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ISO 22179 - ITS - Systémy adaptivniho udrzovani rychlosti jizdy pti jednotlivych jizdnich rezimech -
Funkc¢ni pozadavky a zkusebni postupy

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

Pocet stran: 22

Zavedeni normy do €SN: prevzetim originélu
Rok zpracovani extraktu: 2009

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

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

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objekta

popis strategie fizeni; popis provoznich parametrd a odezvy systému

Popis procesu / funkce / zplisobu pouziti

¢astecnd automatizace rizeni vozidla v podélném sméru a snizeni vytizeni ridice; adaptivni fizeni rychlosti vozidla

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systém( s ohledem na topologické ¢lenéni pozemni komunikace specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice | Ir G/

klasifikace parametrd systému podle poloméru zatacky a detek¢nich zén; specifikace provoznich limitd systému

Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je sou¢asti norem zaméfenych na vozidlové asistenéni a varovné systémy. Hlavni funkci systému FSRA je adaptivni

Deta kce fazeni
piedniho vozidla

Prostiedi Vozidio Ridie

Obrazek 1 - Funkéni prvky systému FSRA

Tato mezindrodni norma obsahuje zakladni strategii fizeni, minimalni pozadavky na funkcionalitu, zdkladni prvky rozhrani fidice, minimalni pozadavky na
diagnostiku a odezvy pfi poruse systému a popis zkusebnich postupl pro systémy adaptivniho udrzovani rychlosti jizdy.

Systém FSRA je primarné navrzen na zajisténi podélné kontroly pohybu jim vybavenych vozidel pfi jizdé na rychlostnich komunikacich (silnice, kam nemotorova

dosazitelné decelerace zastavit za sledovanym vozidlem a opétovné umozni rozjezd vozidlu v pripadé pozadavku ze strany ridi¢e pokracovat v cesté. Systém
neni navrzen, aby reagoval na stojici ¢i pomalu jedouci vozidla (v souladu s normou ISO 15622 ACC).

Pozndmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a pfejima plvodni &islovani kapitol.

Uziti


/vysledky-vyhledavani?appgroups=12
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/vpredu-jedouci-vozidlo/d2990?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/prvek-systemu/d2026?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/dopravni-kongesce/d528?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/iso-15622/t104?appgroups=1&sources=10
/iso-15622/t104?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat/d21?appgroups=1&sources=10

Vyuziti normy lze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele origindiniho prislusenstvi, autorizované zkusebny silni¢nich vozidel, certifika¢ni ci
homologa¢ni laboratore a dalsi.

Tato technickd norma m(ze byt vyuzita iv jinych norméch rozsifujicich podrobné FSRA systémy, napfiklad pro potreby specifikace navrhu senzorl nebo

definice vys$si Grovné funkcionality.

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

1. Souvisici normy
I1SO 15622 Silni¢ni vozidla — Funk¢ni pozadavky na adaptivni regulaci rychlosti jizdy. Zkusebni metody pro posuzovani
ISO 2575 Silni¢ni vozidla — Symboly pro ovladaci prvky, indikétory a kontrolni ukazatele

ECE - Predpis ¢. 13-H Jednotné zésady schvalovani osobnich vozidel s ohledem na brzdné systémy

2. Terminy a definice

Norma uvéadi 22 termind a definic.

Fizeni brzd (active brake control) funkce, kterd zajistuje pouziti brzd, pozadavek neni od fidic¢e ale od systému FSRA

3.1 aktivn

motoru, prenesend na kola). [UN ECE Regulation 13-H:1998, 2.6]

3.4 odstup mezi vozidly (clearance) je vzdalenost mezi zadni ¢asti vpredu jedouciho vozidla a predni ¢asti nasledujiciho vozidla

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 Zkratky
V této ¢asti jsou popsany jednotlivé matematické symboly.
5 Klasifikace

Tato mezinarodni norma definuje systémy FSRA na zédkladé rozdilnych polomérd zatacek viz tabulka 2.

