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Uvod

Tato mezinarodni norma je soucasti norem zaméfenych na zvy3eni aktivni bezpeénosti osadky vozidla pro-
stfednictvim pokrocilych vozidlovych asistenénich systému. Norma specifikuje minimalni funkéni a systémové
pozadavky, systémové rozhrani a metody pro FVCMS Systémy pro zmirnéni kolize s vpfedu jedoucimi vozidly.
Norma rovnéz specifikuje funkce systému FVCMS a kriteria pro testovani systému, jez jsou nezbytna k ovéreni,
zda dana implementace splfiuje pozadavky této mezinarodni normy. Formy implementace, pokud neni nornou
stanoveno jinak, jsou ponechany na navrharich systému. S vyjimkou jednostopych vozidel a nakladnich vozidel
se dvéma &i tfemi pfivésnymi vozidly, je systém FVCMS zamyslen pro silniéni vozidla pohybujici se po verej-
nych i nevefejnych pozemnich komunikacich. Tento systém neni zamyslen pro vyuziti mimo pozemni komuni-
kace.

Poznamka: Extrakt prejima plvodni ¢islovani kapitol.
Uziti

Tato norma slouzi ke stanoveni jednotného rozhrani a funkénich pozadavku pro systém FVCMS a jeho integra-
ci do ostatnich asisten¢nich a podpurnych systémd.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfinasi norma technické informace a specifi-
kaci pozadavkl na zavadéni systému FVCMS do vozidel.

Pro vyrobce vozidlovych systému a palubnich jednotek je norma nepostradatelnd, protoze definuje provoz-
ni pozadavky v&etné technickych parametr( a dale pozadavky na testovani systému.

Souvisici normy

ISO 15622:2002, ITS — Systémy adaptivniho tempomatu — Provozni poZadavky a testovaci postupy

ISO 15623:2002, Dopravni informace a Fidici systémy — Varovné systémy pfed srazkou s vpfedu jedoucim
vozidlem — Provozni poZadavky a testovaci postupy

ISO 22179, ITS — Systémy adaptivniho tempomatu pro v8echny rychlostni rozsahy (FSRA) — Provozni poZa-
davky a testovaci postupy

1 Predmét normy

Tato mezinarodni norma definuje poZadavky na Systémy pro zmirnéni kolize s vpfedu jedoucimi vozidly
(FVCMS), jez slouzi ke snizeni zavaznosti nasledkl kolize s vpfedu jedoucimi vozidly. Systém FVCMS pro
svou &innost vyZaduje informace o odstupu vpfedu jedoucich vozidel, jejich pohybu, pohybu pfedmétného vozi-
dla, instrukcich Fidi¢e a jeho Cinnosti. Systém FVCMS detekuje vpfedu jedouci vozidla, stanovuje, zda deteko-
vana vozidla pfedstavuji potencialni riziko a varuji fidice v pfipadé, Ze jsou splnény podminky pro varovani.
Systém rovnéz odhaduje, zda fidi€ ma pfiméfené moznosti reagovat na vzniklé nebezpedi. V pfipadé, ze do-
stupny €as na reakci fidi€e neni pfiméfeny aktualnim podminkam a soucasné jsou splnéna pfislusna kriteria,
systém rozhodne o bezprostiedni hrozbé srazky. V navaznosti na toto rozhodnuti systém aktivuje brzdny sys-
tém vozidla ke zmirnéni zavaznosti nasledkl srazky.



3 Terminy a definice

Kapitola obsahuje 39 termin(l a definic souvisejicich s touto normou.
KliCové terminy:

3.1 adaptivni tempomat (adaptive cruise control — ACC)
rozSifeni konvenéniho systému tempomatu, ktery umoznuje pfedmétnému vozidlu nasledovat vpfedu jedouci
vozidlo v pfislusné vzdalenosti ovladanim motoru a/nebo pfenaseného vykonu &i potencialné aktivaci brzd

Poznamka 1: viz ISO 15622.

3.4 brzdy (brakes)
komponenty, kde jsou vyvozeny sily pusobici proti sméru pohybu vozidla.

