Voza€ — najslabija karika ili najbolji kontroler?

o Vozaé je jedinstven “kontroler”
vozila,

(1] . e .
a 97 A) svih saobracajnih nesereca
uzrokuje vozac,

Vozac je i pored toga naj bOlji “kontroler”
vozila,

o . . o . .
40 %o nesreca mogu biti sprecene sistemima
koji upozoravaju vozaca,

60 % nesreca mogu biti sprecene sistemima
koji kontroliSu rad vozila tj. njegovih
podistema.

Sistemi na vozilu koji pomaZu vozacu mogu biti podeljeni na:

Q Sistemi koji obezbedjuju informacije vozacu u toku normalne voznje,

Q Sistemi koji upozoravaju vozaca kada se verovatnoca nastanka udesa povecava,

Q Sistemi koji aktivno pomaZu vozacu da izbegne sudar,

Q Sistemi koji autonomno deluju neposredno pre, tokom i posle sudara.

Aktivnosti proizvodaca u cilju poveéanja bezbednosti vozila:

Faza 1 Povecanje aktivne bezbednosti (ko¢ni sistem, ABS, sistemi za kontrolu stabilnosti
vozila, ...)

Faza 2 Povecanje pasivne bezbednosti (sigurnosni pojasevi, vazdusni jastuci, ...)

Faza 3 Povecanje verovatnoce da vozac ne doce u kriticnu situaciju koja bi mogla dovesti

do udesa (vidno polje vozaca, brisaci vetrobranskog stakla, pneumatici, sistemi za
obavestavanje 1 upozoravanje ...)

Faza 4 Aktivno izbegavanje udesa i ostvarivanje najve¢e moguce zastite vozaca i putnika
ukoliko do saobracajne nesre¢e dode

Ukljucenje elektronski upravljanih sistema na vozilu ima za cilj poboljSanja njihovih performansi
u ,interakciji vozac-vozilo-okolina® na mnogo kvalitetniji i brzi nacin u odnosu na moguénosti
vozaca-Coveka.
Napomena: Limitiran kontakt pneumatika i tla (grani¢ne performanse) predstavljaju
ogranicenja prirode u smislu fizike distribucija opterecenja, koja nije moguce prevazici.



ABS - Sistem protiv blokiranja to¢kova pri ko¢enju

Osnovni cilj uklju¢enja ABS-a: Obezbediti vozacu da se na_svakoj podlozi Sto efikasnije
zaustavi, sprecavajuéi proklizavanje tockova 1 obezbeduju¢i upravljivost nad vozilom
(zadrzavanje prostora za distribuciju i bocne sile u kontaktu pneumatika i tla; elipsa prianjanja).

Bez ovog sistema naglo-pani¢no koCenje u krivini i/ili pri izbegavanju prepreke zasigurno
vodi vozilo u nesre¢u zbog:

e Smanjenih vrednosti prianjanja pneumatika i tla u uslovima translatornog klizanja

e Gubitka moguénosti distribucije bo¢ne (upravljajuce/stabilizirajuce) sile.

ABS se_aktivira u trenutku kada centralna racunska jedinica identifikuje da se jedan ili vise
tockova okre¢e manjom ugaonom brzinom od drugih (vrednost ugaonog usporenja tocka
izrazena), odnosno kada se utvrdi da bi u nastavku kocenja moglo da dode do njihove blokade i
proklizavanja (translatornog klizanja).

U takvim okolnostima ABS, bez uticaja vozaca, popusSta-smanjuje pritisak aktiviranja kocnica.
Popustanje se dogada upravo na granic¢nim vrednostima proklizavanja tockova. Prakti¢no, pre
nego $to nastane situacija translatornog klizanja kocenje se oslabi, tako da se obezbedi kotrljanje
toCka, da bi se odmah nakon toga, kada pneumatik «prihvati adekvatno tlo» dosSlo da porasta
komande kocenja, ¢ime se klizanje pneumatika na konkretnoj podlozi zadrZava u zoni visokih
vrednosti koeficijenta prianjanja.




