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Termeészetbarat géepjarmuve-
zetes on-board ellenorzéssel

A kdzuti forgalomban autot vezetni sokféleképpen lehet.
Lehet felel6sséggel és felel6tlendl. A felel6tlen vezetés
minden formaja veszélyezteti a kbrnyezetet. A felelGs
autovezetésnek, illetve vezetdnek tdbb szempontot kell
egyszerre figyelembe vennie: els6 helyre tehetjik a bizton-
sagot, a baleseti helyzetek kialakulasanak az elkerllését, a
defenziv vezetést. A kdltségkimélb vezetés (tizelbanyag,
gumi, szerkezeti elemek stb.) is szempont lehet, de ezt
kinek-kinek a pénztarcaja és szandéka hatarozza meg.
Napjainkban — a legfejlettebb emisszids technika mellett is
— tudatosulnia kell annak, hogy a vezetési stilus a kérnye-
zetszennyezést is meghatarozza. A kdrnyezetbarat modon
valo vezetés oktatasa — az ,,6ko-gépjarmivezetd” képzés —
egy uj, az EU és tébb kormany, igy Hollandia, Belgium,
Ausztria és Németorszag altal is tamogatott program.

Az 6ko-gépjarmiivezetés tanitasa,
alkalmazasa igen széles kérd, legfon-
tosabb felhasznaloi csoportjai a
gépjarmivezetd-képz6 iskolak, a
kérnyezetvédelmi oktatési intézmé-
nyek, a taxivallalatok, a gépkocsijavitd
mihelyek, de a hadsereg, a tlzolto-
sag, a renddrség és a menték is hozza
tartoznak.

A komyezetbarat gépjarmive-
zetést befolyasolo tényezok

A takarékos és kérnyezetbarat vezetés
tobb tényez6itdl figg. A nem befolya-
solhato tényez8k soraba tartoznak a
kdrnyezeti feltételek, mint pl. a hémér-
séklet, a széler8sség, a szélirany, a
paratartalom, a tengerszint feletti
magassag, az ut vonalvezetése, az ut
emelkedése vagy lejtése, és az
utviszonyok.

A feltételesen befolyasolhatd tényezdk
csoportjat alkotja a gépjarmi (a motor,
az abroncsok, a sebességvalto, a
csomagtartd stb.) miiszaki adottsaga
és allapota.

A befolyasolhat6 tényezd6k
csoportjaba féként a
gépjarmuii-vezetdi magatar-
tas tartozik, példaul:

B a folyamatos vezetés,
intenziv gyorsitasi és
fékezési szakaszok
nélkil,

B a motorfék lzemmaéod
elkerllése,

B a megfelel6 idében,
inkabb korabban, mint tal
késén torténd valtas,

B az elbrelatd vezetési
stilus.

PR

A kérnyezetbarat, avagy
O6ko-gépjarmivezetés
modszereinek kidolgozasahoz és
tanitdsdhoz a gépjarmuvet teljes
kipufogégaz-mérd, adatfeldolgozo,
kiértékeld és kijelz6 rendszerrel kell
felszerelni.

A rendszer elemei

A rendszer a kévetkezd komponensek-
bél épul fel:

B az 6ko-OBM (On-Board-Measure-
ment) mérémUiszerbdl mintavevével,
szoftverrel és hardverrel,

m GPS-bdl,

B telefonmodembdl (GSM) és

B webkamerabdl (opcionalisan).

A rendszer kdzponti egysége a fedélzeti
szamitogép. Alegységként mikddik a
gazelbkészitd, valamint a gadzmérd
egység, amely az emisszié gazdsszeté-
telét (CO, HC, CO, és NO) méri. Felve-
hetdk ezen tul a legfontosabb motorjel-
lemzd8k, amelyeket az 1. dbra alsé
harmadaban példaként tiintettlink fel. A
mérés sebessége 0,2 s, de a természet-
barat oktatashoz elegend6 az 1 s
gyorsasagu mérés is. (A 0,2 s inkébb a
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1. dbra: az OBM-rendszer felépitése

fejlesztés és a hibadiagnosztika eszké-
ze.) Az adatok rendszerezése egy
miniatur-Single-Board-PC-n, kiolvasasa
Smart Media-Card (32 MB) segitségével
térténik. A rendszer tartozéka tovabba a
mintavevd szonda és az alternativ
tzem(, regeneralhat6 sz(ir6, amely
dizelmotorban, nagyobb koromtartalom
esetén is képes a hosszu tavu zavarta-
lan Uzemet biztositani.
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A motormenedzsment-
rendszer paramétereinek
kiolvasasa

A gépkocsi Uzeméllapotéanak a jellem-
zéséhez meg kell hatarozni a legfonto-
sabb Uzemi paramétereket, pl. a
fordulatszamot, a sebességet, a motor-
hémérsékletet, a légtdmegaramot, a
fogyasztast stb. és ezeket az adatokat,
hasonléan a kipufogdcsében uralkodd
gazodsszetételhez, az 6ko-OBM mér6-
mUiszerbe kell tovabbitani. Ezeket az
adatokat, korszerli gépjarmlveknél, a
diagnosztikai porton (csatlakozon)
keresztll célszer( kiolvasni.

