EXTRAKT z mezinarodni normy

Extrakt nenahrazuje samotnou technickou normu, je pouze informativhim materidlem o normé
ICS: 03.220.01; 35.240.60

Inteligentni dopravni systémy — Asistenc¢ni ISO 11270

systémy pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu -
Funkéni pozadavky a zkusSebni postupy 30 0645

Uvod

Tato mezinarodni norma je soucasti norem zaméfenych na zvy3eni aktivhi bezpelnosti osadky vozidla pro-
stfednictvim pokrocilych vozidlovych asistencénich systéma. Hlavni funkci systémi LKAS je podporit fidice v
udrzeni vozidla v daném jizdnim pruhu. Systém ziskava informace o poloze vozidla vzhledem k jizdnimu pruhu
a v pripadé, ze je to vyzadovano, posila pfikazy k ovladacim prvkim s cilem ovlivnit pohyb vozidla v pficném
sméru. Informace o stavu systému jsou poskytovany fidici.

Tato norma nefesi specifické funkéni poZadavky detekénich senzor( ani jejich provedeni ¢i komunikaéni propo-
jeni vozidlovych systému.

Poznamka: Extrakt pfejima puvodni &islovani kapitol.

Uziti

Tato norma slouzi ke stanoveni jednotného rozhrani a funkénich pozadavkl pro systém LKAS 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 LKAS do vozidel.

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

Souvisici normy (vybér)

ISO 2575 Silni¢ni vozidla — Symboly pro ovladaci prvky, kontrolni prvky a indikatory (Road vehicles — Sym-
bols for controls, indicators and tell-tale)

1 Pfedmét normy

Norma stanovi minimalni funkéni a systémové pozadavky, systémové rozhrani a metody pro LKAS Asistenc¢ni
systémy pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu. Systéemy LKAS poskytuji fidi¢i podporu pro bezpecné vedeni vozi-
dla v jizdnim pruhu, avSak nevykonavaji funkce automatického Fizeni ani funkce prevence pfed moznym vyjetim
vozidla z jizdniho pruhu. Odpovédnost za bezpecné ovladani vozidla vzdy z(stava na FidiCi. Systém LKAS je
zamyslen pro vyuziti na rychlostnich pozemnich komunikacich nebo pozemnich komunikacich se srovnatelnymi
parametry.

Systém LKAS je tvofen prostifedky pro rozpoznani polohy vozidla uvnitf jizdniho pruhu a prostfedky ovliviujici-
mi pFiény pohyb vozidla. Tento systém by se mél chovat v souladu s o&ekavanim Fidi¢e a zohledfovat viditelné
dopravni znageni. Systém je zamyslen pro vyuziti v osobnich vozidlech, uzitkovych vozidlech a autobusech.


http://www.iso.org/iso/products/standards/catalogue_ics_browse.htm?ICS1=03&ICS2=220&ICS3=01&
http://www.iso.org/iso/products/standards/catalogue_ics_browse.htm?ICS1=35&ICS2=240&ICS3=60&

3 Terminy a definice

Kapitola obsahuje 14 termin( a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasleduijici:

pfredmétné vozidlo (subject vehicle)
vozidlo vybavené systémem LKAS vztazené k predmétu normy ISO 11270

funkéni stavy systému (system states)
jeden nebo vice stavl nebo fazi ¢innosti systému (viz. obrazek 1)

jizdni pruh (lane)

oblast vozovky, na které se predpoklada vyskyt pohybujiciho se vozidla, bez jakychkoliv pfekazek vyvolavaji-
cich potfebu fidi€e ménit drahu vozidla

viditeIné vodorovné dopravni znaceni (visible lane marking)

smeérove linie zamérné vyznacené na hranicich jizdniho pruhu, které jsou pro fidiCe b&éhem fizeni pfimo viditel-
né (napf. nepokryté snéhem apod.)

hranice jizdniho pruhu (lane boundary)

hranice jizdniho pruhu, které jsou vymezeny viditelnym vodorovnym dopravnim znaéenim; v pfipadé absence
viditeIného znaceni jsou hranice dany jinymi souvislymi viditelnymi prvky vozovky nebo prostfedky jako GPS,
elektromagnetickymi prvky apod.

