EXTRAKT z mezinarodni normy

Extrakt nenahrazuje samotnou technickou normu, je p ouze informativnim materidlem o norm  é.
ICS 43.040.15

Inteligentni dopravni systémy (ITS) — Podp arné 1SO 22178
systémy pomalé jizdy v kolon & — Funk éni
pozadavky a zkuSebni postupy
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Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je souéasti norem zamérenych na vozidlové asisten&ni
a varovné systémy. Hlavni funkci systému LSF je adaptivni Fizeni (pfizplsobeni) rychlosti vozidla vici
vozidlu jedoucimu pfed nim. Rizeni je zaloZeno na néasledujicich informacich: odstupu od vptedu
jedouciho vozidla, pohybu pfedmétného vozidla (vybaveného LSF) a prikazech od Ffidice. Ridici
jednotka zasila pfikazy do ovladacich prvkl, které potom uskute€huji samotnou strategii fizeni
podélného odstupu a paralelné zasila stavové informace k Fidici; viz obrazek 1.
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Prostredi

Vozidlo

Obrazek 1 — Funk éni prvky systému LSF

LSF systém je primarné navrzen na redukci pracovni zatéze fidi¢e pfi opakované aktivaci brzdového a
plynového pedalu v dopravni kongesci s cilem udrzet pozadovany bezpeény odstup za vpredu
jedoucim vozidlem na relativné dlouhych Gsecich pozemni komunikace, kde se prekazky jako chodci
¢i cyklisté ohrozujici plynulost dopravy nemohou vyskytovat. LSF systém poskytuje automatickou
podporu sledovani vpfedu jedouciho vozidla za pomoci mechanizm( rozhrani Fidice a systému
nastaveni rychlosti. LSF systém za béZnych podminek neposkytuje kontrolu regulace rychlosti.

Tato mezinarodni norma obsahuje zakladni strategii fizeni, minimalni pozadavky na funkcionalitu,
zakladni prvky rozhrani Fidie, minimélni pozadavky na diagnostiku a odezvy pfi poruSe systému a
popis zkuSebnich postupl pro podpurné systémy pomalé jizdy v koloné.

1 Uziti

Vyuziti normy lIze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi,
autorizované zkuSebny silni¢nich vozidel, certifikani ¢i homologaéni laboratore a dalsi.

Tato technickd norma muaze byt vyuzita i s jinymi normami rozSifujici podrobné LSF systémy, napfiklad
pro potfeby specifikace navrhu senzort nebo definice vysSi arovné funkcionality.



Pro vyrobce za fizeni a dodavatele dopravnich telematickych systém @ tato norma obsahuje dllezité
pokyny, jaké funkéni pozadavky maji tyto systémy splfiovat a technické parametry pro jejich zkouSeni.

2 Souvisici normy
ISO 2575 Silni¢ni vozidla — Symboly pro ovladaci prvky, indikatory a kontrolni ukazatele

ISO 15622 Silni¢ni vozidla — Funkéni pozadavky na adaptivni regulaci rychlosti jizdy. ZkuSebni metody
pro posuzovani

ISO 15623 Silniéni vozidla — Varovné systémy predsunutych prekazek. Funkéni pozadavky. ZkuSebni
metody pro posuzovani

3 Terminy a definice
Norma obsahuje 17 termina a definic.

3.1 odstup mezi vozidly (clearance) je vzdalenost mezi zadni ¢asti v pfedu jedouciho vozidla a
predni ¢asti nasledujiciho vozidla

3.2 dopravni kongesce (congested traffic) dopravni podminky, pfi nichz fidi¢ neustale rozjizdi a
zpomaluje své vozidlo, tak aby zachoval pfiméfeny odstup od vpfedu jedouciho vozidla

3.3 vyfazeni; vybo €eni (cutting out) situace, pfi které cilové vozidlo (target vehicle) méni jizdni pruhy
zpoza predchazejici vozidlo

