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Uvod

Tato norma nebyla dosud zavedena do CSN. Je soudasti norem zaméfenych na vozidlové asistenéni
a varovné systémy. ERBA predstavuji detekéni zafizeni s bezkontaktnimi senzory, které pomahaji
fidi¢i pfi nizSich az stfednich rychlostech pfi couvani. Tyto systémy detekuji a varuji fidiCe pred objekty
nachazejici se v draze vozidla. Ve srovnani se zafizenimi pro podporu jizdy jen pfi pomalych
rychlostech, jejichz hlavnim vyznamem je asistence pfi parkovacich manévrech, je Uu¢elem ERBA
pomoc pfi couvani pfi vySSich rychlostech na delSi vzdalenosti. ERBA systémy pocitaji dynamicky
odhad nebezpeci kolize (napfiklad vyuziti algoritmu ¢€as do kolize) a varuji fidice, jehoz okamzita
pozornost je vyZzadovana z divodu predejiti kolize s detekovanou prekazkou.

Uziti

VyuZziti normy lze spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi,
autorizované zkuSebny silniénich vozidel, certifikaéni ¢ homologacni laboratofe a dalSi. Tato
mezinarodni norma je zaméfena na lehka vozidla (napf. osobni vozidla, pick-upy, lehkd dodavkova
vozidla a sportovni vozy mimo motocykld). Norma stanovuje minimalni funkéni pozadavky, které Fidi¢
od systému mUGze oCekavat, jako detekce a informace o pfitomnosti vyznamné prekazky v detekénim
pasmu. Norma rovnéz stanovuje minimalni pozadavky pro indikaci poruchy systému. Déle zahrnuje
pravidla pro strategii poskytovani obecnych informaci avSak bez omezeni na druh poskytované
informace ¢i zobrazovaci systém. ERBA systémy jsou zamysleny jako doplnék vnitfnich a vnéjSich
zpétnych zrcatek, ne vSak k eliminaci potfeby téchto zrcatek. Automatické zasahy (napfiklad pouziti
brzd k odvraceni nehody mezi pfedmétnym vozidlem a pfekazkou) nejsou zahrnuty v této norme.

Tato technickd norma mulze byt vyuzita i v jinych norméach rozSifujicich podrobné ERBA systémy,
napfiklad pro potfeby specifikace navrhu senzori nebo definice vysSi Urovné funkcionality. Jeji vyuziti
Ize spatfit pro vyrobce motorovych vozidel, dodavatele originalniho pfisluSenstvi, autorizované
zkuSebny silniénich vozidel, certifika¢ni ¢i homologaéni laboratorfe a dalsi.

Pro vyrobce za fizeni a dodavatele dopravnich telematickych systétm G tato norma obsahuje
dulezité pokyny, jaké funkéni pozadavky maji takovéto systémy splfiovat a technické parametry pro
jejich zkousSeni.

Souvisici normy

ISO/TR 12155 Komeréni vozidla — Zafizeni pro detekci prekazky pfi couvani — Pozadavky a zkouSky

ISO 17386 ITS — Pomoc pfi manévrovani pfi nizkych rychlostech (MALSO) — Funkéni pozadavky a
zkuSebni postupy

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

EN ISO 15006 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a Fidicich systéma —
Specifikace a zkousky shody pro vozidlové akustické vystupy

EN 1SO 15008 Silni¢ni vozidla — Ergonomické aspekty dopravnich informacnich a Fidicich systém( —
Specifikace a zkousky shody pro vozidlové vizualni vystupy



ISO 16750 (vSechny c¢asti) Silniéni vozidla — Podminky prostfedi a zkouSeni pro elektrické a
elektronické vybaveni

3 Terminy a definice
Norma uvadi 15 termint a definic.

3.1 podp arny systém sledovani p Fekazky p fi nizSich a st fednich rychlostech p i couvani ERBA
(Extended Range Backing Aid System) vyhovujici ERBA systém je systém schopny varovat fidice
o pfitomnosti pfekdzek v prostoru za vozidlem (nazvaném Sledovana zona) a vydat varovani
k signalizaci poZzadované okamzité reakce fidice

