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stavovy diagram funk¢ni architektury

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

Definice konstant / rozsahti / omezeni

Uvod

Technicka zprava 20545 vznikla z potfeby reagovat na rychly vyvoj v oblasti technologie senzord a vypocetni techniky.

Automobilovy pramysl zavadi a bude v budoucnosti zavadét radu systém podporujicich automatizovanou jizdu a pro

jejich spravné nasazeni je nutné jasné vymezit funkce vozidla a roli ridice. Za timto ucelem by méla byt vytvorena rada

mezinarodnich norem, nicméné z dneSniho pohledu neni zcela jasné, které zkonkrétnich polozek maji byt

standardizovény. Technickd zpradva 20545 (dale i popisovany dokument) systematicky uvadi oblasti a polozky mozné

standardizace pro rizné automatické systémy vozidel. Cilem popisovaného dokumentu je mj. pokryt pozadavky na

standardizaci systém0 pro automatickou jizdu v podminkdch smiseného provozu (kde nejsou vsechna vozidla

automatickd). Popisovany dokument nestanovi oblasti, kde bude standardizace provedena, ani nedava doporuceni na

konkrétni normy jednotlivych dil¢ich systéma.

Poznédmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a prejiméa pGvodni ¢islovani kapitol.

Uziti
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Popisovany dokument je urcen pro ty, kdo vytvareji normy pro systémy automatizované jizdy automobill. Dokument je
zamyslen pro ndsledujici uziti: sdileni spole¢ného vnimani potfeb standardizace, ujasnéni perspektiv standardizace,
vybér poloZek standardizace, odhad pokryti a priorit téchto polozek a zvazeni budouciho vyvoje technologii a produktd.

1. Pfredmét normy

Dokument uvadi vysledky Gvah nad potencidlnimi oblastmi a poloZzkami standardizace pro systémy automatizované
jizdy. Potencidlni standardizacni oblasti a polozky byly vybrany s velkou Sifi zadbéru a serazeny systematickym
zplsobem tak, aby byl patrny potencidl standardizace pro rozli¢né systémy automatizované jizdy. Kdy, co a kym by

meély byt tyto aktivity vykonany, neni predmétem dokumentu.

2. Souvisici normy

Dokument nepredklada.
2 Prehled potencialnich oblasti standardizace

2.1 Principy

Tento ¢lanek je rozcélenén do tri hlavnich oblasti, které jsou reseny v podkapitolach, a sice: problematika architektur,
problematika aktivit a problematika ostatnich potencidlnich oblasti standardizace.

2.1.2 Problematika architektur
2.1.2.1 Obecné

Predpoklddé se, ze tyto oblasti budou dale pokryty normami pro kazdou jednotlivou entitu, pro rozhrani mezi entitami
a pro funkcni prechody mezi nimi.

2.1.2.2 Funk¢ni architektura

Clanek ukazuje hypotetickou funkéni architekturu systému. Jako pfiklad je pouZit automaticky systém fizeni vozidla,
ktery je zobrazen diagramem na obrdzku 1 (Figure 1 v origindle). Funkce systému je popsdna takto: Za normalnich
podminek rozpoznava ridi¢ jizdni prostredi (S1:0ON) a ridi vozidlo (S5:0ON). Pri automatizované jizdé je fizeni svéreno
vozidlovému systému (S4:0N). Dodate¢né systém sdéluje svij stav fidi¢i, ktery mlze jeho funkci pfizplsobovat dle
potreby (S2:0N). Vozidlo m@ze byt fizeno jak fidi¢em, tak automatizovanym vozidlovym systémem (S4:0n a S5:0N). Za
podminek automatizované jizdy neni zadny d@vod, aby se fidi¢ musel G¢astnit procesu fizeni. Nemusi sledovat okoli
(S1:0FF) ani monitorovat zadny ze systémd vozidla (S2:0FF). Alternativné jsou definovany dva mddy automatizovaného
fizeni - nepropojeny (autonomni) typ a propojeny (connected) typ. Nepropojeny typ nekomunikuje s infrastrukturou ani
s jinymi vozidly (S2:0FF), zatimco propojeny typ komunikuje s infrastrukturou a/nebo jinymi vozidly, kterym také
predava své vlastni informace.
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Obrazek 1 - Priklad hypotetické funkéni infrastruktury (obr. 1 normy)

MUlzZe se stat, Zze bude potrebné vytvorit normu pro funkéni pozadavky na rozpoznavani, rozhodovani, planovani, Ci
pozadavky na rozhrani mezi jednotlivymi prvky, dale normy pro navrh automatizovanych vozidlovych Ffidicich systéma,
které budou schopny se adaptovat na zmény prepinacd (S1 - S3).

