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Uvod

Systémy asistovaného parkovani (APS) se skladaji z bezkontaktnich senzorl a kontroly fizeni, které pomahaji
fidi¢i pfi parkovani vozidla. Podpora zac¢ina hledanim vhodného parkovaciho mista, ziskanim informaci o okoli
vozidla (mapa prostfedi), vypoctem trajektorie a naslednym podélnym vedenim vozidla. Systém musi rovnéz
napomahat fidi¢i pfi rozpoznavani pfekazek béhem manévrovani vozidla do volného parkovaciho mista.

Poznamka: Extrakt pfejima plvodni Eislovani kapitol.

Uziti

Norma APS je ur€ena pro lehka nakladni vozidla, napfiklad osobni vozidla, pick-upy, lehka dodavkova vozidla a
sportovni vozidla (mimo motocykl(), jeZ jsou vybavena systémem APS. Tato norma stanovuje minimalni funkéni
pozadavky, které fidi¢ mize od systému ocekavat, jako napfiklad rozpoznani vhodného parkovaciho prostoru,
vypocCet trajektorie a podélné vedeni vozidla. V ramci funkcionality systému mohou byt zahrnuty i informace o
pfitomnosti relevantnich prekazek v jizdé vozidla. Tato norma stanovi i mnozinu pozadavku v pfipadé indikace
chyby, stejné tak i funkéni pozadavky a zku$ebni postupy. Obsahuje pravidla pro obecnou strategii poskytovani
informaci, pfi¢emz neomezuje druh informaci ani systém pro znazornéni informaci.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfinasi norma technické informace a specifi-
kaci pozadavkl na zavadéni systému APS v ramci dopravni infrastruktury.

Pro vyrobce vozidlovych systému a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoze definuje provoz-
ni pozadavky na systém APS vcCetné technickych parametrd a dale pozadavky na testovani systému.

1 Predmét normy

Systém APS je zamyslen, aby poskytoval Fidi¢i asistenéni funkce pro autonomni parkovani. APS systém hleda
vhodné parkovaci misto pro odstaveni vozidla mezi jinymi zaparkovanymi vozidly nebo vodorovnym dopravnim
znacenim, vyhodnocuje pozadované informace s ohledem na vypocet trajektorie parkovani a zasila fidici pfika-
zy do elektronického rozhrani systému Fizeni vozidla pro ucely pficného vedeni vozidla béhem parkovacich
maneévru.

Jako volitelné rozSifeni mize systém APS nabizet omezené vedeni vozidla v podélném sméru, napfiklad brz-
dovy asistent pfi manévrovani do volného parkovaciho mista. BEhem parkovaciho manévru maze fidi¢ prevzit
fizeni pohybu vozidla a je rovnéz plné odpovédny za parkovaci manévr.

Systém APS vyuziva objektové orientovana zafizeni pro detekci a méfeni vzdalenosti za u€elem nalezeni
vhodného prostoru pro parkovaci mista. Takovymi to zafizenimi mohou byt senzory obsahujici informaci o
vzdalenosti nebo opticky orientované systémy. Kromé toho mohou byt vyuZity senzory nebo Fidici jednotky,
stejné tak i relevantni data dostupna na vozidlové sbérnici (napfiklad CAN) pro vypodet relativni polohy vozidla
vléi parkovacimu mistu.

2 Souvisici normy (vybér)
ISO 17386 Pomoc pfi manévrovani pfi nizkych rychlostech MALSO
ISO 22840 Podplrné systémy pfi couvani ERBA

ISO 2575:2004 Symboly pro ovladaci prvky, indikatory a sdélovace



ISO 15006:2004 Silni¢ni vozidla — Ergonomicka hlediska informacnich a fidicich systému — Specifikace a
postupy hodnoceni shody pro prezentaci zvukovych informaci ve vozidle

ISO 15008:2003 Silni¢ni vozidla — Ergonomicka hlediska dopravnich informacénich a Fidicich systémi —
Specifikace a postupy pro posouzeni shody vizualni prezentace informaci ve vozidle

ISO 16750:2003 (vSechny ¢asti) Silni¢ni vozidla — Provozni podminky a testovani elektrickych a elektronic-
kych zafizeni