Tabulka 2 - Klasifikace provedeni systému FSRA

tridy Poloméry zatacek
I vyhrazeno pro ACC ISO 15622 (ne pro systém FSRA)
11 =500m
mn =250m
v =125m

6 Pozadavky

6.1 Zakladni strategie Fizeni systému

aktivovat

FSRA on*

aktivni
FSRA

FERA
pohotowost
[stand-by]

FSRA off*

deaktivovat

F&RA off*

* manuaini nebo automaticks samokontrola

o =stav systému

Obrazek 2 - Pfechodové stavy systému FSRA

e setrvaly stav rozestupl mudze byt definovan bud systémem nebo Ffidi¢em, v pfipadé vice nez jednoho cilového vozidla bude vybréno jedno z nich
automaticky systémem
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o v pripadé zastaveni predmétného vozidla na dobu neprevysujici 3s dojde ke zméné stavu systému ze stavu sledovaciho do stavu udrzovaciho. V tomto

6.2 Funkcnost

6.2.1 Ridici médy

Prechod mezi ridicimi médy (Fizeni rychlosti a fizeni odstupu) bude proveden automaticky.
6.2.2 Stabilni a pomalu se pohybujici cile

Systém se pokusi zastavit za jiz sledovanym nebo stojicim vozidlem v ramci svych moZznosti zpomaleni. Jedna se o volitelnou funkci systému FSRA reagovat na

pritomnost stojicich ¢i pomalu se pohybujicich cild. V pripadé, Ze tato funkce systému neni implementovana, musi byt fidi¢ o této skute¢nosti informovan alespori
upozornénim v uZzivatelském manualu.

6.2.3 Parametry sledovani

nastavitelnd minimalni ¢asovd mezera mezi predmétnym a cilovym vozidlem v fidicim mddu sledovani pro udrzeni setrvalych podminek pro vsechny
rychlosti, tmin=definovana hodnota

minimalni rozestup mezi predmétnym a cilovym vozidlem v fidicim médu sledovani pro udrzeni ustdlenych podminek pro vsechny rychlosti, cmin=
definovana hodnota

v pfipadé prechodovych podminek, miZe rozestup klesnout pod minimalni hodnotu. V této situaci systém prizpdsobi rozestup tak, aby dosahl poZzadované
hodnoty

pro rychlosti vyssi nez 8m/s bude ¢asové mezera t volena v intervalu, viz norma

minimalnim pozadavkem je, aby byl systém schopen postupné zastavit za zpomalujicim vozidlem, jehoz zpomaleni a rychlost je definovdna normou.

6.2.3.1 Detekce rozsahu na rovné vozovce (pro t¥idy II, 11, V)

definovédna normou.

cilové predni
vozidlo 2

et
it % q

detekce neni detekee detekce vozidla a
wyZadovina vozidla je stanowveni rozstupu
wyZadovana

Obrazek 3 - Detekéni zény

o jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti do a dl' tak systém bude detekovat pritomnost tohoto vozidla, ale nebude mérena vzdélenost ani

o pokud je vzdélenost cilového vozidla mensi nez d0=2m nebudedetekovdana pritomnost Zaddného vozidla

6.2.3.2 Vybér cilovych vozidel

« pokud se na rovné vozovce vyskytuje vice nez jedno vpredu jedouci cilové vozidlo viz obrazek, bude systémem FSRA vybrano cilové vozidlo podle postupu

uvedeného v kapitole 7.5

(imm3m

Obrazek 4 - Vybér cilovych vozidel

6.2.3.3 Parametry zak¥iveni (Groviové tridy Ii, IlI, IV)

o systém FSRA bude umoziovat setrvaly stav sledovani cilového vozidla s ¢asovym rozestupem tmax(vcircle) na rovné vozovce (Uroviiové tridy II+I1+IV)

a v zatackach o polomérech mensich nez Rmin, Il, hodnoty jsou uvedené v normé

Hodnoty pri¢ného zrychleni a jsou odvozeny od priimérného chovani fidi¢a v zatackach (95% fidi¢d) a jsou uvedeny v normé.

lateral_max

6.3 Zakladni rozhrani Fidice a moznosti zakroku
6.3.1 Provozni prvky a reakce systému

o Systém bude poskytovat pro fidi¢e prostredky k nastaveni pozadované rychlosti.

