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) — Systémy 1ISO 22179
adaptivniho udrzovani rychlosti jizdy p i
jednotlivych jizdnich rezimech  — Funk éni

pozadavky a zkuSebni postupy 30 0638

22 stran

Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je souéasti norem zamérenych na vozidlové asisten&ni
a varovné systémy. Hlavni funkci systému FSRA je adaptivni fizeni (pfizplsobeni) rychlosti vozidla
vigi vozidlu jedoucimu pfed nim. Rizeni je zaloZeno na nasledujicich informacich: odstupu od vpredu
jedouciho vozidla, pohybu pfedmétného (vybaveného FSRA) vozidla a piikazech od Fidice. Ridici
jednotka zasila pfikazy do ovladacich prvkl, které potom uskute€ruji samotnou strategii fizeni
podélného odstupu a paralelné zasila stavové informace k Fidici; viz obrazek 1.
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Obrazek 1 — Funk éni prvky systému FSRA

Cilem systému FSRA je umoznit ¢aste€nou automatizaci fizeni pohybu vozidla v podélném sméru za
Ucelem omezeni pracovni zatéze fidice.

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 systémy adaptivniho udrzovéani rychlosti jizdy.

Systém FSRA je primarné navrZzen na zajiSténi podélné kontroly pohybu jim vybavenych vozidel pfi
jizdé na rychlostnich komunikacich (silnice, kam nemotorova vozidla a cyklisté nemaji pfistup) za
béznych podminek i podminek dopravni kongesce.

Systém FSRA poskytuje podporu v definovanych rychlostnich limitech poc¢inaje klidovych stavem az
po maximalni rychlost systému. Systém se pokusi v ramci dosazitelné decelerace zastavit za
sledovanym vozidlem a opétovné umozni rozjezd vozidlu v pfipadé pozadavku ze strany fidiCe
pokraCovat v cesté. Systém neni navrZen, aby reagoval na stojici ¢i pomalu jedouci vozidla (v souladu
s nhormou ISO 15622 ACC).



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 muze byt vyuzita i v jinych norméch rozSifujicich podrobné FSRA systémy,
napfiklad pro potfeby specifikace navrhu senzorl nebo definice vySsi irovné funkcionality.

Pro vyrobce za Fizeni a dodavatele dopravnich telematickych systém G tato norma obsahuje
dulezité pokyny, jaké funkeni pozadavky maji takovéto systémy splfiovat a technické parametry pro
jejich zkouseni.

Souvisici normy

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

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

ECE - Predpis ¢. 13-H Jednotné zasady schvalovani osobnich vozidel s ohledem na brzdné systémy
3 Terminy a definice

Norma uvadi 22 terminu a definic.

3.1 aktivni Fizeni brzd (active brake control) funkce, ktera zajiStuje pouziti brzd, poZzadavek neni od
fidice ale od systému FSRA

3.2 adaptivni tempomat (Adaptive Cruise Control) rozSifeni konvencéniho systému tempomatd, které
umoznuje predmétnému vozidlu nasledovat vpredu jedouci vozidlo v pfislusné vzdalenosti ovladanim
motoru a/nebo pfenaSeného vykonu &i potencialné aktivaci brzd

3.3 brzda (brake) ¢asti, kde jsou vyvozeny sily plsobici proti sméru pohybu vozidla. Mdze to byt tfeci
brzda (pokud jsou sily vytvofeny tfenim mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybuijici se relativné jedna vaci
druhé), elektrick& brzda (pokud jsou sily vyvozeny elektromagnetickym plsobenim mezi dvéma ¢astmi
vozidla pohybujici se relativné ale ne ve vzajemném kontaktu jedna v(ci druhé), kapalinova brzda
(pokud jsou brzdné sily vyvozeny G¢inkem kapaliny nachazejici se mezi dvéma ¢astmi vozidla
pohybujici se relativné jedna v(c¢i druhé), nebo motorovéa brzda (pokud jsou brzdné sily odvozeny od
umélého zvySeni brzdné reakce motoru, pfenesené na kola). [UN ECE Regulation 13-H:1998, 2.6]

3.4 odstup mezi vozidly (clearance) je vzdalenost mezi zadni ¢asti vpfedu jedouciho vozidla a pfedni
¢asti nasledujiciho vozidla

3.5 konven €ni tempomat (conventional cruise control) systém schopny udrzovat nastavenou rychlost
fidicem

4 Zkratky

V této Casti jsou popsany jednotlivé matematické symboly.

