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Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je soudéasti norem zamérenych na vozidlové asistenéni
a varovné systémy. Norma definuje systém, klasifikaci, funkce, lidské rozhrani (HMI) a metody pro
varovani FidiCe pfi neumysiném vyboceni z jizdniho pruhu. Tento systém mlZe pouzivat optické,
elektromagnetické, GPS, nebo jiné senzorové technologie. Systém zajiStuje varovani v souladu
s viditelnym vodorovnym dopravnim znacenim. Tato norma je zamé&fena na osobni vozidla, uZitkova
vozidla a autobusy. Naopak neni zaméfena na délnice €i jim ekvivalentni kategorie komunikaci, které
maji doasné nebo nepfedepsané dopravni znaceni. Systém rovnéz nefesi Zadné automatické ukony,
jez by mély zabranit vyboceni z jizdniho pruhu. Vlastni odpovédnost za bezpecnou jizdu zlstava
nadale na strané fidiCe.

Uziti
Vyuziti normy lIze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi,
autorizované zku$ebny silni€nich vozidel, certifikacni i homologacni laboratofe a dalSi.

Systémy LDWS (Lane Departure Warning Systeme) jsou zalozeny na zakladnich pravidlech silni¢niho
provozu s cilem usnadnit Fidi¢i jizdu v jizdnich pruzich. V sou€asné dobé jsou jizZ znamy pfipady
realizace systému v ramci projektd védy a vyzkumu. Jejich pIné nasazeni v kategoriich vozidel stfedni
a vys8§i tfidy je otazkou blizké budoucnosti.

Tato technicka norma mulze byt vyuzita i v jinych normach rozSifujicich podrobné LDWS systémy,
napfiklad pro potfeby specifikace navrhu senzort nebo definice vyssi urovné funkcionality. Jeji vyuziti
Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi, autorizované
zkusebny silni¢nich vozidel, certifikaéni i homologacni laboratore a dalsi.

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

Souvisici normy

Dokument je navrZzen v souladu s normami:

ISO 2575 Kontrolni symboly, indikatory a signalni zafizeni — Tiskova oprava 1, dodatek 1 a 4

ISO 3833 Silni¢ni vozidla — Typy — Terminy a definice

ISO 15005 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systému - Fidici
principy dialogu a postupy shody

ISO/DIS 15006.2 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systéma -
Postupy specifikace a shody pro akustické vystupy ve vozidle

ISO 15008 Silni¢éni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a fidicich systému -
Postupy specifikace a shody pro vizualni vystupy ve vozidle

ISO/PRF TS 16951 Silniéni vozidla - Kritéria pro stanoveni priority TICS a dalSich zprav
poskytovanych Fidi€i



ISO 15037-1 Silniéni vozidla - Metody vozidlovych dynamickych testti - Cast 1: V&eobecné podminky
pro osobni vozidla

ISO 15037-2 Silniéni vozidla - Metody vozidlovych dynamickych testt - Cast 2: Veobecné podminky
pro nakladni vozidla a autobusy

4 Terminy a definice

4.1 jizdni pruh (lane) je to oblast vozovky, na které se pfedpoklada vyskyt pohybujiciho se vozidla,
bez jakychkoliv pfekazek vyvolavajicich potfebu Fidi¢e ménit drahu vozidla.

4.2 viditelné zna€eni jizdniho pruhu (visible lane marking) zamérné vyznaceni jizdniho pruhu, které
je pro fidi¢e viditelné umisténo na okrajich vozovky (pokud neni jizdni pruh pokryt vrstvou snéhu,
atd.).

4.4 hranice jizdniho pruhu (lane boundary) hranice jizdniho pruhu, které jsou vymezeny viditelnym
vodorovnym znacenim. V pfipadé absence toho viditelného znaleni jsou hranice dany jinymi
souvislymi viditelnymi rysy vozovky nebo prostfedky jako GPS &i elektromagnetickymi prvky. V
pfipadé viditeIného znaceni jizdniho pruhu délici ¢ara ma byt umisténa v jeho stfedu.

4.6 vyboceni (departure) situace, kdy jedno z vné&jSich pfednich jizdnich kol vozidla nebo pfedni &ast
vozidla je mimo specificky jizdni pruh. V pfipadé tfi-kolovych vozidel je to stejné s vyjimkou toho, ze
kole je mysleno jedno z kol umisténych na spoleéné ose Sir8i ¢asti stopy.

4.8 rychlost vyboéeni (V, rate of departure) Rychlost pfibliZeni vozidla v pravém udhlu k hranici
jizdniho pruhu v bodé kde je vydano varovné upozornéni.