Osnovne komponente ABS-a su senzori za idenitifikaciju ugaone brzine tockova, centralna
racunska jedinica i hidraulicka kontrolna jedinica koja upravlja ventilima u instalaciji.

1-Ozubljeni venac

2-Senzor broja obrtaja tocka
3-Upravljacka jedinica (kontroler)
4-Elektrohidraulic¢ki ventil
5-Hidraulicki cilindar disk kocnice
6-Glavni ko¢ni cilindar
7-Komanda koc¢nice

8-Tocak
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Kada voza¢ koci, pritisak u hidrauli¢koj instalaciji se povecava, a u trenutku kada centralna
racunska jedinica utvrdi opasnost od proklizavanja, kocCni sistem (prenosni mehanizam) u vezgi
sa tim tockom se izoluje od komande vozaca, Cime se spreCava dalji porast pritiska a time 1 nivo
aktiviranja kocnice.

U slucajevima kada tocak nastavi i nadalje da se okrece sve sporije, priblizavajuci se granici
blokiranja (translatornog klizanja) ABS automatski popusSta-smanjuje pritisak aktiviranja
kocnice, ¢ime se smanjuje i sila kocenja.

Ova faza traje sve dok se uslovi kontakta pneumatika i tla na to¢ku ne vrate u zone manjih
klizanja, kada se ponovo omogucava (upravljanjem ventilima od strane centralne racunske
jedinice) porast pritiska u kocnici.



Prakti¢no, kada se utvrdi tendencija blokiranja to¢ka, na osnovu opadanja broja obrtanja
(ugaonog usporenja tocka), deluje se na aktuator-elektrohidrauli¢ni ventil, ¢ijim aktiviranjem se
reguliSe pritisak u kocionom vodu koji vodi do hidraulickog cilindra disk koc¢nice. Kada
elektrohidraulicki ventil preuzme upravljanje pritiskom u kocionom vodu, on istovremeno
zatvara dejstvo od glavnog kocionog cilindra, odnosno eliminiSe dejstvo vozafa na papucicu
kocnice. Kada se identifikuje porast broja obrtaja tocka (zbog smanjene sile kocenja), tada sistem
reaguje povecanjem pritiska u ko¢ionom vodu tj. povecanjem sile kocenja.

Popustanje i pritiskanje u kocnici se
dogada veoma brzo (¢ak i 25 puta

u_sekundi), ¢ime se obezbeduje
visoka efikasnost kocenja.

U situacijama «normalnog» kocenja, kada nema opasnosti od translatornog klizanja toc¢kova,
ovi ventili ne reaguju 1 pritisak, kao posledica dejstva vozaca na komandu kocnice se u celosti
prenosi do kocnice.

Opisani princip regulisanja sile koc¢enja se odnosi na jedan toc¢ak, na rad sistema zasnovan na
jednom senzoru 1 jednom aktuatoru (elektrohidraulicnom ventilu) u kocnom vodu. Kada je u

pitanju kompletno vozilo, postoje ragne Seme ugradnje ABS i razne strategije
regulisanja sile kocenja.

a) i b) najefikasnije i najskuplje (svaki
tocak poseban senzor i aktuator).
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Napomene:

e U situacijama kada se ABS aktivira, pojavljuje se vibriranje pedale-komande kocnice i
grub zvuk grebanja koc¢nica (posledica veoma brzog odvijanja procesa smanjenja i
povecanja pritiska u kocnici tocka koji je u opasnosti od proklizavanja).

e Netacna je tvrdanja da vozilo koje ima ABS karakterise kraéi zaustavni put.
Zaustavni put zavisi od pocetne brzine i iskoriS¢enog prianjanja kocenih tockova. Iskusan
vozaé (sa dovoljno prisebnosti i veStine u_kriticnim_situacijama) moZe ostvariti i kraci
gaustavni put u odnosu na vozilo bez ABS-a, pogotovo u uslovima dobrog prianjanja.