A felvett adatok kiértékelése

A gépjarml lzemét és a vezetési
stilust jellemzd adatok kiértékelését a
rendszerhez tartoz6 Single-Board-PC
végzi. A rendszer a kiértékelés soran
referenciaértékekkel hasonlitja 6ssze a
tényleges Ut soran rogzitett értékeket. A
referenciaértékek az oktatd altal
vezetett jarmibdl szarmazd mérési
eredményeket jelentik, a tényleges
értékek alatt a tanuldk altal nyert
adatokat értjik. A 2. abrabdl egyértel-
mien lathato, hogy amig az oktato altal
mutatott értékek egyenletes eloszlasu-
ak és alacsonyabb szintlek, addig a
rossz, kevésbé tapasztalt gépjarmu-
vezetdi teljesitményt egyenetlen
eloszlasu, nagy koncentraciés csucs-
értékek jellemzik.

Egy hosszabb véarosi és autépélyas
szakasz mért adataibdl egyértelmien
lathatd, hogy az autépélyan, a gyors-
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hajtds kdévetkeztében
jelentésen megnd az
emisszios értékek
szintje. Vonatkozik ez a
megfigyelés a zaj
szintjére ugyanugy,
mint a kipufogégazok
Osszetételére és
témegaramara. Ezen
értékek tukrében
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mérlegelendd, hogy
milyen mértékig |
célszer(i a sebességet i
az autépalyan korlatoz- | -
ni. (Nem elvetendé P}
ezek ismeretében az £

USA-ban érvényben
lévé korlatozas, ahol a
megengedett legna-
gyobb sebesség 55
mérféld oranként!)

A jellemzé paraméterek
felvétele

ElsS Iépésként a gépkocsiba beszerel-
juk az 6ko-OBM rendszert, és a
mintavevé szondat csatlakoztatjuk a
kipufogérendszerhez.

Ezen tul a GPS altal szolgaltatott
helyrajzi koordinatak is az 6ko-OBM
rendszerbe kerulnek. A GPS segitségé-
vel mintegy 2 m pontossaggal sikeril
meghatarozni a gépkocsi helyzetét. A
GPS pontossaga a sebességmérés
terén is vetekszik a hagyomanyos
mérémiszerekkel.

A kiértékelés
A gépjarmd felszerelhet6 webkame-
raval is, igy rogziteni tudjuk a
pillanatnyi Utviszonyokat és a
kbzlekedési helyzetet. Az

oktaténak nem sziikséges a
kocsiban Ulnie, mivel a
kamera segitségével az

i autéut soran fellépé

|‘ vezetési rendellenessége-

\\
L‘JM\ ket kdzvetleniil hozza tudja

rendelni az utvonalhoz. Az
egyes motorjellemzék,
valamint az emissziés
értékek alakulasat és a
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2. abra: a mindsitett gépjarmivezeté (oktatd) és a
kiképzésben részt vevd hallgaté altal megtett utsza-

kaszon a kibocsatas 6sszehasonlitasa
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videoképet egyidejlleg
lathatjuk, lasd a 3. abrat.
Az adatokat telefonmodem
segitségével diszpécser-
kézpontba is lehet tovabbi-
tani. A kézpont lehet akar
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3. dbra: az utvonal videofelvétele és az emisszid eloszla-
sa az ut soran, azonos idejd abrazolasban

maga az autdsiskola, de lehet egy
széllitmanyozasi vallalat kbzpontja is. lit
a forgalomban [évd gépjarmivek
helyzetét egy térképen lehet a kdzponti
monitoron nyomon kdvetni. Példaul a
GPS helyzetjelentése alapjan meghata-
rozhato, ha egy gépjarmd a rendérlam-
pa elétt megall, majd ismét felgyorsit.

Osszefoglalas

A WWU Wissenschaftliche Werkstatt fur
UmweltmeBtechnik GmbH, Hamburg f6
feladatanak tekinti olyan rendszerek
kifejlesztését, amelyek lehetévé teszik
a gépkocsik kipufogdgazainak kézvet-
len mindségi és mennyiségi mérését.
Az 6ko-OBM mérdrendszer gyorsan és
egyszerlen beszerelhet§ gépkocsikba.
A természetbarat vezetést az emisszids
értékek és a fogyasztas alacsony
szintje, mig a helytelen, nyugtalan
vezetési modot az egyenetlen és
magas szintl eloszlas jellemzi. Az er6s
gyorsitasi szakaszok, pl. az autépélyan
egyértelmiien meghatarozhaték a
zajszint és az emisszios szint ndveke-
dése alapjan. Varoson belll f6ként a
kdzlekedési lampak megfelel6 kapcso-
lasa, az un. z6ld-hullam rendelkezik
rendkivll nagy hatéassal a fogyasztasra
és az emisszios értékek eloszlgséra.
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