PRIKLAD:Tteci brzda (pokud jsou sily vytvofeny tfenim mezi dvéma &astmi vozidla pohybuijici se relativné jedna vagi dru-
hé), elektricka brzda (pokud jsou sily vyvozeny elektromagnetickym plsobenim mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybuijici se
relativné ale ne ve vzajemném kontaktu jedna vuci druhé), kapalinova brzda (pokud jsou brzdné sily vyvozeny uc¢inkem
kapaliny nachazejici se mezi dvéma ¢astmi vozidla pohybujici se relativné jedna vici druhé), nebo motorova brzda (pokud
jsou brzdné sily odvozeny od umélého zvySeni brzdné reakce motoru, pfenesené na kola).

3.5 brzdna vzdalenost (braking distance)
vzdalenost, kterou vozidlo ujede pfed zastavenim poté, co byly pouzity brzdy.

3.6 odstup mezi vozidly (clearance — xc (t) )
vzdalenost xc (t) mezi zadni ¢asti vpfedu jedouciho cilového vozidla a pfedni ¢asti nasledujiciho pfedmétného
vozidla

3.7vystrazné varovani pred srazkou (collision warning — CW)

Informace, které systém FVCMS poskytuje Fidi¢i, upozorfiujici na naléhavou potfebu akce pro odvraceni srazky
Poznamka 1: Toto varovani je vydavano k upozornéni fidi€e na nutnost provedeni nouzového manévru za uce-
lem vyhnuti se srazce.

3.11 prodlouzeny ¢as do srazky (enhanced time to collision — ETTC)
Cas, za ktery pfedmétné vozidlo narazi do cilového vozidla za pfedpokladu, Ze relativni zrychleni mezi pfedmét-
nym a cilovym vozidlem zdstane konstantni, jak je vyjadfeno v rovnici.

3.14 vpredu jedouci vozidlo (forward vehicle — FV)
vozidlo pfed pfedmétnym vozidlem (SV), které se pohybuje ve stejném sméru a ve stejném jizdnim pruhu nebo
je orientovano stejnym smérem v pfipadé, ze se nepohybuje

3.28 naraz do zadni ¢asti vozidla (rear-end collision)
kolize s vpfedu jedoucim vozidlem, pfi které pfedni ¢ast pfedmétného vozidla narazi do zadni ¢asti vpfedu je-
douciho vozidla

3.29 relativni rychlost (relative velocity — vr(t))

rozdil mezi podélnymi rychlostmi pfedmétného vozidla (SV) a cilového vozidla (TV), (vr (t)), je dana rovnici jako
ekvivalent zmény rychlosti s ohledem na &asovou vzdalenost mezi obéma vozidly. Kladnd hodnota relativni
rychlosti reprezentuje, Ze se cilové vozidlo pohybuje rychleji, nez pfedmétné vozidlo, a Ze se vzdalenost mezi
nimi s asem zvétSuje

3.36 éas do srazky(time to collision — TTC)

odhadovany ¢as, za ktery cilové vozidlo narazi do pfedmétného vozidla za pfedpokladu, ze pfiblizovaci rychlost
zlstane konstantni



4 Znacky a zkratky

Tato kapitola obsahuje 37 nejrliznéjSich zkratek a zkracenych odbornych termind vztahujicich se k pfedmétu

normy. Priklady jsou uvedeny v nasledujici tabulce:

ary Acceleration of the TV Zrychleni cilového vozidla

asy Acceleration of the SV Zrychleni predmétného vozidla

ACC Adaptive Cruise Control Adaptivni tempomat

CAP Countermeasure Action Point Bod aktivace protiopatfeni

DTV Deceleration of target vehicle Zpomaleni cilového vozidla

Oiax Maximum detectable distance Maximalni detekovatelna vzdalenost
FV Forward Vehicle Vpiedu jedouci vozidlo

MB Mitigation Braking Brzdéni pro zmirnéni nasledkl srazky
PUP Pre-collision Urgency Parameter Pfredkolizni parametr naléhavosti
SRB Speed Reduction Braking Snizeni rychlosti vozidla brzdénim
WwB Warning Braking Varovné brzdéni

Wy Width of subject vehicle Sitka pfedmétného vozidla

Tabulka 1 — Seznam vybranych znac€ek a zkratek

5 Klasifikace

Tato kapitola poskytuje uvodni informace, které vysvétluji rozdilnou klasifikaci systému FVCMS, ktera je zahrnu-
ta touto mezinarodni normou. Tato kapitola neni zamyslena za u¢elem definice poZzadavku. V8echny pozadavky
této mezinarodni normy jsou obsazZeny v kapitolach 6 a 7.

