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_ Popis“ obsahu balicku WP 24 — Integrovana bezpeénost vozidel a dopravnich
systému pro budouci dopravni systémy

WP24: Integrovana bezpecnost vozidel a dopravnich systém{ pro budouci
dopravni systémy

Vedouci konsorcia podilejici se na pracovnim balicku

TUV SUD Czech s.r.0., zodpov. osoba Ing. Miroslav Dvorak

Clenové konsorcia podilejici se na pracovnim bali¢ku

Ricardo Prague s.r.o. P. Jelinek, Ceské vysoké uéeni technické v Praze,
Fakulta strojni: M. Valasek, Fakulta dopravni: V. Jirovsky

Hlavni cil balicku
Vyzkum systém{ integrované bezpecnosti véetné ROP (rollover protection)

Vyzkum dopravniho toku a komunikace vozidla s okolim vcetné vyzkumu simulacnich
prostfedkl zalozenych na tzv. agentnim pfristupu

Dilci cile balicku pro nejblizsi obdobi

WP24C01: Prosté metody hodnoceni integrované bezpecnosti silni¢nich dopravnich
prostredkd. (12/2015)
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Vyzkum systemu pro zvysSeni bezpecnosti vozidel a silnicni dopravy
/CVUT FD, TUV SUD Czech

e  systémy integrované bezpecnosti pro omezeni rizika a nasledkd kolize,

e vehicle-to-X (v2x) komunikace vcetné vyvoje simulacnich, nastrojl na bazi agentnich
systémdl.

e vysledky budou predany do DASY

WP se déli do dvou cCasti:

A: Integrovana bezpecnost vozidel véetné ROP (zz
na metody zkouseni a hodnoceni) —
TUV SUD Czech, CVUT FD

B: Dopravni tok, v2x komunikace a prostredky
pro jejich simulaci na bazi agentnich
systémU — Ricardo Prague, CVUT FS
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Integrovana bezpecnost (ADAS systémy)

- Proveden vyvoj metodiky zkouseni

- Metody definované v normach ISO a prepisu
(EU) 347/2012

- Metodika vyvijena v ramci projektu definuje pozadavky
nad Urovni stavajicich norem

- Provedeno experimentalné ovéreni metodiky na zkusebni
draze

- Vyvinuto a vyrobeno nafukovaci auto dle navrhu
ISO TC22 N3301

- Provedena méreni ADAS na trech vozidlech
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oznaceni testu strucny popis [kn\1/ /h]
TO1 - CTU 02/2013 A ACC - Ovéreni detekce prekazky - nafukovaciho vozidla. 35
T02 - CTU 02/2013 B CMS - Cilové vozidlo opusti jizdni pruh tésné pred prekazkou. 70
TO3 - CTU 02/2013 C ACC - Cilové vozidlo opusti jizdni pruh tésné pred prekazkou. 70
T04 - CTU 02/2013 D CMS - Akcelerace napric pruhem s cilovym vozidlem. 50%*
TO5 - CTU 02/2013 E ACC - Reakce ACC pri zpomalovani v koloné vozidel. 90*
T06 - CTU 02/2013 F ACC - Charakter vyrovnani odstupu po zarazeni za cilové vozidlo. 80
TO7 - CTU 02/2013 G CMS - Oveéreni automatického brzdéni dle specifikace vyrobce. 25
TO8 - EU 347/2012 A CMS - Rozpoznani trajektorie mezi stojicimi vozidly. 50
T12 - ISO 15623 B  CWS - Rozpoznani vodiciho vozidla ze za sebou jedoucich cil(. 50
T15-1S0O 22178 B ACC - Jizda v koloné - vozidlo musi rozliSit mezi cilovym a predjizdéjicim vozidlem. 25
T16 - ISO 22178 C  ACC - Jizda v koloné - vpredu jedouci vozidlo opusti pruh a objevi se nové cilové vozidlo. 25
T18 - ISO 22179 A ACC - Sledovani cilového vozidla do zastaveni. (obdoba T14) 50
T19 - IS0 22179 B ACC - Rozpoznani vodiciho vozidla ze dvou paralelnich cilli. (obdoba T11) 100
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Vysledky ze zkousek — automatické brzdéni T07.05 — 219
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Systémy Fizeni dynamické stability proti prevraceni (ROP) /TUV SUD Czech

Uvodni zkousky

— t.C. v pripravé, planovano provést do konce
roku 2013

— vozidlo s opérami proti prevraceni

Cile avodnich zkousek:
— ovéreni funkce systému opér proti prevraceni
— bezpecnost pri zkouskach
— charakteristiky a chovani vozidla s opérami a
jejich porovnani se standardni konfiguraci vozidla Zdroj: http://auto.howstuffworks.com

Dalsi postup po ukonceni ivodnich zkousek
1. Pfipadné Upravy zkuSebnich zafizeni (aplikace poznatkd ze zkousek)
2. Sbér dat
. vozidlo v rliznych manévrech
a) aktudlni metodiky pro zkouseni systémd proti prevraceni (NHTSA, ...)
b) dalSi manévry, pri nichz hrozi prevraceni
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Dopravni tok, v2x komunikace a prostredky pro jejich simulaci na bazi agentnich
systémt /Ricardo

Toolchain I & II
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systému pro budouci dopravni systémy

Simulacni vysledky — tok vozidel — zastaveni v jednom pruhu

I
prinuti ostatni vozidla téz zastavit, ¢imz
fi tzv. Sokovou vinu

e[m]
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Simulacni vysledky — tok vozidel 3 pruhy - 1 pruh
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Popis plnéni balicku WP 24 — Integrovana bezpecnost vozidel a
dopravnich systému pro budouci dopravni systémy

Navrh dalsiho postupu vcetné navrhii na spolupraci a realizaci vystupt

ADAS:  Vyhodnocovani dat ze zkousek (CVUT-FD, TUV SUD Czech)

ROP: Provedeni zkou$ek s opérami proti pfevraceni (TUV SUD Czech)

V2X: Definice case studies (CVUT-FS, RICARDO, CVUT-FD, TUV SUD Czech)
Uroveri detailu dynamického modelu jednotlivého vozidla (CVUT-FS)
Ovérovani stability a moznosti simulacniho prostredi
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Prilohy

Reportaz ze zkousek integrované bezpecnosti v Atosalonu TV Prima:
Asistencni systémy pod lupou
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_Vyfah z provedenych praci na WP 24 — Integrovana bezpecnost vozidel a
dopravnich systému pro budouci dopravni systémy

Hlavni vystupy:
ADAS:
- navrzena metodika pro provadéni zkousek ADAS, pozadavky z norem rozsireny o
pridavné
- provedeny zkousky systémU ADAS na vozidlech
ROP:
- navrzena metodika pro provadéni zkousek ROP.
V2X:

- vytvoreno softwerové prostredi pro simulaci toku vozidel s moznosti heterogenni flotily
vozidel (s a bez V2X)

- prostredi zalozena na kddech SUMO a MATLAB
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transport systems

Main Outputs:
ADAS:

- methodology for ADAS testing proposed, contains
requirements from standards and extended ones

- tests of vehicles with ADAS performed according
to the methodology

ROP:
- methodology for ROP testing proposed.
V2X:
- software environment for the simulation of the
traffic flow with heterogeneous vehicle fleet (with
and w/o V2X) established

- simulation environment based on SUMO and
MATLAB codes
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