Radar segitségével mikadd asszisztens

rendszerek

A radarok mikrohulldmokon sugdroznak, ezért ez az egyik legbiztonsdgosabban alkalmazhat6 szenzor, amely
rossz iddjdrdsi viszonyok esetén is képes biztonsdgosan mékadni, mig a vided- és ultrahangos készilékek nem,

A radartechnika egyre inkabb dthatia a
kézlekedés egész teriletét, de leginkdbb
az autéiparban né egyre nagyobb mér
tékben a szerepe. Napjainkban az auté-
gydrték a tévoli objektumok felismerését
radarrendszerek beépitésével teszik leheté-
vé, igy az akaddlyok felismerése, a kaveté-
si tavolsag biztonségos szinten tartdsa, a
sévvalidsok biztonsagossa tétele valik lehe-
t6vé. A vezetdt segité rendszerek egyrészt
az emberi érzékelés javitdsdval, masrészt
a vezetéssel jaré feladatok atvallaldsaval
teszik biztonsagosabba a vezetést. A témo-
gaté rendszerek a jarmi vezetésébe vald
beavatkozasuk szerint figyelmeztets,/1ajé-
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koztato és autondm miksdésd rendszerek
lehemek. A vezetd tevékenysége szempont-
iébdl az elsd csoportba sorolt rendszerek
kozos jellemzsje, hogy informacisikkal a
vezetét dsztonzik beavatkozdsra, a mdso-
dik csoportba soroltak pedig kszvetlendl
befolydsoligk a jarmi viselkedését a motor-
nyomaték vdltoztatdsdaval, szikség esetén
a fékrendszerbe valé beavatkozassal, a ve-
zeté akaratlagos cselekedetei nélkil.

Keresztez8dési itkdzésjelzd

A keresztezédési iitkdzésielzé rendszer
a kozdti infrastrukiurdlis elemekkel egyutt-

vagy csak bizonytalanul alkalmazhatdak, holott ekkor lenne rdjuk a legnagyobb szikség.

moksdve, valamint felhaszndlva a jarmg
fedélzeti radarjait, felméri a csoméponton
athaladé t6bbi jarmd varhatd haladasi irg-
nydt és sebességét, és riaszt egy esetleges
itkozés kialakulasanak veszélyekor. llyen
esetekben szikség esetén a gépjarmi ha-
ladasi iranydanak és sebességének valtozta-
tasaval elkerili a baleset beksvetkeztét.

Utkdzés eldtti érzékelés (Pre-crash)

A Pre-crash rendszer arra az elvre épil,
hogy egy esetleges baleset észlelése és
beksvetkezése kozti idét a passziv bizton-
ségtechnikai eszkdzsk nem tudjak kihasz-
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nélni, mivel csak a baleset megtériénte
utén lépnek mikédésbe. Ezzel szemben a
kornyezetérzékeld rendszerekkel felszerelt
jarmivek képesek elére jelezni egy lehet-
séges Utkdzés beksvetkezését. llyen ese-
tekben a Pre-crash rendszer felkészil az
Utkézésre, megfesziti az &veket, készen-
létbe helyezi a fékeket, amely azt jelent,
hogy a fékbetéteket kozeliti a fékidrcsa-
hoz, igy fékezés esetén révidebb idé alaft
kiolakul a fékhatas, figyelmeztets jelzést
kild a vezetd részére a veszélyhelyzet-
rél. Ha mégis sikeril a balesetet elkerilni,
mindent visszadllit az eredeti dllopotba,
ha pedig bekévetkezik a baleset, értékes
mdésodperceket nyernek az utasok. Egyes
rendszerek képesek beavatkozni a jarm¢
irényftaséba, amikor az Utkézést mar nem
lehet elkerilni, automatikusan miksdésbe
hozzdak a fékeket, csdkkentve igy a becsa-
podds sebességét.

Stop and Go
A Stop and Go-rendszer az ACC-rendszer

tovébbfejlesztésébsl jstt létre, f& funkcisja,
hogy fenntartsa az elsl 1évé jarmtig mért