5.1 Klasifikace systému podle poloméru oblouku

Systémy jsou klasifikovany podle poloméru oblouku, jak je uvedeno v tabulce 1.

Systémy tfidy | musi mit schopnost detekovat vozidla tvofici pfekazku nachazejici se pfed pfedmétnym vozi-
dlem v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 500 metra.

Systémy tfidy Il musi mit schopnost detekovat vozidla tvofici pfekazku nachazejici se pred pfedmétnym vozi-
dlem v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 250 metra.

Systémy tfidy 1l musi mit schopnost detekovat vozidla tvofici pfekazku nachazejici se pfed pfedmétnym vozi-
dlem v trajektorii jeho pohybu ve smérovych obloucich s polomérem do 125 metr(.
5.2 Kilasifikace systému podle zahrnutych typu protiopatreni

FVCMS muze byt klasifikovan na zakladé protiopatfeni, ktera jsou systémem poskytnuta. Klasifikace je zaloze-
na na minimalnich opatfenich a na dodate€nych protiopatfenich, kterd musi byt poskytnuta. Kazdé protiopatfeni
ma pfFidruzeny minimalni akéni bod protiopatfeni (MCAP). FVCMS aktivuje protiopatfeni, jakmile pfedkolizni
parametr naléhavosti (PUP) je minimalné roven bodu aktivace protiopatfeni stanovenému pro toto protiopatreni.

5.2.1 Vystrazné varovani pied srazkou (CW - Collision Warning)

Vystrazné varovani pred srazkou je varovani zalozené na nékterych kombinacich zvukovych, vizualnich a doty-
kovych nebo hmatovych senzorickych rezimech splfujicich pozadavky ISO 15623 pro provozni rozsah FVCMS,
jak je znazornéno na obrazku 4 normy.

Varovna vystrazna protiopatfeni pfed srazkou nesmi nastat pozdéji, nez je zahajeno SRB nebo MB.
5.2.2 Snizeni rychlosti brzdénim (SRB - Speed Reduction Braking)

SniZeni rychlosti brzdénim je automatickéa brzdna funkce zamySlena ke snizZeni rychlosti vozidla. SRB fidicovi
poskytuje zlepSené moznosti aplikace manualniho nouzového brzdéni, nouzovou zménu jizdniho pruhu nebo
zjisténi, Ze nehrozi zadné nebezpeci a vypnuti SRB. Jakakoliv z téchto akci muze zabranit MB od aktivace.



Jako podpora osadky vozidla k pfipravé na brzdnou udalost je SRB pfedchazeno opatfeni v podobé varovani
pred kolizi. SRB nebude zahajeno v pfipadé, ze MB je aktivni.

5.2.4 Kombinovana protiopatieni

Mozné konfigurace pro systém FVCMS jsou uvedeny v tabulce 2. Kazdy fadek predstavuje odlisny typ systému.
Jakakoliv jina kombinace, ktera neni uvedena v této tabulce, neni zahrnuta do ramce této mezinarodni normy.
Pro kazdy typ pfislusny fadek oznacuje, ktera protiopatfeni jsou vyzadovana. Oznaceni ,1“ znamena, Ze toto
protiopatfeni je vyZzadovano a ,0 oznaduje, Ze protiopatfeni by nemélo byt zahrnuto.

6 Pozadavky

6.1 Minimalni predpokladana zpusobilost

Definice provedeni systému FVCMS vyzaduje, aby pfedmétné vozidlo bylo vybaveno alespon jednim prostfed-
kem na dosazeni kazdé funkce, z vyzadovanych systémovych funkci. V8echny systémy FVCMS maiji poskyto-
vat CW v souladu s normou ISO 15623 pro provozni rozsah systému FVCMS.