POZNAMKA 1 k heslu V pFipadé viditelného znageni jizdniho pruhu, je délici ¢ara umist&na v jeho stfedu.

viditelnost (visibility)
vzdalenost, pfi které intenzita osvétleni nerozptyleného paprsku bilého svétla s teplotou barvy 2 700 K poklesne
na 5 % plavodni hodnoty intenzity osvétleni svételného zdroje

automatické Fizeni (automatic driving)
systém, ktery Fidi vozidlo, aniz by byl fidi€ zapojen do ovladani vozidla, napfiklad bez pfitomnosti rukou na vo-
lantu nebo pfitomnosti nohou na ovladacich pedalech

4 Zkratky

Tato kapitola obsahuje 9 symboll a jeden zkraceny termin, z nichz nejdulezitéjsi jsou nasledujici:
D Vzdalenost mezi pfedem stanovenou ¢asti vozidla a hranici jizdniho pruhu
Vmax Funkce systému LKAS neni poZadovéana, pokud je rychlost vozidla vy3$&i nez vmax

Vmin Funkce systému LKAS neni poZadovéana, pokud je rychlost vozidla niZSi nez vmin

5 Pozadavky

5.1 Funkcénost
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Obrazek 1 — Diagram prechodovych stavi systému LKAS (obr. 1 normy)



Systém LKAS poskytuje jako minimum nasledujici operace a pfechodové stavy. Nasledujici rezimy predstavuiji
zakladni popis chovani systému LKAS.

— Prechod z vypnutého stavu systému LKAS do stavu zapnutého LKAS mUiZze byt proveden fidi€¢em nebo au-
tomaticky, napfiklad poté, co je zapalovani zapnuto, a v systému se nevyskytly chyby. Prechod
ze zapnutého stavu systému LKAS do stavu vypnutého LKAS muze byt proveden Fidi€¢em nebo automaticky,
napfiklad poté, co je zapalovani vypnuto nebo se vyskytla chyba v systému.

— Systém LKAS ma byt funkéni pro rychlosti mezi vmin a vmax. Cinnost systému je povolena i v $ir§im rych-
lostnim rozsahu.

— V pohotovostnim stavu musi byt systém LKAS schopen vyhodnotit shodu s aktivaénimi kritérii. Systém LKAS
nesmi provadét zadné akce pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu. Jednim z aktivacnich kritérii by mél byt
stav, kdy systém vyhodnoti polohu vozidla uvnitf jizdniho pruhu vzhledem k viditelnému vodorovnému do-
pravnimu znaceni tohoto jizdniho pruhu. Je ponechano na volbé& vyrobce, zda je potfebné detekovat jedno
nebo obé viditelna vodorovna dopravni znaceni vlastniho jizdniho pruhu. Jiné kritérium, které muze byt vy-
robcem zvoleno, je typ vodorovného dopravniho znaceni (napfiklad souvisla nebo pferuSovana délici ¢ara),
minimalni rychlost vozidla, akce fidi€e, uhel natoCeni volantu, a dalSi jizdni podminky vozidla. Pokud jsou
v§echna zvolena aktivacni kriteria splnéna, musi systém LKAS prejit ze stavu pohotovostniho do stavu ak-
tivniho. Tento pfechod miize byt proveden automaticky nebo potvrzenim Fidice.

