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Symulacja ruchu i zderzen pojazdow samochodowych

Program komputerowy wykonujacy symulacje ruchu i zderzefn pojazddw zgodnie z za-
sadami dynamiki w ztozonym niejednorodnym Srodowisku. Analizuje w przestrzeni 3D
zachowanie pojazdéw samochodowych oraz odwzorowuje na drodze kinematycznej ruch
innych obiektow (piesi, rowerzysci, motocyklisdi, itp.). Przeznaczony do zastosowan w re-

konstrukcji wypadkéw drogowych, badaniach przy projektowaniu pojazdow, modyfikacji
— 0 ich podzespotow, inzynierii drogowej i transporcie.

Wizualizacja 3D | Baza danych technicznych ponad 12000 pojazddw | Wideo z przebiegu symulagji | Dedykowane zdarzeniom drogowym narzedzia projek-
towania Srodowiska ruchu | Zaawansowany model pojazdu i kierowcy | Dwa nieliniowe modele opony | Model kierowcy | Zadawanie manewréw kierowey i
usterek technicznych pojazdu | Zderzenia sitowe lub impulsowe | Pojazdy cztonowe | Zaawansowane modelowanie terenu {pochylenia poprzeczne i podtuzne)

| Dowolne punkty obserwacji przebiegu zdarzenia | Sylwetki 2D i 3D pojazdéw i innych obiektéw | Automatycznie generowany raport | Plynne obracanie i
potprzezroczystosé bitmap | Nowoczesny i konfigurowalny interfejs | Modut optymalizacyjny - ustalanie nieznanych parametréw symulacji | Zmiana orientac;ji
obiektu kinermnatycznego | Powigzanie pozycji obserwatora z kierujgcym lub pasazerem pojazdu




MODEL POJAZDU

e Rozktad masy — pustego pojazdu, fadunkdw,
pasazerdw.

o Zawieszenie — niezalezne dla kazdego kofa.

o Kota-—zaawansowane, nieliniowe modele HSRI
{Dugoff) lub TMeasy {Rill).

o Uklad kierowniczy — model kinematyczny
dziatajacy opcjonalnie wedtug zasady Ackermana.

® Ukiad hamulcowy — rozbudowany, z korektorem sit
i uktadem ABS oraz definiowalnym stopniem nie-
sprawnosci ukfadu.

e Silnik— o zadanej parametrycznie charakterystyce
odpowiadajgcej rzeczywistym osiggom.

® Przeniesienie napedu - sprzegto, skrzynia biegdw,
przektadnia gtéwna, mechanizm rdznicowy.

e Sprzegi—symulacje dla pojazddw czlonowych,
ciggnikéw siodtowych z naczepamii samochoddw
Z przyczepami z osig centralng. Automatyczna
analiza zderzef pomiedzy cztonami tego samego
pojazdu.

o Opér aerodynamiczny nadwozia — czotowy
i boczny.

MODEL KIEROWCY

Symulacja  zachowania kierowcy o  zadanych
umiejetnosciach przy jezdzie po zadanym torze lub
zmianie pasa ruchu. Automatyczne utrzymywanie
statej predkosci jazdy, statej wartosci opdznienia przy
hamowaniu lub statej wartosci przyspieszenia.

WIZUALIZACJA 3D

Podglad Srodowiska ruchu oraz przebiegu symulagji

w trybie 3D uzyskiwanym bezposrednio na podstawie
Srodowiska zaprojektowanego w 2D. MozliwosE obser-
wacji z wielu punktéw (kamer) w wielu oknach,
niezaleznie od podgladu w trybie 2D. Swobodne prze-
mieszczanie lub zmiana punktu obserwacji.

MODUL OPTYMALIZACYINY

Zaawansowane  algorytmy  odpowiedzialne za
automatyczne wskazywanie warto&c nieznanych
parametréw wejsciowych symulacji dla: Srodowiska
ruchu, zderzef, poczatkowych ruchu obiektdw,
okreslajgeych moment wystapienia zadania w trakcie
jego ruchu, wielkodci okreélajace poszczegdlne
zadania.

Wynikowy przebieg symulacji oceniany wzgledem
zgodnodci  z  wybranymi  przez  uzytkownika
parametrami kontrolnymi.

PROJEKTOWANIE
SRODOWISKA RUCHU

Automatyczne kreélenie odcinkdw drdg i skrzyzowan,
obszary zmiennych parametréw nawierzchni, nachyl-
enia terenu czy wiatru bocznego, modut nanoszenia
oznakowania poziomego drdg {rysowane automatyc-
znie wzdtuz zadanej linii/krzywej), modut nanoszenia
oznakowania pionowego — biblioteka znakéw pion-
owych, sygnalizatory, stupki oznakowania pasa
drogowego, sylwetki pojazdéw samochodowych i
innych uczestnikdw ruchu, sylwetka ciata ludzkiego z
mozliwoécia dowolnego utozenia koficzyn, wymiary
liniowe {w tym linijka krzywoliniowa) i punkty odnie-
sienia, a takze uniwersalne elementy graficzne.
Automatyczne odnodniki z legenda. Podziat na
warstwy.  Wizualizacja  stanéw  ograniczonej
widocznodci i aktualnego odwietlenia {pory dnia).
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SYLWETKI POJAZDOW

Biblioteka typowych sylwetek pojazdéw 2D i 3D
z uwzglednieniem rzeczywistych wymiardw

z bazy danych. Import sylwetek wektorowych.
Automatyczna  wspdlpraca  z  katalogiem
AUTOVIEW. Automatyczne zestawienia sylwetek
dla pojazddw biorgcych udziat w symulacji.