6.1.1 Pozadované funkce pro lehka vozidla

Lehka vozidla (definovana dle WP.29 TRANS/WP.29/1045) vybavena systémem FVCMS by méla byt schopna
plnit nasledujici funkce:

- detekovat pfitomnost vpfedu jedoucich vozidel;

- stanovit rozsah pfiblizovaci rychlosti mezi pfedmétnym vozidlem a detekovanymi vozidly vpfedu;

- urcit rychlost pfedmétného vozidla

- iniciovat pfislusna protiopatfeni systému FVCMS pokud bo¢ni vyoseni je mensi nez 20% a to i v pfipadé ze,
Cast cilového vozidla je zastinéna pred senzory pfedmétného vozidla

- poskytnout fidi¢i varovani v souladu s pozadavky systému FVCMS

- aktivovat a modulovat brzdovy systém bez ohledu na skute¢nost, zda jiZ Fidi¢ zapocal brzdit

- ovladat brzdové svétlo

- rozsifit ovladani vozidla o kontrolu brzdného ucinku s ohledem na stabilitu vozidla v pfiéném sméru a kontrolu
fizeni podélného skluzu kola, napfiklad pokud je to potfebné kombinovat uc¢inek systému ESC nebo RSC s
moznostmi systému ABS

- generovat pfinejmensim minimalni brzdné zpomaleni pozadované systémem FVCMS béhem MB udalosti pro
systémy typu 2 a 3;

- umoznit poskytovat SRB brzdny ucinek pro systémy typu 1 nebo typu 3;

- v pfipadé aktivace MB nebo SRB umoznit fidi¢i zvySit zpomaleni na jakoukoliv vy§Si hodnotu az na maximalni

mozné zpomaleni vozidla.

6.2 Provozni model — diagram pfechodovych stavi

Systém FVCMS by mél poskytovat funkce v souladu s diagramem pfechodovych stavlii znazornénym na obraz-
ku 1. Jina specificka implementace, nez ta co je znazornéna na obrazku, je ponechana na vyrobci vozidel.
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Obrazek1 — Diagram prechodovych stavi systému FVCMS (obr. 2 normy)

6.2.1 Popisy funkénich stavt

Stavové popisy FVCMS ur&uji funkéni pozadavky na systém FVCMS a identifikuji, které funkce musi byt prove-
deny v kazdém stavu.

6.2.1.1 FVCMS je vypnut

Pokud je systém FVCMS ve vypnutém stavu, Zadna protiopatieni nejsou provedena. Po vypnuti zapalovani, by
systém FVCMS mél pfejit do vypnutého stavu. Kdykoliv funkce auto-testu detekuje, Zze systém FVCMS neni
schopen plnit poZzadované funkce nebo pokud Ffidi€ manuélné systtm FVCMS vypne (volitelné), systém
FVCMS prejde do vypnutého stavu. Systém FVCMS muze byt ve vypnutém stavu, i kdyz vozidlo neni nastarto-
vano.

6.2.1.2 FVCMS neni aktivni

Pokud systém FVCMS neni v aktivnim stavu, mél by systém FVCMS monitorovat stav zafazeného rychlostniho
stupné a rozhodnout, jestli je vhodné systém aktivovat.

Systém FVCMS by mél z vypnutého stavu pfejit do stavu kdy neni aktivni, pokud cyklus zapalovani byl dokon-
¢en a motor bé&zi. Systém FVCMS by mél pfejit do tohoto stavu z aktivniho stavu, pokud nejsou splnény akti-
vaéni podminky. Napfiklad pokud rychlost vozidla klesne pod V,,, je zafazen zpétny rychlostni stupefi nebo je
zvolen rezim parkovani. Na zakladé vysledk( diagnostického auto-testu mohou byt funkce vSech nebo nékte-
rych protiopatfeni obnoveny. Pokud je rozpoznan vyrobcem definovany chybovy mad, pfi kterém je automatické
obnoveni systému mozné (volitelné), mél by systém FVCMS pfejit z aktivniho stavu do stavu, kdy neni aktivni.
Jakmile nastane obnoveni funkci systému, mlze systém FVCMS prejit zpét do aktivniho stavu. Pokud Fidi¢
manualné zapne systém FVCMS (volitelné), mél by systém FVCMS prejit z vypnutého stavu do stavu kdy neni
aktivni.

