EXTRAKT z mezinarodni normy

Extrakt nenahrazuje samotnou technickou normu, je p ouze informativnim materidlem o norm  é.
ICS xxx

Silni éni vozidla — Varovné systémy CSN
predsunutych p fekazek — Funk €éni poZzadavky — 1SO 15623
Zkusebni metody pro posouzeni

01 8332

Plati od 1.9.2008 29 stran

Uvod

Tato norma je soucasti norem zamérenych na dopravni systémy zvySujici aktivni bezpecnost, jez jsou
integrovany v ramci vozidlovych systému.

Hlavni funkci varovného systému predsunutych prekazek (FVCWS) je varovat fidiCe pred
potencidlnim nebezpe¢im pohybu vpfedu jedouciho vozidla nachézejiciho se v trajektorii pohybu
pfedmétného vozidla. To je realizovano vyuzitim informaci o: (1) kategorii vpfedu jedouciho vozidla,
(2) relativni rychlosti vpfedu jedouciho vozidla vi¢i pfedmétnému vozidlu, (3) skutec¢nosti, zda se
vpfedu jedouci vozidlo nachazi v trajektorii pohybu pfedmétného vozidla. Na zékladé obdrzenych
informaci, realizuje Fidici jednotka, oznatend na obrazku 1 jako "FVCWS vybér cile a strategie
varovani", varovani pro fidice.

Systémy tohoto typu se jiz na trhu v nékterych zemich vyskytuji. Prvni pokusy o standardizaci systému
se datuji okolo roku 1994. Systémy FVCWS pracuji v definovaném rychlostnim rozsahu pfedmétnych i
cilovych vozidlech na PK s definovanym zakfivenim. Rozsah této mezinarodni normy pokryva provoz
na PK se zakfivenim prevysujicim 125 m a provoz motorovych vozidlech zahrnujici osobni a nakladni
vozidla, autobusy a motocykly.

Uziti

Tato norma je velice vyznamna pro projektanty pozemnich komunikaci, spravce pozemnich komunikaci,
dodavatele telematickych systému, poskytovatele dopravnich informaci, tvdrce dopravnich informacnich
a bezpecnostnich systému, certifikacni ¢i homologacéni laboratofe a dalSi. Norma mize byt vyuzita i
v jinych norméach rozsifujicich podrobné FVCWS systémy, napfiklad pro potfeby specifikace navrhu

senzoru nebo definice vysSi Grovné funkcionality. Z toho diivodu otazky jako funkéni poZadavky na
senzory, jejich provedeni, ¢i komunikaéni propojeni nejsou pfedmétem této normy.

Pro organy statni spravy slouzi tato technicka specifikace jako podklad pro vymezeni technickych
podminek zadavaciho fizeni.

Pro vyrobce za fizeni a dodavatele telematickych systém G tato norma obsahuje dllezité parametry
pro navrh a integraci takovychto systému do vozidel.

2 Souvisici normy

ISO 22839 Vozidlové inteligentni systémy - Systémy pro zmirnéni ¢elni kolize vozidla — Provozni,
funkéni a zkuSebni pozadavky

ISO 15622-2002 Dopravni informacni a Fidici systémy — Systémy pro adaptivni regulaci rychlosti jizdy —
Funkéni pozadavky a zkuSebni postupy

ISO 22179 Dopravni informaéni a fidici systémy — Systémy adaptivniho udrzovani rychlosti jizdy pfi
jednatlivych jizdnich reZimech — Funkéni poZzadavky a zkuSebni postupy

ISO 22178 Dopravni informacni a Fidici systémy — Podpurné systémy pomalé jizdy v koloné - Funkéni
pozadavky a zkuSebni postupy



3 Terminy a definice
Norma obsahuje 21 termind a definic.

3.1 vystrazné varovani p fed kolizi (collision warning) informace, kterou systém poskytuje Ffidici,
upozornujici na naléhavou potfebu jednani k eliminaci ¢i redukci intenzity potencialniho najeti vozidla
zezadu a kolize s jinym vpfedu jedoucim vozidlem; toto varovani je vydavano v pokrogilych stadiich
nebezpecné situace k upozornéni fidi€e na nutnost provedeni nouzového brzdéni, zménu jizdniho
pruhu nebo jiné naléhavé manévry za Gcelem vyhnuti se kolizi