3 Terminy a definice
Kapitola obsahuje 17 termin(l a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:

asistenéni parkovaci systém (assisted parking system) — systém schopny méfit rozméry volného parkovaciho
mista, vypocitat vhodnou trajektorii, provadét boc¢ni vedeni vozidla pfi manévrovani do volného parkovaciho
mista a poskytovat potfebné instrukce fidici

rezim hledani volného mista (slot search mode) — pracovni rezim ve kterém systém APS prohledava okoli pro
nalezeni vhodného volného parkovaciho mista

rezim asistovaného parkovani (assisted parking mode) — automatizované pficné vedeni vozidla (napfiklad
natacenim volantu) systémem APS b&hem parkovaciho manévru zatimco Fidi€ pfejima kontrolu nad rychlosti
vozidla a smérem jizdy

linie vymezuijici volné parkovaci misto (parking slot defining lines) — jasnou barvou namalované linie na po-
vrchu vozovky umoznuijici identifikaci hranice vymezeného volného parkovaciho mista

4 Rozdéleni APS systému a specifikace zakladnich pozadavku

Systém APS rozpoznava parkovaci mista, kde muze byt vozidlo odstaveno, stanovuje cilovou polohu vozidla a
vypocitava trajektorii parkovaciho manévru.

Systém APS béhem parkovaciho manévru automaticky navadi vozidlo do cilové polohy prostfednictvim ovlada-
ni volantu. S ohledem na pribézny stav fizeni musi relativni poloha vozidla splfiovat vici cilové poloze vozidla
specifické pozadavky na pfesnost.

Norma se odvolava na realné systémy dostupné na trhu s ohledem na skute€nost, kdy chovani fidi¢e b&éhem
parkovani a podminky parkovani ve mésté jsou jedine€né pro kazdou zemi nebo okres. Norma popisuje dva
druhy APS systému s ohledem na cilové parkovaci misto.

APS typu 1: APS systém, u kterého je cilovym mistem prostor mezi dvéma vozidly.

APS typu 2: APS systém, u kterého je cilové misto stanoveno vodorovnym dopravnim znacenim, jakym jsou
namalované vodici ¢ary.

Pro oba typy je mozn4 jak podéiné, tak i kolmé parkovani.

Systém APS musi pferusit méd asistovaného parkovani, pokud je spinéna jedna nebo vice nasledujicich pod-
minek.

— Fidi¢ ovlada fizeni, aby pfevzal kontrolu

— systémem APS je detekovana interni chyba

— rychlost vozidla pfekro€i maximalni limit pro méd asistovaného parkovani
Mezi voliteIné podminky pro pferuseni médu asistovaného parkovani patfi:
— pf¥ili§ mnoho manévrovacich ukonu bez uspéchu pfi parkovani

— detekovan privésny vozik

5 Funkéni pozadavky a zkusebni postupy pro systém APS typu 1
Systém APS typu 1 musi podporovat bud podéiné nebo kolmé parkovani nebo obé varianty.

Parkovaci manévr musi byt proveden na volném parkovacim misté ohrani¢enym dvéma vozidly srovnatelného
modelu jako pfedmétné vozidlo a voliteIné obrubnikem v pfiéném sméru. Je doporuceno, aby byl systém scho-
pen detekovat referenéni obrubnik.

Volné parkovaci misto je definovano svou délkou xq a hloubkou y, (viz. obr. 1), pfiemz. x, predstavuje vzdale-
nost mezi dvéma referenénimi vozidly. Hloubka y, pfedstavuje vzdalenost mezi vné&jsi obrysovou linii referenc-
niho vozidla a obrubnikem.



/ » = délka parkovaciho mista

brubnik
obrubni Y, = hloubka parkovaciho mista

- = parkovaci misto

Obrazek 1 — Geometrie volného parkovaciho mista typu 1, podéiné parkovani (obr. 5.1.1 normy)

Nasledujici diagram znazornuje pfiklad posloupnosti Ukond provoznich rezim0, korespondujici informace posky-
tované fidiCi v kazdém provoznim rezimu a rovnéz jaké aktivity jsou oCekavany od fidiCe.

