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Uvod

Pocet dopravnich nehod, pfi kterych dochazi ke kolizim automobilu s chodci, jejichz disledkem je usmrceni
chodcl ¢€i jejich zavazna zranéni, tvofi vyznamny podil na celkové bilanci nehod. Systém pro detekci chodcl a
zmirfovani nasledkd kolizi — anglicky Pedestrian Detection and Collission Mitigation Systems (PDCMS) — ma
za ukol eliminovat vyskyt stfett a snizZit zavaznost stfetu s chodcem v pfipadé, Ze se mu nelze vyhnout. Jestlize
je systémem situace vyhodnocena jakozto velmi pravdépodobna kolize, je spolu s varovanim pfed kolizi auto-
maticky aktivovano nouzové brzdéni a PDCMS asistuje zpomalovani vozidla. Obrazek 1 znazornuje funkéni
bloky PDCMS.
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Obrazek 1 — Funkéni bloky systému PDCMS (obr. 1 normy)

Legenda:

I. - Vypocet pohybu vlastniho vozidla

. - Detekce chodce a stanoveni jeho pohybu
Ill. - PDCMS Taktika chovani

IV. - Varovani fidiCe a aktivace fizeni vozidla

Navrhafi systému a dal$i uzivatelé tohoto standardu jej mohou vyuzit pro samostatné PDCMS nebo k integraci
funkci PDCMS do jinych systému asistence a podpory fizeni vozidla. ISO/TR 12204 byla pfipravena technickou
komisi ISO/TC 204.

Poznamka: Extrakt pfejima plvodni &islovani kapitol.
Uziti
Dokument slouzi navrhafiim a vyrobcim systému automobil(l (specificky jejich asistenénich a bezpeénostnich

systém) a tém, ktefi ovéfuji/zkouseji jejich funkce.

Souvisici normy
Dokument navazuje a odkazuje se na nasledujici normy a smérnice:



ISO 19206-2 Silni¢ni vozidla — Testovaci nastroje pro cilova vozidla, zranitelné ucastniky provozu a dalsi objek-
ty, dale pro hodnoceni funkci aktivni bezpe€nosti — Cast 2: Pozadavky na cilové chodce

ISO 1176 Silni¢ni vozidla. Hmotnosti. Terminologie a kady.
ISO 19476:2014 Popis provozu pfistroji na méfeni iluminance a luminance

United Nations Economic and Social Council World Forum for Harmonization of Vehicle Regulations (WP.29)
TRANS/WP.29/78/Rev.2

United Nations Economic and Social Council World Forum for Harmonization of Vehicle Regulations (WP.29)
TRANS/WP.29/1045.

FMVSS No. 105; Hydraulic and electric brake systems

1 Piredmét normy

Popisovany dokument stanovuje koncept prace PDCMS, minimalnich poZadavky na jejich funkcionality, systé-
mova rozhrani, dale pak definuje fadu zkuSebnich postupu pro takové systémy (tedy pozadavky na chovani
PDCMS a testovaci kritéria, ktera musi spinit kazda vyrobcem vytvofena implementace systému). Volba kon-
krétni implementace je ponechana na vyrobci.

PDCMS snizuje zavaznost stfetu s chodcem (v pfipadé, Ze mu nemuze byt zamezeno) a mlze tak snizit umrt-
nost a zavaznost zranéni pfi takovych kolizich. PDCMS ke své funkci vyZzaduje informace o pozici chodce vidi
vlastnimu vozidlu, o pohybu chodcl, o pohybu viastniho vozidla a o zasazich fidice. PDCMS detekuje chodce
pred vozidlem, uréuje, zda tito pfedstavuji nebezpedi a varuje Fidice, jestlize takové nebezpedi existuje. Systém
odhaduje, zda ma Fidi€ moznost adekvatné na takové nebezpeci reagovat a pokud pro takovy zasah fidiCe neni
dostatecny Cas (a jsou splnéna nalezita kritéria), pak systém vyhodnoti hrozbu kolize jako bezprostfedni, na
zakladé ¢ehoz aktivuje varovani pred kolizi a vozidlo zaCne brzdit, aby tak snizilo zavaznost kolize.

Popisovany dokument, pfestoze se nejedna o standard pro systém vyvarovani se kolizi, nevylu€uje, aby vyrob-
ce implementoval PDCMS dohromady se systémem vyvarovani se kolizi. Systémy, které v sobé zahrnuji dalsi
opatfeni, jako napfiklad vynucené fizeni volantu, nejsou pfedmétem tohoto standardu. Zodpovédnost za bez-
pecné vedeni vozidla zGstava na fidi¢i. Tento dokument se tyka lehkych uzitkovych a osobnich vozidel a netyka
se jinych kategorii vozidel, jako jsou napfiklad nakladni vozidla nebo motocykly. PDCMS nejsou uréeny pro
nasazeni mimo zpevnéné vozovky.

