@ AssziszTENSEK

Vezetdi asszisztens rendszerek
(Driver Assistant System - DAS]

Ez a cikk az autdiparon belil a DAS-rendszerek fejlddésével foglalkozik. Az autdipar torténete megmutatia a
vezet6asszisztens rendszerek gyors fejlédését. A gyors fejlddést és elterjedést a csékkend dr és a rendszer irdnti
kereslet segitette eld, hisz a vezetési feladatot kényelmesebbé és konnyebbé teszi a vezetd szdmdra, és ezzel
eqyitt noveli a biztonsdgot is. £z a cikk f6képp magdra a rendszerre koncentrdlt, Ggy, hogy a vevé szdmdra is
érthetd legyen, mint az aktiv és a passziv biztonsdg, a kémyezeti kompatibilitds, a gazdasdgossdg vagy a kénye-
lem. A jdrmivezetdi asszisztens rendszereket 3 kiilonbdzd kategdridba sorolhatjuk: biztonsdgi - DAS, a kényelmi
- DAS és a gazdasdgi - DAS. Azonban gyakran eléfordul, hogy magét a rendszert nem lehet egy meghatdrozott
mddon kategorizdlni, mert a legtdbbiik tébb terileten is érvényesil. Tovabbd a jelenbéli és jovébeli rendszerek is
a hdrom 16 kategdridba sorolhatéak, ahol azok funkcidi, valamint a rendszerkonfigurdldsa a meghatdroz.

Ezért a fent emlitelt fejlédés tteméért, a me-
méria és a szadmitdgép iddigényes alkalma-
zasai felelések, mint példaul a valés idejd
i@rmgmodellek és a képfeldolgozas. Ezek
egy ,bejaratot” jelentenek a modern jarmivek
vezérldegységeihez. Az autdipari fejlesztések
t6bbsége a jelenbd| szarmozik az elekironi-
ka teriletén. Azonban az elekironikai eszks-
z8k mennyiségének ndvelése Gj problémakat
okozott. Sok esetben a mindség és a megbiz-
hatosag nem érte el a kivant szintet. Ez akkor
valt nyilvanvalévg, mikor 2003-ban az auték
meghibdsoddsanak 359%-at az elekironikai
alkatrészek meghibdsoddsa okozta. Mikor
az Ugyfél megveszi az autét, akkor a szémara
legfontosabb kritérium(ok) az akiiv és passziv
biztonsag. A modern jarmd aktivan tamogatja
az autévezetdt, a kilénbszs biztonsagi asz-
szisztens rendszerekkel [ALS - Antilock System
- blokkolasgatlé rendszer, az ESP - Elekiro-
nic Stokility Prograume - elekironikus stabilitdsi
program stb.), amelyek segitik megakaddlyoz-
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ni a balesefet. Azonban ha a baleset mér el-
kerlhetetlen, akkor vannak olyan programok,
amelyek minimalizaligk oz Utkézés hatésat
az utasok szamara. Egyébként az elss, az
oldalsé és a fejlégzsdkok mar korabban is lé-
tezfek (Pre-Safe). Ezek az eszkdzsk szikség
szerint mokadésbe lépnek, és ezek segitségé-
vel megovigk az utasokal, még a balesetek
elét, de a védelmi rendszerek az autéipar-
ban egyéb médon is megjelennek. Egyrészt
a jarmivek szdamdra szigordbb kibocsatési
hatdrértéket engedélyeznek, igy a gydriok
kompatibilis jarmoveket gydrtanak, amelyek
csendesebbek, és amelyeknek CO_kibocsé-
fasa is alacsonyabb, mint elédeiké. Ez vezeteft
a nulla CO +kibocsatasu jarmovek kifejleszté-
sére, (hibrid), amelyeknek nagyon alacsony,
vagy egydltalan nincs CO kibocsatdsuk. Ez
fovébb fokozza a korlatozott eréforrasok vé-
delmét (fosszilis izemanyagok), ami a meguju-
|6 eréforrasoknak tudhaté be. De a kényelem
is fontos szerepet jatszik az autd vasdrlésakor,
kilonosen a felsé kategérias autdk esetében.
A kényelem kifejezés nemcsak a jarm¢ dla-
lanos kényelmét jelenti, hanem a jarmd hasz
ndlata dlatti kénnyG miveleteket is magaba
foglalia. Ezen a terileten jelenleg tébb ren-
delkezésre ¢llo asszisztens rendszer is létezik,
amelyek leegyszerUsitik a vezeld szamara a
vezetési feladatot. Ezt kdvetden az egyéni fej-
lesztési célok kertlnek elétérbe, amelyek miaft
fovabbi asszisztens rendszerek kifejlesztése
valt valéra.

