ISO 16787 - Inteligentni dopravni systémy - Systémy asistovaného parkovani - Funkéni pozadavky a zkuSebni postupy

Aplikacni oblast: Varovné a kontrolni systémy ve vozidle a na pozemni komunikaci

Rok vydani normy a pocet stran: Vydana 2016, 33 stran

Rok zpracovani extraktu: 2016

Skupina témat: inteligentni dopravni systémy

Téma normy: vozidlové asistencni systémy Fidice

Charakteristika tématu: prechodové stavy kontrolni funkce metody testovani a jejich vyhodnoceni funkéni a provozni pozadavky

Uvod, vysvétleni vychodisek

popis systému

Popis architektury, hierarchie, roli a vztahti objektd

popis strategie Fizeni; popis provoznich parametrd a odezvy systému; popis strategie manévrovani vozidla

Popis procesu / funkce / zpasobu pouZiti

asistencni funkce pro autonomni parkovani (podélné a pricné vedeni vozidla)

Popis rozhrani / AP1 / struktury systému

klasifikace systémU s ohledem na sledovanou oblast okolo vozidla specifikace HMI rozhrani

Definice protokolu / algoritmu / vypo&tu

stavovy diagram relace; definice testovacich metod;

Definice rep dat / fyzika y

definice rozsahu detekce; definice chybnych reakci; definice provoznich limitl kritéria pro aktivaci/deaktivaci systému, specifikace samokontroly systému

/ rozsahti /

specifikace parametrd systému s ohledem na zplsob parkovani; definice parametrt parkovaciho slotu; specifikace provoznich limitd systému

Uvod

Systémy asistovaného parkovani (APS) se skladaji z bezkontaktnich senzor( a kontroly Fizeni, které pomahaji Fidi¢i pfi parkovani vozidla. Podpora zacina hledanim vhodného parkovaciho mista,
ziskanim informaci o okoli vozidla (mapa prostfedi), vypoctem trajektorie a naslednym podélnym vedenim vozidla. Systém musi rovnéZz napomahat Fidi¢i pfi rozpoznavani prekdzek béhem
manévrovani vozidla do volného parkovaciho mista.

Poznamka: Extrakt uvadi vybrané kapitoly popisovaného dokumentu a pfejima plvodni islovani kapitol.

UzZiti

Norma APS je urena pro lehkad 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, vypocet 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 pozadavk( v pfipadé indikace chyby, stejné tak i funkéni
poZadavky a zkuSebni postupy. Obsahuje pravidla pro obecnou strategii poskytovani informaci, pficemzZ neomezuje druh informaci ani systém pro zndzornéni informaci.

Pro organy statni spravy a projektanty pozemnich komunikaci pfinasi norma technické informace a specifikaci pozadavk(i na zavadéni systému APS v ramci dopravni infrastruktury.

Pro vyrobce vozidlovych systémi a palubnich jednotek je norma nepostradatelna, protoze definuje provozni pozadavky na systém APS vietné technickych parametrd a déle pozadavky na
testovani systému.

1. Pfedmét normy

Systém APS je zamyslen, aby poskytoval Fidi¢i asistencni 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 pfikazy do elektronického rozhrani systému fizeni vozidla pro tGcely
pFi¢ného vedeni vozidla béhem parkovacich manévrd.

Jako volitelné rozsifeni mdze systém APS nabizet omezené vedeni vozidla v podélném sméru, napfiklad brzdovy asistent pfi manévrovani do volného parkovaciho mista. Béhem parkovaciho
manévru muaze Fidi¢ prevzit fizeni pohybu vozidla a je rovnéz pIné odpovédny za parkovaci manévr.