6.2.1.3 FVCMS je aktivni

Pokud je systém FVCMS aktivni, mél by monitorovat spoustéci podminky majici za nasledek vybér vhodnych
protiopatfeni a rozhodnout zda aktivovat nebo volitelné potlacit protiopatfeni.

Pokud nastane porucha systému, pfipadné pokud systém neni schopen vykonat protiopatfeni, mél by systém
FVCMS prejit do neaktivniho stavu za predpokladu, Ze automatické obnoveni je mozné. Pokud systém Uspésné
nedokonci auto-test (automatické obnoveni bez fidiCova zasahu neni mozné), systém FVCMS by mél prejit do
vypnutého stavu. Prostfedky oznameni téchto zavad fidi¢i jsou ponechany na vyrobci.

Systém FVCMS by mél pfejit do tohoto stavu, pokud je zafazen rychlostni stuper pro jizdu nebo jakakoliv volba
pohybu vozidla vpfed a rychlost vozidla je vétSi nebo rovna V,;, @ mensi, nez V,,,,.
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6.3.3.2.1 Minimalni rychlost cilového vozidla

Minimalni rychlost cilového vozidla by neméla byt vy$$i nez 4,2 m/s pro jakoukoliv rychlost pfedmétného vozi-
dla. Minimalni rychlost cilového vozidla pro inicializaci detekce systému FVCMS by méla byt stanovena vyrob-
cem predmétného vozidla. Systém FVCMS by mél zachovavat svou funkénost pfi jakékoliv rychlosti cilového
vozidla v ramci detekéniho rozsahu specifikovaného v kapitole 6.3.4 a zlstat funkéni, az do okamziku nez cilo-
vé vozidlo snizi svou rychlost na 0 m/s.

6.3.3.2.2 Maximalni rychlost cilového vozidla

Systém FVCMS by mél zachovavat svou funkénost pro vSechna cilova vozidla nepohybujici se rychlosti vy3Si
nez V..« @ mensi nez je minimalni relativni rychlost (definovana v kapitole 6.3.3.3) v souladu s provoznim roz-
sahem uvedenym v normé.

7 Validaéni metody

7.3 Metoda testovani pro detekéni oblast

Mezi nejvice realné testy detekCni oblasti patfi dynamicky test, nicméné staticky test jako jeho alternativa je
mozny rovnéz. Test by mél byt proveden nasledovné. Systém by mél detekovat testovany cil umistény
v libovolné vzdalenosti mezi d, a dq, jak je zndzornéno na obrazku 8 normy.

Systém by mél detekovat testovany cil umistény v libovolné vzdalenosti mezi d,a d,. Systém by mél detekovat
testované cile umisténé stfidavé ve vzdalenostech d, a d,a

Priloha A (informativni)

A.1 Uginnost systém pro zmirnéni nasledka srazky a potencial pro vyhnuti se srazce

Nékteré jednouché kinematické vypodcty ukazuji, ze systémy na zmirnéni nasledkd srazky mohou vyrazné snizit
kinetickou energii pfi narazu. Pfedpokladejme, Ze hmotnost pfedmétného vozidla je 1400kg a ze primérné
brzdné zpomaleni v disledku automatického (ne fizeného Fidic¢em) protiopatfeni je 0,5g. Pro vypocet jsou pred-
pokladany idealni podminky pro brzdny povrch a pfenaSenou hnaci silu. Potenciélni snizeni kinetické energie
pfi narazu je znazornéno na pfilozeném grafu (obrazek 2).

Narazova energie, primérné brzdné zpomaleni 0.5g, vpredu jedouci
vozidlo zastavilo
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Obrazek 2 — Narazova energie, pramérné brzdné zpomaleni 0,5g, vpredu jedouci vozidlo zastavilo (obr.
A.1 normy)