Ebben a besorolasban az asszisztens rend-
szerek 3 nagy csoportdt kilénboztefjik meg:

2. é&bra
- Bizfonsagi - DAS,
- Kényelmi - DAS,

- Gozdasagi - DAS.

Biztonsdgi - DAS

a) Vildgitéssal kapcsolatos fejlesztések

A hangsulyt a fejflesztés tertletén a jarmd akifv
biztonsagdn belul, avilagitastechnikaba fektet-
k. A fékerékiielz6 megmutatia, hogy milyen a
lassulasa az eléttink haladé j@rminek. Ez dgy
segft, hogy a féklampa fényének ereje a las-
sités hatasfoka alapjan bizonyos mértékben
eltéré. A kdvetkezd autds, igy gyorsabban tud
reagdlini a fékezési manéverre, ezért csokken
az tkézés veszélye is. Az alkalmazkods fény-
kontroll javitia az Gttest megvildgitasét, a jarmd
elején levé vilagitas pedig az optimalis min-
tazat l&thatdsagat biztositia minden esetben
a jarmivezetd szamara. A harom lehetséges
alkalmazas leirésa és dbrézoldsa az 1. abrdn
lathato. Az elsé teriletet az autdk kanyaro-
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3. dbra

dasandl alkalmaziak. A kanyarodasi szégef,
iletve oz iranyjelzést felveszi a j@rmiben lévé
érzékels, és az elforduld fényszérok, illetve
kiegészitd fények megvilagftigk a haladdsi
iranyt, ami megksnnyiti a vezeté dolgar (1. a
dbra). A masodik alkalmazasi szféra a korldto-
z6&s ald tartozé teriletekhez és az Utkereszte-
zédéshez kapcesoledik (1. b dbra). Ez esetben
a rendszer intenzivebben megvilagitio az utat,
mig a harmadik felhasznalési terilete az au-
téutakon és autépdlydkon 1évé megvilagitds
feladata (1. ¢ dbral. Ez gy t6rténik, hogy @
kézeledd jarmd elvakitas nélkil kertl el minket,
ha mar olyan rendszereket fejlesztenek, amik
képesek felismerni az egyéni vezetési karilmé-
nyeket, és képesek hozza alkalmazkodni, egy
fejlett navigéciés rendszer segitségével. Ezt a
megolddast egy preciz térképrendszerrel vals-
sitick meg, ami minden informaciot megmutat
a kanyarsugarardl és az Utkeresztezédés
gitéberendezéseknél a BMW-csoport dlial
kifejlesztett pixel vilagitas. A 2. dbra alapjan
a pixel fényszorok kannyd, DMD-madban (di-
gitélis mikrotuksr berendezés) valdsulnak meg,
igy a reflekiort 480 000 mikro fukér helyette-
siti. A fgtétest fényét a mini tukrok tukrozik. E
tukiok egyike a pixel - ezeket egyenként kell
mozgatni, illetve ellenérizni. Kilénbszé lehe-
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t6ségek vannak e fejlesztések teriletén. Az
elforduld visszapillanté tukroknél a pixel akar
ki is kapcsolhat, de akér a fény intenzitdsa is
lehet véltozo, illetve lehet rovid téava is. Az elfor-
dulé visszapillonts tokrsknél a fényszorofejek
szabadon vdloszioft médon beépithetéek. A
navigdciss informdéciok tervezése az utakra is
elképzelhets. Az akaddalyokat, amelyek a ve-
zeté szamdra ismeretlenek, a rendszer reflek-

forral vilagiiia meg (BMW Group).

