ISO 22179 - ITS - Systémy adaptivniho udrZovani rychlosti jizdy pfi jednotlivych jizdnich
rezimech - Funkéni poZzadavky a zkuSebni postupy

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

Pocet stran: 22

Zavedeni normy do CSN: pfevzetim originalu

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 vyhodnocenf

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztaht objektd

popis strategie Fizeni; popis provoznich parametr(l a odezvy systému

Popis procesu / funkce / zpusobu pouZiti

CasteCna automatizace fizeni vozidla v podélném sméru a snizeni vytizeni FidiCe; adaptivni Fizeni rychlosti vozidla

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systém0 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 konstant / rozsahti / omezeni

klasifikace parametrd systému podle poloméru zatacky a detekénich zén; specifikace provoznich limitl systému

Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je sou¢asti norem zaméfenych na vozidlové asisten¢ni a varovné systémy. Hlavni
funkci systému FSRA je adaptivni Fizeni (pFizpGsobenf) rychlosti vozidla vici vozidlu jedoucimu pfed nim. Rizeni je zaloZzeno na

odstupu a paralelné zasila stavové informace k Fidici; viz obrazek 1.
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Obrazek 1 - Funkéni prvky systému FSRA

z4téze Fidice.

Tato mezinarodni norma obsahuje zakladni strategii fizeni, minimalni pozadavky na funkcionalitu, zakladni prvky rozhrani
fidi¢e, minimalni poZzadavky na diagnostiku a odezvy pfi poruse systému a popis zkusebnich postupl pro systémy adaptivniho
udrzovani rychlosti jizdy.
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Systém FSRA je primérné navrzen na zaji§tén|' podélné kontroly pohybu j|'m vybavenych vozidel pFi jizdé na rychlostnl'ch

systému. Systém se pokusi v ramci dosazitelné decelerace zastavit za sledovanym vozidlem a opé&tovné umozni rozjezd vozidlu
v pfipadé pozadavku ze strany fidi¢e pokracovat v cesté. Systém neni navrzen, aby reagoval na stojici ¢i pomalu jedouci vozidla
(v souladu s normou ISO 15622 ACQ).

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

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

Tato technickd norma mulZe byt vyuzita i v jinych normach rozsifujicich podrobné& FSRA systémy, napfiklad pro potfeby
specifikace navrhu senzord nebo definice vy$si Grovné funkcionality.

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

1. Souvisici normy

ISO 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, indikatory a kontrolni ukazatele
ECE - Pfedpis €. 13-H Jednotné zasady schvalovani osobnich vozidel s ohledem na brzdné systémy

2. Terminy a definice

Norma uvadi 22 terminC a definic.

3.1 aktivni Fizeni brzd (active brake com‘ro/)funkce ktera ZaJIStUJe pou2|t| brzd, pozadavek neni od fidice ale od systemu FSRA

potenaalne aktivaci brzd

33 brzda (brake) castl kderou \vyvozeny sily pusob|C| protl smeru pohybu v02|d|a Muze to byt treC| brzda (pokud JSOU sily

vyvozeny elektromagnetickym plsobenim mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybujici se relativné ale ne ve vzajemném kontaktu
jedna vaci druhé), kapalinové brzda (pokud jsou brzdné sily vyvozeny tcinkem kapaliny nachazejici se mezi dvéma ¢astmi

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

3.4 odstup mezi vozidly (c/earance) je vzdalenost mezi zadni ¢asti vpredu jedouciho vozidla a pfedni ¢asti nasledujiciho

vozidla
3.5 konvencni tempomat (conventional cruise control) systém schopny udrzovat nastavenou rychlost fidicem

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 Casti jsou popsany jednotlivé matematické symboly.
5 Klasifikace

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

tridy Poloméry zatacek

vyhrazeno pro ACC ISO 15622 (ne pro systém
SRR

1 =500m

11 =250m

1V =125m

6 Pozadavky

6.1 Zakladni strategie Fizeni systému
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Obrazek 2 - PFechodové stavy systému FSRA

® setrvaly stav rozestupl muze byt definovan bud systémem nebo Fidicem, v pfipadé vice nez jednoho cilového vozidla
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bude vybrano jedno z nich automaticky systémem

® v pripadé zastaveni predmétného vozidla na dobu neprevySujici 3s dojde ke zméné stavu systému ze stavu sledovaciho

do stavu udrZovaciho. V tomto stavu dojde automaticky k aktivaci brzd pro zajisténi stabilni polohy vozidla.