3 Terminy a definice
Dokument definuje 12 specifickych termind.

varovani pred kolizi (Collision Warning (CW) — varovny systém, ktery varuje pfed moznou kolizi s chodcem ve
smeéru jizdy vlastniho vozidla

prevzeti fizeni fidi€em (Driver Override) — fidi¢em iniciované potlaeni funkce EB nebo CW

nouzové brzdéni (Emergency Braking (EB)) — akce PDCMS, ktera reaguje na detekci neodvratné kolize s
chodcem tim, Ze aktivuje automatické brzdéni k rychlému sniZeni relativni rychlosti

tézka vozidla (Heavy Vehicle) — jakékoliv jednotlivé vozidlo nebo souprava definovana v kategorii 1-2 nebo v
kategorii 2 ve smérnici Spojenych narodd TRANS/WP.29/1045

misto stietu (Impact Position) — misto (lateraini pozice) stfetu vlastniho vozidla nebo predpokladana lateralni
pozice kontaktu vlastniho vozidla ve chvili, kdy dochazi ke kolizi nebo kdy je kolize pfedpokladana

osobni a lehka uzitkova vozidla (Light Duty Passenger Vehicle) — vozidla kategorie M1 (s osmi a méné pasa-
Zéry vyjma fidiCe) dle smérnice TRANS/WP.29/78/REV2

minimalni snizeni rychlosti PDCMS (Minimum PDCMS Sped Reduction) — minimalni snizeni rychlosti systé-
mu PDCMS, které pfi reakci musi dosahnout

minimalni rychlost (Minimum Velocity (Vmin)) — minimalni rychlost vlastniho vozidla, pfi které je PDCMS
schopen zajistit funkci

chodec (pedestrian) — lidska bytost na silnici nebo v jeji bezprostfedni blizkosti
kolize s chodcem (Pedestrian Collision) — kolize mezi vlastnim vozidlem a chodcem

vlastni vozidlo (Subject Vehicle (SV)) — vozidlo vybavené PDCMS tak, jak je definovan v ramci tohoto doku-
mentu

cilovy chodec (Target Pedestrian (TP)) — chodec, ktery se nachazi v poli zdbéru senzoru vozidla a ktery by
mohl byt potencialné zasazen vozidlem



4 Symboly a zkratky

V dokumentu jsou zminény zkratky b&Zné v oboru (ABS, ESC...) a zkratky definované v kapitole 3. Jsou zde
symboly uzivané dale v textu, a to:

Vsv rychlost vlastniho vozidla

vtpL lateralni rychlost cilového chodce

Ld (lateralni) vzdalenost mezi prdjezdem vlastniho vozidla a TP

XC (longitudalni) vzdalenost mezi SV a TP (ty ilustruje obrazek 2 v pivodnim dokumentu).
5 Pozadavky na systém

5.1 Minimalni schopnosti systému

Tato kapitola stanovuje (vy&tem) 10 funkci, kterych musi byt schopno osobni vozidlo s PDCMS:
I. detekovat pfitomnost chodcll, u detekovanych chodc uréit jejich vzdalenost, smér a rychlost
II. urgit rychlost vlastniho vozidla

lll. iniciovat adekvatni chovani PDCMS

IV. zajistit varovani FidiCe pfed kolizi

V. aktivovat a pfizplsobit brzdéni nezavisle na tom, zda jiz fidi¢ sam brzdit zacal

VI. ovladat brzdova svétla

VII. posilit brzdéni Fidicem o funkce systému ESC a dosahnout alespon minimalniho pozZadovaného snizeni
rychlosti, které je definovano v kritériich 6.2.3.1 nebo 6.3.6 po aktivaci nouzového brzdéni

VIII. kdykoliv dovolit Fidi€i zvySit miru brzdéni vozidla na jakoukoliv vy38i az maximalni miru
IX. umoznit kdykoliv fidiCi pfevzeti fizeni

X. poskytnout fidi¢i informaci o aktualni dostupnosti systému.

5.2 Funkéni model — Stavovy prechodovy diagram

5.2.1 Popis funkénich stavi

Tato kapitola ukazuje funkéni model PDCMS. Systém by mél fungovat podle nasledujiciho stavového precho-
dového diagramu na obrazku 2. Konkrétni implementace nad ramec je ponechéna na vyrobci.
1: Zapalovani ON

3 nebo (nepovinné) zapalovani
2 4 ON a zéroveri zapnuto Fidicem

2: Detekovano selhani (mozno

PD?"lelA;ti"e automaticky deaktivovat)
3:vsv 2vmin and vsv < vmax
PDCMS Off PDCMS Inactive
5.2.1.1 5.2.1.2 4: vsv < vmin or vsv > vmax

Driver
Override

(vyjimka mGze byt, je-li rych-
lost prefizena Fidi¢em)

5: Selhani samodiagnostiky,

zapalovani OFF nebo vynuce-
5 / 4 ni stavu OFF fidigem.

