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OPRACOWANIE SYSTEMU OSTRZEGAJACEGO KIEROWCE PRZED ZDERZENIEM
1. Cel i zakres pracy L PRZESZKODA

Celem pracy byto opracowanie wtasnego systemu ostrzegajgcego kierowce przed zderzeniem
Z przeszkodg, bazujgc na opracowanych juz modelach oraz rozwigzaniach stosowanych seryjnie SYSTEM OSTRZEGANIA PRZED ZDERZENIEM Z PRZESZKODA
W pojazach samochodowych.
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Zakres pracy obejmowat: RZESZKODA
iani - i i i OSTRZEZENIE ALGORYTM
. p(rjzedsta_nmenle {systemow stosowanych w pojazdach do ostrzegania kierowcy przed STRZEZENTE \g B ostrzpcania [P CEUNK |
zderzeniem czotowym
Z przeszkodg (FCW),
- opracowanie koncepcji wtasnego systemu ostrzegania, f
- przeprowadzenie analizy mozliwosci zakupu i kosztow zakupu elementow systemu na rynku polskim, ‘
- opis budowy | dziatanie zaproponowanego systemu ostrzegania, DANE POJAZDU
- przedstawienie scenariuszy testowych oraz metody testowej wybranego systemu ostrzegania, Blokowy schemat dziatania systemu

- weryfikacje dziatania systemu w srodowisku symulacyjnym V-SIM 5.0.

2. Klasyfikacja systemow FCW

Analizowane systemy podzielono ze wzgledu na:

- budowe (rodzaj i iloS¢ czujnikow),

- metode dziatania (algorytm ostrzegania: oparty na percepciji oraz opraty na kinematyce),
- funkcjonalnosc¢ (z ostrzezeniami, zintegrowane z AEB). | K‘ . |
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- system bedzie korzystat z algorytmu opartego na kinematyce, Przykladowe rozmieszczenie czujnikow | Zkies widoczosei
W samochodzie Dzialanie w zlej pogodzie .
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3. Koncepcja wlasnego systemu f”f”;l;“ ® : = :
Podczas proje.ktowania systemu przyjeto., ze: Wylkeywanic keztalto ® © o o
- system bedzie przeznaczony do montazu w samochodach osobowych, Sledzeniepasamcn @ @ @ @
O O

O O

O ©

- kierowca bedzie posiadat mozliwos¢ wyboru stanu nawierzchni asfaltowej (mokra/sucha),
- gtdbwne zadanie systemu: ostrzeganie kierowcy w sytuacjach niebezpiecznych,
aby zapomiec zderzeniu z przeszkodg lub zminimalizowac jego skutki.
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Porownanie wiasciwosci czujnikow

4. Budowa systemu - dobér elementow

Do zbudowania systemu dobrano elemeny, ktorych koszt zakupu wyniést 2020 PLN. System skiadat sie z: zestawu
ewaluacyjnego AWR1843BOOST opartego na radarze AWR1843 z obudowa, modutu Arduino Uno Rev3 z obudowag,
wyswietlacza LCD, przetgcznikow, gtosnika, zestawu przewodow.

5. Zalozenia i scenariusze testowe

- pojazd SV (badany) bedzie zawsze hamowat z maksymalng wartoscig opoznienia,

- opo6znienia hamowania pojazdow SV i LV (poprzedzajacy) bedg jednakowe (scenariusz Ill),
- czas reakcji kierowcy SV: trk = 0,8 s,

- czas uruchamiania uktadu hamulcowego i narastania sity hamowania SV:tu =0,3 s,
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- czas zwtoki systemu pomiarowego: trs = 0,1 s.
Scenariusz I: samochod SV porusza sie z predkoscig Vsv i zbliza sie do stojgcego samochodu LV.
Scenariusz ll: samochdd SV porusza sie z ustalong predkosciag Vsv i zbliza sie do samochodu LV ‘ Q ’
poruszajgcego sie ze statg predkoscig VLV mniejszg od predkosci Vsv. )

Scenariusz lll: samochod SV porusza sie ze statg predkoscig Vsv i zbliza sie do samochodu LV
poruszajgcego sie z predkoscig VLv, ktory nagle rozpoczyna gwattowne hamowanie. Elementy dobrane do budowy systemu

6. Podsumowanie

Projektowany system ostrzegania zadziatat zawsze poprawnie w przypadku, gdy okreslone wartosci w warunkach rzeczywistych bedg takie same jak te, ktore
zaktada system. WartosC odlegtosci przebyte] podczas czasu trs okazuje sie niewystarczajgca dla sytuacji, w ktorych kierowca btednie zatozy wspotczynnik
przyczepnosci lub czas jego reakcji okaze sie byC wyzszy niz zatozony. W takich przypadkach niezbedne okazuje sie oszacowanie dodatkowego marginesu
bezpieczenstwa Smb.

Oszacowanie wartosci Smb, ktora stanowitaby kompromis miedzy skutecznoscig dziatania systemu przy jednoczesnym braku ucigzliwosci dla kierowcy jest
skomplikowane i wymaga przeprowadzenia szeregu prob i badan. W dalszych badaniach nalezatoby rozpatrzeC uzaleznienie wartosci Smb nie tylko od
predkosci pojazdu SV ale rowniez od, np. wspotczynnika przyczepnosci J.

Prawidtowe dziatanie systemu uzaleznione jest w gidwnej mierze od kierowcy. Btedne oszacowanie stanu nawierzchni drogi doprowadza do btednego
oszacowania odlegtosci poczatku ostrzegania i system generuje komunikat zbyt pézno, a to przyczynia sie do wystgpienia zderzenia. Wazne jest, aby kierowca
niezaleznie od systemu utrzymywat czujnosc i odpowiednio reagowat na sytuacje na drodze. System powinien byc¢ traktowany jako pomocnicze narzedzie,

a nie jako substytut zdrowego rozsgdku i odpowiedzialnego prowadzenia pojazdu.
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