5 Klasifikace

Tato mezinarodni norma definuje systémy FSRA na zakladé rozdilnych polomérd zatacek viz tabulka 2.

Tabulka 2 — Klasifikace provedeni systému FSRA

tridy Polom éry zata éek
I vyhrazeno pro ACC ISO 15622 (ne pro systém FSRA)
Il =500m
1 2250m
v 2125m

6 PoZadavky

6.1 Zakladni strategie Fizeni systému
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Obrazek 2 — P fechodové stavy systému FSRA

- v pfipadé aktivniho systému FSRA dochazi k automatickému fizeni rychlosti a to bud na
zakladé udrZzovani pozadovaného odstupu od cilového vozidla, nebo pomoci udrzovani
nastavené rychlosti. Zména mezi témito dvéma fidicimi médy se provadi systémem FSRA
automaticky.

- setrvaly stav rozestupl muGze byt definovan bud systémem, nebo fidi¢em, v pfipadé vice nez
jednoho cilového vozidla bude vybrano jedno z nich automaticky systémem

- v pfipadé zastaveni predmétného vozidla na dobu nepfevySujici 3s dojde ke zméné stavu
systému ze stavu sledovaciho do stavu udrzovaciho. Vtomto stavu dojde automaticky
k aktivaci brzd pro zajiSténi stabilni polohy vozidla.

6.2 Funk énost
6.2.1 Ridici médy

Prechod mezi Fidicimi mody (Fizeni rychlosti a fizeni odstupu) bude proveden automaticky.

6.2.2 Stabilni a pomalu se pohybujici cile

Systém se pokusi zastavit za jiz sledovanym nebo stojicim vozidlem v ramci svych moznosti zpomaleni.
Jedna se o volitelnou funkci systému FSRA reagovat na pfitomnost stojicich ¢i pomalu se pohybujicich
cild. V pfipadé, ze tato funkce systému neni implementovana, musi byt fidi€ o této skutecnosti
informovan alespon upozornénim v uzivatelském manualu.

6.2.3 Parametry sledovani

nastavitelnd minimalni ¢asova mezera mezi pfedmétnym a cilovym vozidlem v fidicim maédu
sledovani pro udrzeni setrvalych podminek pro vSechny rychlosti, t,=definovana hodnota
minimalni rozestup mezi pfedmétnym a cilovym vozidlem v Fidicim modu sledovani pro udrzeni
ustalenych podminek pro vSechny rychlosti, ¢y,i»= definovana hodnota

v pfipadé prechodovych podminek, miZze rozestup klesnout pod minimélni hodnotu. V této situaci
systém pfizpusobi rozestup tak, aby dosahl pozadované hodnoty

pro rychlosti vy$Si nez 8m/s bude ¢asova mezera t volena v intervalu, viz norma

minimalnim pozadavkem je, aby byl systém schopen postupné zastavit za zpomalujicim vozidlem,
jehoz zpomaleni a rychlost je definovana normou.

6.2.3.1 Detekce rozsahu na rovné vozovce (prot Fidy II, lll, 1V)

v rozsahu vzdalenosti d; a dyax bude systém FSRA méfit vzdalenost mezi cilovym (2) a predmétnym
vozidlem (1) viz obrazek, vzdalenost dmax je definovana normou.
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Obrazek 3 — Detek €ni zény

- jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti dy a di, tak systém bude detekovat pfitomnost
tohoto vozidla, ale nebude méfena vzdalenost ani relativni rychlost mezi timto vozidlem a
prfedmétnym vozidlem. Hodnota d je definovana normou.

- pokud je vzdalenost cilového vozidla mensi nez dy=2m nebude detekovana pfitomnost Zadného
vozidla

6.2.3.2 Vybér cilovych vozidel

- pokud se na rovné vozovce vyskytuje vice nez jedno vpfedu jedouci cilové vozidlo viz obrazek,

bude systémem FSRA vybrano cilové vozidlo podle postupu uvedeného v kapitole 7.5

A

Obrazek 4 — Vyb ér cilovych vozidel

6.2.3.3 Parametry zak Fiveni (Grov nové tiidy II, 11, 1V)

- systétm FSRA bude umoziovat setrvaly stav sledovéani cilového vozidla s ¢asovym rozestupem
tmax(Vcircle) Na rovné vozovce (Uroviiové tridy lI+lI+1V) a v zatdékach o polomérech mensSich nez
Rmin,i, hodnoty jsou uvedené v normé

Hodnoty pfiéného zrychleni ajaeral max jSOU 0dvozeny od pramérného chovani Fidi¢d v zatackach (95%

fidi€u) a jsou uvedeny v norme.