e Adekvatnija je konstatacija da ABS ne skracuje vel sprefava produZenje

zaustavnog puta kod «manje iskusnih» vozaca, pogotovo u uslovima smanjenog
prianjanja (klizavo tlo).
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Procenat novih automobila sa
fabricki ugradenim ABS-om




ASR — Kontrola proklizavanja pogonskih tockova

(anti slip regulation / traction control system — TCS)

Do proklizavanja tockova dolazi u slucajevima kada pogonska sila prekoraci raspoloZivu silu
prianjanja. Karakteristicni su slucajevi polaska vozila u uslovima niskih vrednosti prianjana
(sneg, led, ...). Kada pogonski to¢kovi proklizaju oni se okre¢u u mestu, a vozilo miruje (najcesce
jedan toCak prokliza, koji je u nepovoljnijim uslovima prianjanja - funkcija diferencijala).
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ASR konstantno prati ugaonu brzinu pogonskih tockova u toku kretanja vozila i u situacijama
kada jedan ili oba pogonska tocka (podrazumeva se klasicna formula vuce 4x2) pocnu da
proklizavaju stupa u dejstvo eliminiSu¢i izrazeno-preveliko ugaono klizanje (obrtanje «u
prazno).

Osnovna ideja je da se pomogne vozacu koji pri_startovanju doda suvise «gasa», pogotovo u
uslovima vlaznog i klizavog tla (sneg, led, ...). Takode, ASR ¢e kod izuzetno snaZnih automobila
(ili kod «normalnihy», ali u_uslovima smanjenog prianjanja) pomo¢i da se eliminiSe ugaono
proklizavanje pogonskih tockova, ¢ime se obezbeduju bolje vucéno dinamicke karakteristike
vozila.
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Prema razvijenim algoritmima sistem reaguje u vise razli¢itih situacija i to na nekoliko nacina,
odnosno uti¢e na nekoliko sistema:

Sistem za spreCavanje blokirnja tockova (ABS), aktiviranjem kocnica na pojedinim
pogonskim to¢kovima. ASR deluje na elektrohidraulicki — aktuator, izazivaju¢i preko
njega povecanje pritiska u hidraulickom vodu odredenog tocka. Time se uvodi kocni
moment primeren identifikovaom ugaonom ubrzanju tocka. Kada ugaona brzina, odnosno
ugaono ubrzanje tocka dodu u Zeljene vrednosti prestaje se sa prikoCivanjem.

Sistem za upravljanje-regulaciju rada motora (redukcija njegovog punjenja).

Sistem za upravljanje-regulaciju rada automatskog menjaca (ukoliko je vozilo njime
opremljeno).

Osnovne komponente:

1-Senzor brzine
2-Hidrauli¢ki modulator

3-Upravljacka jedinica

4-Elektronska regulacija
dovoda goriva

ASR sistem koristi neke od elemenata ABS sistema. Osnovu ¢ine senzori ugaone brzine
tockova na osnovu kojih centralna kontrolna jedinica identifikuje proklizavanje
pogonskih to¢kova.

ASR koristi 1 senzore i1 aktuatore drugih elektronskih sistema na vozilu, pri ¢emu sa
kontrolerima ovih sistema harmonizovano deluje.

Prakticno, pri naglom startu, ratunar ¢e prvo pokusati da smanji preterano ugaono klizanje
pogonskih to¢kova (identifikovano na osnovu njegove ugaone brzine, odnosno ubrzanja) kratkim
uzastopnim __aktiviranjem kocnice na potpuno analogan nacin kako i ABS koji eliminiSe

preterano translatorno klizanje ko€enih tockova.

U sluéaju da ovakva intervencija nije dovoljna, ASR ¢e pristupiti «guSenjuy
pogonskog agregata, smanjujuéi snagu koja se prenosi na pogonske tockove. Time se pri

odredenoj brzini kretanja smanjuje i pogonski moment, odnosno pogonska sila na pogonskim
tockovima, ¢ime se uslovi distribucije sila u kontaktu pneumatika i podloge prilagodavaju
realnom okruzenju u kome se kreée vozilo (karakteristikama tla).

