@ Ko6zLEKEDESBIZTONSAG

A ,TRUCKDAS” projekt zaro eseménye

Knorr-Bremse haszonjarmu-konferencia

Az 2009-ben elinditott projekt befejezése alkalmabol konferenciat rendezett a Knorr-Bremse kutatdintézet
Budapesten. Az elnevezése a teherautd, angolul truck és a vezetdi asszisztens rendszerek, angolul Driving
Assistance System elnevezések dsszevonasabol ered. Ezek az elektronikus rendszerek a kozuti kozlekedés
biztonsagosabba tételét szolgaljak. Europa-szerte az elmalt évtizedben kiemelt fontossagu cél volt

a kozuti kozlekedési balesetek szamanak csokkentése. Az tigynevezett ,fehér konyvben” azt tlizték ki
célul, hogy tiz év alatt a kozdti balesetek halalos aldozatainak szamat a felére csokkentsék. Ezt sajnos
nem siker(lt elérni, de azért az egyes orszagok eltérd eredményei igy is figyelemreméltok.

A projektben a kovetkezd konzorciumi tagok
vettek részt: Knorr-Bremse Fékrendszerek
Kft., Budapesti MUszaki és Gazdaséagtudo-
manyi Egyetem Elektronikus Jarmu és Jar-
mdiranyitasi Tudaskdzpont, MTA Szamitas-
technikai és Automatizalasi Kutatdintézete,
Trigon Electrotechnikai Fejleszté és Szolgal-
tatd Kft.

A kozos munka soran olyan elektronikus
rendszereket fejlesztettek, melyek a ha-
szonjarmuvek vezetdinek munkdjat teszik
konnyebbé, illetve segitik, és ezzel nove-
lik a kozlekedésbiztonsagot. A projekt ke-
retében az aktiv biztonsag fogalomkorébe
tartozd muszaki fejlesztések kaptak a szo-
kdsosnéal nagyobb lendiletet. Hozzajarult,
hogy a haszonjarmuvekben is megvaldsul-
hassanak olyan gépkocsivezet6t tAmogatd
rendszerek, melyeket bizonyos felsébb osz-
talyba tartozd személygépkocsikban mar
alkalmaznak. Ezeknek a fejlesztéseknek
nagy a jelentdsége, mert a haszonjarmu-
vek dinamikai viselkedése jelentésen eltér
a személygépkocsikétol. A nagyobb tomeg
fokozottan nagyobb mozgési energiat kép-
visel. Tovabba a podtkocsis szerelvények
mozgasviszonyai lényegesen Osszetetteb-
bek, mint a személygépkocsiké. Ezek a té-
nyek fokozzak a bekovetkezé balesetek su-
lyossagat. llyenkor tobb a halélos aldozat,
sulyosabbak a sérilések és jelentésebb az
anyagi kar is. A kozelmult sulyos haszonjar-
mU-balesetei is a média hirrovatainak élére
keriltek.

A projekt kiemelt célja az volt, hogy az ennek
keretében kifejlesztett, a gépkocsivezetét ta-
mogato rendszereknél a haszonjarmuvekre
jellemzé szigord gazdaségossagi feltétele-
ket is messzemenden figyelembe vegyék.
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Az elndkségi asztalnal az el6ad6k és Neményi Jozsef, a rendezvény fészervezéje

A sokszor nehéz és Osszetett lUzemeltetési
kortlmények kozott is elérje az eléirdnyozott
balesetszam-csokkenést.

Elektronika a kozlekedéshiztonsag
szolgalataban

Mar tobb mint egy évtizede alkalmazzak
a gépjarmilvek stabilitAsanak megdrzését
segité ESP-rendszert (Electronic Stability
Program). Ez a haszonjarmUveknél hamaro-
san kotelezévé valik és kiegészil a borulds-
gatlassal is. Azét nagy a jelentésége, mert a
személygépkocsiknallényegesen magasabb
tomegkozéppont miatt a haszonjarmuvek
kanyarodasnal, hirtelen végrehajtott kitéré
mandvereknél hajlamosak a felborulasra.