3.2 aktivace systému (system activation) aktivace systému je proces prechodu cinnosti systému
z klidového stavu do aktivniho stavu. V aktivnim stavu systém monitoruje tzv. ,sledovanou zénu“ (Zone
of Regard), vyhodnocuje detekované objekty a generuje vhodna znameni a/nebo varovani k Fidici

3.3 akustické informace a varovani  (audible information and warning) akustické informace a
varovani predstavuji akustickou indikaci nebo signalizaci, ktera je vyuzita ke zprostfedkovani
informace FidiCi o pfekazkach vyskytujicich se ve sledované zéné

3.4 obrazové informace a varovani (visual information and warning) vizualni informace a varovani
pfedstavuje vizualni indikaci nebo signalizaci pfekazky zprostfedkovanou fidic¢i, kterd se vyskytuje ve
sledované z6né; priklady jsou uvedeny v pfiloze A

3.5 dotekové informace a varovani (tactile information and warning) jsou fyzické stimuly, jez jsou
uzivany ke zprostfedkovani informace o pfitomnosti pfekdzky ve sledované zoné k fidici; pfiklad je
uveden v pfiloze A

4 Symboly (a zkracené terminy)
Norma uvadi 22 symbol(.

5 PoZadavky na funkci a provedeni
5.1 Uhel nato éeni kol

Jako minimalni pozadavek by systém ERBA mél podporovat jizdni Ukony pfi pfimém couvani. Azimut
sledované zo6ny definovany touto normou vztahujici se primarné k uzitému pfipadu je zndzornén na
obrazku 1. ERBA systémy mohou pfizpusobit Uhel nato€eni kol za Uucelem lepsi detekce prekazky na
draze vozidla v zatacce, nicméné tato norma nezahrnuje pozadavky na provedeni systému pro
pfizptsobeni Uhlu natoeni kol. Pozadavky této normy jsou platné pro fazi couvani s Fizenim
nastavenym v neutralni poloze.

5.2 Rozsah detekce

ERBA systémy by mély detekovat cile umisténé v definovaném rozmezi za naraznikem zadi vozidla.
ERBA systémy mohou detekovat cile blize nez je definovana hodnota, nicméné norma nezahrnuje
pozadavky na provedeni pro takovyto rozsah. Je doporuc¢eno, aby systémy, jez mohou detekovat cile
blize, nez je definovana hodnota, vyhovovaly normé MALSO (ISO 17386).

5.3 Minimalni pozadavky na provedeni

Minimalni pozadavky na provedeni systétmu ERBA jsou uvedeny v tabulce 1. Ve sloupci ,detekéni
vzdalenost (m)“ je uvedena nejmenSi a nejvétSi vzdélenost. Tzn., Ze systétm ERBA musi zagit
detekovat objekty maximalné x m od vozidla a dale pokracuje do vzdalenosti x m od vozidla.

V kolonce ,pfiblizovaci rychlost (m/s)“ je uveden minimalni rozsah rychlosti, ve kterych musi systém
ERBA detekovat prekazky.

Tabulka 1 — Pozadavky na provedeni

Lzl Detekce zpozd éni
vzdéalenost Priblizovaci (ms) Zpusob varovani
(m) rychlost
Blizka | Vzddlena |  (™S) Pram. Max. Indikace | Varovani | Dynamické
vzdalenosti | pFitomnosti varovani
X (max) X (min) 0.0-3.0 150 250 volitelné volitelné vyZadovano
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Obrazek 1 — Azimut sledované zény
5.4 Detekce zpoZzd éni
5.4.1 Inicializace detekce zpozd éni

U systému bez vizualni nebo akustické indikace pfipravenosti systému je dany ¢as odezvy méfen od
okamziku, kdy dojde k rozsviceni svétel zpétného pohybu a nastartovani vozidla do okamziku, kdy
systém ERBA vyda varovani o mozné existenci prekazky ve sledované zéné. Primérny ¢as odezvy by
nemél prevysit definovanou dobu (viz norma).