NAPOMENE:

Ideja da ¢e se maksimalni efekti posti¢i ako se pri startovanju «stisne gas do kraja» je
pogresna. Vozilo ¢e brie startovati ukoliko iskusan i vest voza¢ doziranim gasom krene
bez proklizavanja.

Netacna je konstatacija da sa ASR sistemom pogonski tockovi nikada nece proklizati. Na
veoma klizavom tlu (pogotovo na ledu), do¢i ¢e do situacija kada toCkovi proklizaju, ali
ne onoliko nekonrolisano kao bez ASR sistema.

ASR moZe i odmodi vozacu pri kretanju u uslovima npr. dubokog snega (smanjeni uslovi
prianjanja, uz poveéane otpore kretanja), gde se zbog delovanja na punjenje motora

toliko smanji njegov broj obrtaja, da u takvim uslovima nema dovoljne pogonske sile za



pokretanje vozila. Odlika starijih ASR sitema (u pitanju problematika algoritma
upravljanja radom motora).

Za razliku od ABS sistema, Cije aktiviranje voza¢ oseca po trzanju, odnosno pulsiranju
komande ko¢nice, kod aktiviranja ASR sistema mema vidljivih promena na
komandama koje voza¢ moZe da oseti (izuzev «gusenja» motora u pojedinim
sluajevima, ili grubog zvuka «grebanja» kocnica). Svetlosni signal-lampica na
instrument tabli jedini indikator o aktiviranju ASR sistema (opomena vozacu da prilagodi
voznju okruzenju).



ELEKTRONSKA KONTROLA STABILNOSTI
ESP (Electronic Stability Program)
DSC (Dinamic Stability Control)
DSTC (Dinamic Stability Traction Control)

U toku kretanja prisutne su poremecajne sile-uticaji koji za posledicu imaju poremecajni moment
oko vertikalne ose vozila. Ovaj moment naruSava stabilnost kretanja vozila, tako Sto zaokrece
vozilo i izvodi ga iz Zeljenog pravca. Karakteristi¢ni primeri naruSavanja stabilnosti kretanja
su:

Proklizavanje jednog ili viSe pogonskih tockova,

Blokiranje jednog ili viSe tockova,

Znacajne razlike sila kocenja levog i1 desnog tocka iste osovine,

Dejstvo bo¢nog vetra,

Dejstvo centrifugalnog ubrzanja pri kretanju vozila u krivini (bo¢no klizanje usled
prebrzog ulaska u krivinu),

e Podupravljivost ili nadupravljivost, kao i preraspodela dinamickog optere¢enja tockova —
a time 1 raspoloZive sile prianjanja, u smislu konstruktivnih karakteristika vozila.

Osnovni zadatak: SpreCavanje naruSavanja stabilnosti kretanja vozila. Pogotovo
predstavlja pogodnost u uslovima smanjenog prianjanja (klizava podloga), kao i u uslovima brze-
nagle promene pravca kretanja. Posebno efikasan kod vozila za zadnjim pogonskim to¢kovima.

Princip funkcionisanja je baziran na konceptu objedinjavanja rada elektronskih sistema
automatskog upravljanja na vozilu kao $to su:

e ABS (sistem za sprecavanje blokiranja to¢kova)

e ASR/TCS (sistem za sprecavanje proklizavanja tockova)

e EDS (sistem za upravljanje kocenjem / blokiranjem diferencijala).

Nacin funkcionisanja ovih objedinjenih sistema ESP menja utoliko, §to kao znacajne informacije

za njihov rad uvodi:
e Ugaonu brzinu zakretanja vozila oko svoje vertikalne ose,
e Bocno ubrzanje vozila,
e Ugaono zakretanje tocka upravljaca (ugao upraviljanja).

Ove veli¢ine su od znacaja za identiﬁkaciju «tezine» gubitka stabilnosti vozila.