APS rezim informace pro fidice aktivita Fidice

klidovy rezim zéddné informace dle specifikace OEM

aktivace systému pokud nenastala
automaticky pfi urgité rychlosti

| rezim hledani | | dle specifikace OEM | Z4dna aktivita

(OEM originalni piisluSenstvi dodané vjrobcem)

| volné misto nalezeno | dle specifikace OEM | dle specifikace OEM |
relevantni informace pro ridice

I aktivovat asistenéni parkovci mod

| rezim vybéru | | dle specifikace OEM | | dle specifikace OEM |

| rezim asistovaného parkovani | min: jizdni smér

ofekasky v jizdni dréze podélné vedeni vozidla

h 4

|konec reZzimu asistovaného parkovénil vhodné informace - | dle specifikace OEM |
dle specifikace OEM

Obrazek 2 — Diagram provoznich stava systému APS typu 1 (obr. 5.1.12.1 normy)

Pokud je systém aktivni, midze pfepinat mezi jednotlivymi provozni rezimy navzajem “rezimem hledani”, “nale-

zené volné misto”, “rezimem vybéru” a “rezimem asistovaného parkovani” v zavislosti na aktualni situaci a akti-
vité fidiGe.

Rozhrani fidi€e a informacni strategie

Systém by mél informovat fidi€e o aktualnim provoznim rezimu (napfiklad hledani volného mista, volné misto
nalezeno, rezim asistovaného parkovani, chybovy rezim) a musi poskytovat fidi¢i instrukce, které jsou pro par-
kovaci manévr vyzadovany.

Varovani by mélo byt vydano jesté pred tim, nez zapo€ne automatické otaceni volantem.

Systém musi informovat FidiCe, jakmile vSechny nezbytné predpoklady k zahajeni manévrovani do volného par-
kovaciho mista jsou splnény a systém APS je pfepnut do reZzimu asistovaného parkovani.



Systém APS muze v rezimu asistovaného parkovani poskytovat fidi¢i dal$i dopliujici informace, jakymi jsou
instrukce pro zafazeni pfislusného prevodového stupné nebo doporuéeni aktualni rychlosti. Ridi&¢ musi byt
informovan, jakmile systém APS ukonéi parkovaci manévr a ukonéi fizeni vozidla v pficném sméru (fizeni je
uvolnéno az po ukonc&eni rezimu asistovaného parkovani).

V pfipadé, Ze je systém v rezimu hledani volného mista, musi byt splnény nasledujici minimalni pozadavky
systému.

Typ 1 podélné Fazeni vozidel | Typ 1 kolmé Fazeni vozidel

podporovana rychlost vozidla Vsearch < 30 km/h <20 km/h
podporovany bo¢ni odstup od parkujicich vozidel {0,5 ... 1,5 m 0,5...1,5m
jizdni drédha pfima pfima

maximalni uhel mezi APS vozidlem a spojnici

ohranicujici vozidla S 5

Funkéni pozadavky béhem rezimu asistovaného parkovani

APS typ 1: Maximalni rychlost podporovana systémem bé&hem parkovaciho manévru musi byt alespor 5 km/h.
Je doporu¢eno omezit rychlostni rozsah béhem rezimu asistovaného parkovani a prerusit rezim asistovaného
parkovani, pokud vozidlo tento limit pfekro¢i. Doporu¢ené rozmezi pro rychlostni limit je (5 km/h ... 12 km/h).
Vozidlo musi dodrzet trajektorii zabranujici kolizi s objekty detekovanymi systémem APS.

6 Funkéni pozadavky a zkusebni postupy pro systém APS typu 2

Systém APS na zakladé rozpoznani vodorovného dopravniho znaceni, jakym jsou namalované vodici ¢ary,
lokalizuje volné parkovaci misto vhodné pro odstaveni vozidla, ur€i cilové volné parkovaci misto a vypocita
doporucenou trajektorii pohybu.

Na pfikladu podélného parkovani je znazornén popis testovanych parametri parkovaciho mista systému APS
typu 2.

Rozpoznani volného parkovaciho mista by mélo byt testovano na volném parkovacim misté srovnatelnych
podminek, jak je znazornéno na obr. 3, kde jsou uvedeny typické rozméry zkuSebniho cile, ze kterych vyrobci
vozidel mohou vybrat odpovidajici polohu vozidla pro test.

