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Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je soudéasti norem zamérenych na vozidlové asistenéni
systémy. Hlavni funkci systému ACC (Adaptive Cruise Control) je adaptivni Fizeni rychlosti vozidla
vzhledem k vozidlu jedoucimu vpfedu s ohledem na: (1) vzdalenost vozidla jedouciho vpfedu, (2)
pohyb pfedmétného vozidla (vybaven ACC) a (3) pozadavky fidiCe. Na zakladé téchto informaci vysila
fadi€¢ (viz obrazek Strategie Fizeni systému ACC) pozadavky do akénich ¢lenud, které potom
uskuteChuji strategii fizeni vozidla v podélném sméru a zaroven zasilaji stavové informace fidici.

Uziti

Vyuziti normy Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi,
autorizované zkuSebny silni¢nich vozidel, certifikacni ¢i homologacni laboratofe a dalSi. Tato
technicka norma muaze byt vyuzita i v jinych normach rozsitfujicich podrobné ACC systémy, napfiklad
pro potfeby specifikace navrhu senzorl nebo definice vy$si Urovné funkcionality.

Cilem ACC je tedy ¢aste¢na automatizace fizeni vozidla v podélném sméru a redukce vytiZeni Fidi¢e
s cilem podpofit a ulehgit Cinnost fidiCi pfi b&zném Fizeni vozidla.
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Obrazek 1 — Funkéni prvky systému ACC

Pfedmétem systému ACC je umoznit podélnou kontrolu pohybu timto systémem vybavenych vozidel
pohybujicich se na dalnici (PK se zakazem pro péSi a nemotorova vozidla) za jizdnim rezimem
neomezenych dopravnich podminek.

Pro vyrobce zafizeni a dodavatele dopravnich telematickych systémul tato norma obsahuje
dalezité pokyny, jaké funkéni pozadavky maji takovéto systémy splfiovat a technické parametry pro
jejich zkouseni.



2 Souvisici normy

Tato norma je navrzena v souladu s pravidly danymi Direktivami ISO/IEC, ¢ast 3 a dokumentem ISO
2575 - Silni¢ni vozidla - Symboly pro ukazatele ovladacich prvkd a kontrolnich zafizeni.

3 Terminy a definice

3.1 Aktivni Fizeni brzd (active brake control) - Funkce, ktera aktivuje ¢innost brzd, podnét neni od
fidiCe ale je vyvolan systémem ACC

3.2 Adaptivni tempomat (Adaptive Cruise Control) - RozSifeni konvenéniho systému tempomatd,
které umozfiuje pfedmétnému vozidlu nasledovat vpfedu jedouci vozidlo v pfislusné vzdalenosti
ovladanim motoru a/nebo pfenadeného vykonu €i potencialné aktivaci brzd.

3.3 Brzdy (brake) — ¢ast vozidla, kde se vyvijeji sily pUsobici proti sméru pohybu vozidla. Mohou to
byt tfeci brzdy, elektrické brzdy, kapalinové brzdy, nebo motoroveé brzdy.

3.4 Odstup mezi vozidly (clearance) - Je vzdalenost mezi zadni €asti vpfedu jedouciho vozidla a
predni ¢asti nasledujiciho vozidla.

3.5 Konvenéni tempomat (conventional cruise control) - Systém schopny udrzovat nastavenou
rychlost fidi¢em.

3.6 Vpredu jedouci vozidlo (forward vehicle) - Vozidlo, které se pohybuje ve stejném sméru a ve
stejném jizdnim pruhu jako pfedmétné vozidlo (subject vehicle).

3.7 Plynuly provoz (free-flowing traffic) - Jakykoliv provoz (mirny nebo silny), ve kterém se vozidlo

nemusi pohybovat stylem ,brzda-plyn“ nebo brzdit v nouzovych situacich.

3.8 Casovy odstup (gap time) - Hodnota vypoé&itana z rychlosti vozidla v a odstupu mezi vozidly ¢ a
to podle definovaného vztahu
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3.9 Nastavena rychlost (set speed) - Pozadovana cestovni rychlost, nastavena bud fidicem nebo
jinym externim systémem fFizeni. Nastavena rychlost je maximalni poZadovana rychlost vozidla pfi
vyuziti systému ACC.

3.11 Predmétné vozidlo (subject vehicle) - Vozidlo vybavené systémem ACC

3.12.1 Systém ACC je mimo provoz (ACC off state) — Stav ve kterém neni umoznén pfimy pfistup
k funkcim systému ACC.

3.12.2 Systém ACC je ve stavu pohotovostnim (ACC stand-by state) — Stav systému, ve kterém
neposkytuje podélnou kontrolu pohybu vozidla. Systém je pfipraven pro aktivaci fidi¢em.

