EXTRAKT z mezinarodni normy

Extrakt nenahrazuje samotnou technickou normu, je pouze informativnim materidlem o normé

Inteligentni dopravni systémy —

Systémy varovani pred neprimérenou rychlosti ISO 11067
vozidla pfi vjezdu do zatacky (CSWS) —

Funkéni pozadavky a zkuSebni postupy

27 stran

Uvod

Hlavni funkci systému Curve Speed Warning Systems (CSWS) je varovat Fidi€e pfed nebezpecim zplsobenym
nepfiméfenou rychlosti vozidla pfed blizicim se smérovym obloukem. Systém vypocita aktualni polohu vozidla
s ohledem na nadchazejici smérovy oblouk a stanovi varovnou limitni rychlost, pfi niz je$té muze vozidlo tento
smeérovy oblouk bezpecné projet. Jestlize rychlost vozidla tuto limitni hodnotu pfekroci, systém varuje fidiCe za
Ucelem snizZeni rychlosti pfedmétného vozidla na takovou hodnotu, ktera umozni bezpeény prijezd nasleduji-
cim smeérovym obloukem. Systém CSWS nezahrnuje automatické intervenéni funkce nebo prostfedky Fizeni
vozidla, které by zajistily pozadovanou rychlost.

Poznamka: Extrakt pfejima plvodni Cislovani kapitol.

Uziti
Tato norma slouzi ke stanoveni jednotného rozhrani a funkénich pozadavkud pro systém CSWS a jeho integraci
do ostatnich asistenénich a podplrnych systémd.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfinasi norma technické informace a specifi-
kaci pozadavkl na zavadéni systému CSWS do vozidel.

Pro vyrobce vozidlovych systému a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoze definuje provoz-
ni pozadavky v&etné technickych parametrd a dale pozadavky na testovani systému.

1 Predmét normy

Tato norma obsahuje zakladni strategii varovani, minimalni funkéni poZadavky, zakladni prvky rozhrani fidice,
minimalni poZzadavky na diagnostiku a odezvu na poruchové stavy, funkéni pozadavky a zkuSebni postupy pro
systémy CSWS. Odpovédnost za bezpec¢né ovladani vozidla vzdy zUstava na fidici. Norma je zamyslena pro
vyuziti systému ve vozidlech se &tyfmi a vice koly.

2 Terminy a definice

Kapitola obsahuje 26 termin( a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:

predmétné vozidlo (subject vehicle)
vozidlo vybavené systémem CSWS vztazené k pfedmétu normy 1ISO 11067

funkéni stavy systému (system states)
jeden nebo vice stavli nebo fazi Cinnosti systému (viz obrazek 1)

smérovy oblouk (curved road)
usek pozemni komunikace, kde polomér zakfiveni je mensi nebo roven Rc

POZNAMKA 1 k heslu  Rc oznaé&uje maximalni polomé&r zakfiveni, jeZ je povaZzovan pro Ggely potencialniho varovani sys-
tému CSWS za bod zajmu oblouku (viz kapitola 5.2.2).



bod oblouku (curvature point)

libovolné body na smérovém oblouku, které maiji pfidruzenou polohu a hodnotu kfivosti
varovna prahova rychlost Vwt (warning threshold speed)

prahova rychlost vozidla uzivana k rozhodnuti, zda je varovani systému CSWS vyzadovano

POZNAMKA 1 k heslu  Pokud je naméfena hodnota rychlosti vozidla vét$i neZ tato prahova hodnota, systém CSWS zah4ji
varovani fidi€e. Tato prahova hodnota se nachazi pod maximalni hodnotou rychlosti stanovenou k projeti nasledujici zatac-
ky na zakladé navrzeného pfi¢ného zrychleni.

reakéni €as Fidi€e t., (driver response time)
reakéni ¢as fidiCe je €as od pocatku udalosti sméfujici ke zméné rychlosti do okamziku, kdy Fidi¢ zaéne ovladat
brzdovy systém

jednoduchy oblouk (single curve)
jednoduchy smérovy oblouk s konstantnim polomérem kfivosti oddéleny od ostatnich smérovych obloukd

POZNAMKA 1 k heslu  M(ize zahrnovat klotoidu.

uhel smérového oblouku AOC (angle of curved road)
stfedovy uhel mezi poate&nim bodem oblouku a koncovym bodem oblouku

POZNAMKA 1 k heslu  Viz kapitola 5.2.3 ilustrativni popis.