— Systém LKAS v aktivnim stavu musi byt schopen vyhodnotit aktivacéni kriteria. Pokud nékteré ze zvolenych
aktivacnich kritérii neni splnéno, musi byt systém LKAS schopen pfejit z aktivniho stavu do stavu pohoto-
vostniho. V aktivnim stavu miize systém LKAS vykonavat akce pro udrZeni vozidla v jizdnim pruhu za uce-
lem ovlivnéni pficného pohybu pfedmétného vozidla se zamérem pomoci fidic¢i udrzet vozidlo v jizdnim pru-
hu, pokud se jevi jako pravdépodobné nezamyslené vyboceni z jizdniho pruhu. Akce pro udrzeni vozidla v
jizdnim pruhu ovliviuji pficny pohyb pfedmétného vozidla v daném jizdnim pruhu takovym zpusobem, Ze se
CasTTLC (€as na opusténi jizdniho pruhu; time to line crossing) zvySuje ve srovnani s vozidlem pohybujicim
se bez akce pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu (pokud Fidi€ nepotlaci ¢innost systému). Systém umozriuje
rozpoznat pozadavky na potlaceni funkce systému, aby minimalizoval nepfipustné zasahovani do akci pro
udrzeni jizdy vozidla v jizdnim pruhu. Zadost o potladeni funkce muzZe byt vydana, napf. pokud Fidi¢ provadi
zmeénu sméru jizdy.

5.2 Zakladni rozhrani Fidi€e a moznosti zasahu systému

Systém musi byt schopen poskytovat nasledujici funkce Fizeni a moznosti zasahu systému:

5.2.1 Provozni prvky a reakce systému

- Ridi¢ musi mit k dispozici prostfedky k potlageni akce pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu v libovolném &aso-
vém okamziku. Tyto prostfedky musi zahrnovat otaceni volantem.

- Specifické Cinnosti fidi€e mohou byt povazovany za zadost o potlaceni funkce.

- Ridi¢ musi mit k dispozici prosttedky pro prechod systému LKAS ze zapnutého stavu do stavu vypnutého a
udrZeni systému LKAS ve vypnutém stavu. Takovy pfechod musi byt mozny bez ohledu na to, zda je systém
LKAS aktivni nebo ve stavu pohotovostnim.

- Ridi¢ musi mit k dispozici prostfedky pro pfechod z vypnutého stavu LKAS do stavu zapnutého.

- Ridi¢i musi byt informovani prostfednictvim vozidlového manualu o podminkéch, které vedou k aktivaci
a deaktivaci systému LKAS.

5.2.2 Zobrazovaci prvky

- Informace o tom, zda je systém LKAS v zapnutém stavu, musi byt Fidi€i pfistupné, napfiklad prostfednictvim
menu na palubnim displeji.

- Musi byt zobrazeno, zda je systém LKAS v aktivnim stavu s vyjimkou pfipadu, kdy je vozidlo vybaveno kombi-
naci systém{, které pomahaiji fidi€i udrzet vozidlo v jizdnim pruhu, napfiklad varovnym systémem pfed vyboce-
nim vozidla z jizdniho pruhu a systémem LKAS. V tomto pfipadé musi byt zobrazeno, zda je alespon jeden ze
systém( v aktivnim stavu.

- Pokud systém LKAS neni dostupny z ddvodu poruchy, musi byt Fidi€¢ o tomto stavu informovan.

5.2.3 Symboly

- Pokud jsou pouzivany symboly k identifikaci funkce nebo poruchy systému LKAS, jsou doporu€eny normalizo-
vané symboly v souladu s pozadavky normy ISO 2575.
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5.3 Minimalni funkénost

Aby systém plnil svdj hlavni Gcel tj. pomoci Fidi¢i udrzet vozidlo v jizdnim pruhu, musi systém LKAS vyhovét
definované zkousce v kapitole 6.

5.4 Provozni limity

Systém LKAS musi byt navrzen takovym zpusobem, aby byl Fidi¢ schopen pouzivat tento systém bezpecné ve
vSech situacich. Z tohoto divodu musi byt omezeny akce vyvolané udrzenim vozidla v jizdnim pruhu.