Obrazek 2 — Systém PDCMS - Stavovy prechodovy diagram véetné nepovinnych vlastnosti
(obr. 3 normy)

Podkapitoly 5.2.1.1 az 5.2.1.3 popisuji stavy systemu:

PDCMS OFF - pfi vypnutém stavu systému (OFF) nevykonava PDCMS zadné akce. Po vypnuti zapalovani
fidiéem by mél byt PDCMS ve stavu OFF. Jestlize systém samodiagnostiky zjisti, ze PDCMS neni schopen
adekvatnich funkci nebo jej fidi¢ zamérné vypne (volitelné), PDCMS musi byt ve stavu OFF. PDCMS muze byt
ve stavu OFF i v pfipadé, zZe je zapalovani zapnuto.

PDCMS neaktivni,
PDCMS aktivni.



Jestlize systém detekuje selhani nebo neni schopen podniknout pozadovanou akci, mél by pfejit do stavu neak-
tivni, jestlize nelze provést automatickou napravu selhani. Stejné tak v pfipadé selhani samodiagnostiky. Pro-
stfedky, kterymi tuto informaci sdéli Fidici, jsou ponechany na vyrobci.

5.3 Pozadavky na funkce systému
Tato kapitola shrnuje soubor zakladnich pozadavk( na PDCMS:

5.3.1 Obecné pozadavky - PDCMS by se mél aktivovat za minimalnich podminek, kdy chodec pfechazi pfimo
silnici tak, jak je to naznageno na obrazku 6 normy.

5.3.2 Pracovni rychlost — pracovni rychlost a zavislosti relativnich rychlosti vlastniho vozidla a chodce jsou
zobrazeny na obrazku 3, smér pohybu chodce a jeho rychlost ilustruje obrazek 4 normy.

— Minimalini rychlost vlastniho vozidla (V) — v8echny PDCMS by mély mit Vi, 8,3 m/s (30km/h nebo nizZsi).
— Maximalni rychlost vlastniho vozidla - vSechny PDCMS maji minimalni hodnotu V.« 16,6 m/s (60 km/h).
5.3.3 Pozadavky na akce vykonavané systémem:

— Nouzové brzdéni — vSechny PDCMS musi poskytovat nouzové brzdéni

— Ovladani brzdovych svétel — jestlize systém vyvola automatické brzdéni, musi byt adekvatné rozsvicena
brzdové svétla.

5.3.4 Ovladaci prvky rozhrani s fidi€em:

— Informace o omezenich systému - Fidi¢ musi byt informovan o pracovnich limitech systému v manualu vozu
nebo obdobné.

— Indikace selhani PDCMS - fidi¢i musi byt poskytnuta indikace, Ze systém je ve stavu selhani, zplsobem,
jaky je ponechan na vyrobci.

— Indikace stavu PDCMS - fidi¢i musi byt poskytnuta indikace, Ze systém je ve stavu OFF, zpusobem, jaky je
ponechan na vyrobci.

5.4 Typy PDCMS
Z hlediska pozadovanych funkci a zejména testovacich podminek jsou definovany 2 zakladni typy systému:
Typ 1: PDCMS s moznosti aktivace za dne;

Typ 2: PDCMS s moznosti aktivace za dne, soumraku i v noci.

6 Zkusebni postupy
Kapitola fe$i podminky testovani obou typd PDCMS (dle 5.4).

6.1 Obecné pozadavky
Tato podkapitola specifikuje podminky testu spoleéné pro oba typy, jako jsou:
6.1.1 Specifikace testovaného cilového chodce — pozadavky odkazuji zejména na normu ISO 19206-2;

6.1.2 Povrch testovaci drahy — sucha silnice, uniformni zpevnéna vozovka se stalym stoupanim mezi 0 — 1 %,
s minimalnim vrcholnym brzdnym koeficientem (PBC) 0,9;

6.1.3 Okolni teplota — mezi 0 - 40° C;
6.1.4 Horizontalni viditelnost — vice jak 1 km;

6.1.5 Stav vozidla pro test — vozidlo by mélo odpovidat standardnimu ,zahfatému® vozidlu béhem jizdy (v€etné
adekvatni teploty pneumatik);

6.1.6 Hmotnost testovaciho vozidla — méla by byt mezi pohotovostni hmotnosti a pohotovostni hmotnosti plus
hmotnost fidi¢e.