3.2 sou €initel zkuSebniho cile (coefficient of test target CTT) CCT reprezentuje optickou schopnost
radarové odrazivosti cile, ktery je definovan jako koeficient intenzity zareni (Iref W/sr), méfeny pred
piijimaci plochou, déleny intenzitou vyzaienou ven z vysilaée (Et W/m?); jednotkou pro CCT hodnoty
je m?/sr (viz pfiloha C)

3.3 vpredu jedouci vozidlo (forward vehicle) vozidlo vpfedu, které se pohybuje ve stejném sméru a
ve stejném jizdnim pruhu jako pfedmétné vozidlo

3.4 Varovny systém p Fed srazkou s vp fedu jedoucim vozidlem (Forward vehicle collision warning
system FVCWS) systém schopny varovat fidice pfed potencialni srdzkou s jinym vozidlem
pohybujicim se v dopfedném sméru pfedmétného vozidla, mimo kfizovatky

3.5 vozidlo tvo Fici prekazku (obstacle vehicles) vozidla at uz stacionarni ¢i se pohybujici jsou
povazovany za potencialni riziko, které mdze byt timto systémem detekovano; vozidly se mysli pouze
motorova vozidla, tj. automobily, nakladni vozidla, autobusy a motocykly

3.6 predbézné vystrazné varovani p fed kolizi (preliminary collision warning) informace, ktera je
systémem poskytovana fidi€i v prvnich stadiich potencialné nebezpecéné situace, kterda maze vyustit v
najeti do vozidla zezadu; systém poskytuje toto varovani pred vystraznym varovanim pred kolizi

3.7 radarovy p Fiény fez RCS (Radar Cross Section RCS) mira odrazené sily radarového cile méfena

ve CGtvere¢nich metrech a definovana jako 4TT krat pomér intenzity na jednotku prostorového Uhlu
rozptylené ve specifickém smeéru k intenzité na jednotku plochy v radiové viné vyskytujici se v rozptylené
latce ve specifickém sméru

3.8 viditelnost  (visibility) vzdalenost, pfi které intenzita osvétleni nerozptyleného paprsku bilého svétla s
teplotou barvy 2700K je snizena na 5% své plvodni hodnoty intenzity osvétleni svételného zdroje

3.9 adaptivni tempomat (Adaptive Cruise Control ACC: viz 1SO 15622) rozSifeni konvenéniho
systému tempomatl, které umozfiuje pfedmeétnému vozidlu nasledovat vpfedu jedouci vozidlo
v pfislusSné vzdalenosti ovladanim motoru a/nebo pfendSeného vykonu ¢i potenciélné aktivaci brzd

kterém se pohybuje pfedmétné vozidlo a majici stejny smér cesty jako jizdni pruh pfedmétného vozidla

3.21 hmatové brzdové pulsni varovani HBPW  (Haptic Brake Pulse Warning HBPW) akce, pfi které
systém FVCVS reaguje na detekci mozné kolize najetim na vozidlo zezadu, automatickym pouzitim
brzdy na kratky ¢asovy okamzik, aby poskytl varovani Fidic¢e

4 Zkratky

Pro Gcely této normy je definovano 17 zkratek.
5 Specifikace a poZadavky

5.1 Funkcionalita systému

Ucelem systému FVCWS je poskytovat varovani, které bude napomahat fidi¢i vyhnout se & zmirnit
dopad nehody najetim vozidla zezadu. Toto varovani by mélo byt poskytnuto véas, aby pomohlo
Fidicédm vyhnout se nejb&zn&jsim sraZkam najetim vozidla zezadu pouze za pouZiti brzd. Casovani
varovnych zprav by mélo byt nastaveno tak, aby varovani mélo odpovidajici bezpeénostni pfinos, a
bude vyustovat v uspokojivé pfijeti fidi€em redukci obtézujicich varovnych hlaSeni. FVCWS poskytuje
pouze varovani a nevykonava kontrolu nad vozidlem ke zmirnéni srazky. Systém FVCWS pracuje
odlisné, pokud predmétné vozidlo aplikuje pfikazy automatického brzdéni jinych vozidlovych systém
jako napfiklad systém ACC. V takovém pfipadé, systém FVCWS musi zohlednit parametry
automatického brzdového systému. Skute€nost, Zze vozidlo vyuziva automatické brzdéni, ovliviiuje
kritéria a zpusob varovani.



5.2 Pozadované funkce

Vozidlo s integrovanym systémem FVCWS by mélo byt vybaveno tak, aby splfiovalo nasledujici funkce.