U systémU pouze s vizualni indikaci pfipravenosti systému je ¢as odezvy méfen od okamziku, kdy je
prezentovana pfipravenost systému, do momentu, kdy systém ERBA vyda varovani o moznosti
vyskytu prekazky ve sledované zoné. Primérny ¢as odezvy by nemél prevysSit dobu definovanou
v normé, pficemz zadna méfena hodnota by neméla prevysit 250ms.

U systému pouze s akustickou indikaci pfipravenosti systému je ¢as odezvy méfen od okamziku, kdy
je ukoncéena pfipravenost systému, do té doby, nez systém ERBA vyda varovani o moznosti vyskytu
prekéazky ve sledované zéné. Primérny ¢as odezvy by nemél pfevysit hodnotu uvedenou v normé.

Pro systémy, které maji vizualni i akustickou indikaci jsou vyzadovany jen podminky stanovené pro
akustickou indikaci.

5.4.2 Zpozd éni indikace a varovani

Po celou dobu, kdy je systém aktivni, by nemélo ¢asové zpozdéni mezi vyskytem pfipadné prekazky
ve sledované zéné a jeji indikaci pritomnosti pfevysit definovanou dobu, viz norma.

5.5 Rozhrani Fidi €e a informa €ni strategie
5.5.1 Predstaveni vSeobecnych informaci

Rozhrani fidi¢e by mélo byt schopno prezentovat alespori akustické informace. Vizualni informace
mohou byt pouzity jako doplikové. VSeobecna informacni strategie by méla byt zdkladem pro vyvoj
téchto typG informacnich komponent, coz ucini vyuziti v rdznych druzich vozidlech snadnéjSi a

v

- existuje mnoho rozdilnych zpGsob kodifikace informaci
- kazdy vyrobce vozidla vyzaduje flexibilitu pfi integraci podpory pfi couvani do vlastniho
informacniho systému fidice tak, aby byl zajiStén soulad s celkovym navrhem vozidla



5.5.2 Akustické informace

Akustické informace maji byt prezentovany shodné s normou ISO 15006. Pro akusticky informacni
kanal je doporucen nasledujici zakladni kéd.

a)

b)

d)

e)

)

Indikace vzdalenosti (v pfipadé, Ze je pouzita) muze byt prezentovana bud akusticky, nebo
vizualné. Jestlize je uvedena, méla by byt roz¢lenéna alespori do dvou zén (napf. blizka a
vzdalend). Tyto zony mohou byt reprezentovany raznou frekvenci opakovani (nebo i proménnou
frekvenci) se zakladnim pravidlem, kdy vysoky pocet opakovani nebo souvisly zvuk &i vysoka
frekvence odpovidaji kratké vzdalenosti. Jestlize je pouzit odliSny nebo doplikovy kéd, nemélo
by to byt v rozporu se zakladnim pravidlem. MiZe byt pouZzita i syntetizovana fe¢ nebo nahrana
hlasova zprava. Obecné by mélo varovani o pfekazce pfichazet jen po dobu jejiho vyskytu a
ustat, jakmile jiz pfekdzka neni detekovana. Akustické informace mohou byt docasné
automaticky vypnuty po urcité dobé (definované vyrobcem). Nicméné systém by mél zUstat
v aktivnim stavu. Jakmile se vzdalenost mezi vozidlem a prekazkou snizi, mél by byt akusticky
signal opét automaticky zapnut. Naopak pfi zvétSujici se vzdalenosti od prekazky by mél
akusticky signal zlstat vypnut.