Systém APS vyuZziva objektové orientovana zafizeni pro detekci a méFeni vzdalenosti za Gcelem nalezeni vhodného prostoru pro parkovaci mista. Takovymi to zafizenimi mohou byt senzory
obsahujici informaci o vzdéalenosti nebo opticky orientované systémy. Kromé toho mohou byt vyuZity senzory nebo Fidici jednotky, stejné tak i relevantni data dostupnd na vozidlové sbérnici
(naptiklad CAN) pro vypocet relativni polohy vozidla viici parkovacimu mistu.

2. Souvisici normy

I1SO 17386 Pomoc pfi manévrovani pri nizkych rychlostech MALSO

ISO 22840 Podptirné systémy pFi couvani ERBA

1SO 2575:2004 Symboly pro ovlddaci prvky, indikatory a sdélovace

1ISO 15006:2004 Silni¢ni vozidla — Ergonomicka hlediska informacnich a fidicich systém( — Specifikace a postupy hodnoceni shody pro prezentaci zvukovych informaci ve vozidle

1SO 15008:2003 Silni¢ni vozidla — Ergonomické hlediska dopravnich informacnich a fidicich systémt — Specifikace a postupy pro posouzeni shody vizualni prezentace informaci ve vozidle
I1SO 16750:2003 (vSechny ¢asti) Silni¢ni vozidla — Provozni podminky a testovani elektrickych a elektronickych zafizen{

3. Terminy a definice

Kapitola obsahuje 17 terminG a definic souvisicich s touto normou. Kli¢ové terminy jsou nasledujici:

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

reZim hledani volného mista (s/ot search mode) - pracovni rezim ve kterém systém APS prohledava okoli pro nalezeni vhodného volného parkovaciho mista

reZim asistovaného parkovani (assisted parking mode) - automatizované pricné vedeni vozidla (napfiklad natdenim volantu) systémem APS béhem parkovaciho manévru zatimco Fidi¢ prejima
kontrolu nad rychlosti vozidla a smérem jizdy

linie vymezujici volné parkovaci misto (parking slot defining lines)- jasnou barvou namalované linie na povrchu vozovky umoznujici identifikaci hranice vymezeného volného parkovaciho mista

Dal3i terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsazeny ve slovniku ITS terminology (www. [TSterminology.org).
Dalsi terminy a zkratky z oboru ITS jsou obsaZeny ve slovniku ITS terminology.

4 Rozdéleni APS systému a specifikace zakladnich poZadavku

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

Systém APS béhem parkovaciho manévru automaticky navadi vozidlo do cilové polohy prostfednictvim ovlddani volantu. S ohledem na pribézny stav fizeni musi relativni poloha vozidla splfiovat
vldi cilové poloze vozidla specifické pozadavky na presnost.

Norma se odvolava na realné systémy dostupné na trhu s ohledem na skute¢nost, kdy chovani fidice béhem parkovani a podminky parkovani ve mésté jsou jedinec¢né pro kazdou zemi nebo okres.
Norma popisuje dva druhy APS systém( 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 mozna jak podélné, tak i kolmé parkovani.

Systém APS musi prerusit méd asistovaného parkovani, pokud je spInéna jedna nebo vice nasledujicich podminek.
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ridi¢ ovlada fizeni, aby prevzal kontrolu
e systémem APS je detekovana interni chyba

e rychlost vozidla pfekroci maximalni limit pro méd asistovaného parkovani

Mezi volitelné podminky pro pferuseni médu asistovaného parkovani patfi:
e pfili§ mnoho manévrovacich tkont bez Gspéchu pfi parkovani

e detekovan privésny vozik

5 Funkéni poZadavky a zkuSebni postupy pro systém APS typu 1

Systém APS typu 1 musi podporovat bud podélné nebo kolmé parkovani nebo obé varianty.

Parkovaci manévr musi byt proveden na volném parkovacim misté ohranicenym dvéma vozidly srovnatelného modelu jako pfedmétné vozidlo a volitelné obrubnikem v pFicném sméru. Je
doporuceno, aby byl systém schopen detekovat referen¢ni obrubnik.