» Detekovalo pfitomnost vpfedu jedouciho vozidla,

e Urcilo rozsah, rozmezi rychlosti a Ghel azimutu pro detekci vpfedu jedouciho vozidla,
e Urcilo rychlost pfedmétného vozidla,

*  Urcilo pfedpokladané zakriveni PK,

» Poskytlo varovani pro fidic¢e v souladu s funkcemi a pozadavky systému FVCWS.

5.4 Funkcionalita varovani

Systém varovani pfedsunutych prekadzek by mél poskytovat varovani jak v pfipadé stacionéarnich, tak
pohyblivych pfekazek, v souladu s normou definovanymi funkcemi.

5.4.1 Monitorovani vzdalenosti a relativni rychlost i mezi pfedmétnym vozidlem a vozidlem
tvo Ficim p Fekazku

Vpredu se nachazejici vozidlo tvorici pfekazku je snimano zafizenimi detekujicim prekazky, jako jsou
optické ¢&i radio-vinové radary ¢i systémy pro zpracovani obrazu.

5.4.2 Posouzeni €asovani kolize

Casovani potencidlni kolize je posuzovano na zékladé vysledkt vyhodnoceni rychlosti predmétného
vozidla, vzdalenosti k vozidlu tvoficimu pfekazku a relativni rychlosti mezi pfedmétnym vozidlem a
vozidlem tvoficim pfekdzku. Pokud systém detekuje vice vozidel v jeden okamzik, pak vozidlo
nachazejici se v ocekavané trajektorii pohybu predmétného vozidla, v pfipadé Ze by nebyla
realizovana zadna akce pro zabranéni srdzky s pfedmétnym vozidlem, bude vybrano jako vozidlo
tvofici prekazku.

5.5 PoZadavky na varovné prvky

5.5.1 FVCWS vystup

FVCWS by mél poskytovat varovani fidi¢i pred kolizi. Pfedbézné varovani pfed kolizi je volitelné.

5.5.2 Zpusob varovani

* FVCWS vystrazné varovani by mélo obsahovat akustické nebo hmatové pfipadné kombinaci
obou zplsobU. Vizudlni vystrazné varovani je volitelné.

e FVCWS predbézné kolizni varovani by mélo obsahovat vizualni nebo akustické varovani
pfipadné kombinaci obou forem. Doplikové hmatové varovani je pro predbézné kolizni
varovani volitelné.

 FVCWS predbézné kolizni varovani by nemélo vydavat hmatové brzdové pulzni vystrazné
varovani v pfipadé, Ze fidi¢ pfedmétného vozidla v daném okamziku brzdi.

e Pokud je predmétné vozidlo vybaveno systémem automatického brzdéni, pak nesmi byt
pouzita dotykova forma pulzujici brzdy pro vystrazné varovani i pfedbézné vystrazné varovani
(napfiklad pokud je v €innosti funkce automatického brzdéni).

e Dotykové pulzni brzdové varovani by mélo byt aplikovano po dobu, ktera je vétSi nez x ms a
mensi nez x s. Mélo by vyustit ve zpomaleni v rozmezi x g a y g pfi maximalnim snizeni
rychlosti o x m/s.

«  Akusticky varovny ton by mél byt vybran takovy, aby byl snadno slySitelny a odlisitelny od
jinych typl varovani ve vozidle.

5.6 Klasifikace systému

Systémy jsou ¢lenény podle parametr(i polomérd obloukd viz tabulka 1.



Tabulka 1 — Systém klasifikace

Trida Horizontalni polom ér oblouku

| Polomér oblouku vétsi nebo roven x m

Il Polomér oblouku vétsi nebo roven y m

1 Polomér oblouku vétsi nebo roven z m

«  Systémy tfidy | by mély byt schopné detekovat vpfedu se nachézejici vozidlo tvofici prekazku,
které se nachazi v trajektorii predmétného vozidla podél oblouku se zakfivenim menSim nez x m

e Systémy ftiidy Il by meély byt schopné detekovat vpfedu se nachazejici vozidlo tvofici prekazku,
které se nachazi v trajektorii predmétného vozidla podél oblouku se zakfivenim mensim nez 250 m

- Systémy tfidy lll by mély byt schopné detekovat vpredu se nachazejici vozidlo tvofici prekazku,
které se nachazi v trajektorii pfedmétného vozidla podél oblouku se zakfivenim menSim nez y m