Upravljacka jedinica (kontroler) ESP sistema raspolaze informacijama od zna¢aja za ABS, ASR I
EDS (ugaono ubrzanje / usporenje tockova i pritisak u ko¢ionom vodu svakog tocka), ali i
informacijama od znacaja za stabilno kretanje vozila. ESP kontroler deluje harmonizovano sa
ABS, ASR i1 EDS kontrolerima, odnosno kontrolerima sa kojima su oni u vezi (upravljanje radom
motora i1 automatskog menjaca), koristeci aktuatore koji su na raspolaganju svakom od navedenih

kontrolera. U tom smislu ESP, u cilju odrzavanja stabilnosti kretanja vozila, ozZe da

preduzme sledece akcije:
e Regulaciju sile kocenja,
¢ Regulaciju vucne sile na pogonskim to¢kovima,
e Promenu stepena prenosa automatskog menjala.



Parametri kretanja - ===al

Kontrola ugla boénog klizanja i i
vijuganja

4]

Kontrola kljizanja

ESP stupa u funkciju kada vozilo po¢ne za se «zanosi». Pomocu senzora (pozicije volana, i
tockova, kao i brzine vozila, sistem utvrduje Zeljeni pravac kretanja. Takode, senzori prate

1.Davac brzine tockova

2.Davag pritiska ulja u ko¢nicama
3.Davac ugla tocka upravljaca
4.Davac «vijuganja»

5.Davac bo¢nog ubrzanja
6.Modulator pritiska
7.Upravljanje motorom

8.Senzor signala za ESP

«ponaSanje-kretanje» vozila mereéi ubrzanje u sva tri pravca i zakretanje oko vertikalne ose

(vijuganje) na osnovu cega se identifikuje smer i nacin «pomeranja» vozila. Kada ESP

kontroler registruje neslaganje izmedu pozicije vozila i pozicije upravljaca sistem se aktivira
bez VOlje vozaca. Sistem pocinje da pojedinano poveéava pritisak u ko¢noj instalaciji i
koc¢i jednim ili viSe tockova sa odredene strane vozila (zavisno u koju stranu se Zeli usmeriti
vozilo), kako bi se neutralisalo moguée zanosenje. Ukoliko to nije dovoljno, sistem elektronski
oduzima «gas», kako bi smanjio pogonsku silu, odnosno brzinu kretanja, ¢ime se maksimizira
distribucija boc¢nih sila (Sto je presudno za uspostavljanje i odrzavanje stabilnosti i upravljivosti

Kriticni manevri sa i bez ESP-a

kretanja).

& Il

bez ESP-a sa ESP-om







Napomena:

e Netacna je tvrdnja da se vozilo sa ESP sistemom nikada ne zanosi i da moze da se vozi
brze u krivinama (limitirani efekti kontakta pneumatika i tla, pogotovo u uslovima
smanjenog prianjanja).

e Stalnim poboljSanjem na ESP i koriS¢enjem njegovih funkcija, odnosno moguénosti
pojedinacnog kocenja tockova kao osnove, razvijeno je vise sistema koji voznju ¢ine
lakSom 1 sigurnijom, kao §to su:

0 BAS (Brake Assist System) Pomoc¢ pri kocenju
0 HSA (Hill Start Assist) Pomo¢ pri kretanju na uzbrdici
0 HDC Kontrola silaska niz brdo



BAS (Brake Assist System) Pomo¢ pri kocCenju

U situacijama iznenadnog maksimalnog kocenja presudna stvar je obezbediti minimalni
zaustavni put vozila do iznenadne prepreke. Uticajni ¢inioci na duzinu zaustavnog puta su:

e Uslovi kontakta pneumatika i tla kao realna spoljna limitirija¢a okolnost,

e Blagovremena, brza i snazna reakcija vozaca na iznenadnu prepreku,

e Adekvatan i funkcionalan ko¢ni sistem (koji se podrazumeva).