2.1.2.3 Fyzicka architektura
Clanek ukazuje hypotetickou fyzickou architekturu systému. Prklad ilustruje obrdzek 2 (Figure 2 v popisovaném

dokumentu). Protoze fyzickd architektura a jeji funkce mohou byt rozlicné v zavislosti na konkrétni implementaci
systému, nejsou specifikace fyzickych prvkd a jejich norem predmétem tohoto dokumentu.
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Obrazek 2 - Priklad hypotetické fyzické architektury (obr. 2 normy)

2.1.4 Problematika aktivit
Aktivity spojené se standardizaci v oblasti automatizovanych systém fizeni jsou v priloze A.
2.1.5 Dalsi dalezita problematika automatizovanych systému Fizeni vozidla

Je tfeba vzit v Gvahu, Ze existuje fada daldich dileZitych standardiza¢nich polozek, které predklddané architektury
nezahrnuji.

2.2 Navrhy polozek pro standardizaci
2.2.1 Klasifikace

V této sekci jsou potencidlni oblasti standardizace rozdéleny do tfi kategorii: spole¢né polozky, zakladni funk¢ni
pozadavky a dalSi polozky.

Pozn.: Polozky se odkazuji na prilohu B.



2.2.2 Spolecné polozky

A) Terminologie - vzhledem k tomu, Ze automatizované systémy fizeni jsou v souc¢asné dobé velmi Siroce diskutovanym
tématem v mnoha zemich a zatim neexistuje jednotny mezinarodni standard pro jejich terminologii, je v rlznych
odbornych skupinach pouzivdna nejednotné a ¢asto s prekryvajicim se nebo rdznym vyznamem.

B) Urovné automatizace - jak je uvedeno v pfiloze A6, definovala Ffada instituci (SAE, NHTSA, BASt) Grovné
automatizace. OvSem jejich definice a kritéria nejsou shodné. Definice Urovné automatizace jsou zaloZzeny na
nasledujicich prvcich:

e predmeét rizeni
e rozdéleni pravomoci mezi fidi¢e a systém

e provozni prostredi (doba, misto, pocasi, stav vozovky atd.)

C) Referencni architektura automatizovaného systému rizeni - existuje fada systému, které mohou byt nasazeny pro
automatizovanou jizdu. Potencidlni oblasti standardizace m{ze byt téZ obecné porozuméni témto systémdm. Definovani
referen¢ni architektury by bylo uzite¢né predevsim pro diskuzi nad moznymi funkcemi téchto systéma.

2.2.3 Zakladni funkéni pozadavky

A) Systémové poZadavky pro kazdou z automatizacnich drovni - tyto pozadavky pro kazdou Uroven mohou zahrnovat
rozpoznavani, rozhodovani a pldnovani a pozadavky na podminky, prepindni S1, S2 a S3 (viz obradzek 1) (napr.
rozpoznavani stavu jizdy - pozice vozidla, kongesce)

B) Rozdéleni funkci mezi systém a ridice pro kazdou z automatizacnich drovni - to se tykd IF2 mezi fridicem
a vozidlovym systémem v hypotetické funkéni architekture na obr. 1 (napf. poZzadavky na monitorovani/odhad ridi¢ova
stavu apod.)

C) Pozadavky tykajici se prechodu rizeni mezi ridicem a systémem na kazdé z automatizacnich drovni - jednéd se
o podminky prepinac¢l S1, S2, S4 a S5 arozhrani IF2 na hypotetické funkéni architekture na obrdzku 1 (napriklad
standardizace informaci poddvanych systémem, HMI apod.)

D) Pozadavky tykajici se prfechodu systému mezi jednotlivymi automatizacnimi drovnémi - jedna se o prepinace S1, S2,
S4 a S5 alF2 na hypotetické funkéni architekture na obrazku 1 (napfiklad standardizace informaci podavanych
systémem, HMI apod.)