5.7 Oblast detekce vozidla tvo Ficiho p fekazku a rozliseni
5.7.1 Oblast detekce vozidla tvo Ficiho p fekazku
5.7.1.1 Minimalni detek €ni oblast (t Fida I, Il a lll)

Minimalni oblast detekce vozidla tvoficiho pfekazku je pro detekéni senzory zndzornéna na obrazku 3.
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Obrazek 3 — Oblast detekce

5.7.1.2 Oblast detekce pro horizontalni oblast oblo  uku

Sitka rozsahu detekce pro horizontalni poloméry oblouku by méla byt rozsifena v zavislosti na
poloméru oblouku. (viz pfiloha B)

5.7.2 Pfesnost varovné vzdalenosti

Presnost varovné vzdalenosti, ktera je definovana jako rozdil mezi varovnou vzdalenosti, kdy systém
vytvafi varovani pfi testu a varovnou vzdalenosti navrzenou pro tento systém by méla byt maximalné
(zx m nebo ty %) varovné vzdalenosti navrhu systému.

5.7.3 Schopnost rozliSeni cile:
5.7.3.1 Podélné rozliseni

Pokud se nachéazeji dvé Ci vice vozidel v detekéni vzdalenosti d; az d.x pred predni Casti trajektorie
pohybu predmétného vozidla nebo v pfilehlé pozici, systém by mél vybrat jako cilové vozidlo pro
¢innost FVCWS systému to vozidlo, jez se nachazi nejblize k trajektorii pohybu pfedmétného vozidla.

5.7.3.2 PFiéné rozliseni

Pokud se nachézeji dvé ¢i vice vozidel v detekéni vzdalenosti d; az dn.x pfed predni ¢asti trajektorie
pohybu pfedmétného vozidla nebo v pfilehlé pozici, systém by mél vybrat jako cilové vozidlo pro ¢innost
FVCWS systému to vozidlo, jez se nachézi v trajektorii pohybu pfedmétného vozidla.



5.9 Uzivatelské pozadavky na bezpe €nost

5.9.1 Opticky radar

by mél splnovat pozadavky pro T¥idu 1 lasery, jak je definovano v IEC-825.
5.9.2 Réadio vinovy radar:

Specifikace by méla byt postavena na mezinarodni normé, ktera by v budoucnu méla byt vytvofena
experty na radio-vinové radary.

5.10 Pozadavky na rozhrani €lov ék-stroj
5.10.1 Specifikace varovnych vystup T

vizudlni a akustické varovani by mélo vhodné uspokojovat lidské faktory.

Tabulka 4 — Charakteristiky varovani

Varovani Vizudlni varovani Sluchové varovani
Vystrazné |barva: Cervena tlak: akusticky tlak by mél byt nejvyssi ze vSech sluchovych
varovani varovani pfitomnych ve vozidle zajistujici vysSi naléhavost nez

poloha: “hlavni smér letmeho ostatni sluchové varovné tony.
pohledu

L L. tén: mél by byt snadno slySitelny a odliSitelny od vSech ostatnich
jas: Vysoky jas typu varovani ve vozidle
interval: stfidavy v kratkém

. ] . interval: stfidavy v kratkém intervalu je doporucen
intervalu je doporuc¢en

Predbézné |barva: Zlutd nebo jantarova tlak: pfekryvajici Sum pozadi
vystrazné jas: dostateény za denniho svétla, |tdn: neobtéZujici ton
varovani |85 y ' ) |

Vv noci neosliujici . o e P
I interval: spojity zvuk nebo stfidavy v dlouhém intervalu nebo

interval: spojity nebo stfidavy jednotlivy zvuk
v dlouhém intervalu

5.10.2 Interference s ostatnimi varovanimi

| v pfipadé, kdyZz je vozidlo vybaveno varovnym systémem predsunutych prekazek spolec¢né
s ostatnimi varovnymi systémy, jako jsou systémy pro sledovani postrannich a v zadi se nachazejicich
prekazek, musi byt varovani pro fidi¢e jasné rozliSitelné.

5.10.3 Provozni stav displeje

Znameni, jez jsou uvedena déle v normé, ktera jasné identifikuji provozni stav systému, by méla byt
poskytovana Fidici.
5.11 Povédomi o omezenich systému

Uzivatelé systému by méli byt sezndmeni s omezenimi systému v souladu s normou vyuZzivajicich
vhodnych prostfedkl jako je uzivatelsky manual a/nebo varovny Stitek. Napfiklad varovani pred celni
srazkou, kfizujici PK, provozem senzor(i mimo limitni rozsah (véetné malého poloméru zatacky apod.)
¢i maximalni rychlosti (Viax), jeZ mé byt dosazena, nejsou v tomto systému k dispozici.