o Systém FSRA by nemél vyvoldvat vyznamné snizeni brzdového UGcinku pozadovaného fidicem ato ani v pfipadé, kdy systém FSRA bude brzdit

automaticky.
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o Pozadavek na zvyseni vykonu, at uz ze strany fidi¢e, nebo systému FSRA, bude realizovan regula¢nim prvkem vykonu motoru (napfiklad Skrtici klapkou).

prodlevé na tento pozadavek ridice.

o Aktivace automatického brzdéni nepovede k zablokovani kol na dobu delsi nez antiblokovaci systém ABS umozni. To nevyzaduje pritomnost
antiblokovaciho systému (ABS).

o Automaticka kontrola vykonu systémem FSRA by neméla vést k nadmérnému prokluzu kol na dobu delsi nez ovladani hnaci sily umoznuje. To nepozaduje

pritomnost systému regulace hnaciho vykonu motoru.

e Systém FSRA mize automaticky pFizplsobit odstup mezi vozidly bez zasahu fidi¢e v pfipadé, Ze jde o reakci na vnéjsi podnéty (napfiklad $patné pocasi).

Nicméné pfizplsobeny rozestup nemlze byt mensi nez je minimaini hodnota nastavena fidi¢em.

o Pokud si systém neudrzi posledni nastavenou ¢asovou mezeru poté co systém FSRA presel do vypnutého stavu, casova mezera by méla byt nastavena na

preddefinovanou hodnotu danou normou.

o Jestlize je vozidlo mimo systém FSRA vybaveno i konvendnim systémem regulace rychlosti jizdy nem(zZe dochazet k automatickému pfepinani mezi

obéma systémy.

o Volitelnd funkce: Systém mdze byt v klidovém stavu aktivovan fidi¢em i pfi pouziti brzdového pedalu.

6.3.2 Zobrazovaci prvky

e minimalni odezva systému pro ridi¢e bude obsahovat informace, zda je systém aktivni ¢i ne a informace o nastavené rychlosti

o pokud je systém nefunkéni a to v disledku néjaké chyby nebo poruchy, mél by byt o tom Ffidi¢ informovan. V pripadé, Ze je tato informace reprezentovéna
symbolem, mélo by se jednat o normalizovany symbol

« pokud dojede k automatické deaktivaci systému, musi byt o tom fidi¢ informovan

o pokud je vozidlo vybaveno systémem FSRA a konvenc¢nim systémem regulace jizdy, mél by byt fidi¢ uvédomen, ktery systém je aktivni

o signdl "detekované vozidlo" s vyznamem, Ze systém FSRA detekuje vpredu jedouci vozidlo, musi byt aktivni v pripadé, Ze toto vozidlo je vyuzito

k prizplsobeni fizeni.
6.3.3 Symboly
Pokud jsou k identifikaci funkci ¢i chybovych funkci systému FSRA pouzity symboly, pak jejich pouZiti by mélo byt v souladu s normou ISO 2575.

7 Metody zkouseni a jejich vyhodnoceni

7.1 Podminky prostredi

Zkouska bude provedena na suché vozovce s asfaltovym nebo betonovym povrchem. Teplota okoli béhem zkousky by méla byt v rozmezi -20 °C az 40 °C
a horizontéIni viditelnost vyssi nez 1km.

7.2 Specifikace cilti zkousky

Zkusebni cile jsou vztazeny na pouziti sou¢asnych technologii. Pro jiné technologie musi byt zvoleny odpovidajici cile.
7.2.1 LIDAR (Light Detection and Ranging)

Zkusebni cil pro infracervené pasmo je definovan jako infracerveny koeficient pro zkusebni cil CTT a prdfez zkusebniho cile.
Minimalini prirez pro cile A a B je definovan v této normé.

Zkouska cile A: rozptyl reflektoru u cile A je CTT = viz norma

Zkouska cile B: rozptyl reflektoru u cile B je CTT = viz norma.

7.3 Zkouska schopnosti automatického zastaveni

7.3.1 Zkouska cilového vozidla

Cilové vozidlo bude vybaveno cilem A viz. kapitola 7.2. Cil A bude umistén v zadni ¢asti vozidla.