E) PoZadavky spojené s prfipadem selhani systému na kazZdé z automatizacnich urovni - zahrnuji rozhrani IF2

a prepinace S1 a S2 a prechodové podminky pro S4 a S5 na obrézku 1.

F) Pozadavky V2X pro kooperativni systémy - zahrnuje rozhrani IF3 mezi vozidlem a infrastrukturou a ostatnimi vozidly
za predpokladu, ze prepinac S3 je ve stavu ON. Komunikace V2X se vyzaduje napf. pfi automatizovaném parkovani, kde
neni nezbytné, aby lidsky ridi¢ sedél uvnitf vozidla, ale staci, aby toto monitoroval z vnéjsku (napf. pozadavky na
soubory zprav, data, zpozdéni, kapacity atd.)

G) Zakladni koncepty vyuZivajici kombinaci informaci pfichdzejicich ze senzoru vlastniho vozidla a V2X komunikace.

pristupy pro fuzi dat, vdhovani informaci apod. Tyto mohou byt samostatnym predmétem standardizace.

2.2.4 Ostatni polozky

A) Pozadavky na spolehlivost - je tfeba standardizovat napfr.: toleranci chyb, odolnost proti poruse, odolnost proti
hlouposti.

B) Pozadavky na bezpecnost - jsou to napriklad datové bezpecnost, kyberbezpecnost apod.

C) PoZadavky na snimani dat uddlosti - napf. otdzky jakd data, za jakych okolnosti ajakym zplsobem snimat
a uchovavat.
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D) ZkuSebni postupy - zahrnuji napr. standardizované testovaci scénéare, bezpecnostni analyzu, analyzu rizik atd.

E) Pozadavky na standardy ve vztahu k certifikaci - napf. kompatibilita systému s infrastrukturou, diagnostika, povoleni
k uzivani automatizovanych vozidel na rliznych typech komunikaci.

F) Viditelna rozhrani pro komunikaci s ostatnimi vozidly a chodci - protoze je chovani automatem fizeného vozidla

v fadé aspektl rozdilné, musi byt ostatnim lidskym Ucastnikdm provozu sdélovano/zobrazovano vhodnym zplsobem
tak, aby na néj mohli reagovat obdobné jako v pripadé vozidel fizenych ¢lovékem.

Pozn.: Priklady obdobnych polozek jsou uvedeny v priloze C.
5 Pristup ke standardizaci

5.1 Normalizacni organizace

Normy s tématem automatizované jizdy vyvijeji nasledujici organizace: ETSI a SAE, skupina ISO/TC204 bude aktivné
pracovat na normaliza¢nich aktivitach v oblasti automatizované jizdy silni¢nich vozidel.

5.2 Priority
Prioritné by se méla podpofit standardizace v nasledujicich smérech:
« zdlraznéni spole¢nych a obecnych polozZek, jako jsou terminy a definice a automatiza¢ni Grovné,

e polozky (systémy), u kterych se oCekava jejich predstaveni v brzké dobé.

Priloha A - Aktivity vztazené k normam pro automatizovanou jizdu vozidel

Tato priloha podava prehled aktivit tykajicich se systém( pro automatizovanou jizdu rozdélenych geograficky do ¢tyr
podkapitol - Severni Amerika, Evropa, region Asie-Pacifik a dalsi aktivity ve svété. Dalsi podkapitolou je souhrn rliznych
pristupl k definovani Grovni automatizace jizdy (,automated driving systems / levels”).

Priloha B - Mapovani a tabulka potencialnich polozek standardizace

Tato priloha uvadi tabulku rlznych poloZzek atémat pro standardizaci, postavenych via¢i jednotlivym Grovnim
automatizace. Vychazi z vy¢tu uvedeného v kapitole 2.2 (véetné prikladd uziti).

Priloha C - Priklady uzitecnych potencialnich standardizovanych polozek z kapitoly 2.2.4

Tuto prilohu tvori tabulka vychazejici z kapitoly 2.2.4.

© Silmos, s.r.0. 2018 - 2026. PomiiZzeme Vam se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit spravnou normu.
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