6.2 Pozadavky testu pro systémy typu 1
Tato podkapitola specifikuje podminky testu pro typ pouzivany za denniho svétla:
6.2.1 Okolni (rozptylené) svétlo — pro tento test je vyzadovano osvétleni prostiedi vy$si nez 2000 Ix.

6.2.2 Zkusebni postupy — situace zkusebniho scénare znazorfiuje obrazek 3 (obr. 5 normy).



1: Vlastni vozidlo (SV)
2: Draha vlastniho vozidla
l _ » 2 \ . 3: Draha cilového chodce
_*_' i — 4: Pomyslna pfimka vné téla chodce
\ 5: Kolizni bod
* C A =0,0m (+ 0,05 m)
i v B = vsv= 30,0 km/h ( 0,25 km/h)
F TP C = vtpL = 5,0 km/h (+ 0,2 km/h)
E =Ld =3,0m (£ 0,05m)
F =xc =18,0 m (+ 0,25m)

Obrazek 3 - Zkouska aktivace PDCMS typu 1 (obr. 6 normy)

6.2.3 Definice kolize — pfesné vymezuje podminky, kdy je vyhodnoceno, ze doslo ke kolizi (popsano na obraz-
ku 6 normy).

6.3 Pozadavky testu pro systémy typu 2
Tato podkapitola specifikuje podminky testu pro systémy:

6.3.1 Okolni (rozptylené) svétlo — pro tento test za denniho svétla se vyuzije postupu shodného s kapitolou
6.2. Pro testy za nizkého osvétleni je definovano okolni osvétleni < 1 Ix (bez dalSich zdroju svétla jakou jsou
lampy €i svétla vilastniho vozidla).

6.3.2 ZkuSebni scénar — situace zkuSebniho scénaie znazorriuje obrazek 4 (obr. 7 normy).
00— LH=4,5mto12,0m
L1 ‘/ S=20,0mto42,0m
P = S/2 (0,5 m)
Dz4,0m
a=10m+0,1m
b = S/10 (+0,1 m)
W1=40m+£0,1m
W2=30m+£0,1m
GL=60,0m+0,5m
1: Oblast méfeni osvétleni

2: Start drahy vozidla

3: Draha vozidla

4: Draha chodce

= : llluminance measurement points

LO az L3: Instalované pouli¢ni lampy

Obrazek 4 - Testovaci podminky pro zkousku za tmy (obr. 8 normy)

— Pozadavky na instalaci lamp — podava detailni popis pozadavkl na vnéjsi zdroje svétla s odkazem na obra-
zek 4 (obr. 7 normy).

— Oblast a body méfeni osvétleni — podava detailni popis pozadavkd umisténi vnéjSich zdroju svétla vuci dra-
ze vlastniho vozidla a méfené body s odkazem na obrazek 4 (obr. 7 normy).

6.3.3 Méreni osvétleni — provadi se nastrojem splfiujicim normu ISO 19476:2014. Postup je znazornén na
obrazku 8.

6.3.4 Hodnoty osvétleni - jsou specifikovany tabulkou 1 v popisovaném dokumentu.

6.3.5 ZkuSebni postupy — jsou podrobné popséany v této podkapitole a vychazi ze situace definované na ob-
razku 4 (obr. 7 normy). Méfené body a vzdalenosti pro nastaveni testu ukazuje obrazek 9 normy. Nastaveni
testu a smér drahy chodce se zrcadlové otadi pro pfipad levostranného fizeni.



6.3.6 Splnéni kritérii testu — systém odpovida pozadavkim normy, jestlize je rychlost vozidla v bodé kolize
méné nez 10,0 km/h pfi pozadavku redukce rychlosti nejméné o 20 km/h, nebo dojde zasahem systému zcela
k zamezeni kolize s chodcem.

Priloha A (informativni)
Tato pFiloha podava razné prehledy o dopravnich nehodach za uc¢asti chodcu (nazvy kapitol jsou samovysvétlu-

jici).

A.1 Typy fatalnich nehod chodct — v jaké situaci se nachazeli, co pfed nehodou délali, statistika véku apod.
A.2 Vyskyt nehod dle denni doby

A.3 Vliv osvétleni vozovky

A.4 Fatality a mira zranéni

A.5 Rychlost pohybu chodce

A.6 Ambientni osvétleni mista nehody