Varovani o pfitomnosti pfekazky maze byt Fidi¢i prezentovano akusticky, vizualné nebo obéma
zpUsoby. Je povoleno kombinovat varovani o pfitomnosti prekazky a indikaci vzdalenosti. Muze
byt rovnéz vyuzita syntetizovana fe¢ nebo nahrana hlasova zprava. Obecné by mélo varovani o
prekazce prichazet jen po dobu jejiho vyskytu a ustat, jakmile jiz neni pfekazka detekovana.
Akustické informace mohou byt do¢asné automaticky vypnuty minimalné po 1 s. Pfesto by mél
systém zustat v aktivnim stavu.

Dynamické varovani by mélo byt realizovano akusticky, ale mize byt i vizuélni. Toto varovani by
mélo byt jednoznac¢né odliSitelné od varovéani vzdalenosti nebo pfitomnosti pfekazky a mélo by
pfirozené pobizet fidice, aby na né okamZzité reagoval.

Indikace stavu systému aktivni/neaktivni nebo indikace chyby/poruchy miize byt prezentovana
akusticky nebo vizualné a méla by byt zfetelné odliSitelna od jinych signald. MiZze byt rovnéz
vyuZita syntetizovand fe¢ nebo nahrana hlasova zprava

Vyrobce mlze umoznit fidi¢i manualni volbu do¢asného potlaeni zvukového varovani. V tomto
pfipadé zUstane zvukové varovani potlateno az do okamziku, kdy je Fidi¢ opét zapne. Zvukové
varovani bude automaticky obnoveno poté, co je systém povolen.

Tato norma nezavadi pfesny algoritmus, jez ma byt vyuzit pfi pfechodu mezi jednotlivymi stavy
akustického varovani (pfitomnosti, vzdalenosti a dynamického varovani). Nicméné obecnéa
pravidla pro pfechod mezi jednotlivymi stavy jsou takova, ze prechod by mél byt navrzen hladky
a intuitivni. Hystereze je doporu¢ena pro zmirnéni "blikani" (kmitani) mezi jednotlivymi typy
vystrah. Toto je zejména vyznamné pro dynamickou formu vystrah.

V pfipadé, kdy pfitomnostni varovani neni prezentovano béhem celého detekovaného rozsahu

systému nebo je prezentovano po dobu méné nez 3s, pak by pro Ucely ovérovacich zkouSek
mél byt k dispozici zvlastni diagnosticky mad.

5.5.3 Vizualni informace

Vizualni informace by mély byt poskytovany podle EN ISO 15008. Pro vizudlni informaéni kanal je
doporucen nésledujici zakladni kod:

a)

b)

Vizualni informace by méla byt zatfidéna alespori do dvou Urovni, které budou reprezentovany
riznymi barvami, napf. ¢ervena nebo Zluta pro Groven 1 (bezprostfedné hrozici nebezpedi) a
zelena pro Uroven 2 (Uroven vystrahy). Tyto dvé arovné mohou byt dale rozdéleny do vice
urovni pouzitim vice nez jednoho grafického prvku stejné barvy, napf. sloupcovy graf se tremi
cervenymi a tfemi zlutymi sloupci, umoznujici az Sest poddrovni.

Displej by mél byt umistén tak, aby minimalizoval pravdépodobnost potfeby fidi€¢e ménit svqj
pohled. Napfiklad se doporu€uje umistit displej v zadni ¢&sti prostoru pro cestujici, protoze to

umoznuje Fidii soubézné sledovat displej pfi pohledu zpétnym zrcatkem nebo umistit displej
nad ramenem Fidice.

5.5.4 Kombinace akustickych a vizualnich informaci

Kombinace téchto dvou druhl informaci mUZe byt pouzita ke zlepSeni rozhrani fidice nebo omezeni
moznosti ruSeni fidiCe a spolucestujicich, s ohledem ke specifickym vyhodam obou typl informaci.