4.9 ¢as na prechod jizdniho pruhu (TTLC, time to line crossing) vypocteny €as k vyboceni z jizdniho
pruhu. Napfiklad nejjednodussi vypocetni metoda ¢asu TTLC je rozdélit podélnou vzdalenost (D) mezi
preddefinovanymi €astmi vozidla a hranici jizdniho pruhu pomoci rychlosti vyboc€eni vozidla (V)
vztazené k jizdnimu pruhu, viz norma.

4.11 zéna varovani (warning threshold) zéna na PK kde ma dochazet k varovani, jez koresponduje
inicializaCnimu bodu varovani definovaném v systému.V pfipadé TTLC tyto zmény polohy zavisi na
rychlosti vyboceni.

4.21 nezpUsobilost systému (system incapable) stav systému, ve kterém neni mozné varovat FidiCe
pred vybocenim z jizdniho pruhu z dvodu do¢asnych podminek.
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Obrazek 1 — Koncept varovnych praht a zén jejich umisténi



2.4 Hranice jizdniho pruhu

2.10 Varovny prah | 2.16 Posledm varowna linie
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Obrazek 2 — llustrativni znazornéni definice varovani pfi vyboéeni
5 Systémové pozadavky

Hlavni ¢ast normy je vénovana specifikaci systému, jeho poZadavki a metodé testovani systému.
V této kapitole jsou popsany zakladni a provozni pozadavky na systém, pozadavky na rozhrani
Clovék-stroj, volitelné funkce a podminky a parametry metody testovani.

Dale jsou zde navrZzeny funk&ni prvky varovného systému pfed neumysinym vyjezdem z jizdniho
pruhu, jez by mély byt pro &tenafe srozumitelné z nasledujiciho obrazku. PoZadavek na zru$eni,
detekce rychlosti vozidla, preference fidiCe a dalSi doplrikové funkéni prvky jsou volitelné.
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5.2 Klasifikace systému

Varovny systém pfed neumysinym vyjezdem z jizdniho pruhu by mél byt schopen varovat fidiCe pfi
splnéni parametr( alespori v jedné z nasledujicich zatacek:

Tabulka 1: Clenéni systému

Trida 1 ]
Polomér zatacky 2500m 2250m
Provozni rychlost 220m/s 217m/s

5.3 Pozadavky

Z pohledu zakladnich pozadavkl by systém mél minimalné splfiovat nasledujici funkce:

Monitorovat stav systému pro: vyskyt poruchy, nezpUsobilost a stav zapnuti/vypnuti ON/OFF
(pokud je instalovan vypinad)

— Signalizovat stav systému fidici
— Detekovat pficnou pozici vozidla vzhledem k hranici jizdniho pruhu
— Stanovit, jestli jsou splnény podminky pro varovani

— Varovat fidice



Provozni poZzadavky na systém:

— Systém by mél varovat fidiCe v pfipadé spinéni podminek pro varovani

Nejvzdalengjsi varovna linie je umisténa 0,3m pro osobni vozidla nebo 1m pro nakladni vozidla a
autobusy méfeno z vnéjsi strany hranice jizdniho pruhu.

Prvni varovna linie je umisténa maximalné 0,75m (0 < rychlost vyboceni < 0,5m/s)

Varovani bude disledné vytvareno okolo varovného prahu, tak jak je ovéreno v kapitole 12.2

Plany poplach bude minimalizovan, tak jak je ovéfeno v kapitole 12.2 normy

Systém bude schopen operovat pro rychlosti do nebo nad 20m/s pro tfidu | a nebo do rychlosti
nebo nad 17m/s pro tfidu Il. Systém mlze také operovat pfi nizSich vozidlovych rychlostech.

15 vzdalenost od hranice jizdniho pruhu [m]

0.75

0 {},jli 1.0 rychlost odchyleni [Inis]

Obrazek 4 — Umisténi prvni varovné linie

Tabulka 2 — Parametry pro umisténi prvni varovné linie

Rychlost vyboéeni (V) Poloha uvnitf hranic jizdniho pruhu
0,0<V<=<0,5m/s 0,75m
0,5<V==1,0m/s 1,58 x V. m/s

1,0m/is<V 1,5m

Dulezité jsou pozadavky na rozhrani ¢lovék-stroj:
— ZpUsob varovani — snadno postfehnutelné hmatové nebo akustického varovani

— Rozhrani s jinym druhem varovani — v pfipadé, zZe je vozidlo vybaveno LDWS a sou€asné dalSimi
varovnymi systémy, jako FVCWS (Varovné systémy predsunutych prekazek) musi byt systém
snadno rozlisitelny pro fidi€e prostfednictvim hmatovych, akustickych nebo visualnich prostfedku
pfipadné jejich vzajemnou kombinaci.