- Hodnota pfi¢ného zrychleni, které je vyvolano akci pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu, nesmi pfekrogit hod-
notu LKAS Lat Acel_max.

- Akce pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu nesmi zplsobit podélné zpomaleni vétsi, nez je stanoveno touto
normou. Pokud je tato hodnota podélného zpomaleni vétsi, nesmi to zplsobit snizeni rychlosti o vice nez 5 m/s.

- V pfipadé pfechodu systému LKAS ze stavu aktivniho do stavu pohotovostniho, nesmi byt akce pro udrzeni
vozidla v jizdnim pruhu ukonéena nahle, ale plynule.

- PFirucka pro majitele vozidla musi informovat fidice, Ze €innost systému LKAS neni garantovana ani na suché,
rovné PK (pozemni komunikaci), pokud jsou podminky pro pfenos hnaci sily na pozemnich komunikacich s
pfi€nym sklonem, mimofadnym pfevySenim, nebo za nepfiznivych povétrnostnich podminek vyrazné zhorSené.

- Tyto provozni limitni pozadavky musi byt splnény za vSech okolnosti.

5.5 Reakce systému na poruchy

- Poruchy prvkid systému LKAS musi mit za nasledek okamzité upozornéni fidice a systém LKAS musi byt pfe-
pnut do stavu vypnuto. Upozornéni musi zustat aktivni az do okamziku, kdy je systém vypnut.

- Opétovna aktivace systému LKAS musi byt zakazana do doby, nez je Uspé&sné proveden vlastni test systému,
zahajeny bud' vypnutim/zapnutim zapalovani nebo vypnutim/zapnutim systému LKAS.

Porucha v podsystému

Rizeni systému LKAS musi byt ukon&eno. Pokud je ovladaci prvek
stale schopen dokoncit sou€asnou akci na udrzeni vozidla v jizdnim
pruhu nebo ji plynule ukoncit, je toto povoleno pfed ukonéenim
systému LKAS.

Ovladaci prvky 1

Akce pro udrzeni vozidla v jizdnim pruhu nesmi byt ukonCena | Systém pro rozpoznani
nahle, ale plynule. jizdniho pruhu

Rizeni systému LKAS musi byt ukon&eno. Radi¢ systému LKAS 3

Tabulka 2 — Chybné reakce systému LKAS pii provadéni akce pro udrzeni
vozidla v jizdnim pruhu (tab. 2 normy)

6 Testovaci metody hodnoceni vykonu

S ohledem na ruzné ovladaci prvky realizujici zasahy do systému, napf. kroutici moment vyvozeny na volantu
nebo nato&eni volantu v zavislosti na brzdéni jedné strany vozidla, je potfebné definovat test, ktery by vyhovo-
val odliSnym systémuam.

6.1 Povétrnostni podminky

- Test musi byt proveden na rovném, suchém a Cistém asfaltovém nebo betonovém povrchu.
- Teplotni rozsah musi byt v rozmezi stanoveném touto normou.

- Rychlost vétru musi byt mensi nez hodnota stanovena touto normou.

- Viditelnost v horizontalnim sméru musi byt vétS§i nez hodnota stanovena touto normou.

- Viditelné vodorovné dopravni znaceni jizdnich pruhd zkuSebniho mista musi byt v dobrém stavu v souladu s
viditelnym vodorovnym dopravnim znac¢enim definovanym narodnimi pfedpisy.



6.2 Podminky zkuSebni drahy

Zkusebni draha musi byt dostateéné dlouha, aby bylo mozné zajistit minimalni rychlost vozidla stanovenou
normou a zaroven aby umoznila vyboc€eni vozidla z jizdniho pruhu pfi nizké najezdové rychlosti.

Sitka vodorovného dopravniho znad&eni jizdniho pruhu musi byt v rozmezi stanoveném normou v souladu s
platnymi pfedpisy pro pozemni komunikace kategorie dalnice.