A kovetési tavolsag szabélyozdé ACC-rend-
szerhez hasonldan radarérzékel6t alkalmaz-
nak példaul az ttkozés sulyossédgat mérsék-
|6 Collision Mitigation (CM) rendszernél,
mely a figyelmeztetés utan fékezéssel avat-
kozik be. Kilonosen autdopalydkon fokozza a

biztonsagot a Lane Keeping Support (LKS),
a savtartast segité rendszer. Ez a nem szan-
dékos savelhagyas kezdetén figyelmeztet,
illetve ha a vezet6 erre nem reagél, fékezés-
sel beavatkozik. A szandékos savvaltast pe-
dig specialis érzékel6kkel mikodé rendszer
tdmogatja, mely figyelmeztet, ha a szomszé-
dos savban, éppen egy masik jarmi koze-
ledik.

Az elektronikus rendszerek mukodéséhez
speciélis érzékeldk kellenek:

A perdiilési sebesség (Yaw-rate) érzékeld a
jarma tomegkozépponti figgdleges tenge-
lye koruli elfordulds szogsebességét méri.

A keresztirdnyU gyorsulds érzékeléjét altala-
ban a perdilésérzékeldvel kozos hazba sze-
relik és az informaciokat a CAN-haldzaton
keresztil tovabbitja.

Radarérzékel8bo6l mar kozeli és tavoli vélto-
zatokat is alkalmaznak, melyeknek hatota-
volsdga és latdszoge is eltérd.

Az optikai érzékel6k az ugynevezett ,holt
tér” figyelésén kivil a visszapillantd tikrok-



nél sokkal hatékonyabbak lehetnek. Nagy
sebességgel miikodé szoftverrel a forgalmi
jelz6tablak felismerésében is a vezetd segit-
ségére lehetnek.

A vezetét figyelmezteté jelzések veszély
esetén:

A szokéasos fény- és hangjelzéseken kivl

a bdéron keresztll tapinthatd, ugynevezett
haptikus jelzést is alkalmaznak, példaul bo-
ruldsveszély esetén a korméanykerék vagy a
vezetdilés rezgetése, vibralasa révén.

Az elektronikus rendszerek beavatkozasi le-
hetdségei:

Az ESP differencidlis fékezéssel vagy ujab-
ban az aktiv szervokormannyal is be tud
avatkozni.

A Yaw-rate kompenzacié“-val megbrizhetd
a menetstabilitas és a fékut is csokkenthetd,
amikor jelentds a tapadasi kilonbség a jobb
és a bal oldali kerekek alatt.

Az oldalszél-kompenzacié is egy automa-
tikus beavatkozas lehet az aktiv szervokor-
maénnyal, mely megkonnyiti a gépkocsiveze-
t6 munkajat.

A vezetdtol fiiggetlen kormanyzasi
beavatkozasok

A baleset elkeriilésének vagy a sulyossag
csokkentésének sziikséges, de nem elég-
séges feltétele a kell6 idében végrehajtott
fékezés. Sok esetben hatékonyabba valik,
ha ez bizonyos kormanykorrekcioval jar
egyltt. A fejlesztdmérnokok olyan beavat-
kozdéegységet alkottak, mely egy adott el-
kormanyzési szoget, illetve nyomatékot tud
megvaldsitani.

Hozzaadott kormanykerék-
elforditas, illetve nyomaték

A vezetd kormanykerék-elforditasat szikség
esetén az elektronikus rendszer médositani
tudja. Ennél megoldandd probléma, hogy
amikor a vezeté nem tartja megfeleld eré-
vel a kormanyt, azaz nem fejt ki nyomatékot,
akkor a kerekeket nem lehet elkormanyozni,
mert ekkor a beépitett bolygdmivon keresz-
tll a beavatkozdegység a kisebb ellenallas
irdnyaba, a kormanykerék felé fejtené ki az
elfordité hatast. A nyomaték hozzdadaséaval
mUikodé véaltozatnal elektromos beavatkozo-
egységgel egészitik ki a szervokormanyt,
mely lehet6vé teszi, hogy kivant nyomaték-
kal tudjunk kormanyozni. Ezzel a nyomaték-
kal jelezni lehet a jarmdvezet6 felé, hogy mi
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Az akadaly el6tt automatikusan fékez6 teherauté

lenne a megfeleld elkormanyzas, valamint
szdmos tovabbi jarmlvezetdét tédmogatd
rendszer is alkalmazhatja. A tisztan elekt-
romos rendszerstruktura lehetévé teszi ugy
a kormanyszog, mint a kormany nyomaték-
szabalyozasat.

