ISO TS 15624 - Inteligentni dopravni systémy - Varovné systémy pred dopravni prekazkou (TIWS) -
Systémové pozadavky

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

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2001, 27 stran
Zavedeni normy do €SN: prevzetim originélu

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy

Téma normy: infrastrukturni asisten¢ni systémy ridice

Charakteristika tématu: konfigurace systému kontrolni funkce metody testovéni a jejich vyhodnoceni

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému; popis poskytovanych informaci

Popis architektury, hierarchie, roli a vztahti objektt

popis strategie sbéru dat; popis provoznich parametr( a odezvy systému; popis umisténi a specifikace proménného dopravniho znaceni

Popis procesu / funkce / zpisobu pouziti

sbér informaci z infrastruktury, automatické poskytovani téchto informaci do vozidel a operatordm dopravnich systém

Popis rozhrani / API / struktury systému

klasifikace systém( s ohledem na soucinnost vozidlovych a infrastrukturnich informaci

Definice protokolu / algoritmu / vypoctu

definice testovacich metod; stavovy diagram informaénich tokd

Definice reprezentace dat / fyzikalniho vyznamu

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limitd; stanoveni reakéniho ¢asu systému; parametry pokryti CCTV kamery

Definice k Ir ha / i

klasifikace parametr( systému podle typu informaci poskytovanych fidi¢i; definice umisténi PDZ s ohledem na umisténi kamer; definice reak¢nich ¢asl systému;
specifikace monitorovacich rozsah@ CCTV kamer; definice parametrd pro umisténi PDZ

Uvod
Tato specifikace nebyla dosud zavedena do CSN. Je sou¢asti norem zaméfenych na dopravni systémy zvysujici aktivni bezpeénost, jez jsou integrovany v ramci
dopravni infrastruktury.

Technické specifikace fe$i moznosti detekce dopravnich udalosti, kongesce ¢i jinych nebezpednych podminek, jez mohou vydustit v nepriijezdnost jizdniho
. Je vdeobecné znamo, ze od okamziku nehody to mdZze trvat vice jak deset minut nez je dopravni udalost nahldsena SOS hlaskou. V pfipadé méné zavazn

uhu
ych
nehod navic fidi¢i misto nehody objizdéji bez potfeby dalsiho nahldseni dopravni udéalosti. Detekce takové udalosti je z tohoto divodu velmi obtiznd a jsou
znamy casté pripady, kdy poskozené dopravni zarizeni znemozni dalsi pohyb dopravniho proudu.

Tato technicka specifikace vymezuje systémové pozadavky na TIWS systémy. U¢elem tohoto varovného systému je sbé&r informaci z infrastruktury, automatické
a rychlé poskytnuti téchto informaci do vozidel a operdtordm dopravnich systém0 tak, aby nedoslo ke vzniku doprovazejicich nehod. Hlavnim cilem tohoto
systému je zdchrana Zivotd rychlou Iékarskou pomoci a urychlené vyklizeni prostoru nehody. Technicka specifikace se zamérfuje na systémy uzavienych okruhl
televiznich kamer (CCTV) jako senzord, které detekuji dopravni prekazky a posléze pomoci nejriiznéjsich proménnych dopravnich znacek informujicich fidice

o vzniklém problému.

Norma je navrzena v souladu s pravidly danymi direktivami ISO/IEC, ¢ast 3.

Pozndmka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a pfejima pdvodni ¢islovani kapitol.
Uziti

Tato technickd specifikace je velice vyznamnd pro projektanty pozemnich komunikaci, spréavce pozemnich komunikaci, dodavatele telematickych systéma,
poskytovatele dopravnich informaci, tvlirce dopravnich informacnich a bezpec¢nostnich systém(, certifikani ¢i homologaéni laboratofe a dalsi. Technicka
specifikace mdze byt vyuzita i v jinych normach rozsifujicich podrobné TIWS systémy, napfiklad pro potfeby specifikace ndvrhu senzorll nebo definice vy$si

Pro organy stétni spravy slouzi tato technickd specifikace jako podklad pro vymezeni technickych podminek zadavaciho fizeni.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele telematickych systém( tato technickd specifikace obsahuje ddlezité parametry pro ndvrh a instalaci takovychto systém.
V neposledni fadé také technickd specifikace doporucuje umisténi proménného dopravniho znaceni.

1. Terminy a definice

2.1 Varovné systémy prekazek dopravy TWIS (Traffic Impediment Warning Systems) - Systém, ktery automaticky informuje o dopravni prekazce

blizicim se vozidlGm
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2.2 Stojici vozidla (stopped vehicles) - Vozidla, ktera zastavila v dopravnim pruhu nebo na krajnici

LA" byva uréena podle kategorie komunikace a rychlostniho limitu)

2.4 Vzdalenost rozhodnuti (judgement distance) - Ujetd vzdalenost vozidla do fidicova posouzeni a rozhodnuti podle prijatych informaci o prekazce
v dopravé

2.5 Reakcni vzdalenost (reaction distance) - Ujetd vzdalenost vozidla od doby poskytnuti informaci o prekdzce v dopravé a rozhodnuti ridice jaké provede

kamera neni schopné monitorovat prekdzku v dopravé)

2.8 Mimo rozsah dohledu (out-of-sight range) - Vzdalenost mezi mistem umistnéni proménnych informacnich znacek a mistem, kde tyto znacky jiz nejsou
citelné

2.9 Primérny odstup (average spacing) - Primérnd vzdalenost mezi predni ¢asti jednoho vozidla a nasledujiciho v pohybujicim se dopravnim proudu

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.