6 Vyhodnoceni testovaci metody pro m  éFeni technickych parametr 0 detekce
6.1 Specifikace testovaného cile
6.1.1 Opticky radar:

Testovany cil je definovan v souladu s CTT (koeficient pro testovany cil), ktery reprezentuje odrazivost
motocykli. Konkrétni hodnota pro CTT je uvedena v normé (viz pfiloha C). CTT popisuje pouze kvalitu
reflektoru (tlumeni). Pro provedeni zkouSky je dostacujici mit Ghlovy reflektor (redukuje povrch na
bod). Nicméné je rovnéz mozné mit vétsi povrch odrazu, pokud cela odrazivost povrchu reflektoru
nepfevysi definovanou hodnotu.



6.1.2 Radio-vinovy radar:

Testovany cil je definovany pficnym fezem radaru (RCS), ktery je charakteristicky pro motocykly.
Hodnota RCS je uvedena v normé.

Poznamka: ve skutecnych pfipadech je méreni rozsahu vozidlovych detekénich senzord automobilovych
prekazek pomérné mensi, nebot je obtizné dosahnout Sifeni rovinnych vin v rozptylené latce. Z tohoto
ddvodu hodnota RCS pro automobilni vyuziti je definovana na zékladé mérfenych hodnot rozsahd
v realném prostredi. Priklad mozné geometrie testovaciho cile je uveden v priloze D.

6.2 Podminky prost redi

e Testované misto by mélo byt s rovhym, suchym, asfaltovym nebo betonovym povrchem.
e Teplotni rozsah x°C £ 20°C.

e Horizontalni viditelnost vétsi nez 1 km.
6.3 Testovaci metoda detek €ni zény

Realistickym testem detekéniho rozsahu je dynamicky test, nicméné staticky test je rovnéz k dispozici
jako volitelna varianta. Test by mél byt uskuteénén nasledujicim zpisobem. Systém by mél detekovat
polohu testovaného cile v libovolné vzdalenosti mezi d, a d; jak je zndzornéno na obrazku 3. Tfida

méfeni neni pro méfeni mezi témito dvéma vzdalenostmi potfebna.

Systém by mél detekovat polohu testovaného cile v libovolné vzdalenosti mezi d; a d, . Tfida méfeni
je pozadovana pro méreni v tomto rozsahu vzdalenosti. Systém by mél detekovat testovany cil v
méreném rozsahu pro kazdou ze &tyf poloh stfidavé v obou vzdalenostech d, a d,. viz obrazek 3.
Poznamka: stfed testovaného cile by mél byt umistén v bodé oznaceném O dle obrazku 3. Presto,
pokud toto nemdze byt zajiSténo (napfiklad pA nizSi poloze stfedu), pak testovany cil by mél byt
vytyéen na testovaném povrchu.

detekéni bod ve
vzdalenosti dmax  gites jizdnihe pruhu 3,5m

[ - k=] D,z m
1.1m -
¥
detekéni bod we . ) 4
yzdalenosti d2 Zirka vozidla
+ = 0,2 m
= ol * 2
1,1 I f=]
L3
+

Obrazek 3 — Rozsah detekce

6.4 Testovaci metoda p Fesnosti varovné vzdalenosti

Tento test by mél byt uskuteénén s pohybujicim se vozidlem. Normalizovany cil by se mél nachazet
v detekéni oblasti. Zatimco se pfedmétné vozidlo pohybuje smérem k definovanému cili rychlosti V4,

méla by byt varovna vzdalenost méfena néasledujicim postupem.

Mély by byt méFfeny dvé Casové linie. Prvni ¢asova linie, t, za¢ina v okamziku, kdy vzdalenost mezi
predmétnym vozidlem a definovanym cilem je rovna d. Druh& ¢asova linie t; za¢ina v okamziku, kdy je
vydano varovani. Varovna vzdéalenost pfed definovanym cilem D je vypoétena podle vzorce
uvedeného v normé. Hodnota D by méla byt porovnana s varovnou vzdalenosti predepsanou
vyrobcem. Pfesnost stanoveni varovné vzdalenosti by méla byt mensi nez hodnota uvedena v ¢lanku
4.3.2.
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Obrazek 4 — Test p fesnosti varovné vzdalenosti

6.5 Testovaci metoda rozliSovaci schopnosti cile

Tento test by mél byt proveden s pohybujicim se vozidlem. Testy v této ¢asti jsou ukonceny, jakmile
vozidlo vygeneruje varovani. Testy by rovnéz mély ukazat schopnost systému vyhnout se obtézujicim
varovanim.