3 Zkratky

Tato kapitola obsahuje 28 symboll vztahujicich se k pfedmétu normy, z nichz nejdllezitéjsi jsou nasleduijici:
ag_req minimalni pozadované zpomaleni (m/sz)
ag_max maximalni brzdné zpomaleni (m/sz)

Alaeral max  Maximalni prahova hodnota pficného zrychleni, od které se vozidla projizdéjici obloukem pozemni
komunikace mohou odchylit (m/s?)

Omax na useku smérového oblouku, maximalni vzdalenost od bodu nachazejiciho se na spojnici dvou
sousednich topologickych bodd pozemni komunikace, k bodu nachazejicim se na daném useku ob-
louku (m)

Rimax horni prahova hodnota poloméru kfivosti vztazena k provoznimu rozsahu systému (m)

Vnin minimalni provozni rychlost systému CSWS (m/s)

Vinax maximalni provozni rychlost systému CSWS (m/s)

tesw ¢as zahajeni varovani systému CSWS (s)

Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS (www.itsterminology.org).

4 Klasifikace

Systém CSWS popsany v této normé je pouze jediného typu.

5 Pozadavky

Zde jsou popsany matematicko-fyzikalni zavislosti, jez byly pouzity pro navrh systému CSWS. Zejména se jed-
na o stanoveni prahovych rychlosti pro varovani, vymezeni bodu zajmu cilového oblouku, zakladni tvary smé-
rovych oblouku ¢i poloméry zakfiveni pozadované pro dosahovany stav. popis kapitoly zde... (o ¢em je z ¢eho
se sklada...)


http://www.itsterminology.org/

5.1 Zakladni funkéni princip

Zakladni funkéni pfistupy jsou znazornény na nasledujicim obrazku 1.

system systém
vypnut zapnut
» d csSWs
zapnuti ostupny
-
csws aktivace > varovani
vypnuti nedostupny .
deaktivace
—————
bez
varovdni

Obrazek 1 — Diagram prechodovych stavli systému CSWS (obr. 1 normy)
Tvary pfechodovych podminek jsou nasleduijici:
— podminky, kdy systém CSWS prechazi ze stavu vypnuto / OFF do stavu zapnuto / ON
— podminky, kdy systém CSWS prechazi ze stavu ON do stavu OFF

Systém CSWS poskytuje minimalné nasledujici provozni a pfechodové stavy, které predstavuji zakladni popis
chovani systému CSWS:

— V pohotovostnim stavu musi byt systém CSWS schopen vyhodnotit aktivacni kritéria a rozhodnout, zda bude
vydano varovani. Pokud se systém rozhodne zahdjit varovani, je varovani vydano okamzité.

— Ve stavu, kdy systém CSWS neni dostupny, neni varovani provadéno i pfesto, ze varovna kritéria jako polo-
ha pfedmétného vozidla jsou monitorovana, ale neni provadéna kontrola tohoto stavu.

— Ve stavu systému CSWS, kdy neni poskytovano varovani, systém musi vyhodnocovat aktivani kritéria. V
tomto stavu systém vSak nesmi provadét varovani.

— Pokud jsou aktivaéni kritéria splnéna, systém musi pfejit ze stavu, kdy neni varovani poskytovano, do stavu,
kdy je varovani poskytovano. Tento pfechod musi byt automaticky.

5.2 Funkéni popis

Systém CSWS se sklada z prostfedkd pro uréeni poloméru kfivosti pozemni komunikace, prostfedkd pro stano-
veni relativni polohy pfedmétného vozidla z bodu zajmu na oblouku, prostfedkd na urceni rychlosti pohybu vo-
zidla, prostfedkl na stanoveni limitni rychlosti v bodé zajmu na oblouku a prostfedk(l pro poskytnuti varovani
fidice.