6.3 Podminky pro zkusebni vozidlo

Hmotnost zkuSebniho vozidla musi byt v rozmezi mezi celkovou pohotovostni hmotnosti vozidla v€etné fidi¢e a
zkuSebniho zafizeni (spolend hmotnost Fidi€e a zkuSebniho zafizeni nesmi pfekrocit hmotnost stanovenou
normou) a nejvysSi povolenou celkovou hmotnosti (viz ISO 15037).

6.4 Instalace a konfigurace zkusebniho systému

Systém LKAS musi byt nainstalovan a nakonfigurovan v souladu s pokyny vyrobce. U zkouSek LKAS
s uzivatelsky nastavitelnym prahem zasahu systému, musi byt kazda zkouska provedena s nastavenym prahem
zasahu systému v jeho uplné poslednim nastaveni. Pokud postup zkou3eni jiz zacal, nesmi dochazet k Zzadnym
zménam v systému.

6.5 ZkusSebni postup

Z duvodu riznych koncepci systému musi byt splnén alespon jeden ze zkusebnich postupl "Postup pro pfimy
smér" nebo "Postup pro oblouk".

6.5.2 Postup v pfimém sméru

Zku$ebni postup se sklada z osmi jednotlivych testl. Zkousky musi byt provedeny na pfimém Useku pozemni
komunikace. Vozidlo se bude pohybovat v pfimém sméru rychlosti stanovenou v normé. P¥i jizdé v pfimém
smeéru po pfimém useku PK se vozidlo ma pohybovat bud ve stfedu jizdniho pruhu, nebo podél vodorovného
dopravniho znaceni na protéjsi strané vodorovného dopravniho znaceni, které bude kfizeno v okamziku vybo-
¢eni z jizdniho pruhu. Napfiklad, je-li vybo€eni z jizdniho pruhu provedeno vpravo, ma byt vozidlo fizeno vlevo,
soubézné s vodorovnym dopravnim znacenim a naopak.

Pro udrzovani stanovené rychlosti vozidla, plynule sledujiciho smér a nachazejiciho se v ustaleném stavu, musi
byt vozidlo fizeno tak, aby se mirné odchylilo z jizdniho pruhu rychlosti vybo€eni stanovenou normou a to
v prubéhu osmi zkousek [CtyFi zkouSky vievo (skupina 1) a ¢tyfi zkouSky vpravo (skupina 2)].

Z davodu raznych ovladacich prvka realizujicich zasah systému, je mozné tyto zkousky provadét bud s uvolné-
nym volantem (bez pfitomnosti rukou na volantu, bez pouZiti externiho krouticiho momentu) nebo s fixovanym
volantem. Zkouska je Uspésna pokud vnéjSi okraje pneumatik vozidla nepfesahnou hranice jizdniho pruhu pro
jednotlivé kategorie vozidel vice, nez stanovuje norma.

Priloha A (informativni) — Priklad stanoveni parametrti jizdni drahy pfi realizaci
zkousky v zataéce

Pfiloha obsahuje dva pfiklady vypoctu zkusebni drahy pro dané vstupni podminky v =20 m/s, ay = 0,5 m/s’.
Priloha B (informativni) — Narodni vodorovné dopravni znaéeni

B.1 Obecny popis

Tato &ast prilohy obsahuje pfiklady vodorovného dopravniho znaceni z patnacti zemi. Pfiklady jsou uvedeny
na nasledujicim obrazku 2:
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Obrazek 2 — Priklady narodnich vodorovnych dopravnich znaéeni (obr. B.1 normy)

B.1-B.9 Specifické priklady vodorovného dopravniho znaéeni
Tyto &asti prilohy obsahuji popisy vodorovnych dopravnich znageni z nasledujicich zemi: Cina, Italie, Japonsko,

USA, Australie, Nizozemi, Kanada a Jizni Korea.