b) Sévelhagyds-figyelmeztetés

Tovabbi hangstlyt fektettek a jarmivezetd asz-
szisztens rendszerek fejlesztésére, és elértek,
hogy a jarmivezeté nagyobb akiiv bizton-
sagban részesilion. Ennek a rendszemek az
egyik eleme a sdavelhagydsfigyelmeztetés.
Feladata, hogy figyelmeztesse a sofért, ha -
akaratlanul - iranytvalt. A szélvéds lemez mo-
gotti beépttett kamera ad informdciét a jarm¢
elétti forgalomrél. A rendszer a kameraadato-
kat elemzi a kép feldolgozasaval és savielslé-
seket keres. A feladata, hogy a képfeldolgo-
zGs utdn fajékoztatdst (nyomtdv és lekerekitési
sav) adjon a jarmivezetének. Ezeket az érté-
keket a jelzésalgoritmusok bemeneti részébsl
szémolja ki, ami a szamoléstol az athaladas
idejéig tart. Figyelmeztetd hangok jelentik a
kilonbséget a szandékolt és a nem tervezett
savvdliasndl. Az utdbbi esetben egy akuszti-
kus fegyelmeztet& hangot (csérgé zaj) hoztak
létre. Ez segfti a vezetdt a latétér analizalasa
alatt, és emellett a sofér szamara érdemi infor-
mdciét is ad. A jérmdre vonatkozéd adatokat
ajarmiben lévé kilonbszs adatbuszrendsze-
rekb&| nyerik. Nemcsak tajékoztatast nydjt a
vezet6 felé, hanem segffiis azt, hogy jelezze a
jarm{ vezethetéségi képességét (fékrendszer,
kormanymd, villogds). A harmadik paraméter,
a kornyezeti érzékelds technolégiabdl szar-
mazik. Az autéban 1évé kamerdk, valamint a
radar ad informéciét a potencidlis akaddlyok-
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ol A kilonbszé bevitelek dltal megszerzeft
adatok a hossz- és keresztiranyd dinamika
kiszamitasat jelenti, és ez esetben nem a ko-
vetési magatartast jellemzi, vagy hogy milyen
teliesitményre képes a vezetd. A kilénbdzé
modellekbdl  szarmazd  eredményekbsl a
rendszer képes kivélasztani oz akiudlis fel-
adatof; akér egy hangijelzés utén a rendszer
képes az automatikus ledllitasra is.

c) ESP

Egy masik lehetéség, hogy tovabb néveljok
az akiiv biztonségot, egy Gjabb fejlesztés,
ami az elekironikus stabilitassegité program
(ESP). Négy kanyarodési lehetéséget mutat
a 3. ébra. Az els6 és a mésodik dbran latha-
16, hogy a jarmi 70 km/h-s sebességgel ha-
lad a kanyarodés alat, illetve, hogy hogyan
viselkedik az ESP nélkil, illetve ESP-vel. Az
elsé &bran az ESP-rendszert nélkilszé jarmd
elvesziti a stabilitdsat, mig a masodik abran
léve nem, hiszen az ESP-vel ellatott jarmd sta-

5. ébra
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bilizalt allapotban van. A harmadik abran
mar nagyobb sebességgel halad a jarm,
pontosan 100 km/h-val. ltt mar az ESP-vel
valo ellétas sem segit, mert a fékezés hatd-
séra a jarmy elvesziti a stabilitasat. Az elé-
rejelzé asszisztens rendszer képes elkerulni
ezt a helyzetet, hisz a navigacios rendszer
segitségével felismeri a pontos adatokat, és
a rendszer beavatkozésa soran annyival
csokkenti a jarmi sebességét, hogy annak
stabilitasa megmaradion.