3.4 vpiedu jedouci vozidlo (forward vehicle) vozidlo pfed SV (pfedmétnym vozidlem), které se
pohybuje ve stejném sméru a ve stejném jizdnim pruhu nebo je orientovano stejnym smérem
v pfipadé, Ze se nepohybuje

3.5 operace aktivace (go operation) stav, kdy fidi¢ sdéluje systému, ze vozidlo bude uvedeno do
pohybu a to napfiklad aktivaci plynového pedalu nebo oto¢enim klicku v zapalovani

4 Znacgky

V této kapitole jsou popsany jednotlivé matematické symboly.

5 Klasifikace

Tato norma zahrnuje dva typy LFS systémd.

Prvni typ LSF systém nasleduje cilové vozidlo, které je rozpoznano v okamziku aktivace systému fidicem.

Druhy typ LSF systém nasleduje cilové vozidlo, které je rozpoznano v okamziku aktivace systému
fidiéem a opétovné automaticky zaméruje cilové vozidlo az do okamziku deaktivace systému.

6 PoZadavky

Prvni typ LSF — rychlost vozidla bude fizena automaticky tak, aby byla udrZzena pozadovana
vzdalenost od cilového vozidla.
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stavu. Poté, co cilové vozidlo zastavi, pfejde systém do stavu udrzovaciho ¢i pohotovostniho.
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Obrazek 2 — LSF p fechodové stavy

6.2 Vhodné cilové vozidlo
Systém LFS pohlizi na vpredu jedouci vozidlo jako na cilové vozidlo v pfipadé spinéni téchto podminek:
6.2.1 ZjiSténi cila

- LFS systém detekuje pohybuijici se vozidla
- systém bude pohliZzet na stojici vozidlo, které bylo pfedtim sledovano, jako na vozidlo cilové,
ti. vsystému volitelnd funkce zaméfit se na stojici nebo pomalu se pohybujici vozidlo.
V pfipadech, Ze vozidlo (stojici nebo pomalu se pohybuijici) neni brano jako cilové, mél by byt
fidi¢ o takovéto situaci informovéan alespon v manuélu.
6.2.2 Detekce rozsahu na rovné vozovce

- vpfipadé detekce vozidla vrozmezi vzdalenosti d; az dn,.x dojde ke zméfeni rozestupu
cilového a pfedmétného vozidla

- vrozmezi vzdalenosti dy az d; systém nebude méfit vzdalenost ani relativni rychlost obou
vozidel, systém pouze potla¢i automatickou akceleraci vozidla

- pokud je vzdalenost mensi nez d, viz norma nebude detekovana pfitomnost Zadného vozidla
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Obrazek 3 — Rozsah detekce (1 — p fedmétné vozidlo, 2 — cilové vozidlo)
6.2.3 RozliSeni cilovych vozidel

- pokud se pfed predmétnym vozidlem (1) na rovné vozovce vyskytuje vice nez jedno vozidlo (2
a 3) systétmem LSF bude vybrano jako cilové vozidlo to, které je blize pfedmétnému vozidlu
v jeho trajektorii pohybu.

- v pfipadé, ze cilove vozidlo (2) je dale nez digrenimic Viz Norma, nebude systémem LSF vybrano
jako cilové

Obrazek 4 — Vyb ér cilovych vozidel

6.3 Funk énost

Pro pfechod do aktivniho stavu musi systém splnit nasledujici podminky:



- systém bude aktivovan fidi¢em, rychlost pfedmétného vozidla nepfekro¢i maximalni provozni
rychlost systému, pfedmétné vozidlo bude vZzdy detekovat cilové vozidlo, nebudou spinény
Zadné deaktivaéni podminky, systém nebude detekovat Zzadnou chybu
6.3.2 Stav sledovani