6.2 Funkcnost

6.2.1 Ridici médy

Pfechod mezi Fidicimi mody (Fizeni rychlosti a fizeni odstupu) bude proveden automaticky.

6.2.2 Stabilni a pomalu se pohybuijici cile

Systém se pokusi zastavit za jiZ sledovanym nebo stojicim vozidlem v rdmci svych mozZnosti zpomaleni. Jedna se o volitelnou

implementovana, musi byt fidi¢ o této skutecnosti informovan alespon upozornénim v uzivatelském 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, ¢,;,=definovana hodnota

® minimalni rozestup mezi pfedmétnym a cilovym vozidlem v Fidicim médu sledovani pro udrzeni ustalenych podminek

pro vSechny rychlosti, ¢;;,= definovana hodnota

e v piipadé prechodovych podminek, mize rozestup klesnout pod minimalni hodnotu. V této situaci systém pfrizplsobi

rozestup tak, aby dosahl pozadované hodnoty

® pro rychlosti vy$si nez 8m/s bude Casova mezera tvolena v intervalu, viz norma

® minimalnim pozadavkem je, aby byl systém schopen postupné zastavit za zpomalujicim vozidlem, jehoz zpomaleni

a rychlost je definovana normou.

6.2.3.1 Detekce rozsahu na rovné vozovce (pro tfidy Il, 111, 1V)

® v rozsahu vzdalenosti di a dmax bude systém FSRA méFit vzdalenost mezi cilovym (2) a pfedmétnym vozidlem (1) viz

obrazek, vzdalenost dmaxje definovana normou.

predmétné
vozidlo 1

detekce neni
wyzadovana

detekce

vozidla je
wyZadovana

cilové predni
vozidlo 2

detekce vozidla a
stanoveni rozstupu

e jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti dg a di, tak systém bude detekovat pritomnost tohoto vozidla, ale

normou.

Obrazek 3 - DetekEni zény

® pokud je vzdalenost cilového vozidla mensi nez dp=2m nebudedetekovana pfitomnost zadného vozidla
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6.2.3.2 Vybér cilovych vozidel

vybrano cilové vozidlo podle postupu uvedeného v kapitole 7.5

i

Obrazek 4 - Vybér cilovych vozidel

6.2.3.3 Parametry zakfiveni (Groviiové tfidy II, 111, 1V)

systém FSRA bude umoZiiovat setrvaly stav sledovani cilového vozidla s ¢asovym rozestupem tmax(vcircle) na rovné

vozovce (Urovnove tridy II+11+1V) a v zatackach o polomérech mensich nez Rmin, I/, hodnoty jsou uvedené v normé

Hodnoty pFi¢ného zrychleni ajateral max jsou odvozeny od prdmérného chovani Fidich v zatackach (95% Fidicd) a jsou uvedeny
v normé.

6.3 Zakladni rozhrani Fidice a moZnosti zakroku

6.3.1 Provozni prvky a reakce systému

Systém bude poskytovat pro Fidice prostfedky k nastaveni pozadované rychlosti.

Systém FSRA by nemél vyvolavat vyznamné sniZeni brzdového Ucinku pozadovaného Fidicem a to ani v pfipadé, kdy

systém FSRA bude brzdit automaticky.

pozastavena bez vyvozovani brzdné sily. Aktivace plynového pedalu fidicem nepovede k vyznamné prodlevé na tento
pozadavek Fidice.

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

hnaci sily umozZnuje. To nepoZaduje pritomnost systému regulace hnaciho vykonu motoru.

Systém FSRA muUZe automaticky pFizpUsobit odstup mezi vozidly bez zasahu FidiCe v pfipadé, Ze jde o reakci na vnéjsi

podnéty (napfiklad Spatné pocasi). Nicméné prizplsobeny rozestup nemdzZe byt mensi nez je minimalni hodnota
nastavena fidicem.