d) Automatikus vészfékrendszer

Abban azesetben, ha abaleset mar elkeriilhe-
tetlen, akkor az automatikus vészfékrendszer
annyira lecsskkenti a jarm{ sebességét, hogy
az Utkézési hatasok minimalisak legyenek (4.
dbra). Abban az esetben, ha a kérnyezeti ér-
zékel6 felismeri a jarma elétti akaddlyt, akkor
a kétvirtualis vonal, A és B kézott dél el, hogy
a rendszer milyen megolddst valaszt. Az A
vonal azt a tévolsagot jelenti, amelynél a jar-
mének pontosan meg kell kezdeni a vészledl-
last. A B vonal azt a tavolsagot jelenti, amikor
a jérmd mér csak félreranthatd”, hiszen nem
all akkora tavolség rendelkezésére, ami alaft
egyébként meg tudna dllini. Ha egyik mané-
vert sem végzi el a vezetd, akkor az Utkézés
mar bizfosan elkerilhetetlen. Az Utkézés utan
az automatikus vészfékrendszer kezdeménye-

autdiechnika 201012

zésére bekapcsol az elakaddsjelz8, hogy a
vezetd reakcidideje is minimdlisra csokken-
jen.

e) Pre Safe

Balesetek elkerilése az el6zdkben targyalr
passziv biztonsagi rendszerekkel nem meg-
valésithatd. Ennek az oka, hogy ezek a rend-
szerek visszafordithatatlanul cselekednek, igy
csak egyszer haszndlhatéak. A legzsakok és
a pirotechnikai &vfesziték csak akkor lépnek
mikodésbe, ha a szenzorok mar érzékeliék
a becsapédést. Ezeknek o rendszereknek a
haszndlhatoségéhoz  szikség van néhany
milliszekundumra {Daimler Chrysler]). A piro-
technikai rendszerek hatranya, hogy csak
akkor hatdsosak, ha a baleset mér bekdvet-
kezeft. Az infelligens rendszereknek megvan
az az elénye, hogy mar akkor akfivélodnak,
amikor a vészhelyzetet érzékelik. Kulonboze
vészhelyzetek, kilénbézé biztonsagi rendsze-
rek élesitését kévetelk meg: vészfékrdsegitd
rendszer, ESP vagy akér az ALS. Tovabbd
akfivdlia az évleszité rendszert, az ablakokat
felhizza, az tléstamlat fuiggéleges helyzetbe
dlliia és az elsé tlések vlstamlajat megeme-
li (5. ¢bra). Ezek az intézkedések biztositiak,
hogy baleset esetén az utas ne csiszhasson
4t a biztonsagi év alatt, és felvegye az opti-
mdlis védelmi poziciot. Az utas igy a baleset
beksvetkezésének pillanatdban teljes védel-
met élvez. Abban az esetben, ha a balesetet
elkeriltuk, akkor a rendszer mindent visszadllit
az eredefi pozicidba.

Comfort-DAS

A piacon tbbféle rendszer van forgalomban,
amik segitik a vezetét a feladatanak minél
pontosabb  végrehajtdsdban. Ha visszané-
zink a tériénelemben, akkor kidertl, hogy a
Comfort-DAS rendszerek egyidések az auto-
mobil felfedezésével. Szamos példa van erre:
elégyuitas, inditomotor, az ablakiéré, iranyjel-
z6k. Az utdbbi években példaul o dinamikus
navigdciés berendezések, ,akiv’ tfempoma-
tok, ACC, csatlakoztak ehhez a listéhoz.

a) Head UP Display

A Head Up Display elésegfti a vezetési kom-
fort névelését. A fontos informécidkat, példaul
sebesség, navigacios informdciok, vészin-
formaciok, kertlnek kivetitésre a szélvédére,
a vezetd latomezejébe (6. dbra). Az a be-
nyomdsa a soférek, hogy az informaciok
a motorhdztets felett lebegnek, igy a Head
Up Dislpayra valé koncentralas megszinik,
hiszen a jarmivezetd le se veszi a szemét
a forgalmi szituaciérdl. Igy nem csak a kom-
fortérzet névekedik, hanem a biztonsdg is

(BMW-csoport).