V pfipadé, Ze intenzita akustické informace muaze byt fidiéem snizena, napfiklad z nabidky palubniho
systému rozhrani ¢lovék-stroj (HMI), méla by byt v uZivatelském manualu poznamka, nebo poskytnuta
zprava o HMI systému uvadéjici, Zze varovani nemusi byt zaregistrovano v okamziku, kdy je hlasitost
nastavena na pfiliS nizkou. Vizualni varovani by mélo byt zachovano i v situaci, kdy je akustické
varovani potlaceno. Toto nastaveni pomaha fidi¢i pfipomenout, Zze se ve sledované zéné nachazeji

objekty a odliSit tuto situaci od stavu "zadny cil".
5.6 Aktivace systému

Systém se aktivuje automaticky, jakmile je zafazen alespori zpétny rychlostni stupen. Pro ,neutral” je
funkce systému rovnéz povolena, a to v pfipadé, kdy se vozidlo pohybuje dozadu.

5.7 Deaktivace systému

Systém mUze byt deaktivovan podle pfedem nastavenych predvoleb konstruktéra. Pro deaktivaci
nejsou v této normé uvedeny zadné specifické podminky.

5.8 Provoz s p Fivésnym vozikem
5.8.1 Manipulace se za Fizenim pro p Ffipojeni p fivésného voziku

PFipojeni pfivésného voziku muze ovlivnit spravnou funkci systému ERBA a muze také prodlouzit zadni
hranici vozidla. Pokud nelze zajistit fadnou funkci s namontovanym pfivésnym vozikem, je systém
automaticky pfi montaZzi zafizeni vypnut nebo bude vyuzito manualni ovladani pro odpojeni systému.

5.8.2 Provoz systému s p Fipojenym vozikem

Pro systém, ktery neméa moznost potlacit (manuélnim odpojenim) automatické vypnuti, bude elektricky
obvod vozidla navrzen takovym zpusobem, aby doSlo k automatickému pozastaveni systému ERBA,
jakmile dojde k elektrickému spojeni tazného zafizeni s pfivésnym vozikem. Nicméné pokud je
pfivésny vozik vybaven kompatibilnimi senzory, mohou tyto v takovém pfipadé informovat fidice
0 pfekazkach pfi jizdé dozadu.

5.9 Pozadavky na detekci p Fitomnosti

Tento ¢lanek obsahuje popis sledované zény, viz obrazek 1, roz¢lenéné do osmi mensSich Casti.

5.10 PoZadavky na dynamickou detekci

5.10.4 Pozadavky na dynamickou detekci vySky projek  ce

Nasledujici pozadavky na dynamickou detekci vySky projekce maji byt systtmem ERBA dosazeny
v pfipadé realizace zkousky v souladu s postupem zkouSeni (viz 7.5.2) vyuZzivajici zkuSebni objekt.
Varovani musi byt vydano systémem alespon pro dva ze tfech fadka.

PQ

1.0m Detekéni vzdalenost
(4 metry min)
PoZadavky Sloupec
detekce A|B|C|IDIE|F|IG|H|I|[J|K|L|IM|N|J]O|P R|S|T
Devtekova.nexxxxxxxxxxxxxxx11111
bunky (min.)

Obrazek 2 — VySka projekce sledované zony
5.11 Schopnosti vlastni kontroly a indikace chyb
Systém disponuje nasledujicimi funkcemi vlastni kontroly:

a) elektronickych obvod( a vedeni — systém kontroluje funkci elektronickych prvkd systému




b) soucasti senzort — systém kontroluje, zda-li se vyskytuji néjaka poskozeni prvk( systému, ktera by
mohla vést k chybnym funkcim systému.

VySe uvedené postupy budou provedeny automaticky tak, aby dosSlo k detekci moznych chyb majicich
vliv na spravnou funkci systému. Varovny signal bude vyslan v kazdém okamziku, kdy dojde k detekci
podminek poruchy.

6. PoZadavky a zkousky sou ¢&asti

Prvky systému budou navrzeny v souladu s definovanymi automobilnimi pozadavky. Jako alternativa k
internim zkouSkadm automobilovych vyrobct mlze byt vyuzita norma ISO 16750 jakozto zaklad pro
postupy zkouSeni jednotlivych soucasti.