- vtomto stavu systému bude rychlost pfedmétného vozidla nastavena automaticky a to
v rozmezi rychlosti vyin @ Vimax Pro udrzeni pozadovaného odstupu za cilovym vozidlem
- decelerace systému v pfipadé sledovani cilového zastavujiciho vozidla bude probihat az do
dosazeni rychlosti v,. V uritych situacich muaze rozstup mezi vozidly klesnout pod
pozadovanou hodnotu. Pokud tento stav nastane, systém nastavi rozestup tak, aby vyhovél
témto zménénym podminkam
6.3.3 Schopnost automatického op  étovného cileni (pouze u LSF systém U typu 2)

U typu 2 by mél systém poskytovat automatickou detekci nového cilového vozidla a vyménu cila pfi
splnéni nasledujicich podminek:

- predjizdéni jinymi vozidly

- odbocovani pfedmétného vozidla
V tomto stavu muze byt korigovana rychlost vozidla bez moznosti akcelerace.

6.3.5 Podminky deaktivace

Pokud je spInéna néktera z nize uvedenych podminek prechazi systém ze stavu aktivniho do stavu
pohotovostniho:

- pokud je brzdna sila vyvozena fidiCem vétsi nez je brzdna sila vyvolana systémem LSF

- pokud rychlost pfedmétného vozidla pfesahne hodnotu v«

- u systému LSF typ 1 neni detekovano cilové vozidlo &i v pfipadé predjizdéni ¢i odbocovani
vozidel

- pokud vzdéalenost cilového vozidla poklesne pod hodnotu dy a neni dale detekovano, tak
systém (u typl LSF 1 a 2) bude automaticky potlacovat akceleraci a pokracovat v brzdéni

- vtypu 2 LSF bude systém deaktivovan, pokud trvani tohoto stavu prekro€i ¢as ty.x nebo
pfedmétné vozidlo dosahne polohu, kde bylo cilové vozidlo nez bylo ztraceno z dosahu

- vudrzovacim stavu ,hold“ nemusi brzdéni fidi€e nutné vést k deaktivaci systému

6.4 Zakladni rozhrani Fidi ée a moznosti zasahu

6.4.2 Zobrazovaci prvky

Vyuziti zobrazovacich prvk{ je doporu¢eno pfi: indikace aktivniho stavu, indikace pfipravenosti
systému prejit ze stavu pohotovostniho do stavu aktivniho, pfi indikaci cilového vozidla u LSF typu 2,
indikace vyskytu chyby nebo vypnuti systému.

6.5 Provozni limity

V pfipadé automatické deaktivace systému LSF by neméla byt vyvolana Zadna nahla brzdna sila.
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Obrazek 6 — Maximalni zpomaleni
Automatické zpomaleni by nemélo prevysit definovanou hodnou normou.

Automaticka akcelerace by neméla presahovat definovanou hodnotu normou v pfipadé, Ze rychlost
vozidla je vySSi nez 20m/s.



6.6 Aktivace brzdovych sv étel

V pfipadé, Ze systém vyvola automaticky zasah do brzdéni, budou brzdova svétla rozsvicena.
V pfipadé, Ze systém LSF vyuziva jiné zpomalovaci systémy, budou brzdova svétla rovnéz
rozsvicena. Brzdova svétla musi byt aktivovana v definovaném &ase podle normy poté, co systém
LSF aktivuje provozni brzdy.

6.7 Selhani funkci

V pfipadé vzniku poruchy bude toto okamzité ozndmeno fidi¢i a zprava zlstane aktivni az do vypnuti
systému. Opétovna aktivace systému LSF mizZe byt zakdzana az do UspéSného provedeni
samokontroly, zah4jené bud zapalovanim zapnuto/vypnuto nebo LSF zapnuto/vypnuto.

Poruchy se mohou vyskytnout v riznych subsystémech — motor, brzdova soustava, detekéni a méfici
senzory, LSF fadic.

Systémy LSF mohou byt kombinovany s riznymi jinymi systémy napf. FVCWS (ISO 15623), typ LSF
1i 2 ve spojeni s ACC (ISO 15622) nebo se systémy, které pomahaji odvratit & zmirnit kolizi.