—

A tikérbe épitett jelz8fény villogni kezd,
ha a jarméviink holtterében egy masik
j@rm{ tartézkodik

figyelés
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tavolsagot a szabdlyzészervek hasznala-
taval. Annak az adottsagnak a ksvetkez-
tében, hogy a jarmi teliesen megdllithato,
a Stop and Go funkcié tovabb néveli a se-
bességtartd funkcid felhaszndlhatésagat
azdltal, hogy varosi forgalomban a zsufolt
utakon is hasznalhaté. A fé kilsnbség a
mai hasznalt ACC-rendszerekhez képest
az, hogy a Stop and Go-rendszer ké-
pes a jarmivet teliesen megdllitani, majd
amennyiben az elétte 1évé jarmi tovébb-
halad, felgyorsitani.
A telies megallés
utdni  gyorsitéshoz
azonban a vezetd
beavatkozdsdra s
szitkség van. Igy a
jarmd  csak  bizto-
san akkor indulhat
el, ha a kérnyezé
forgalmi rend tarts-
san helyredllt. Mi-
vel kévetelmény a
kis  hatétavolsagu
észlelés és a révid
reakcioids, a rend-
szerhez néhany faj-
ta kis hatétavolsagu
érzékeldre is szik-
sége van. A rend-
szemek képesnek kell lennie megallitani
a jérmivet, ha az elétte halado teliesen
lefékezi jarmavét, valamint kezelni azokat
a helyzeteket, amikor hirtelen bevagnak a
jarma elé.

Holttérfigyeld és savvaltast segitd
rendszer

A holttérfigyeld berendezés segiti a veze-
16t a savvalidsok biztonsagos végrehajta-
sdban. Radarszenzorok segitségével nem
csupdn a holtteret figyeli, hanem oz auté

mégott 50 méteres kdrzetben nagy sebes-
séggel, hirtelen feltiné jarmiveket is.
Amikor a rendszer egy masik jarmivet ész-
lel ezen a terileten beltl, akkor errél egy,
a kilsé visszapillanté tikérben felvilland
LED jelzsfény informadlia a vezetét, nehogy
bevagjon az érkez8 jarmi elé. Abban az
esetben, ha a vezets afigyelmezteté jelzés
ellenére mégis megprobdl sévot valtani, a
jarmd a fényjelzést kiegésziti egy hangijel-
zéssel is, nyomatékosabban felhivva ezzel
a sofér figyelmét a veszélyhelyzetre.

Ezek a rendszerek kézelradart vagy ult-
rahanggal miksds szenzorokat haszndl-
nak, a feligyelendé tavolsagtdl figgsen.
Az ilyen berendezések kalibraciot nem
igényelnek, mivel a beépitési kérnyezetik
és antenndjuk iranykarakterisztikdja meg-
hatarozza az érzékelési irdnyt és a belat-
haté tavolsagot. A szenzorok dltalaban a
jarm0 hatso 16kharits burkolata alatt keril-
nek elhelyezésre.

Parkoldst segitd rendszer

A parkoldst segité rendszer magdban fog-
lalia a parkolasi manéver megtervezését,
a parkoléhely nagysaganak vizsgalatat.
A parkoldssegité célia, hogy tamogatdst

A holttérfigyel8 rendszer éltal lefedett teriilet

nydjtson a jarm{ vezetéjének a parkold-
si manéver sordn. Ez tsbbféleképpen is
megvaldsithaté. A legegyszertbb az op-
tikai vagy akusztikus dton szolgdltatott in-
formacié, amennyiben akaddly taldlhaté
a gépjarmy elétt vagy mégott. Az egyik
lehetésége, hogy a rendszer kilonb&zé
frekvencigju hangjelzést kild a vezeté-
nek attol fuiggéen, hogy az akaddly mi-
lyen t&volsagra van. Egy mésik lehetséges
megoldds a kilénbézé szineket hasznals
optikai kijelzé. Ezen a szinten a jarm{ ve-
zetdjének egyedil kell eldéntenie, hogy
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Az Audi éltal alkalmazott sdvvdltést segitd asszisztens éltal
Jlatott” teriilet. Amikor ezen terileten belil egy mésik jarmé
tartézkodik és a sofdr jelzi savvdltasi szandékat, a rendszer
figyelmeztetd jelzést kiild

a kivant parkoldhely megfelel-e a jarmo-
nek és a tervezett parkoldsi manévernek.
A kovetkezé szinten a rendszer feladata,
hogy informaci¢kat szolgdltasson a par-
kolohelyrsl, megfelelé méreti-e a jarmd
szédmara. A legmagasabb szinten a rend-
szer 6nmaga végzi a parkoldst. A sofér-
nek csak be kell kapcsolnia a rendszert és
jeleznie a parkoldsi szandékot az irany-
ielz8 hasznalataval. llyenkor a rendszer a
radarszenzorok segftségével feltérképezi
a lehetséges helyeket, és ha megfelel&t
talal, értesiti a vezetét. Ezutan megtervezi
a szikséges mandvereket, a kormanyel-
forditas és a szikséges haladasi tavolsd-
gok mértékét. Automata sebességvalioval
szerelt jarmOveknél csak a megfelelé se-
bességfokozatot kell kivalasztanunk és a
rendszer automatikusan beparkol a kivé-
lasztott helyre, a soférnek mindéssze any-
nyi feladata van, hogy a manéver végén
lefekezze a jarmivet.