Volné parkovaci misto je definovano svou délkou xg a hloubkou yq (viz. obr. 1), pfi€emz. xg pfedstavuje vzdalenost mezi dvéma referencnimi vozidly. Hloubka yo pFedstavuje vzdalenost mezi vnéjsi
obrysovou linii referenéniho vozidla a obrubnikem.

/ X, = délka parkovaciho mista

obrubnik

Y, = hloubka parkovaciho mista

parkovaci misto

Obrazek 1 - Geometrie volného parkovaciho mista typu 1, podélné parkovani (obr. 5.1.1 normy)

Nasledujici diagram znazorfiuje pfiklad posloupnosti tkonl provoznich rezimd, korespondujici informace poskytované fidi¢i v kazdém provoznim rezimu a rovnéz jaké aktivity jsou ofekavany od
fidice.

APS rezim informace pro Fidi¢e aktivita Fidice

Zzadné informace

klidovy reZzim

dle specifikace OEM

aktivace systému pokud nenastala
automaticky pfi uréité rychlosti

Zadna aktivita

reZzim hledani dle specifikace OEM

(OEM originalni pfisluSenstvi dodané vyrobcem)

volné misto nalezeno dle specifikace OEM
relevantni informace pro fidice

dle specifikace OEM

I aktivovat asistencni parkovci méd

Y
reZim vybéru dle specifikace OEM dle specifikace OEM
rezim asistovaného parkovani min: jizdni smér . Lo
_ G podélné vedeni vozidla
prekazky v jizdni draze
A 4
konec reZzimu asistovaného parkovani vhodné informace - dle specifikace OEM
dle specifikace OEM

Obrazek 2 - Diagram provoznich stavli systému APS typu 1 (obr. 5.1.12.1 normy)

Pokud je systém aktivni, miize pfepinat mezi jednotlivymi provozni rezimy navzajem “rezimem hledani”, “nalezené volné misto”, “reZimem vybéru” a “reZimem asistovaného parkovani” v zavislosti na
aktualni situaci a aktivité fidice.

Rozhrani Fidi¢e a informacni strategie

Systém by mél informovat Fidi¢e o aktudlnim provoznim rezimu (napfiklad hledani volného mista, volné misto nalezeno, reZim asistovaného parkovani, chybovy rezim) a musi poskytovat Fidici
instrukce, které jsou pro parkovaci manévr vyZzadovany.

Varovani by mélo byt vydano jesté pred tim, nez zapocne automatické otaceni volantem.

Systém musi informovat fidice, jakmile vSechny nezbytné pfedpoklady k zahajeni manévrovani do volného parkovaciho mista jsou splnény a systém APS je pFfepnut do reZimu asistovaného


https://www.standardland.cz/predmetne-vozidlo/d2041?appgroups=12
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parkovani.

Systém APS mUzZe v reZzimu asistovaného parkovani poskytovat fidi¢i dal3i doplfiujici informace, jakymi jsou instrukce pro zafazeni prislusného prevodového stupné nebo doporuceni aktualni
rychlosti. Ridi¢ musi byt informovan, jakmile systém APS ukonci parkovaci manévr a ukonci fizeni vozidla v pficném sméru (fizeni je uvolnéno az po ukonceni reZzimu asistovaného parkovani).

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

Typ 1 podélné razeni Typ 1 kolmé Fazeni
vozidel vozidel
podporovana rychlost vozidla Vsearch | = 30 km/h =< 20 km/h
podporovany bocni odstup od 05..1,5m 05..15m
parkujicich vozid
jizdni dréha prima pfima
maximalni thel mezi APS vozidlem 5 50
a spojnici ohranicujici vozidla

Funkéni poZadavky béhem reZimu asistovaného parkovani

APS typ 1: Maximalni rychlost podporovana systémem béhem parkovaciho manévru musi byt alespont 5 km/h. Je doporuceno omezit rychlostni rozsah béhem reZimu asistovaného parkovani
a prerusit reZim asistovaného parkovani, pokud vozidlo tento limit prekroci. Doporucené 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 parametr( parkovaciho mista systému APS typu 2.