5.2.1- 5.2.7 Tyto podkapitoly pfina8i zadkladni matematické vztahy, jez byly vyuZity pfi navrhu varovnych strate-
gii systému CSVS, napf. vypocet Casovych kritérii pro rozhodovani systému.

5.2.8 Primérenost varovani v pripadé vicenasobného oblouku

Vicenasobné zakfiveni je vyznamny pfipad pro systém CSWS. Je dllezité uveést, Ze je obtizné pro tfeti stranu v
testu posoudit, zda je varovani zahajeno v nejbliZSim oblouku nebo az v nasledujicim oblouku, nebot' vyrobci
mohou nastavit hodnotu parametru systému t., , stejné tak jako pouZité varovné algoritmy, podle vlastnich
preferenci. Jsou stanoveny dva pfipady, jeZ maji byt uvazeny za u€elem potvrzeni, zda varovani bylo zahajeno
pifed obéma limitnimi vzdalenostmi Swarn_min1 a Swarn_min2, viz obrazek 2.
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Obrazek 2 — Popis pfipadu 1 (obr. 7 normy)

5.3 Zakladni rozhrani fidi€e a moznosti zasahu systému
V této ¢asti jsou popsany pozadavky na hmatové a provozni prvky rozhrani HMI v€etné reakci systému. popis
5.3.1 Provozni prvky a reakce systému

Ridi¢ musi byt varovan, jakmile systém piejde do stavu varovani, prostfednictvim nezavislého & kombinované-
ho propojeni vizualnich, akustickych, a/nebo hmatovych prvk.

Ridi¢ musi byt informovan o situaci, ktera ma za nasledek aktivaci a deaktivaci systému CSWS a o omezenich
vykonovych parametr(i systému prostfednictvim navodu k obsluze vozidla.

Pokud systém CSWS neni z dlvodu zavady systému k dispozici, fidi¢ o tom musi byt informovan a popis zpra-
vy musi byt uveden v navodu k obsluze vozidla.
5.4 Provozni limity

Systém musi byt schopen provozu pfi v§ech rychlostech vy$Sich nez Vmin. Hodnota Vmin muze byt zvolena
vyrobci.

Prostfedky pro uréeni polohy vozidla, jakym je jednotka Globalniho Navigacniho Satelitniho Systému (GNSS),
nemusi byt plné funkéni v zavislosti na Clenitosti terénu a pfitomnosti okolnich staveb. Toto by mélo byt uvede-
no v navodu k obsluze vozidla.

6 Testovaci metody hodnoceni vykonu

Zahrnuje zakladni podminky pro realizaci zkousky systému CSWS vc¢etné podrobného postupu testovani. Na-
pfiklad jsou zde obsazeny pfiklady pro navrh zkuSebni drahy v pfipadé jednoduchého smérového oblouku
s polomérem kfivosti mensim nez 40 m a polomérem kfivosti vétSim nez 200m.

6.1 Klimatické podminky zkousky

Zkouska musi byt provedena na rovném, suchém a Cistém asfaltovém nebo betonovém povrchu.

Teplotni rozsah musi byt v rozmezi stanoveném normou.

Viditelnost v horizontalnim sméru musi byt vétsi nez hodnota stanovena normou.

6.2 Podminky pro zkusebni drahu

Stanovuje podminky, jeZ jsou kladeny na testovaci drahu z hlediska smérového a vySkového vedeni trasy véet-
né navrhu polomérd smérového oblouku.

6.3 Podminky pro zkuSebni vozidlo

Hmotnost zkuSebniho vozidla musi byt v rozmezi mezi celkovou pohotovostni hmotnosti vozidla (v€etné maziv,
chladici kapaliny, naplné do ostfikovacu, pohonnych hmot, nahradniho kola, hasiciho pfistroje, standardni sady
nahradnich soucastek, zakladacich klind a standardni brasny na naradi) plus fidi¢ a testovaci vybaveni (spo-
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le€na hmotnost fidie a testovaciho vybaveni nesmi prekrocit hmotnost stanovenou normou) a nejvyssi povole-
nou celkovou hmotnosti (stanovenou spravnim ufadem jako maximaini).