Adaptiv kévetési tavolsag tartds

(ACC)

Az adaptiv sebességszabalyozé a hagyo-
mdnyos sebességszabdlyozs berendezés
tovdbbfejlesztett valtozata. Az automati-
ka nemcsak a sebességet tartja, hanem
az eléttink haladd autéhoz mért, elére
bedllitott kévetési tavolsagot is. Miksdé-
se bizfonsdgi szempontokbdl behatarolt,
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minimalis mgksdési
sebesség Stop and
Go funkci¢ nelkul
30 km/h, maximdlis
mikodési sebesség
180 km/h, maxima-
lis lassito képesség
4 m/s%. A rendszer
specidlis  radaros
érzékeldvel meéri a
jarm@ és az elétte
halad¢ kézti tavol-
ségot.

Amennyiben a fd-
volsag  tulségosan
lecsokken, a rend-
szer elészér finom
gdzvisszavétellel
csokkenti a sebes-
séget, majd ha ez
nem elegendd, ak-
kor automatikus fékezést valt ki, mégpedig
a jarmd maximdlis lassulésanak mintegy
40%-aig. Amikor ismét szabad az f, az
auté gyorsitani kezd és adaptiv sebesség-
szabdlyozsja segitségével felgyorsit az
eredetileg bedllitott sebességre. Ameny-
nyiben a fékezési folyamatban a beren-
dezés d&lial kifejtett maximalis lassulas nem
elegends, azaz a jarmd nekivtkézne az
elétte haladd masik jarminek, a rendszer
azonnal akusztikus jelzés kuld, igy figyel-
meztetve a vezetdt, hogy fékezzen.

A sofér négy elére definidlt program kozil
valaszthat. Az 1. fokozat kis tévolsagot tart
az eléttink haladé jarmohéz, ezdlal in-
tenziv lassulast és gyorsulast produkdl. Az
Gttest szabaddda vélasakor révid idé alatt
gyorsitfel a bedllitott haladési sebességre.
A 2. és 3. tavolsagbeallitassal tempdsan
tarthatjuk a lépést az eléttink haladoval.
A 4. fokozat autépdlydkon hasznos, ilyen-
kor a rendszer nagyobb kévetési tavolsa-
got tart az elsl
haladd mégétt.
Az ACC nem
reagdl dllé aka-
ddlyokra, szem-
bejsvé jarmivek-
re, és bizfonsdgi
Bekapcsolt ACC-nél a fedélzeti szamité-

gép kijelz8jén az itt |athaté ikon jelenik
meg. (2. kivetési tavolség fokozattal)
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nem
hasznalni rossz
idéjarasi kéril-
mények k&zstt.
A rendszer
nem veszi el a
feleldsséget a
jarm0 vezetdijé-
161, ezért a sebesség és a kdvetési tavolsag
figyelemmel kiséréséért bekapcsolt adap-
fiv sebességszabdlyozé esetén is a jarmi-
vezeté a felelds. A rendszer dllapotarsl a
mUszerfalon talalhaté kijelzérél kapunk in-
formaciot.
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Az ACC nagy segitség a vezetdnek
példaul autépdlyan, egy lassan haladé
torlédés esetén. llyenkor a rendszer
automatikusan kéveti az el8ttink haladé
jGrmGvet, mentesitve ezzel a sof8rt az al-
landé egymds utani fékezés és gyorsitas
monoton folyamatatél

Aképen lathatd, hogy a bedllitott sebesség
130 km/h. Azonban mivel a rendszer egy
masik, eléttink lassabban haladé jarmavet
érzékelt (108 km/h), ezért a szamitdégép
altal vezérelt asszisztens csdkkentefte a se-
bességet, és az elére beprogramozott 130
km/h helyett a bedllitott 3. tavolsagfokozat
kerilt akfivalasra. Igy nem a sebesség a
donté paraméter, hanem a két jarma kézott
mért tavolség. Amikor szabaddd valik az
0, az autét dbrdzold kis ikon elalszik, és
a jarmG automatikusan felgyorsit a beallitott
sebességre.

TeLekEsI TiBOR
Karambolos javitds vagy egyéb szerkezet-
bontés utén, ha az érinti a radaregység
felfogatdsdt, a radaregységet vjra kell tg-
jolni. Ezzel a mivelettel a ,lI&témez8” név-
leges helyzetét dllitiuk be. Lapunk oldaldn
,radar-ujratdjoldsi” sorozatunk elsé cikkét
kezoljuk.

www.autoszerszam.hu ——
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.minden, amire a szakmanak sziiksége lehet.