Az elektromos korményberendezésnél,
.steer-by-wire” mar nincs mechanikus kap-
csolat a kormanykerék és a kormanyzott
kerekek kozott. A kormanykerék elforditasat
elektromos érzékeld jele hozza az elektroni-
ka tudomasara, mely mikodteti a beavatko-
zoéegységet és a kivant mértékben korma-
nyozza el az elsé kerekeket.

Az elemzések alapjan a nyomaték hozza-
adasaval mikodé kormanyrendszerrel lehet
legjobban megvaldsitani a kitizott célt. Fi-
gyelembe véve a vezetéfilkében és az azon
kivil rendelkezésre &ll6 helyet, megvizsgal-
va az elényoket és a hatranyokat, a soro-
zatgyartasban [évd szervokormanyhoz egy
villanymotort valasztottak, ami a sziikséges
nyomatékot |étrehozza. Ezzel kodzvetlenUl
a kormanyoszlopra hat a nyomaték. Ki kell
egésziteni egy teljesitményelektronikaval,
mely egyuttal a nyomatékszabalyozast is
megvaldsitja. A szabélyozashoz szikséges
korményelforditésiszog-érzékel6 CAN-bu-
szon keresztil adja az informaciét.

Tobbféle megoldast dolgoztak ki ugy szi-
muléacios eljarasokkal, mind pedig valds ko-
rilmények kozott végrehajtott mérésekkel.
Ennek a rendszernek az elénye az, hogy a
jarmuvezetd altal kifejtett er6hatas nélkdl is
képes a jarmdvet kormanyozni, illetve a jar-
mUvezetd felé egyértelmU visszajelzést ad.
Lehetdség nyilik a kormanyzott kerekek és
az utfellilet kozotti kapcsolatrél informaciok
kinyerésére szoftveres Uton.

Az altalanos haszonjarmdfutomi-geometria
és a gumiabroncs-karakterisztikdk ismerete
lehetéséget adott savtartas tobbféle meg-
valésitasara. Kidolgoztak elektromos szer-
vokormany valtozatot is. A savtartomikodés
beavatkozasi médszereit menet kdzben vizs-
galték. Ez alapjan lehetett tovabbfejleszteni
a vezérlést és a szimulaciés modszereket is.
A mérések utan a kormanyzas tapadd és
csusz6 surlodasi tulajdonsagai is j6 kozeli-
téssel ismertté valtak. A kapott eredmények
alapjan megallapithatd, hogy a leghataso-
sabban a kormanymd képes a savtartomu-
kodésre. Ennél reagéal a gépkocsi a bevitt ve-
zérl¢ erbhatasra a legnagyobb oldaliranyu
dinamikaval. Meg kell jegyezni azt is, hogy
a nehéz haszonjarmdivek egyik elsé kereké-
nek fékezése pl. ESP-beavatkozasnal sokkal
hatdsosabb, mint az a személygépkocsiknal
tapasztalhatd. Ennek oka a futémi-geomet-
riabol adodik.
A szimulacional ,tobb-test szoftver” segit-
ségével készilt el a jarmUmodell. A vezér-
Iés kilsé szoftverrel valosult meg, mely egy
interfészen keresztil kommunikalt a jarmu-
modellel.
A vezérlés elkészitésekor tobb opcidt figye-
lembe véve az egyszerl PID kontroll hozta
a legnagyobb sikert. Ennek oka tobbek kozt
a jarmUvek allapotvéltozésaiban keresendé:
egy kozépnehéz haszonjarml példaul dre-
sen 4 tonna, terhelten pedig 12 tonna, a két
tengely kozotti tomegeloszlas pedig jelents-
sen eltér. Ezen bizonytalansdgok nagy mér-
tékben rontjdk a szabdlyozdk hatdsosséagat.
Délutan a Tokoli Repulétér probapélyaként
mkodé részén gyakorlati bemutatén lehe-
tett megnézni a fejlesztések eredményét.
K&FaLUsI PAL
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