotovostniho:
® pokud je brzdna sila vyvozena fidiCem vétSi nez je brzdna sila vyvolana systémem LSF

® pokud rychlost pfedmétného vozidla pfesahne hodnotu vjyax

® usystému LSF typ 1 neni detekovano cilové vozidlo i v pfipadé predjizdéni i odbocovani vozidel

polohu kde bylo cilové vozidlo nezZ bylo ztraceno z dosahu

e v udrzovacim stavu ,hold” nemusi brzdéni Fidice nutné vést k deaktivaci systému

6.4 Zakladni rozhrani Fidice a moZnosti zasahu

6.4.2 Zobrazovaci prvky

VyuZiti zobrazovacich prvkd je doporuceno pfi: indikace aktivniho stavu, indikace pFipravenosti systému prejit ze stavu

5.0

26

| .
3 20 &
Rychlost predmétného vozidla mis

Hegativni skubnuti mis3

Obrazek 6 - Maximalni zpomaleni

Automatické zpomaleni by nemélo prevysit definovanou hodnou normou.

Automaticka akcelerace by neméla presahovat definovanou hodnotu normou v pfipadé, Ze rychlost vozidla je vy3si nez 20m/s.
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6.6 Aktivace brzdovych svétel

V pfipadé, Ze systém vyvola automaticky zasah do brzdéni budou brzdova svétla rozsvicena. V pfipadé, ze systém LSF vyuziva

jiné zpomalovaci systémy, budou brzdova svétla rovné? rozsvicena. Brzdova svétla musi byt aktivovana v definovaném case
podle normy poté, co systém LSF aktivuje provozni brzdy.

6.7 Selhénl'funka

V pfipadé vzniku poruchy bude toto okamZité ozndmeno fidi¢i a zprava zlstane aktivni aZ do vypnuti systému. Opétovna
aktivace systému LSF mUZe byt zakdzédna aZ do Uspésného provedeni samokontroly, zahajené bud zapalovanim

15622) nebo se systémy, které pomahaji odvratit ¢i zmirnit kolizi.

7. Metody zkouseni a jejich vyhodnoceni

7.1 Podminky prostredi

ZkouSka by méla byt provedena na rovné, suché a Cisté asfaltové Ci betonové plosSe. Teplota okolniho prostfedi by se méla
pohybovat v rozmezi -20 °C az 40 °C pfi horizontalni dohlednosti vy3si nez 1km. DalSi podrobnosti uvadi norma.

7.3 Zkouska detekéni zony

(viz 6.2.2 Detekce rozsahu na rovné vozovce)

Postup pro zkouSeni rozmezi vzdalenosti dg, dq a dmax

Referencni rovina vozidla odpovida obdélniku o vySce 0,9m s SiFce vozidla a zalinajici ve vySce 0,2m. Referencni roviny d1
a dmax se déli do tfech sloupcl. Sloupce L a R maji kazdy Sitku 0,5m. Béhem zkouSenfi definovany odraz by mél byt detekovan
pfinejmensim v jedné pozici kazdého sloupce (L, C,R) vozidlové referencni roviny v pozicich d1 a dmax. V poloze dg pouze jedna
pozice v ramci celé referenni roviny musi byt detekovana.

Pro ovérovani dg, d1 a dmax bude pouZit zkusebni cil z kapitoly 7.2.

g -

sirka predmétného
vozidla

02m

r lricir'l—yg

Obréazek 9 - Podélné detekcni z6ny

7.4 Zkouska vybéru cilovych vozidel
(viz ¢lanek 6.2.2.1 Vybér cile)
Pocatecni podminky

Dvé vaedu jedouci vozidla stejné modelové Fady jedouci paralelné s definovanym pfi¢nym rozestupem a s pocatecni rychlosti

VAV tart wozidia

VAV tart wozidia

Obrazek 10 - ZkouSka vybéru cilovych vozidel - pocatecni podminky

Postup zkouSeni

Hodnoty Vyepicle end, Vmax, Vvehicle_star, Vvehicle_endiSOU definovany normou. Rychlost cilového vozidla bude Vyepjcre end.
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Zkouska bude Uspé3nd, pokud predmétné vozidlo (1) projede okolo vozidla (3), které je pfed nim ve vedlejSim pruhu a bude

l('l ("l v=vkc-ne-:

l(ll V=V qan vozidia

Obrazek 11 - Zkouska vybéru cilovych vozidel - koncové podminky

7.7 Zkouska jizdy v zatacce

ZkuSebni draha se bude skladat z kruhové drahy o konstantnim poloméru nebo dostatecné dlouhém Useku zatacky
konstantniho poloméru. Smér jizdy by mél byt v obou smérech (ve sméru i proti sméru hodinovych rucic¢ek). Zadné dalsi
omezujici podminky na dopravni znaceni ¢i ochranna svodidla nejsou.

Obrazek 17 - Vymezeni zkuSebniho okruhu

Prabéh jizdy
® obé vozidla pojedou za sebou po stejné draze, s po¢atecnimi podminkami, které jsou definovany na obrazku14
e rychlost cilového vozidla na zacatku zkousky bude definovana podle normy
® ve vhodném okamzZiku zac¢ne cilové vozidlo zpomalovat a budou zaznamenavany reakce predmétného vozidla

e predmétné vozidlo zacne zpomalovat z dlvodu zmen3ujici se vzdalenosti mezi cilovym vozidlem predtim, neZ ¢asova

mezera klesne pod definovanou hodnotu.

PFiloha A (normativni) Technické informace

Priloha popisuje zakladni fyzikaIni veliciny.

Souvisici terminy

® dopravni kongesce

® stav nového zacileni LSF

® stav nasledovani LSF

e prudké vyboceni; nahlé vyjeti z jizdniho pruhu
® pomalu se pohybujici objekt

® operace aktivace
® nasledovani pomalou rychlosti

® minimalni provozni rychlost

® maximalni provozni rychlost

® stav zastaveni LSF

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