6.5.1 Podélné rozliSeni

Dvé cilova vozidla nachazejici se v detekované oblasti pohybujici se stejnou rychlosti V.
Pfedmétné vozidlo nasleduje obé cilova vozidla. Casova mezera mezi dvéma cilovymi vozidly je
definovana v normé a dvé cilova vozidla jsou umisténa podél délici ¢ary takovym zplsobem, Ze blizsi
cilové vozidlo nezakryva vzdalengjsi cilové vozidlo. Casova mezera mezi pfedmétnym vozidlem a
bliz§im cilovym vozidlem je definovana normou. Predmétné vozidlo zrychluje do okamziku, kdy
systém vyda predbézné vystrazné varovani. Poté predmétné vozidlo zacne zpomalovat az do
okamziku, kdy varovani ustane a dale udrzuje tuto rychlost. Po nékolika sekundach, pouze bliZsi
cilové vozidlo zpomali na rychlost, kterd je dostateéné nizka4 aby pfedmétné vozidlo generovalo
predbézné kolizni varovani. Test je ukoncen, jakmile pfedmétné vozidlo generuje varovani.
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Obrazek 5 — Test podélné rozliSovaci schopnosticil e
6.5.2 P¥i€né rozliSeni
6.5.2.1 Test pFi€ného rozliSeni na p Fimé PK

Test by mél byt proveden dynamicky. Pfedmétné i cilové vozidlo se pohybuje stejnou rychlosti, jez je
Vimax @ V Casovém odstupu, ktery nevyvolava varovani. Vpredu jedouci vozidlo se pohybuje stejnou
rychlosti V. vedle cilového vozidla. Sitka predchazejiciho vozidla je definovana normou. PFiéné
posunuti podélné osy predmétného vozidla vzhledem k podélné ose cilového vozidla je mensi nez
definovana hodnota v normé. Po nékolika sekundach vpfedu jedouci vozidlo zpomali na rychlost,
kterd je vyznamné nizSi, neZ rychlost pfedmétného a cilového vozidla. B&éhem mijeni vpfedu
jedouciho vozidla by pfedmétné vozidlo nemélo vydat zadné varovani. Po nékolika sekundach cilové
vozidlo zpomali na rychlost, kter4 je dostate¢né nizka, aby predmétné vozidlo vygenerovalo
predbézné vystrazné varovani. Test je ukoncen, jakmile pfedmétné vozidlo vygeneruje pfedbézné
kolizni varovani.
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Obréazek 6 — Test p Fi€né rozliSovaci schopnosti cile nap fimé PK

6.5.3 Prostorové rozliSenf

faleSna varovani. Pfedmétné vozidlo se pfiblizuje k testovacimu cili. Test je ukonéen, pokud
pfedmétné vozidlo nevygeneruje zadné varovani. Vyska testovaciho cile je definovana v souladu s
normami pro navrh pozemnich komunikaci jednotlivych zemi.

DIE }Testcuvam il

> Whiika testovaciho cile je
definovana v souladu = normami

&I pro navrh PK jednotlivych zemi.

Obrazek 8 — Test prostorové rozliSovaci schopnosti cile

PFiloha A (normativni) Zakladni  €initele vystrazného varovani

Priloha popisuje zakladni fyzikalni pfistupy dynamiky pohybu vozidel.

Priloha B (normativni) Detekce p Fekazek v oblouku

PFiloha popisuje zakladni matematické pfistupy pro rozpoznani pfekazky v oblouku.

Pfiloha C (normativni) Laserovy radar - sou ¢initel testovaciho cile

Priloha popisuje zakladni fyzikalni pojmy laserového radaru.

Priloha D (normativni) Geometrie testovaciho cile rdd  io-vinového radaru

PFiloha popisuje koeficienty CTT pro testovany cil. ZkouSka je realizovana pomaoci thlového reflektoru.
Pfiloha E (normativni) Pouzita literatura

PFiloha obsahuje dva odkazy na pouzitou literaturu.