7. PoZzadavky na zkousku
7.1 ZkuSebni objekty
7.1.1 Definice standardniho zkuSebniho objektu

Clanek definuje poZzadavky na standardni zkuSebni objekty pouZivané pfi zkouSeni detekénich
schopnosti systému.

Doporucuje se, aby tyto zkuSebni objekty meély rizné odrazové charakteristiky pro rizné druhy
senzorl. Zamérem je vyuzivat definovany zkuSebni pfedmét, ktery je reprezentantem alespon
nékterych o¢ekavanych objektd realného svéta (napfiklad drevéné kolo, kov &i Zelezobetonovy sloup).

7.1.2 Systémy zaloZené na ultrazvuku

Experimenty ukazaly, Zze se pro rGzné druhy materiald odraz ultrazvuku vyrazné neméni, pokud je
povrch hladky a pro zvuk "tvrdy". Napfiklad kovové &i dfevéné sloupy vykazuji stejnou akustickou
odrazivost jako plastické sloupy stejného priiméru. Za zminku rovnéz stoji, Ze kovové sloupy jako
zkuSebni objekty vykazuji lepSi tuhost a mohou byt vyrobeny pfesnéiji.

7.1.3 Radarové systémy

Vysledky zkouSek prokazaly, Ze trubkovity zkuSebni objekt je vhodny pro reprezentaci realnych
objektl, které byly detekované systémem uzivajicim radarové senzory.

7.2 Vnéjsi podminky

Béhem zkousky by rychlost vétru neméla prekrogit definovanou hodnotu, viz norma. Teplota prostfedi
by se méla pohybovat vrozmezi 5C az 30 C a b éhem zkousky by se nemély vyskytovat zadné
srazky (deStové, snéhové,...). Zkouska se provadi na rovném a suchém povrchu. Ze zkuSebni plochy
bude odstranéno veSkeré pomocné vybaveni, stény a jiné pfekazky tak, aby se eliminovaly nezadouci

interference zapfi¢inéné jejich odrazivosti.
7.3 Cas odezvy p Fi detekci objektu

Pfesné zkuSebni metody pro méfeni detekce zpozdéni (viz tabulka 1) na tomto misté nejsou
specifikovany, presto zkuSebni postup a zkuSebni vybaveni musi byt schopno zajistit pfesnost méreni
zpozdéni systému do definované doby, dané normou. Je doporuc¢eno, Ze minimalné 1,5 s vyzaduje
vozidlovy systém napajeni a ECU k ustaleni napéti po zapnuti zapalovani pfed realizaci této zkouSky.

7.4 Pozadavky na zkouSeni — varovani p Fitomnosti

Provozni zkouSka by méla byt provedena na skute€ném vozidle nebo na takovém zkuSebnim systému,
ktery simuluje podminky instalovaného zafizeni do skuteéného vozidla. V pfipadé, kdy je pro provedeni
zkousky pouzito vozidlo, bude toto vozidlo pfistaveno s pohotovostni hmotnosti. Je povolena tolerance
1+5%.

7.5 Pozadavky zkouSeni — dynamické varovani

Nasledujici obecné pozadavky jsou nezbytné pro zajiSténi shody navrZzeného systému s funk&nimi
pozadavky této normy. Je na vyrobci vozidel, aby stanovil podrobnosti zkusebniho postupu.

- Provozni zkouSka by méla byt provedena na skuteéném vozidle nebo na reprezentativnim
zkuSebnim systému, ktery simuluje podminky nainstalovaného zafizeni v realném vozidle.
V pfipadé, kdy je pro realizaci zkouSky pouzito vozidlo, bude mit toto vozidlo béZnou
pohotovostni hmotnost. Je povolena tolerance +5%. Jestlize je svétla vySka vozidla



nastavitelna, pak by méla byt nastavena na hodnotu uvedenou pro bézné podminky jizdy na
zpevnéné komunikaci.

- Dale by méla byt vénovana pozornost navrhu vSech upevinovacich pfipravkd zkuSebnich
objektu tak, aby béhem provozni zkousky byly detekovany pouze zkuSebni objekty.