3 Specifikace a pozadavky

Specifikace systému by méla byt v souladu s navrzenym blokovym schématem:
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Obrazek 1 - Specifikace systému

V kapitole Klasifikace jsou popsany konceptudlni zédklady systému. Na nasledujici tabulce mdze ¢tenaf vidét, Zze sekundarni nehodé mlze byt zabranéno a fidi¢
ochranén prostrednictvim rychlé detekce a poskytnuti informaci, které se tykaji dopravni prekazky.

Detekce prekéazek:

Uroven 1: Stojici nebo pomalu se pohybujici vozidlo, nejsou zahrnuty motocykly

Uroven 2: Uroven 1 + zména pohybu vozidla z d@vodu vyhnuti se prekézce nebo
nebezpecnym podminkdm

Uroven 3: Uroven 2 + motocykly

Uroven 4: Uroven 3 + dalsi prekazky

Detekce pokryti v pficném sméru zahrnuje vSechny dopravni pruhy a krajnice.

Tabulka 1 - Koncept systému pro TWIS. Soucasné standardy jsou v tabulce vyznaceny , X*“.

i Predméty detekce
Detekce systému B . B > B > » > T
Uroven 1 Uroven 2 Uroven 3 Uroven 4 Metody poskytovani |
L Infrastruktura - Trida 1 X Proménné informacni tabule
Systém infrastruktury . = o .
infrastruktura Trida 2 X napfiklad proménné dopravn
o . . » radiomajak, proménna zprav
Spolupracujici systém Infrastruktura - vozidlo Trida 3 . o
znacka, koaxialni kabel

3.5 Poskytovani informaci

Systém ma mnoho moznosti jak poskytovat fidi¢tim informace, nicméné tato technickd specifikace je zamérena na proménné dopravni znacky jako metody pro

poskytovani.
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Systém dopravnich operatorli by mél byt informovan v pfipadé vyskytu dopravni pfekdzky a mél by byt schopen tuto prekazku monitorovat prostfednictvim
obrazovky CCTV a néasledné ji potvrdit. Systém detekuje stojiciho nebo pomalu se pohybujiciho vozidla poskytuje dvé Grovné informaci, zakladni a druhotné.

Obrazek 3 - Urovné informaci

| e ranace

V pripadé chybné funkce systému jsou informace poskytovany slovy nebo jinymi ¢itelnymi rozpoznatelnymi symboly.

Druh informaci je rozdélen na néasledujici:
Instrukce opatreni: zastaveni, omezeni rychlosti, zména jizdniho pruhu

Upozornéni: dopredné varovani kolize nebo nebezpecnych podminek

Objasnéni stavajici situace: druh prekazky, smér, umisténi, ovlivnény jizdni pruh, dals$i opatreni nebo ¢innosti fizeni dopravy

Predpovéd situace: predpovéd jizdni doby, odhadovany cas k odstranéni prekazky

Tabulka 2 - Uroven a druhy informaci

Druh informaci Druh zprav Ukazky zprav Urovné informaci
Zakladnf Druhotné
Instrukce Instrukce rychlosti Zastavit, zpomalit,.. X
Instrukce zmény trasy Pouzij alternativni trasu X
Instrukce zmény jizdniho pruhu Pouzij pravy pruh, levy pruh X
uzavren,..
Upozornéni Varovani vzniku kolize - vzadu Zastaveni dopravy, zpomaleni N X
dopravy (vpredu)
Varovani o nebezpecnych Nehoda, vysypany naklad (vpredu) %
podminkach vpredu
Objasnéni dané situace | Trasa vyskytu Southbound Route 12 uzavrena,... X
Misto vyskytu Nehoda za 250m,.. X
Vyskyt v jizdnim pruhu Jeden jizdni pruh uzavren,... X
Misto konce dopravni zacpy Konec dopravni zacpy, vpredu X
Rizeni dopravy Levy jizdni pruh uzavren,... X
Predpovéd situace Predpovéd jizdni doby Okolo 20 min. do XX, 30 min. X
zpozdéni,...
Odhadovany ¢as odezvy Uzavreni na 1hod. X

3.6 Rozsah poskytovanych informaci Fidici

Mista pro poskytovani informaci predstavuji mista, kde jsou instalovany proménné informacni znacky s ohledem na pozice kamer.

Obrazek 4 - Umistovani proménnych dopravnich znaéek s ohledem na pozice kamer

Reakéni ¢as systému (¢as od vyskytu prekazky v dopravé az do okamziku poskytnuti informaci) Tr by mél minimalizovat mnoZstvi vozidel, kterd nejsou schopna
ziskat nezbytné informace vcas v pripadé vyskytu prekazky v dopravé.
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Obrazek 5 - Reak¢ni ¢as systému s ohledem na vzdalenost

4 Metoda testovani systému

Test systému by se mél sklddat z testu vlastnosti systému a testu funkce systému (pfiloha J).