Praksa pokazuje da je uticaj brze i snazne reakcije vozaca na iznenadnu prepreku znacajan jer
su karakteristi¢ni slede¢i slucajevi:

e Vecina vozaca, kako pri normalnim, tako i pri hitnim koc¢enjima, najpre pocinje sa blazim
pritiskanjem komande kocnice, da bi je, ukoliko «postane» potrebno pritisli jace;

e Pojedini vozaci u kriticnim situacijama nisu u stanju da u pravom trenutku obezbede
dovoljnu silu aktiviranja kocnice, ili prerano popustaju sa pritiskom, pre nego Sto se
vozilo sasvim zaustavilo;

e Neki vozaci nisu ni dovoljno snazni ni brzi da bi adekvatno reagovali u kriticnoj situaciji
(stariji ljudi sa velikim samopouzdanjem zbog mnogo godina provedenih za volanom, ali
uz oslabljene reflekse i smanjenu moguénost za snazno pritiskanje papuce koc¢nice),

e Pripadnice lepSeg-neznijeg pola Cesto objektivno nisu dovoljno snazne i/ili odlucne.

Princip rada: Pomocu senzora povezanog sa kocionom pedalom, sistem registruje kojom
brzinom se ona pokrece, odnosno kojom brzinom i silinom vozac¢ aktivira ko¢nice. Na osnovu
toga se identifikuju pani¢na kocenja, kada poseban pojaciva¢ stvara dodatni pritisak tecnosti u
hidraulickom kocionom prenosnom mehanizmu. Tada kociona te¢nost, pod pritiskom od 180
bara izlazi iz rezervoara (ili akomulatora pritiska) i dolazi u poseban deo glavnog koc¢ionog
cilindra. Time se obezbeduje dodatni pritisak 1 mnogo brze postize kocenje punom snagom, ¢ime
se ujedno i ranije aktivira ABS. Citav proces se odigrava vrlo brzo (za nekoliko milisekundi), a
zapocinje od trenutka kada vozac pritiska kocnicu.

Emergency braking assistance -
pomoé pri kocenju aktivira
se samo pri naglom
pritisku na

pedalu
kocnice



Mehanicki
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Napomena:
e Sa BAS vozilo bolje-efikasnije koce. Efikasnost proistice iz uStede vremena (sekunda
ili dve) dok vozac ne shvati da, ako je naglo poceo da koci u zelji da se §to pre zaustavi, to
treba da ucini snazno. Medutim, iskusan i poZzljiv vozac ¢e ostvariti iste rezultate sa i bez
njega. Sistem zapravo ima ulogu da u jednom od «hiljadu» sluCajeva nadomesti
neiskustvo i neodlu¢nost, nikako da pomaze pri svakom kocenju.

e Da bi se postigao pun efekat u smislu zaustavnog puta (odnosno gubitaka vremena u
pojedinim fazama kada nije maksimalno mogucée kocenje) sistem za pomo¢ pri kocenju
zadrzava maksimalni pritisak, koji ABS drzi aktivnim sve dok vozaC potpuno ne otpusti
pedalu koc¢nice.

e U situacijama kada se BAS aktivira ne dogada se niSta primetno, tim pre Sto se odmah
zatim aktivira i ABS, pa vozacu sve izgleda kao normalan sled dogadaja pri kocenju.




HSA (Hill Start Assist) Pomo¢ pri kretanju na uzbrdici

Pravilno «balansiranje» izmedu pedale gasa i komande spojnice moze biti problem (vracanje
vozila unazad, proklizavanje pogonskih to¢kova). HSA olakSava «hvatanje vage».

HSA prakti¢no ne zahteva od vozaca gotovo nikakvu intervenciju. Prilikom njegovog koris¢enja
se aktivira 1 elektronska kontrola stabilnosti (ESP) o ¢emu vozaca obavestava odgovarajuci
svetlosni indikator (lampica).

Nacin funkcionisanja je veoma jednostavan. Kada voza¢ premesti nogu sa papucice ko¢nice na

papucicu gasa, kocnica nastavlja da «drZi» jo§ odredeno vreme (0ko sekund i po), sto je
sasvim dovoljno da voza¢ «uhvati vagu» sa komandom glavne spojnice. Tako se vozilo pokrece
bez nezeljenog kretanja nazad. Osim u gradskim guzvama, ovaj sistem ima veliku primenu i u
terenskoj voznji, narocito na klizavim uzbrdicama.