b) Stop & Go

Lényeges elérelépés kovetkezett be az elmult
években a vezetési komfortterén, a nemrég be-
mutatott akiiv kévetd fempomat az ,ACC". Ra-
dar vagy lézer miszer a jarmi elejébe épitve
érzékeli az elétte haladd objekium és a kézte
lévé tavolsagot, majd ugy szabdlyozza a jar-
mU sebességét, hogy konsfans tévolsagbdl ké-
vesse az elétte haladét. Ebben a forméban ez
a vezérlés csak 30 km/h folstt dll rendelkezés-
re. Napjainkban folyamatban van az alacsony
sebességtartomanyokra valé kifejlesztés, oz
Ugynevezett ,ACC Stop & Go". Funkciond-
lis biztonsag kedvéért, a vezérldegység a
szenzorba van épitve, kilénbszds buszokon
kommunikél a kilenbéze jarmiegységekkel.
Emellett a kézponti vezérldegység és a vizua-
lis megjelenitéegységek az utastérben vannak
telepitve, tulajdonképpen a motorelekironika
hajiia végre a sebesség novelését. Abban az
esetben, ha a motorfék nem lenne elegendé a
sebesség csokkentésére, akkor belép a prog-
ramba az okiiv fékrendszer is. A vezérlérend-
szer lassitési képességét 3 m/s? értékben kont-
rollaligk. Ha ez a lassités nem lenne elegend,
akkor a rendszer figyelmezteti a jarmivezetét
a beavatkozas szikségszeriségére.

8. dbra

c) Parkoldsi asszisztens

A parkoldsi rendszereknél elérehaladdst
ielent az ulirahang alapu parkolési asszisz-
tens. Ennek a haszndlataval manéverezni a
parkolohelyre nagyon kényelmes. Amiota a
parkolérendszer irdnyitia a j@rmévet a parko-
[6helyre, azéta a jarmivezets elengedheti a
kormanyt, és intenziven koncentrélhat a gyor-
sitasra, fekezésre. Igy a figyelmét a korilste
lévs kamyezet biztonsaga felé iranyithatja
és kontrollélhatia folyamatosan a jarmivet
(7. d&bral. A szenzor elézetesen kiszamolja,
hogy a parkoléhely elég nagy-e. Amikor el-
halad a jarmd a parkoldhely mellett, akkor a
szenzor felméri a parkolé jelzés eleje-vége
tavolsagot és a parkolohely szélességét is.
Ha a parkoldhely kielégits, akkor a vezets-
nek nincs mas dolga, mint aktivalni a parko-
l¢asszisztenst, hatramenetbe kapcsolni és



gyorsitani. Amint a parkoldsitavolsag-vezér
lés megadia a jelet, hogy a jarmivet nem
lehet kézelebb iranyitani a magétte lévohsz,
a jarmivezeté szokdsosan megallitia az au-
tot. A parkoléasszisztens rendszer irényitja @
kormanyt és az elsé kerekeket az optimdlis
Gfton, amint hatramenetbe kapcsolt a jarma-
vezeld, a rendszer pontosan a parkolédhely
kézepére iranyitia az autét (Volkswagen

AG).

Gazdasdgos - DAS

a) Aktiv gézpeddl

A kémyezetkiméld tzemmod gyakran egyitt
iér a gazdasagos izemmel is. Klasszikus rep-
rezenténsa ennek a kategérianak az automa-
fa valié a tempomattal egyitt. Ezek a rendsze-
rek emelik a komfortot, mert a jarmivezetének
nem kell véltania, az alkalmazkods elektro-
nika pedig minden moksdési szituacicban a
legjobb fokozatban farfja a j@rmivet, ezzel az
izemanyag-fogyaszidst is alacsony szinten
tudja tarfani.

Az akiiv gazpeddl haszndlatéval, vezetés ve-
zefékkel” rendszerrel visszajelzést tud kildeni
a jarmOvezetének az idedlis gazpedalallasrol

(8. &bral.
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9. ébra

b) Navi-Matic

Az automata  sebességvdlick vezérlésére

vonatkozéan, a Navi-Mdtic jellegzetes inno-

vaciot jelent a t6bb rendszert dsszekapesold
vezérlések kazott. Ellentétben a hagyomanyos
sebességvdlio automatikaval, adatokat fogad

a navigdcids rendszerté| és kivalasziia a meg-

felels valtasi madszert, igy a véltds nemesak
a vezefd akaratéidl figg, hanem az Gipdlya
vonalvezetésété| is. Az eredmény egy még
komfortosabb és gazdasagosabb vezetési sti-
lus, ami ¢ltal a kapesolasi gyakorisagok jelleg-
zetesen lecsdkkennek, ezt a 9. dbra mutatia.
Dr. OLAH Ferenc
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