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poloze středu), pak testovaný cíl by měl být vytyčen na testovaném povrchu.

Obrázek 3 – Rozsah detekce

6.4 Testovací metoda přesnosti varovné vzdálenosti

Tento test by měl být uskutečněn s pohybujícím se vozidlem. Normalizovaný cíl by se měl nacházet v detekční oblasti. Zatímco se předmětné vozidlo
pohybuje směrem k definovanému cíli rychlostí Vmax, měla by být varovná vzdálenost měřena následujícím postupem.

Měly by být měřeny dvě časové linie. První časová linie, t0 začíná v okamžiku, kdy vzdálenost mezi předmětným vozidlem a de@novaným cílem je
rovna d. Druhá časová linie t1 začíná v okamžiku, kdy je vydáno varování. Varovná vzdálenost před de@novaným cílem D je vypočtena podle vzorce
uvedeného v normě. Hodnota D by měla být porovnána s varovnou vzdáleností předepsanou výrobcem. Přesnost stanovení varovné vzdálenosti by
měla být menší než hodnota uvedená v článku 4.3.2.

Obrázek 4 – Test přesnosti varovné vzdálenosti

6.5 Testovací metoda rozlišovací schopnosti cíle

Tento test by měl být proveden s pohybujícím se vozidlem. Testy v této části jsou ukončeny, jakmile vozidlo vygeneruje varování. Testy by rovněž měly
ukázat schopnost systému vyhnout se obtěžujícím varováním.

6.5.1 Podélné rozlišení

Dvě cílová vozidla nacházející se v detekované oblasti pohybující se stejnou rychlostí Vmax. Předmětné vozidlo následuje obě cílová vozidla. Časová
mezera mezi dvěma cílovými vozidly je de@nována v normě a dvě cílová vozidla jsou umístěna podél dělicí čáry takovým způsobem, že bližší cílové
vozidlo nezakrývá vzdálenější cílové vozidlo. Časová mezera mezi předmětným vozidlem a bližším cílovým vozidlem je de@nována normou.
Předmětné vozidlo zrychluje do okamžiku, kdy systém vydá předběžné výstražné varování. Poté předmětné vozidlo začne zpomalovat až do okamžiku,
kdy varování ustane a dále udržuje tuto rychlost. Po několika sekundách, pouze bližší cílové vozidlo zpomalí na rychlost, která je dostatečně nízká aby
předmětné vozidlo generovalo předběžné kolizní varování. Test je ukončen, jakmile předmětné vozidlo generuje varování.

Obrázek 5 – Test podélné rozlišovací schopnosti cíle

6.5.2 Příčné rozlišení

6.5.2.1 Test příčného rozlišení na přímé PK

Test by měl být proveden dynamicky. Předmětné i cílové vozidlo se pohybuje stejnou rychlostí, jež je Vmax a v časovém odstupu, který nevyvolává
varování. Vpředu jedoucí vozidlo se pohybuje stejnou rychlostí Vmax vedle cílového vozidla. Šířka předcházejícího vozidla je de@nována normou.
Příčné posunutí podélné osy předmětného vozidla vzhledem k podélné ose cílového vozidla je menší než de@novaná hodnota v normě. Po několika
sekundách vpředu jedoucí vozidlo zpomalí na rychlost, která je významně nižší, než rychlost předmětného a cílového vozidla. Během míjení vpředu
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Souvisící termíny

boční vyosení

vozidla tvořící překážku

šířka předmětného vozidla

šířka jízdního pruhu
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radarový průřez

připojující se vozidlo
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předběžné výstražné varování před kolizí

prodloužený čas do srážky

minimální rychlost

Vrel_max

koeficient odrazu zkušebního cíle

čas do srážky

cuknutí vozidla

výstražné varování před kolizí

jedoucího vozidla by předmětné vozidlo nemělo vydat žádné varování. Po několika sekundách cílové vozidlo zpomalí na rychlost, která je dostatečně
nízká, aby předmětné vozidlo vygenerovalo předběžné výstražné varování. Test je ukončen, jakmile předmětné vozidlo vygeneruje předběžné kolizní
varování.

Obrázek 6 – Test příčné rozlišovací schopnosti cíle na přímé PK

6.5.3 Prostorové rozlišení

Test by měl být vykonán dynamicky. Na obrázku 8 je uveden testovací cíl, který může zapříčinit falešná varování. Předmětné vozidlo se přibližuje
k testovacímu cíli. Test je ukončen, pokud předmětné vozidlo nevygeneruje žádné varování. Výška testovacího cíle je de@nována v souladu s normami
pro návrh pozemních komunikací jednotlivých zemí.

 

Obrázek 8 – Test prostorové rozlišovací schopnosti cíle

 

Příloha A (normativní) Základní činitele výstražného varování

Příloha popisuje základní fyzikální přístupy dynamiky pohybu vozidel.

Příloha B (normativní) Detekce překážek v oblouku

Příloha popisuje základní matematické přístupy pro rozpoznání překážky v oblouku.

Příloha C (normativní) Laserový radar - součinitel testovacího cíle

Příloha popisuje základní fyzikální pojmy laserového radaru.

Příloha D (normativní) Geometrie testovacího cíle rádio-vlnového radaru

Příloha popisuje koeficienty CTT pro testovaný cíl. Zkouška je realizována pomocí úhlového reflektoru.

Příloha E (normativní) Použitá literatura

Příloha obsahuje dva odkazy na použitou literaturu.
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