6.4 Instalace a konfigurace zkusebniho systému

Systém CSWS musi byt nainstalovan a nakonfigurovan v souladu s pokyny vyrobce. V pfipadé, Ze systém
vyzaduje pro svou ¢innost digitalni mapovy podklad, je ¢ast tohoto mapového podkladu, ktera simuluje (nebo
vyjadfuje) zkuSebni drahu, instalovana pro Gcely testu do systému CSWS. Systém musi byt béhem testu v pro-
voznim stavu.

Zku$ebni draha musi byt umisténa v otevieném prostoru, tak aby pfijima¢ GNSS fungoval spravné.

Systém CSWS, ktery ziskava poznatky o jizdni trase prostfednictvim informaci z pfedchazejici jizdy, maze na-
Cist udaje o trase pfedem, aby je mohl nasledné vyuzit pro vypocet poloméru kfivosti.

K provedeni této zkousky mohou byt vyuZzity vrstvy silniéni mapové databaze dané zkuSebni drahy.

Pokud je systémem CSWS provadén Test B na virtualnim smérovém oblouku, musi byt systtmem CSWS zajis-
téna kontrola, zda je odpovidajici virtualni mapova databaze nactena.

6.5 ZkusSebni postup

Nasledujici parametry musi byt predmétnym testovacim vozidlem zaznamenavany s moznosti jejich obnoveni
v pfipadé ztraty: €as varovani; poloha varovani; rychlost pfedmétného vozidla na zacatku varovani.

V8echna varovani, jez nastala b&éhem zkousky, musi byt zaznamenana. Data musi byt obnovitelna prostfednic-
tvim jiného méficiho zafizeni, nez je systém CSWS. Presnost zkuSebniho zafizeni musi byt uvedena ve zku-
Sebni zpravé.

Spole¢né se zaznamenanymi daty musi byt pfilozen skuteCny tvar zkuSebni drahy, ktery obsahuje polomér
kfivosti zkuSebniho oblouku a polohu bodu zajmu cilového oblouku.

Priloha A Popisy oblouku (informativni)

Pfiloha obsahuje grafické popisy smeérového oblouku, body zajmu oblouku a body zajmu cilového oblouku.
Smérové oblouky mohou byt rozdéleny do péti skupin. Typy smérovych oblouk(l jsou popsany v tabulce A.1.
Pfiloha B Funkéni principy (informativni)

Tato pfiloha popisuje funk&ni principy systému CSWS, viz obrazek 3 nize.

a) Systém CSWS kontroluje pfi jizdé pfedmétného vozidla okamzité zakfiveni pozemni komunikace v ramci
dohledové vzdalenosti fidi€e. Dale jsou kontrolovany podminky kfivosti a vybrany body zajmu oblouku.

b) Pokud jsou aktivacni kritéria splnéna, systém CSWS pfechazi do pohotovostniho stavu. Systém posuzuje,
zda by meélo ¢i nemélo byt vydano varovani. Pokud se systém rozhodne vydat varovani, je varovani zahajeno
okamzité.

/ bod zajmu
/  cilového oblouku
\4 vzdalenost k bodu cilového oblouku, Syep

varovna vzdalenost, Syam

oblouk klotoidy

Obrazek 3 — Funkéni principy systému CSWS (obr. B.1 normy)

Pfiloha C Vypocéet minimalni hodnoty AOC (informativni)

Systém CSWS je zamyslen na snizeni nebezpeci pfi prujezdu smérovym obloukem. Pfi stejném poloméru kfi-
vosti smérového oblouku mize byt nebezpeci mensi, pokud je hodnota AOC (Uhel smérového oblouku) nizsi,
viz obrazek C.1 normy.