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

Ld

’._,

Kde:
Ld = Lv x 0.5 +0.5(m)
Wd = Vw x 0.5 +0.5(m)
Lv: délka vozidla
Vw: $itka vozidla
Obrazek 3 - Geometrie volného parkovaciho mista typu 2, podélné parkovani (obr. 6.4.2 normy)

PFiloha A (informativni) - Oteviené otazky

Tato priloha obsahuje oteviené otazky, které se stale diskutuji. Nasledné vydané rozhodnuti budou obsazena v pfiloze B. Poté, co budou oteviené otazky kompletné vyreSeny, budou z pfilohy
A odstranény a ponechéano konecné rozhodnuti v pfiloze B.

PFiloha B (informativni) - Rozhodnuti

Tato pfiloha obsahuje rozhodnuti ucinéna pracovni skupinou ISO/TC204/WG14 k jednotlivym otevienym otazkam.

Priloha C - PFiklad posloupnosti ¢innosti systému APS

Priklad posloupnosti ¢innosti systému asistovaného parkovani, kdy funkce systému APS jsou vykonavany v nasledujicich krocich:

1) Umisténi vozidla
Ridi¢ by mél manualné navést vozidlo do polohy, kde jsou senzory schopny detekovat volné parkovaci misto, viz obrazek 4 obsahujici smérové Sipky z bodu (1 - 2)

Obrazek 4 - Navedeni vozidla do polohy pro kolmé parkovani (obr. C.1 normy)

(2) Pfepnuti hlavniho vypinace do polohy ON (zapnuto)

Systém by mél mit pro potfeby ovladani fidi¢em hlavni vypinac. Poté co Fidi¢ aktivuje hlavni vypina¢, je provedena sekvence Gkonl definovana fidicim rezimem asistovaného parkovani. V pfipadé, ze
Fidi¢ hlavni vypinac vypne, viechny 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 nasnimaného obrazu nebo pokrytim rastrové sité obrazu z téhoz senzoru.


https://www.standardland.cz/bocni-odstup/d187?appgroups=12
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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 prekryvajiciho se zobrazeni, jako napfiklad pohled svrchu vozidla nebo p¥imé zobrazeni obrazu ze senzoru, zavisi na navrhu vyrobce a v tomto smyslu nejsou stanovena zadna omezeni.

(4) Potvrzeni vybéru volného cilového parkovaciho mista Fidicem

systém by mél byt schopen informovat Fidice o nalezenych vhodnych volnych parkovacich mistech

Fidi¢ by mél byt schopen potvrdit zacatek ovladani systémem pred tim, nez se vozidlo za¢ne pohybovat smérem k volnému cilovému parkovacimu mistu detekovanému systémem nebo
oznacenému fidicem

(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 pokynt, tak ovladanim
Fizeni béhem parkovaciho manévru

varovani mlze byt vydavéano v predstihu, aby upozornilo fidice na vétsi opatrnost, pred tim nez se volant za¢ne automaticky otacet

schopnost systému pomoci pfi parkovacim manévru zavisi na aktuélni vychozi poloze vozidla s ohledem na polohu volného parkovaciho mista. Omezeni pfipustnych vychozich postaveni
vozidla by mélo byt popsano v pfirucce uzivatele vozidla

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

Fidi¢ musi byt schopen prevzit oviddani vozidla v pficném sméru v jakémkoli casovém okamZiku. V takovém pfipadé musi systém APS okamZité ukoncit automatické ovladani fizenf vozidla.

(6) Ukonceni asistovaného parkovani

e fidi¢ by mél byt informovan v pfipadé, Ze je parkovaci manévr ukoncen nebo prerusen.

© Silmos, s.r.0. 2018 - 2025. Pomuizeme Vam se zorientovat v oboru Dopravni telematiky a najit spravnou normu.
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