Pokud si systém neudrzi posledni nastavenou ¢asovou mezeru poté co systém FSRA preSel do vypnutého stavu, ¢asova
mezera by méla byt nastavena na pfeddefinovanou hodnotu danou normou.

Jestlize je vozidlo mimo systém FSRA vybaveno i konvendnim systémem regulace rychlosti jizdy nem(Ze dochazet

k automatickému prepindni mezi obéma systémy.

Volitelna funkce: Systém muzZe byt v klidovém stavu aktivovan fidi¢em i pfi pouZziti brzdového pedalu.

6.3.2 Zobrazovaci prvky

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

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

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

pokud je vozidlo vybaveno systémem FSRA a konvencnim systémem regulace jizdy, mél by byt Fidi¢ uvédomen, ktery
systém je aktivni

signal "detekované vozidlo" s vyznamem, Ze systém FSRA detekuje vpfedu jedouci vozidlo, musi byt aktivni v pfipadé, Ze
toto vozidlo je vyuzito k prizpUsobeni 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
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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 horizontalni viditelnost vy$si nez 1km.

7.2 Specifikace cili zkousky

ZkuSebni cile jsou vztaZzeny na pouZiti soucasnych 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 prirez zkuSebniho cile.
Minimalni prdrez 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
e Sifka cilového vozidla bude v rozmezi dle normy
® pozadovany Casovy rozstup mezi vozidly bude dan hodnotou iy a to po celou dobu zkouSeni

® pri¢né posunuti podélnych os pfedmétného a cilového vozidla by nemélo byt vétsi nez 0,5m

7.3.3 Postup zkouSeni

Cilove vozidlo bude zpomalovat, a to az do UpIného zastaveni. ZkouSka je povaZzovana za Uspésnou, pokud systém FSRA
predmétne vozidlo automaticky zastavi za cilovym vozidlem.

7.6 Zkouska jizdy v zatacce

Tato zkouska by mela brat v uvahu predikci topologle pozemnl komunlkace % komb|naC| se zornym polem vyhledu senzoru

7.6.1 Zkusebnl dréaha

ZkuSebni Usek by se mél skladat bud z kruhové drahy konstantniho poloméru nebo dostatecné 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 rucicek. Nejsou stanovena zadna omezeni tykajici se dopravniho znaceni, dopravnich svodidel apod.

7.6.3 Scénar jizdy

Predmétné vozidlo bude nasledovat C|Iove vozidlo ve stejne jlzdm draze, a to s aktivnim systemem fizeni FSRA. Obé vozidla

R = constant

\

s A 7 T
:Test zatne pokud predmétné vozidio Konec testu: :

ze nachazi na &4zt PK 5 konstantnim predmétné vozidlo Zpomaluje
poloméren a spifiue i ostatni podatedni (pozitivil visledek) nebo

pocminky . casovy rozestup klesne pod
2'lla‘tl'naill

Obrazek 15 - Pfiklad vymezeni zkuSebni drahy

Ve vhodny okam2|k C|Iove v02|dlo zpoma|| a na zakladé tohoto podnetu budou pozorovany reakce predmetneho v02|dla

Casovad mezera kiesne pod hodnotu 2/3tmax.

Tabulka 5 - Podminky zkousSeni pro zkouSku jizdy v zatacce (jen Cast tabulky)

Cilové Uvodni Pocatecni Prvni zkuSebni Druhy zkuSebni
vozidlo zkouska podminky manévr manévr
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zpomaleni rychlosti

Vcircle=konstantni

Rychlost Vcircle_start=Konstantni 03,5m/s+0,5m
=Vcircle_start
3,5m/s+1m/s
Cas min.10s casove 2s
spoust 0s
=r tak, jak je
Polomér deflnované/v R=konstantni (viz 7.6.1)
v 7.6.1 (mUzZe se
liSit)

Souvisici terminy

adaptivni tempomat pro vSechny rychlostni rozsahy

stav udrZovaci FSRA

stav fizeni rychlosti FSRA

stav rizeného sledovani FSRA

stav pohotovostni FSRA

stav mimo provoz FSRA

stav aktivni FSRA
pomalu se pohybujici objekt

funkéni stavy systému

brzda

stavy systému

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