7.5.1 Azimut sledované zény — dynamické varovani
Postup:

- vytvofit soufadnicovou sit, viz obrazek 1

- pokud detekéni schopnosti zkuSebniho systému zalezi na uhlu natoeni kol pfedmétného
vozidla, bude zkouska provedena s nastavenim fizeni do neutralni polohy (pfimy smér jizdy)

- zkousSka bude realizovana umistovanim zkuSebniho objektu ve sledované z6né, a to v kazdé
pozici zobrazené na obrazku 3. ZkuSebni technik musi zajistit, Ze se bude s danym
zkuSebnim objektem pohybovat pouze uvnitf kazdé prislusné ¢asti (napf. Bspe) a nedojde
béhem zkousky k umisténi tohoto objektu do jiné ¢asti (napf. ByippLe)

- spustit zkuSebni systém, realizovat zkouSku, a zaznamenat, jestli je nebo neni vydavano
dynamické varovani. Detekce by méla byt jednoznacna.

- opakovat tento postup pro kazdou polohu zobrazenou na obrazku 3
Poznamka Je na rozhodnuti zkuSebni osoby realizovat postup zkouSky pro celou
soufadnicovou sit nebo opétovné zapinat systém pro jednotlivé ¢tverce sité.

- Na zavér by mélo byt zméfeno a zaznamenano zpozdéni zkuSebniho detekéniho systému
pouzitim vhodného zkuSebniho postupu.

7.6 Kritéria p Fijeti detekce — varovani p Fitomnosti
7.6.1 Azimut sledované zény — varovani p  Fitomnosti

Je pochopitelné, Ze celkovy pocet Ctvercl soufadnicové sité v ramci konkrétni zony se bude liSit

v zavislosti na Sifce narazniku pfedmétného vozidla.

Pozitivni kritéria p Fijeti jsou:
- procentualni dosazeni pozadavku detekce pro kazdou zénu, viz 5.9.2
- pro zénu Byes Se nebudou vyskytovat vice nez tfi sousedici ¢tverce soufadnicové sité, kde
nebylo dosazeno detekce, a pét sousedicich ¢tvercud soufadnicové sité, kde nebylo dosazeno
detekce pro z6ny Biy @ Begge- Pro zonu Bgige Nejsou definovany zadné pozadavky na sousedici
prazdna pole.

Pfiloha A (normativni) P Fiklady
A.1 Piiklady definic
A.1.1 Akustické informace a varovani  (audible information and warning)

Piezo-elektricky bzucak a elektromagneticky snima¢ jsou priklady akustickych forem informaci a
vystraznych zafizeni. Obecné je akustické varovani kédovano frekvenci, poétem opakovani a polohou
zvukového generatoru (akusticky zdroj).

A.1.2 Vizualni informace a varovani (visual information and warning)

Kontrolni zarovka a LED displej jsou pfiklady zafizeni poskytujici vizudlni informace a varovani.
Obecné se vizualni varovani kéduje frekvenci, poétem opakovani, symboly, svétlem nebo textem.

A.1.3 Dotekové informace a varovani (tactile information and warning)

Pro tento zplsob informovani a varovani fidi¢e se vyuzivaji napfiklad vibra¢ni sedacky a pulzujici
brzdové pedaly. Obecné je dotykovy signal kodovan intenzitou, frekvenci vibrovani, velikosti a
umisténim doteku (napfiklad na fidi€ovu ruku ¢i nohu).

A.1.4 Urovn & varovani (warning levels)

Uroven varovani je dana napfiklad intenzitou vibrovani (nizké aZ silné vibrace) a kolisanim hlasitosti
(nizka az vysoka). Obecné je Uroven varovani kédovana zménami ve frekvenci, intenzité, hlasitosti,
poctu opakovani a barve.

A.2 Priklady zkuSebnich postup @

V této Casti prilohy jsou uvedeny pfiklady zkuSebnich postupu pro dynamické a pfitomnostni varovani.