7. Metody zkouSeni a jejich vyhodnoceni
7.1 Podminky prost fedi

Zkouska by méla byt provedena na rovné, suché a Gisté asfaltové ¢i betonové ploSe. Teplota okolniho
prostfedi by se méla pohybovat v rozmezi -20 C az 40 C p fi horizontélni dohlednosti vy$si nez 1km.
DalSi podrobnosti uvadi norma.

7.3 ZkouSka detek €ni zony
(viz 6.2.2 Detekce rozsahu na rovné vozovce)
Postup pro zkouseni rozmezi vzdalenostid o, d; a dpax

Referenéni rovina vozidla odpovida obdélniku o vySce 0,9m s Sifce vozidla a zacinajici ve vySce 0,2m.
Referencni roviny d1 a dmax se déli do tfech sloupcl. Sloupce L a R maji kazdy Sifku 0,5m. Béhem
zkouSeni by mél byt definovany odraz detekovan pfinejmensim v jedné pozici kazdého sloupce
(L,C,R) vozidlové referenéni roviny v pozicich d; a dna.. V poloze do pouze jedna pozice v ramci celé
referencni roviny musi byt detekovana.

Pro ovéfovani dy, d; a dmax bude pouzit zkusebni cil z kapitoly 7.2.

_’ -] a'?r_'::n

sirka predmétneho
vozidla

0.5 my 0.5 o

LS C B

Obrazek 9 — Podélné detek €ni zény
7.4 ZkouSka vyb éru cilovych vozidel
(viz ¢lanek 6.2.2.1 Vybér cile)
Pogate€ni podminky

Dvé vpredu jedouci vozidla stejné modelové fady jedouci paralelné s definovanym pfiénym rozestupem
a s pocatecni rychlosti Vyenicee start- Pfedmétné vozidlo (1) nasleduje jedno z vpfedu jedoucich vozidel za
pevné stanovenych podminek. Vozidlo nachézejici se pfed pfedmétnym vodidlem je rozpoznéno jako
cilové vozidlo.
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Obrézek 10 — Zkouska vyb éru cilovych vozidel — po €ateéni podminky
Postup zkouSeni
HodNoty Vyenicle_end, Vmax, Vvehicle_star, Vvehicle end JSOU definovany normou. Rychlost cilového vozidla bude

Vvehiclefend.
Zkouska bude Uspésnd, pokud pfedmétné vozidlo (1) projede okolo vozidla (3), které je pfed nim ve

vedlejSim pruhu a bude nadale orientovano LSF systémem na cilové vozidlo (2).
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Obrazek 11 — Zkouska vyb éru cilovych vozidel — koncové podminky
7.7 ZkouSka jizdy v zatd €ce

ZkuSebni draha se bude skladat z kruhové drahy o konstantnim poloméru nebo dostateéné dlouhém
useku zatacky konstantniho poloméru. Smér jizdy by mél byt v obou smérech (ve sméru i proti sméru
hodinovych ruci¢ek). Zadné dalSi omezujici podminky na dopravni znaceni & ochranna svodidla
nejsou.

Obrazek 17 — Vymezeni zkuSebniho okruhu

Prabéh jizdy

- 0bé vozidla pojedou za sebou po stejné draze, s pocate¢nimi podminkami, které jsou
definovany na obrazkul4

- rychlost cilového vozidla na zacatku zkouSky bude definovana podle normy

- ve vhodném okamziku zacne cilové vozidlo zpomalovat a budou zaznamenavany reakce
pfedmétného vozidla

- pfedmétné vozidlo za¢ne zpomalovat z ddvodu zmenSujici se vzdalenosti mezi cilovym
vozidlem predtim, nez ¢asova mezera klesne pod definovanou hodnotu.

Priloha A (normativni) Technické informace

Priloha popisuje zakladni fyzikalni veli¢iny.