Priloha A (informativni) - Dasledky udalosti vyvolanych dopravnimi prekazkami

Zde jsou mj. popsany charakteristiky udalosti.

Tabulka A.1 - Udalosti zplsobené prekazkou v dopravé

Kategorie udalosti

Obsah udalosti

Neocekdvané udélosti
vozovce

Nehoda, pozar vozidla, vzniceni pneumatiky, pozar v blizkosti vozovky, vrstva

PGdni eroze, sesuv pldy, sesuv snéhu, silni¢ni prekazky, zficené predméty
Pomalu se pohybujici vozidla, nepojizdnd vozidla

Kongesce Konec kongesce

Silni¢ni prace Pomalu se pohybujici vozidla v oblastech praci na PK

Pfiloha B (informativni) - Oteviené otazky jez maji ¢i nemaji byt reseny

Pf¥iloha C (informativni) - Parametry lokalit pro umisténi systému

V této priloze jsou klasifikovany pozadavky na umisténi systému véetné potreb fidi¢e ¢i systémového operatora na takovy systém.

Potreby ridice
a. Potreba védét jakd udalost se stala pred nim (na zacatku zacpy)
b. Potfeba redukovat nepfimé skody na minimum

c. Potreba poskytovat informace o vpredu se vyskytujicich prekdzkach na dopravnich

kfizovatkach
Potreba systémového operatora

o v pripadé, ze se vyskytne urcitd udélost, je nezbytné rychlé reseni dané situace pro udrzeni hladkého provozu

Priloha D (informativni) - Pfiklad parametrd pokryti u CCTV kamery

Priklad provedeni redIného systému.

Tabulka D.1 - Pfiklad provedeni redlného systému

L Vyska umisténi kamery Dosah kamery Detek¢ni €as senzoru Umisténi systému
Sledovany objekt | T LT e
[m] [m] [s]
10 od 20 do 150 2,0 Otevreny prostor
o . 5,5 od 20 do 120 2,0 Tunel
Stojici vozidlo
---------------- 3,5 od 20 do 170 2,0 Tunel
6,5 od 20 do 90 2,0 Ostrd zatacka
L 5,5 od 20 do 70 0,2 Tunel
Pomalu se pohybuijici vozidlo
""""""""""""""""" 3,5 od 20 do 70 0,2 Tunel
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Priloha E (informativni) - Symboly
Uvedené symboly maji pomahat fidi¢Gm v predstihu reagovat na danou prekazku na vozovce.

Napriklad symbol ,,!“ na obrazku patfici do kategorie zakladnich informaci by mél byt umistén v trojuhelnikovém nebo kosoctvercovém tvaru znacky.

= A <D

Obrazek E.1 - Priklady znacek pro poskytovani zakladnich informacich

Na obrazku nize jsou vyznaceny znacky se symboly zndzornujici prekdzku v jizdnim pruhu a dopravni kongesci. Tyto zna¢ky mohou byt doplnény slovnimi

informacemi nebo pridavnymi symboly o dostupnych volnych jizdnich pruzich.

Obrazek E.2 - Znacky se symboly poskytujici dopliikové informace

Priloha F (informativni) - Pfiklad obsazenych poskytovanych informaci

Pfiloha G (informativni) - PFiklad stanoveni odstupu proménné dopravni znacky od kamery p¥i jeji instalaci

Umisténi proménnych informacnich znacek podél jizdniho pruhu.

¥i L ]

Obrazek G.1 - Parametry vztahujici se k instalaci proménné informacni znacky podél komunikace

Pfiloha H (informativni) - Priklad stanoveni reakéniho ¢asu systému
Priloha | (informativni) - Podminky pro instalaci kamery
Priloha ) (informativni) - Metoda testovani systému

Metoda testovani systému je slozena ze tri fazi. Prvni faze, zdkladni zpracovani obrazu by mélo byt testovéno jesté na strané vyrobce s vyuzitim digitdiniho
zdznamu dopravni scény prfi béznych podminkach a variantach rdizné dopravni prekdzky. Tento test by mél zahrnovat test detekce objektu, detekce rozsahu
a detekce odpovédi.

Druha faze, systém by mél byt testovan na skute¢ném misté s vozidlem po dobu nékolika tydnd.

Posledni treti faze, provozni test by mél byt proveden v redlnych podminkach tak, aby se ovéfila presnost detekce, pocet chybnych alarmovych zprav, detekce
doby odezvy, atd. a to za rdznych dopravnich i povétrnostnich podminek. Doba testovani by se méla pohybovat minimalné v rozsahu nékolika mésicu.

Souvisici terminy
« mimo dohled

e pomalu se pohybuijici vozidla

o primérny odstup vozidel

o reak¢ni vzdalenost
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e slepy Uhel kamery
o stojici vozidla

e ujetd vzdalenost pri rozhodovani

e varovné systémy prekazek dopravy
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