— Indikace stavu systému — ma byt fidi¢i snadno srozumitelna. V pfipadé, ze systém béhem svého
startu, v pribéhu ¢innosti ¢i z dlivodu své nezplsobilosti detekovat dané operace vykazuje chybu,
musi byt Fidi€ o této skuteCnosti informovan. Pro vyrozuméni fidi¢e mohou byt vyuZity jen
standardni symboly.

— Manual k vozidlu ma popisovat minimaini rychlost vozidla pfi které bude systém funkéni a popis
podminek pfi kterych je systém nezplsobily své ¢innost.

Volitelné funkce systému:

— Systém LDWS muze byt vybaven kontrolni funkci fizeni on/off, dostupnou fidi¢i v libovolny
okamzik

— Systém muze potlacCit pozadavky na varovné funkce za ucelem minimalizace nepfijemnych
projevl varovani. Tyto potladujici pozadavky jsou vydany v pfipadé, kdy Fidi¢ vykonava ukony
s vysokou prioritou, napfiklad pfi zméné smeéru jizdy, brzdéni nebo pfi odvraceni dopravni nehody



Systém muze indikovat fidici stav potlaceni varovani.

V pfipadé rychlosti vozidla nizSi nez je limit definovany v kapitole 5.3.2 normy, muze byt informace
o aktualni rychlosti vozidla vyuzita k potlaceni signalu varovani

Na vozovce, ktera obsahuje pouze jeden vyznaceny jizdni pruh maze systém vyuzit difoltni Sitku
jizdniho pruhu tak, aby vytvofil virtualni znaceni jizdniho pruhu na opacné strané viditelného
znaceni k tomu, aby zaijistil varovani fidi¢i ¢i mu oznamil nezplsobilost systému.

— Prah pro varovani maze byt nastavitelny v ramci rozprostfeného pasma prahu pro varovani.

— Pri jizdé zatackou mlze systém pro ostiejsi prijezd nastavit vzdalené&j$i varovny prah, ale nikdy
nem(iZze byt nastaven za posledni varovnou linii.

— Kdyz jsou pouzity hmatové a/nebo akustické prostfedky varovani, tak varovani maze byt navrzeno
tak, aby signalizovalo vybo€eni (pozici zvukovym signalem atd.). Pokud neni dotykové a/nebo
akustické varovani navrzeno aby signalizovalo smér, jako nahrada mize byt pouzit vizualni
podnét.

Systém muze byt navrzen tak, aby potlacil nepfijemné ucinky mnohacetného varovani.

6 Metoda testovani systému

V této kapitole jsou stanoveny podminky na zkuSebni prostfedi, testovaci vozidlo, test instalace a
konfigurace systému a test sméru jizdy vCetné kritérii pro jejich splnéni. Jsou stanoveny ftfi typy testu
jez maji byt provedeny:

Pfiklad: 6.5.2 a) Test generovani varovného systému

Zacatek testu je pfiblizZné uprostfed jizdniho pruhu. Poté, co vozidlo zaujme vychozi smér a stabilni
pozici, bude pozvolna sméfovat na vné&jsSi nebo vnitfni stranu zatacky a to rychlosti pohybu vozidla
mezi 20 az 22m/s pro tfidu klasifikace | a 17 az 19m/s pro tfidu klasifikace II. Vyboc¢eni bude teda na

pravou nebo levou stranu a rychlost tohoto vyboc¢eni bude od 0 do 0,4m/s a od 0,4 do 0,8m/s, celkové
pro osm vyboceni tak, jak je uvedeno v tabulce a znazornéno na obrazku.

Tabulka 3 — Parametry pro testovani generovani varovného signalu

Pravotociva zatacka Levotociva zatacka
levé vybocéeni prave levé vybocéeni prave
vyboceni vyboceni
Rozmezi 0,0-0,4m/s jeden pokus jeden pokus jeden pokus jeden pokus
vyboéeni

0,4-0,8m/s jeden pokus jeden pokus jeden pokus jeden pokus

6.5.2 ¢ Test chyby alarmu

Systém by nemél generovat Zadny alarm v pfipadé jizdy mimo z6nu varovani po trase dlouhé 1000 m
v pfimém sméru.




Obrazek 5 — Provadéci metoda testu generovani varovného signalu
Pfiloha A (informativni) — Narodni dopravni znaéeni

Obsahem pfilohy je popis parametrd narodniho dopravniho znaceni na PK v patnacti evropskych
zemich Némecko, Francie, ltalie,... a dale v USA, Koreji, Japonsku, Cin&, Australi a Kanadé.
Napfiklad je zde specifikovana §itka jizdniho pruhu, uziti vodorovného dopravniho znaceni, maximalni
povolené rychlosti a.|.