Ld

Wd

——

Kde:

Ld = Lv x 0.5 £0.5(m)
Wd = Vw x 0.5 £0.5(m)
Lv: délka vozidla

Vw: Sitka vozidla

Obrazek 3 — Geometrie volného parkovaciho mista typu 2, podélné parkovani (obr. 6.4.2 normy)



Priloha A (informativni) — Oteviené otazky

Tato pfiloha obsahuje oteviené otazky, které se stale diskutuji. Nasledné vydana rozhodnuti budou obsazena v
pfiloze B. Poté, co budou oteviené otazky kompletné vyfeSeny, budou z pfilohy A odstranény a ponechano
konecné rozhodnuti v pfiloze B.

Priloha B (informativni) — Rozhodnuti

Tato pfiloha obsahuje rozhodnuti uc€inéna pracovni skupinou ISO/TC204/WG14 k jednotlivym otevienym otaz-
kam.

Pfiloha C — Priklad posloupnosti ¢innosti systému APS

Pfiklad posloupnosti €innosti systému asistovaného parkovani, kdy funkce systému APS jsou vykonavany
v nasledujicich krocich:

(1) Umisténi vozidla

Ridi¢ by mé&l manuainé navést vozidlo do polohy, kde jsou senzory schopny detekovat volné parkovaci misto,
viz obrazek 4 obsahujici smérové Sipky z bodu (1 — 2)
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Obrazek 4 — Navedeni vozidla do polohy pro kolmé parkovani (obr. C.1 normy)

(2) Prepnuti hlavniho vypinade do polohy ON (zapnuto)

Systém by mél mit pro potfeby ovladani fidicem hlavni vypina€. Poté co Fidi¢ aktivuje hlavni vypinag, je prove-
dena sekvence Ukonu definovana fidicim rezimem asistovaného parkovani. V pfipadé, Ze fidi¢ hlavni vypinac
vypne, v8echny kontrolni funkce provadéné systémem APS musi byt zruSeny.

(3) Rozpoznani volného parkovaciho mista

Systém APS rozpozna volna parkovaci mista, vhodna pro odstaveni vozidla, napfiklad z vodicich €ar nasnima-
ného obrazu nebo pokrytim rastrové sité obrazu z téhoZ senzoru.

Kde:
1 — rozpoznané volné cilové parkovaci misto

2 — sensor FOV (zorné pole)

Obrazek 5 — Rozpoznani volného cilového parkovaciho mista pro kolmé parkovani (obr. C.2 normy)



Metoda pfekryvajiciho se zobrazeni, jako napfiklad pohled svrchu vozidla nebo pfimé zobrazeni obrazu ze sen-
zoru, zavisi na navrhu vyrobce a v tomto smyslu nejsou stanovena zadna omezeni.

(4) Potvrzeni vybéru volného cilového parkovaciho mista fidic¢em

— systém by mél byt schopen informovat Fidi¢e o nalezenych vhodnych volnych parkovacich mistech

— fidi€ by mél byt schopen potvrdit zacatek ovladani systémem pfed tim, nez se vozidlo za¢ne pohybovat
smérem k volnému cilovému parkovacimu mistu detekovanému systémem nebo ozna¢enému fidic¢em

(5) Asistované parkovani

— pokud se Fidi¢ rozhodne odstavit vozidlo do nalezeného vhodného volného parkovaciho mista a zastavi
vozidlo, systém APS by mél Fidi¢i poskytnout asistenci jak formou pokynd, tak ovladanim fizeni béhem
parkovaciho manévru

— varovani mlze byt vydavano v predstihu, aby upozornilo FidiCe na vétsi opatrnost, pfed tim nez se volant
zacne automaticky otacet

— schopnost systému pomoci pfi parkovacim manévru zavisi na aktualni vychozi poloze vozidla s ohledem
na polohu volného parkovaciho mista. Omezeni pFipustnych vychozich postaveni vozidla by mélo byt
popsano v pfiruce uzivatele vozidla

— ovladani fizeni vozidla by nemélo byt zahajeno dfive, nez se vozidlo zastavi

— Tidi€ musi byt schopen prevzit ovladani vozidla v pfi€ném sméru v jakémkoli asovém okamziku. V tako-
vém pripadé musi systém APS okamzité ukoncit automatické ovladani Fizeni vozidla.

(6) Ukoncéeni asistovaného parkovani

— Tidi€ by mél byt informovan v pfipadé, Ze je parkovaci manévr ukoncen nebo prerusen.