6.3 Zakladni rozhrani Fidi ¢e a moznosti zakroku

6.3.1 Provozni prvky a reakce systému

Systém bude poskytovat pro fidiCe prostfedky k nastaveni pozadované rychlosti.

Systém FSRA by nemél vyvolavat vyznamné snizeni brzdového u€inku pozadovaného
fidi¢em a to ani v pfipadé, kdy systém FSRA bude brzdit automaticky.

Pozadavek na zvySeni vykonu, at uz ze strany fidi¢e, nebo systému FSRA, bude realizovan
regulacnim prvkem vykonu motoru (napfiklad Skrtici klapkou). To vzdy zajisti prednost Fidice
pred systémem FSRA pfi kontrole vykonu motoru. Pokud poZadavek na vykon motoru ze
strany fidiCe je vétSi nez na strané systému FSRA, bude funkce automatického brzdéni
pozastavena bez vyvozovani brzdné sily. Aktivace plynového pedalu fidi€¢em nepovede k
vyznamné prodlevé na tento pozadavek Fidice.

Aktivace automatického brzdéni nepovede k zablokovani kol na dobu delSi, nez antiblokovaci
systém ABS umozni. To nevyZaduje pfitomnost antiblokovaciho systému (ABS).

Automaticka kontrola vykonu systémem FSRA by neméla vést k nadmérnému prokluzu kol na
dobu delSi, nez ovladani hnaci sily umoznuje. To nepozaduje pfitomnost systému regulace
hnaciho vykonu motoru.



- Systém FSRA muZze automaticky pfizpusobit odstup mezi vozidly bez zasahu fidiCe v pfipadé,
Ze jde o reakci na vnéjSi podnéty (napfiklad Spatné pocasi). Nicméné pfFizpusobeny rozestup
nemuze byt mensi, nez je minimalni hodnota nastavena fidic¢em.

- Pokud si systém neudrzi posledni nastavenou ¢asovou mezeru poté co systém FSRA preSel
do vypnutého stavu, ¢asova mezera by méla byt nastavena na pfeddefinovanou hodnotu
danou normou.

- Jestlize je vozidlo mimo systém FSRA vybaveno i konvendnim systémem regulace rychlosti
jizdy nemuize dochézet k automatickému prepinani mezi obéma systémy.

- Voliteln& funkce: Systém mUZze byt v klidovém stavu aktivovan fidi€¢em i pfi pouziti brzdového
pedalu.

6.3.2 Zobrazovaci prvky

- minimalni odezva systému pro fidi¢e bude obsahovat informace, zda je systém aktivni ¢i ne a
informace o nastavené rychlosti

- pokud je systém nefunkéni a to v dusledku néjaké chyby nebo poruchy, mél by byt o tom fidi¢
informovan. V pfipadé, Ze je tato informace reprezentovana symbolem, mélo by se jednat o
normalizovany symbol

- pokud dojede k automatické deaktivaci systému, musi byt o tom fidi¢ informovan

- pokud je vozidlo vybaveno systétmem FSRA a konvenénim systémem regulace jizdy, mél by
byt fidi€ uvédomen, ktery systém je aktivni

- signal "detekované vozidlo" s vyznamem, Ze systém FSRA detekuje vpfedu jedouci vozidlo,
musi byt aktivni v pfipadé, Ze toto vozidlo je vyuzito k pfizplsobeni fizeni.

6.3.3 Symboly

Pokud jsou k identifikaci funkci €i chybovych funkci systému FSRA pouzity symboly, pak jejich pouziti
by mélo byt v souladu s normou ISO 2575.

7 Metody zkouSeni a jejich vyhodnoceni
7.1 Podminky prost Fedi

ZkouSka bude provedena na suché vozovce s asfaltovym nebo betonovym povrchem. Teplota okoli
béhem zkouSky by méla byt v rozmezi -20 T az 40 T a horizontalni vid itelnost vy3$si nez 1km.