ZADANIA PODCZAS RUCHU

podazanie zadanym torem ruchu,
zmiana pasa ruchu,

przyspieszanie,

skret kierownica,

zmiana biegu,

hamowanie hamulcemn zasadniczym lub
pomocniczym,

utrzymywanie statej predko3ci jazdy,
zakleszczenie kota,

spadek cidnienia w oponie,
zatrzymanie pojazdu w dowolnej chwili
symulagji,

przemieszczenie kota,

e przerwanie sprzegu
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ZDERZENIA

Analiza zderzeh pojazddw pomiedzy sobg, z prze-
szkodami terenowymi lub innymi uczestnikami
ruchu drogowego. Model sitowy (ciaghy) oraz kla-
syczny model impulsowy {(Kudlicha i Slibara).
Kazde zderzenie moze byt analizowans wedtug
wybranego modelu lub pominiete. Wyswietlane
kierunki i wartosci sit bezwtadnosci dziatajgcych
na pasazerdw umozliwiaja konfrontacje z opisem
obrazen osdb poszkodowanych.

MODELOWANIE TERENU

Automatycznie generowany teren w postaci
ciggtej siatki z ptynnymi przejsciami pomiedzy
zadanymi odcinkami drog, skrzyzowaniami lub
nierdwnodciami  a  pozostatym  obszarem.
Unikanie skokowych nieciggtodc Srodowiska
ruchu o nieokreslonych parametrach.




SYMULACJA

Wykonywana w sposob ciggly lub w trybie krok po kroku. Mozliwos¢ odtwarzania do
przodu, do tytu lub z zadang predkoscig. Wydwietlanie dotychczas pokonanego toru
obiektu, toru kdt, Sladdw zablokowania lub znoszenia. Zaznaczanie i wySwietlanie
pozycji posrednich pojazdu. Zestawienie chwilowych parametrdw ruchu obiektow.
Wykresy zmian kilkudziesieciu dostepnych parametrdw z mozliwoscig przenoszenia
danych do innych programow. Automatyczny, konfigurowalny raport o przyjetych
zatozeniach, poszczegdlnych obiektach, przebiegu symulagji, zdarzeniach w trakcie
oraz aktualnym jej stanie, widocznos parametrow ETD i EES.

ROZNE PUNKTY OBSERWACII (POZYCJA KAMERY)

Obserwacja i odtwarzanie przebiegu symulacji z dowolnego ustalonego punktu. Opcja
powigzania obserwatora z obiektami, ktérych ruch jest symulowany. Dla modeli
dynamicznych powigzanie obserwatora zardwno z kierujgcym jak i z pasazerami
pojazdu.

WIDEO Z PRZEBIEGU SYMULAC]I

Whbudowane narzedzia umozliwiajace zapis i kodowanie strumienia danych wideo do
wybranego formatu. Mozliwo5¢€ zapisu bez kompresji lub z uzyciem kodekdw.

SYMULACJE OBIEKTOW KINEMATYCZNYCH

Program umozliwia uzupetnienie symulacji o animacje ruchu obiektéw kinematyc-
znych {np. motocykl, rower, pieszy). Mozliwos¢ definiowania predkosci poczatkowe),
toru poruszania sie, oraz zmiany w trakcie ruchu predkosci i kata obrotu obiektu
wzdtuz kazdej z osi.

Dla obiektu typu pieszy wbudowane tabele predkosci ruchu.

Cybid sp. z 0.0. sp. k.

ul. Kuznicy Kotatajowskiej 15¢ / L2
31-234 Krakow

DODATKOWO

WALIDACJA PROGRAMU

Zastosowane modele zostaty poddane walidacji w oparciu o opub-
likowane wyniki
Krakowskigj. Rezultaty walidacji opisano w wielu publikacjach.

Nowoczesny i intuicyjny interfejs uzytkownika. Konfigurowalny wyglad okna
programu.

Bitmapy i inne obiekty 2D naktadane na rzezbe terenu w postaci tekstur.
Mozliwoéé definiowania przezroczystosci i plynnego obracania bitmap.

Zestaw unikalnych narzedzi do wymiarowania i skalowania.

Oparty o triangulacje mechanizm rysowania krzywych i automatycznego nanosze-
nia punktdw, dla ktérych odlegtodci zmierzono w terenie w ukladzie dwubiegu-
Nowym.

Zaawansowane opcje wydruku, wydruk dla zadanej skali, obszaru, ilo&ci stron itd.
Mozliwoéé jednoczesnej pracy z wieloma projektami i nieograniczong ilodcig
pojazddw.

Wielowgtkowo&é- brak spowalniania symulacji przy dodawaniu kolejnych obiektéw
symulacji.

Bezpieczefstwo pracy: autozapis, raport o bledach, odzyskiwanie danych z uszkod-
zonych plikéw.

badafh oraz badania zlecone Politechnice

tel: 12 665 40 10
fax: 12 665 40 11
www.cybid.com.pl
biuro@cybid.com.pl