HSA na savremenim vozilima nije 1 hardverski sistem, ve¢ predstavlja softversku nadgradnju
elektronskog programa stabilnosti i zasniva se na postojanju hardvera elektronske kontrole
stabilnosti (ESP).

Napomena:
e HSA ne sprecava proklizavanje toCkova. Medutim poSto savremena reSenja
podrazumevaju nadgradnju na ESP sistem, on ¢e preuzeti brigu o proklizavanju
pogonskih tockova.

e Uslovno je netacna tvrdnja da se HSA moze koristiti umesto ru¢ne kocnice prilikom
parkiranja vozila na uzbrdicama/nizbrdicama. U pitanju je sistem koji je namenjen
kratkotrajnom kocenju od najvise 1.5 sekundi. Ali HSA svakako olakSava aktivnosti-
posao oko malih pomeranja napred-nazad bez koriS¢enja ru¢ne kocnice.
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ACC (Active Cruise control) Aktivna kontrola krstarenja
(sistem za adaptivno upravljanje vozilom)

Osnovna funkcija se bazira na konvencionalnom sistemu kontrole brzine kretanja vozila, koji
obezbeduje zeljenu brzinu koju je odredio vozac. Medutim, ACC sistem moze prilagoditi brzinu
u zavisnosti od promene uslova u saobracaju promenom ubrzanja, usporenja, ili ko¢enjem. Ovaj
sistem odrZava rastojanje vozila u odnosu na vozilo koje se krece ispred njega, kao funkciju
putne brzine.

Najvaznija komponenta ACC sistema je senzor (radarski) koji meri rastojanje, relativnu brzinu
i relativni polozaj vozila ispred. Radarski senzor emituje tri zraka istovremeno za potrebe
merenja na frekfenciji od 77Ghz. Postavlja se na prednjoj strani vozila. Zraci reflektovani od
strane vozila ispred se analiziraju prema vremenu njihovog Sirenja i odnosu amplituda, 1 iz tih
faktora se definiSu rastojanje, relativna brzina i relativni polozaj. Sistem identifikuje vozila na
rastojanju do 120m ispred vozila.

Kontrola brzine zahteva elektronsku kontrolu snage motora. Takav sistem omogucava vozilu da
bude ubrzavano od Zeljene brzine ili, u slu¢aju pojave prepreke, usporavano pomoc¢u automatske
kontrole napajanja gorivom.

Usporenje koje se postize kontrolom napajanja gorivom cesto nije dovoljno efikasno za ACC
funkcionisanje bez Ceste potrebe za intervencijom vozaca. Ukljuc¢enje kocnog sistema predstavlja
podizanje performansi u ovom smislu. Medutim, ACC omoguéava samo «meke» kocne
intervencije. Naglo koCenje zbog iznenadne pojave prepreke (tj. kada vodece vozilo, koje se
sporo kreée, naglo promeni voznu traku) nije moguce.

ACC sistem obezbeduje vozatu minimalno slede¢e informacije:
¢ Indikacija zeljene brzine,
e Indikacija ukljuenog statusa,
e Indikacija Zeljenog vremenskog kaSnjenja koji je vozac izabrao,
e Indikacija statusa pracenja, koja informiSe vozaca da li sistem kontroliSe rastojanje od
ciljnog vozila ili ne.



Namena ACC sistema je da vozaca oslobodi stresova koji su vezani za «proste» zadatke kao $to
je odrzavanje brzine i voznja iza drugih vozila u saobracaju. Ovaj sistem pomaze da se poveca
sigurnost voznje, kao 1 da se vozac¢ osec¢a udobnije. Moze se ukljuciti samo za brzine vece od
30km/h, a primenjuje se za brzine do 180km/h.