3.12.5 Aktivni stav ACC (ACC active state) - Stav, ve kterém systém kontroluje rychlost a/nebo
odstup mezi vozidly.

3.13 Cilové vozidlo (target vehicle) - Vozidlo, které nasledovano predmétnym vozidlem.

3.14 Nepohybujici se objekt (stationary object) - Objekt nachazejici se pfed pfedmétnym vozidlem,
ktery se nepohybuje.

4 Zkratky

Norma uvadi 53 zkratek



5 Klasifikace

RuUzné kombinace akénich prvk{l pro podélné fizeni pohybu vozidla definuji rozdilné chovani systému.
Z tohoto dlvodu jsou v této normé zahrnuty Ctyfi varianty systému ACC.

Tabulka1 — Klasifikace typu systémi ACC

Typ Manualni spojka ovladani Aktivni Fizeni brzd
vyzadovana
1a ano ne
1b ne ne
2a ano ano
2b ne ano

V této kapitole je systém ACC rozdélen do &ty arovni v zavislosti na polomérech zatacek.

Tabulka 2 — Klasifikace trovni ACC

Urovnové tridy Poloméry zataéek
| bez udané hodnoty
Il 2500m
i 2250m
v 2125m

6 Pozadavky

Zakladni strategie fizeni systému

ACC
rizeni
rychlosti

aktivowat

aktivni
ACC

pohotovost
[stand-by]

ACC
fizeni
sledovani

deaktivoyvat

ACC off*

*manualné nebo automaticky po viastni kontrole

O =stav systému

Systémy ACC maji poskytovat alespon nasledujici minimalni kontrolni funkce a pfechodové stavy:

Obrazek 2 — Stavy systému ACC

- v pfipadé, ze je systém ACC aktivovan, tak rychlost vozidla bude Ffizena automaticky a to tak,
aby byl udrzovan odstup od vpfedu jedouciho vozidla, nebo aby byla udrzovana nastavena
rychlost. Zména mezi témito dvéma Fidicimi médy je provadéna automaticky systémem ACC.

- stald hodnota odstupu mlze byt bud nastavena systémem nebo ji mize nastavit fidic.
Pfechod ze stavu ,pohotovostni ACC* do ,aktivni ACC* bude potlacen, jestlize rychlost
pfedmétného vozidla bude nizSi nez minimalni provozni rychlost v, V pfipadé, Ze rychlost




vozidla poklesne pod v, v situaci, kdy je systém ACC aktivni, automaticka akcelerace bude
potladena.

- v pripadé, ze je pfed pfedmétnym vozidlem vice nez jedno vozidlo, bude sledovano to, které
je automaticky vybrano.

6.2.4.2 Rozsah detekce na rovné vozovce (pro uroviové tridy I+lI+l1I+1V)

Jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti dp @ dmax, pak systém ACC bude méfit vzdalenost
mezi pfedmétnym a cilovym vozidlem dle vzorce pro vypocéet dmax.

predmétné cilove predni

vozidlo 1 % d1 Cl'nax vozidle 2

(Bl

detekce neni dEt_Ekcf’ pozadovano
wyzadovana vozidla je upresnéni
wyzadovana rozsahu

Obrazek 3 — Detekéni zény

Jestlize bude cilové vozidlo v rozsahu vzdalenosti dy a d4, tak systém ACC bude detekovat pfitomnost
tohoto vozidla, ale nebude méfena vzdalenost ani relativni rychlost mezi cilovym a pfedmétnym
vozidlem.

Pokud je vzdalenost cilového vozidla mensi nez dy, tak systém ACC nebude detekovat pfitomnost
Zadného vozidla.

6.2.4.3 Vybér cilovych vozidel

Pokud se na rovné vozovce vyskytuje vice nez jedno cilové vozidlo (pro urovioveé tfidy lI+111+IV), bude
pomoci systému ACC vybrano cilové vozidlo jedouci v draze pfedmétného vozidla tak, jak znazornuje
scénar testu viz. kapitola normy 7.4.

(1))
(L D))

Obrazek 4 — Vybér cilovych vozidel

Pfi vypo&tu jsou hodnoty pfi€ného zrychleni ajatera max 0dvozeny od primérného chovani Fidica
v zatackach (95% Fidicu)..
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Obrazek 5 — PFi€né zrychleni u primérného fidice

6.3.1 Provozni parametry a odezva systému

- systém ACC bude poskytovat fidi¢i prostfedek pro nastaveni pozadované rychlosti

- pokud zacne fidi¢ brzdit, dojde k deaktivaci ACC funkci, pfinejmensim v pfipadé kdy je brzdny u&inek
od Fidi¢e vysSi nez brzdny uc€inek od ACC.