7.3.2 Pocatecni podminky

« vozidlo se bude pohybovat cestovni rychlosti Vstopping

o Sifka cilového vozidla bude v rozmezi dle normy
e pozadovany ¢asovy rozstup mezi vozidly bude dan hodnotou tin @ topo celou dobu zkousenf

o pri¢né posunuti podéinych os predmétného a cilového vozidla by nemélo byt vétsi nez 0,5m

7.3.3 Postup zkouseni

Cilové vozidlo bude zpomalovat, a to az do Uplného zastaveni. Zkouska je povazovéna za Uspésnou, pokud systém FSRA predmétné vozidlo automaticky zastavi

za cilovym vozidlem.

7.6 Zkouska jizdy v zatacce

Tato zkouska by méla brat v Gvahu predikci topologie pozemni komunikace v kombinaci se zornym polem vyhledu senzorll systému FSRA. Rlzné metody

predikce geometrie vozovky a snimani odstupu mezi vozidly vyustuji v potfebu jizdnich scénard.

7.6.1 Zkusebni draha

Zkusebni Usek by se mél sklddat bud' z kruhové dréhy konstantniho poloméru nebo dostate¢né dlouhého Useku oblouku konstantniho poloméru. Polomér by mél
byt v rozmezi 80% az 100% Rmin Smér jizdy by mél byt jak po, tak proti sméru hodinovych ruci¢ek. Nejsou stanovena zadnd omezeni tykajici se dopravniho
znaceni, dopravnich svodidel apod.
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7.6.3 Scénar jizdy

Predmétné vozidlo bude nasledovat cilové vozidlo ve stejné jizdni dréze, a to s aktivnim systémem fizeni FSRA. Obé vozidla budou vyhovovat pocatecnim

R = constant

\

T
Test racne pokud piedmétné vozidio

- && nachazi na E4sti P s konstantrim

polomérem a splfiuje | ostatnl podatedni
podminky .

[ =y
Konec testu:

predmétné vozidlo zpomaluje
(pozitivni virsledek) nebo
Gazovy rozestup klesne pod
203t max

Obrazek 15 - Priklad vymezeni zkuSebni drahy

Ve vhodny okamzik cilové vozidlo zpomali a na zdkladé tohoto podnétu budou pozorovény reakce predmétného vozidla. Pfedmétné vozidlo by mélo také zacit

zpomalovat, a to na zakladé zmensujici se vzdalenosti od cilového vozidla predtim, nez ¢asovd mezera klesne pod hodnotu 2/3tmax.

Tabulka 5 - Podminky zkouseni pro zkousku jizdy v zataéce (jen ¢ast tabulky)

Cilové vozidlo

Uvodni zkouska

Pocatecni podminky

Prvni zkuSebni manévr

Druhy zkusebni manév

(m0ze se lisit)

vcirde=konstantn|’
Rychlost Viircle Start=konstantn|’ zpomaleni rychlosti o 3,5m/s+0,5m
- =Veircle <r:\rr'3'5m/511m/
Cas min.10s ¢asova spoust 0s 2s
. =r tak, jak je definovany v 7.6.1 o
Polomér R=konstantni (viz 7.6.1)

Souvisici terminy

e adaptivni tempomat pro vsechny rychlostni rozsahy

e stav udrzovaci FSRA

stav rizeni rychlosti FSRA

stav rizeného sledovani FSRA

stav pohotovostni FSRA

stav mimo provoz FSRA

stav aktivni FSRA

pomalu se pohybujici objekt

brzda

stavy systému

funkéni stavy systému

© Silmos, s.r.0. 2018 - 2025. PomiiZeme Vdm se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit sprévnou normu.


/d22
/d2626
/d2624
/d2622
/d2620
/d2615
/d2613
/d1779
/d748
/d217
/d2631
/predmetne-vozidlo/d2041?appgroups=1&sources=10
/adaptivni-tempomat-pro-vsechny-rychlostni-rozsahy/d22?appgroups=1&sources=10
/predmetne-vozidlo/d2041?appgroups=1&sources=10
/predmetne-vozidlo/d2041?appgroups=1&sources=10

