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Cel projektu i oczekiwane rezultaty

Zasadniczym celem projektu jest opracowanie prptosy zaawansowanych technicznie
symulatoréw samochodueggarowego i autobusu przeznaczonego do szkolenigkicth@lenia
umiejtnosci  kierowcow, umaliwiajagcego realizagj zalecé& Dyrektywy 2003/59/WE
Parlamentu Europejskiego i Rady Unii Europejsk®ymulatory zostan zaprojektowane
przede wszystkim z ndlg o krajowych érodkach szkolenia kierowcow zawodowych z
uwzglkdnieniem  aktualnych, zatwierdzonych programow szhial.  Uradzenia
charakteryzowa sie beda szerokimi maliwosciami symulowana ruchu pojazdow w catym
dopuszczalnym zakresie eksploatacyjnym (manewrkipgowe, ruch miejski i pozamiejski,
wszystkie typu drog, w tym drogi gorskie) oraz walonych sytuacjach niebezpiecznych
(m.in. jazda po nawierzchniach nieréwnych, nieutizanych isliskich, sytuacje kolizyjne).
Symulatory posiada beda systemy prezentacji obrazu symulowanej wirtualnej
rzeczywistdci, cyfromg map terenu rzeczywistego lub hipotetycznego o zahych
wlasnagciach, zaawansowarsymulacg ruchu drogowego (ruch pojazdowzn@go rodzaju,
ludzi i zwierat, dziatanie sygnalizacjfwietinej) oraz symulagj por dnia, roku i zjawisk
pogodowych (wiatr, opady, zamglenie). Kabiny syridw bedg zamontowane na ruchomej
platformie oddajcej ruch samochodu. Przewiduje¢ suruchomienie produkcji seryjnej
symulatoréw, ktore dxla mogty by certyfikowane na podstawie odpowiednich europefski
krajowych przepisdw o ugdzeniach treningowych dla szkolenia kierowcow.

Celami utylitarnymi projektu s a:
» opracowanie projektow i zbudowanie prototypdow syataidow imitupcych wigciwosci
samochodu ezarowego i autobusu,
* wykonanie bada zakladowych prototypdw i wprowadzenie do symulé@or
wynikajacych z nich zmian,
* przygotowanie symulatorow do badeertyfikacyjnych,
 przygotowanie dokumentacji do produkcji seryjnej.

Cele te lpdg zrealizowane &g w scistej wspétpracy wykonawcdéw projektu z innymi
osrodkami naukowo-badawczymi orazsrodkami szkadcymi kierowcow samochoddw
ciezkich.



Zadania dla zespotu z WT PW i instytucji wspotpracyiacych

o Budowa modeli fizycznych (fizykalnych) i zestawowktadow wspotrzdnych z
uwzgkdnieniem podziatu na modelegéziowe.

o Opis nierownéci nawierzchni drogi w zakresie fal diugich (makmfil) i krotkich
(mikroprofil).

o Wyprowadzenie rownaruchu dla modeli eggciowych.

o Opracowanie modeli oddziatywania ngmijacych uktadow pojazdu: nagowego,
hamulcowego, kierowniczego.

o Opracowanie (lub c#ciowe wykorzystanie znanego z literatury) modelutako
ogumionego.

o Opracowanie modelu stabilizacji kot kierowanychkrelenie momentu stabilizggego
na kole kierownicy.

o Opracowanie modelu ruchu pojazdu dla przypadku uuzhprdkoscig bliska zeru
(ruszanie z miejsca, zatrzymanie pojazdu, manearkipgowe).

o Budowa referencyjnego modelu i programu symulaggnella celow weryfikacji
poprawndci dziatania programu docelowego (budowanego prirey zespédt) oraz
weryfikacji eksperymentalnej.

o Przygotowanie przykltadowego zestawu danych pojamdoelu testowania programu
symulacyjnego.

o Testowanie referencyjnego programu symulacyjnegdtyktadowego zestawu danych
pojazdu.

o Badania eksperymentalne w celu wyznaczenia parametcharakterystyk wybranego
pojazdu.

o Opracowanie docelowego zestawu danych i charakygrysiodelu odpowiadagych
rzeczywistemu pojazdowi.

o Testowanie referencyjnego modelu i programu synyhago dla docelowego zestawu
danych i charakterystyk.

o Badania eksperymentalne obiektu rzeczywistego eyptestow: rozpdzania pojazdu
w ruchu prostoliniowym ze startu zatrzymanego dagvsecia prdkosci maksymalnej
lub dozwolonej, hamowania w ruchu prostoliniowyndrieesienie do 13 Regulaminu
ECE), ruch ustalonego po eigu (odniesienie do normy ISO 14792), wymuszenia
skokowego na kole kierownicy z liniowym okresemastania (odniesienie do normy
ISO 14793), pojedyncza zmiana pasa ruchu (odniestennormy 1ISO 14791).

o Weryfikacja eksperymentalna referencyjnego modelpragramu symulacyjnego dla
wymienionych testéw. Dostrajanie modelu i prograsymulacyjnego.

o Weryfikacja eksperymentalna docelowego modelu igmmu symulacyjnego dla
wymienionych testéw (konsultacje).