Konstantna
brzina

Nema vozila

ACC sistem
detektuje vozilo

ACC sistem prati vozilo
ispred na bezbednom

Vozilo ispred menja
traku, a ACC
sistem ubrzava do

ispred

koje se krece sporije rastojanju

ranije zadate brzine
80 km/h

Zadata
brzina vozila

Zadata
brzina vozila

100 km/h 80 = 100 km/h

Napomena:

o Vozac ostaje potpuno odgovoran za upravljanje vozilom. Postavljene su jasne granice
izmedu zadataka za koje je odgovoran ACC i onih koji su odgovornost vozaca.
Sigurnosne funkcije, kao Sto su naglo kocenje i prinudno smanjenje rastojanja ne
spada u opis karakteristika sistema. Ove funkcije, zajedno sa izborom Zeljene brzine i
vremenskog raskoraka-kasSnjenja, su u iskljucivoj nadleznosti vozaca.

e ACC sistem se moze koristiti i u gradskim uslovima. Samo_uski i krivudavi putevi su
potencijalno _problematicni za ovaj sistem, pa se na njima ne preporucuje njegova
upotreba.

e Moze da funkcioniSe u svim vremenskim uslovima, ali se njegova primena ne
preporucuje u ekstremno lo§im vremenskim uslovima.

o Kretanje u «oStrijim» krivinama moze biti problem jer postoji moguénost da se
identifikuje vozilo iz suprotnog smera kao prepreka.

e Kupast oblik radarskog snopa ostavlja ne pokrivene zone neposredno ispred i u blizini
vozila. Zato ACC sistem ima veoma malo vremena da reaguje ukoliko se neko vozilo iz
susedne trake naglo prebacii ispred njega.




Aktivna bezbednost- Elementi za dalje unapredenje

Kako rad sistema koji pomazu vozacu
moze biti poboljSan koriSéenjem dodatnih
i preciznijih davac¢a?

e VozaC moze biti mnogo preciznije

informisan i  upozoren  selektivnim
prepoznavanjem veceg broja kritiCnih
situacija,

e Sistemi koji aktivno pomazu vozacu
tokom kritiCnih situacija moraju biti znatno
CeScCe i preciznije koriS¢eni (na primer,
aktiviranje BAS sistema (Brake
Assistance System) moze biti izvedeno
odmah po uocCavanju prepreke ispred
vozila od strane radara),

e Sistemi aktivne i pasivhe bezbednosti
mogu biti simulatano aktivirani u slu¢aju
kada je sudar neizbezan a radi zasStite
putnika kako bi se aktiviranjem kocCnica

smanjila kineticCka energija vozila pre
sudara a sistemi pasivne bezbednosti bili
spremni da zastite putnike prepoznajuci
intenzitet sudara.

Prostor za unapredjenje bezbednosti vozila se nalazi u mogucénosti

in tegraciie, formalno razdvojenih sistema aktivne i pasivne bezbednosti!

Primer objedinjavanja

Aktivne bezbednosti
(Kontrole krstarenja,
ABS sistema, i sistema
pomoci pri kocenju),

Pasivne bezbednosti
(u smislu sistema
pripreme vozila za
nizbeZni sudar).

Elektricni krovni otvor se zatvara uko-
liko sistem zakljuéi da postoji realna
opasnost da se vozilo prevrne.

Nasloni na zadnjoj klupi se posta-
vljaju u poloZaj za sudar.

Nasloni sedista se postavijaju

s Zadnji nasloni za glavu se podiZu.
u poloZaj za udar.

Bocni jastuci za
podupiranje na

zadnjoj klupi se
naduvavaju.

Boéni prozori
se zatvaraju.

Vozacev i suvoza-

¢ev pojas za vezi-
: vanje se dodatno

Ukoliko je udaljenost do vozila ispred | zateZu.

previse mala, radarski sistem $alje upo-

zorenje. Sistem napredne pomoéi pri

kocenju uz pomo¢ radara otkriva vozila

ispred i pomaZe vozacu prilikom koéenja.

Bocni jastuci za podupiranje na
sedalnom delu i naslonima pre-
dnjih sedista se naduvavaju.