7.2 Specifikace cil a zkousky

ZkuSebni cile jsou vztazeny na pouZiti sou¢asnych technologii. Pro jiné technologie musi byt zvoleny
odpovidajici cile.

7.2.1 LIDAR (Light Detection and Ranging)

ZkuSebni cil pro infracervené pasmo je definovan jako infracerveny koeficient pro zkuSebni cil CTT a
prifez zkuSebniho cile.

Minimalni prafez pro cile A a B je definovan v této normé.

Zkouska cile A: rozptyl reflektoru u cile A je CTT = viz norma

Zkouska cile B: rozptyl reflektoru u cile B je CTT = viz norma.

7.3 ZkouSka schopnosti automatického zastaveni

7.3.1 ZkousSka cilového vozidla

Cilové vozidlo bude vybaveno cilem A viz kapitola 7.2. Cil A bude umistén v zadni ¢4sti vozidla.
7.3.2 Poc¢ateéni podminky

- vozidlo se bude pohybovat cestovni rychlosti Vsipping

- Sifka cilového vozidla bude v rozmezi dle normy

- pozadovany €asovy rozstup mezi vozidly bude dan hodnotou t.;, a to po celou dobu zkouSeni

- pfiéné posunuti podélnych os pfedmétného a cilového vozidla by nemélo byt vétSi nez 0,5m
7.3.3 Postup zkouSeni

Cilové vozidlo bude zpomalovat, a to az do Uplného zastaveni. ZkouSka je povazovana za Uspésnou,
pokud systém FSRA pfedmétné vozidlo automaticky zastavi za cilovym vozidlem.



7.6 ZkouSka jizdy v zatd €ce

Tato zkouSka by méla brat v Gvahu predikci topologie pozemni komunikace v kombinaci se zornym
polem vyhledu senzord systému FSRA. RGzné metody predikce geometrie vozovky a snimani
odstupu mezi vozidly vyustuji v potfebu jizdnich scénaru.

7.6.1 ZkuSebni draha

ZkuSebni Usek by se mél skladat bud z kruhové drahy konstantniho poloméru, nebo dostate¢né
dlouhého Useku oblouku konstantniho poloméru. Polomér by mél byt v rozmezi 80% az 100% Ry,
Smér jizdy by mél byt jak po, tak proti sméru hodinovych ruci¢ek. Nejsou stanovena zadna omezeni
tykajici se dopravniho znaceni, dopravnich svodidel apod.

7.6.3 Scénaf jizdy

Pfedmétné vozidlo bude nasledovat cilové vozidlo ve stejné jizdni draze, a to s aktivnim systémem
fizeni FSRA. Obé vozidla budou vyhovovat pocate¢nim podminkdm uvedenym na obrazku 8.
Podrobné parametry zkousky jsou uvedeny v tabulce 5.

Test zacne pokud piedmétné vozidlo Konec testu:

=€ nachazi na Sasti P s konstantnim piedmétné vozidlo zpomaluje
polomérem a spifiuje | ostatn podatedni (pozitivni wisledek] nebo
pocminky. Eazovy rozestup klesne pod
23t max

Obrazek 15 — P fiklad vymezeni zkuSebni drahy

Ve vhodny okamzik cilové vozidlo zpomali a na zakladé tohoto podnétu budou pozorovany reakce
predmétného vozidla. Pfedmétné vozidlo by mélo také zacit zpomalovat, a to na zakladé zmenSujici
se vzdalenosti od cilového vozidla pfedtim, nez éasova mezera klesne pod hodnotu 2/3t,y.

Tabulka 5 — Podminky zkouSeni pro zkouSku jizdy vz  atdéce (jen €ast tabulky)

Cilové vozidlo Uvodni zkouska Pocat'ecnl Prvni zkuSebni manévr Druhy zkuSebni manévr
podminky
] zpomaleni rychlosti o Veirde=Konstantni
Rychlost Vcircle_start=Konstantni P 3.5mis t)é,5m

:Vcircle_start‘3,5m/511m/3

= ¢asova spoust

Cas min.10s 2s
Os
>r tak, jak je
Polomér definovany v 7.6.1 R=konstantni (viz 7.6.1)

(maze se lisit)