- pokud Fidi¢ seslapne brzdovy pedal (u typu 1a a 2a) tak systém ACC docasné pozastavi svoji ¢innost
nebo prejde do pohotovostniho stavu, pficemz systém ACC zUstane aktivni.

- systém ACC mUze automaticky pfizpUsobit ¢asovou mezeru bez zasahu fidiCe tak, aby se Fizeni
pfizpusobilo danym podminkam (napf. Spatné pocasi). AvSak nastavena Casova mezera nebude
mensi neZ minimalni odstup nastaveny fidi¢em.

- jestlize vozidlo obsahuje mimo konvencni funkce fizeni rychlosti navic i systém ACC, nebude
poskytnuta zadna podpora automatického pfepinani mezi touto béznou funkci a systémem ACC.

6.3.2 Grafické prvky

V této kapitole jsou popsany poZadavky na grafickou prezentaci informaci fidici:

- fidi¢i budou dostupné zpétné informace ohledné stavu systému (ACC aktivni €i neaktivni) a
nastavené rychlosti. To mize byt provedeno kombinaci vystupl napf. zobrazenim informaci ohledné
nastavené rychlosti pouze v pfipadé, kdy je ACC v aktivnim stavu.

- v pfipadé, ze systém ACC neni dostupny z divodu chyby, tak Fidi¢ bude informovan pouzitymi
symboly podle normy ISO 2575.

- pokud bude vozidlo vybaveno jak konvencni systémem pro fizeni rychlosti tak systémem ACC, bude
fidi€ upozornén, ktery systém je pravé aktivni.

6.6 Chybné reakce
Mozné chybné reakce jednotlivych subsystémd.

Accnl Sleny pro
podéiné fzeni

VTN

Rizeni motoru Rizeni prenosu i Rizeni brzd

Obrazek 6 — Akéni €leny pro podélné Fizeni



Pfiklad chybnych reakci systému ACC.

Tabulka 3 — Chybné reakce systému ACC typ 1

Chyby v Chyba vyskytujici se v souvislosti s pouzwanlm ACC
subsystému: Rizeni zpomaleni Rizeni motoru
1 Motor ACC mad Fizeni motoru bude odpojen. | ACC madd Fizeni motoru bude odpojen.
2 Prevodovka ACC mad Fizeni bude odpojen. ACC mad Fizeni motoru bude odpojen.
3 Detekéni a Bude udrzovana stejna strategie jako ACC mad Fizeni motoru bude odpojen.
fadici senzor pfed vznikem chyby a to alespor tak
dlouho, kdy v > v,q.
Systém bude okamzité vypnut po
seslapnuti brzdového nebo plynového
pedalu nebo vypnuti ACC systému
fidiem.
4 ACC fadi¢ ACC mad Fizeni bude odpojen. ACC mad Fizeni bude odpojen.

7 Metody testovani a jejich vyhodnoceni

7.4 Test vybéru cilovych vozidel
Pocate¢ni podminky: dvé stejna vozidla pohybujici se vedle sebe rychlosti Vienice start S PFiCNym
odstupem 3,5m, Sitka téchto vozidel bude v intervalu 1,4 m az 2 m. Pfedmétné vozidlo (1) je bude
nasledovat s definovanym odstupem, ktery bude dan ¢asovou mezerou tmax(Vyenicie start) @ rychlosti
VétSi nez rychlost Vyenice eng- POsunuti podélnych os pfedmétného a cilového vozidla by nemélo byt
vétSi nez definovana hodnota.

Vvehicle_end = 27 m/s ("'100 km/h)

Vyehicle start = Vvehicle end =

3 m/s.
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Obrazek 8 — Test vybéru cilovych vozidel —

Postup testovani:

cilové vozidlo (2) zrychli na rychlost Vienice end.

pocateéni podminky

Test bude uspésny, pokud

predmétné vozidlo(1) projede okolo vozidla, které je pfed nim ve vedlejSim pruhu (vozidlo 3) a bude
nadale orientovano systémem ACC na cilové vozidlo (2).

predmetne '-.-'EIIIdlI:I 1
¥ vehic le_end

mlwe vozidlo 2
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@prednl vozidlo 3

rehicle start

Obrazek 9 — Test vybéru cilovych vozidel -

koncové podminky




Priloha A (normativni) Technické informace

Obsahuje matematické vztahy pro vypocet hodnot a koeficientl. V pfipadé technologii LIDAR a
RADAR.

Priloha B (informativni) Symboly
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