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Absztrakt: A publikacid célja a jarmi ADAS tesztekhez kapcsolodo tesztelési eszkdz tervezéséhez
kapcsolodd moédszertani kihivasok feltérképezése, elemzése. Emellett kiilon figyelmet kap a tervezési
igényeken beliil a radarkeresztmetszeti vizsgalatok a jelentdsége a megvalositast megel6zéen. Ennek
érdekében kiilonbozd empirikus tesztek alapjan keriilnek feltarasra azok a paraméterek, amelyek dontden
befolyéasoljak a radarkeresztmetszeti értékeket, ezzel nagymértékben meghatarozva a végsd konstrukcid

kialakitasat.

1. BEVEZETES

A technologiai fejlédés uj irdanyokba tereli a jarmi
konstrukciokat és kihivasok el¢ allitla a jarmiipari
szereploket. Kiilondsen az alternativ meghajtas és az autonom
jarmi fejlesztési trendek hatnak ezen agazatra. A jarmivek
ADAS (Advanced Driver Assistance Systems) tesztelése
donté szerepet jatszik a jarmiivek biztonsdgos kozuti
kozlekedésében. Ezeket a rendszereket ugy tervezték, hogy
segitsék a vezetdket figyelmeztetésekkel és automatizalt
funkciokkal, amelyek javitjdk a vezetési biztonsagot. A
megbizhatdésaguk ¢és hatékonysaguk biztositdsa érdekében
azonban elengedhetetlen ezen rendszerek alapos tesztelése. A
tesztelési protokoll soran a megfeleld tesztelési eszkoz
hasznalata is nagy szerepet kap, igy ezek fejlesztése is kiilon
figyelmet igényel.

A kozlekedést, mobilitast gyakran a tarsadalmak jolétének
eszkozeként emlitik, bar bizonyos kockazatokat hordoz és
kiils6 koltségeket vagy externaliakat jelent, amelyek kozvetve
jelentkeznek. (Parry et al., 2007; Link et al., 2016) Ezen
kihivasokra az autondm mobilitds jelentheti a megoldast.
Ennél fogva a technologia fejlédése az autdipari
szoftvertervezés oldalan szintén kihivasokkal teli, hiszen
kiilonboz6 komplex igényekre sziikséges megoldasokat
fejleszteni, amelyeknek valosziniileg mar részét fogja képezni
az uj technologiak koziil az MI (Mesterséges Intelligencia) is.
(Ebert és Favaro, 2017) A kutatasok szerint jovében varhatéan
egyre nagyobb teret nyernek az &sszekapcsolt jarmivek
(connected vehicle), amelyekhez nem csak a jarmiivet, hanem
a teljes kozlekedési infrastrukturat és kornyezetet is fejleszteni
kell. Ennek megvalositasaval a jarmivek képesek
kommunikalni a  kozeli jarmtvekkel, illetve az
infrastruktaraval és a kornyezettel, ezzel lehetdséget adva
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tobbek kozott az adaptiv utvonaltervezésre és valos idejl
navigaciora. (Abdelkader et al., 2021)

A jarmiipar és a kozlekedés 1j iranyainak tdrekvései
folyamatos fejlédés alatt vannak, amelyeket azonban
biztonsagi tényezoknek is le kell tudni kdvetni. Azijfajta
rendszerek tesztelése sok téren tovabbra sem szabvanyositott,
ezen esetekben csak néhany elfogadott protokollon keresztiil
vizsgalhatd az adott rendszer. A validalashoz és a jarmu
rendszerének teszteléséhez ennélfogva megfeleld cél-
eszkdzok sziikségesek. Az ehhez sziikséges
eszkozok/termékek fejlesztésének esetében kiilondsen fontos
a modszeresség, a koriiltekintd és megalapozott megkozelités.
Ennek kapcsan vizsgalni sziikséges nem csak a jarmi
rendszerek miikodését, de azoknak a fejlesztendd teszt-
tamogatd eszkdzzel kapcsolatos hatasait, viszonyat is.
Ugyanakkor a termékfejlesztés soran az  igények
kielégitéséhez tovabbra is elengedhetetlen az agilitas és az
iteraci6. (Pfeiffer et al., 2016). Masrészrél a szigorubb
moddszeresség elve mellett fontos megtartani a kreativitas
lehetdségét a sikeres termékfejlesztéshez. Egy komplexebb
termék  esetében  kulcsfontossagu  tényez6 még a
tuddsmegosztas is (Stock et al., 2021).

A tanulmany a jarmi tesztelések soran hasznalatos human,
azaz embert mintazé babu (dummy) hordozo platformjanak
tervezesi kihivasat kivanja bemutatni. A tervezés soran fontos
megismerni a jarmlvek kapcsolodo ADAS rendszerének
mitkddését, illetve a termékre hato tényezdket. Ennek mentén
a célzott radar keresztmetszeti tulajdonsagok vizsgalati
eredményét sziikséges értékelni és ennek alapjan javaslatot
tenni a lehetséges konstrukcios iranyokra.
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2. KITEKINTES

Az onvezeté technologidk szamos rendszerének hasznalata
egyre szélesebb korben terjed a jarmiivekben, és ez a tendencia
folyamatosan er6sddik (Skeete, 2018). Ezen rendszerek kozé
tartoznak az asszisztalt parkolas, a sebességtartd automatika, a
vészfék €s a szenzortechnologia (Bloom et al., 2017). Ezen
kiviil Davidson és Spinoulas (2015) azt azonositotta, hogy
olyan technoldgidk, mint a felhdkapcsolat és a kamerak,
pozitiv szerepet jatszottak az altalanos teljesitmény
javitasaban, amelyeket az 6nvezetd jarmiivekben is fel lehet
haszndlni. A szdmitastechnika és érzékelés technoldgiajanak
tertiletén elért kutatdsi eredmények az onvezetd jarmiivek
(AV) fejlesztését is er6sitik (Campbell et al., 2010). Ahogy a
gyartasi alkalmazasoktol a jarmialkalmazasokig trténd
atmenet zajlik, az Onvezetd technologia a globalis kutatas
kozéppontjaban  all, hangsulyt fektetve a kockazat
csokkentésére és az lizembiztonsag novelésére (Helle et al.,
2016; Pandey et al., 2018) Az autondomia az autdipari
alkalmazasokban azt igéri, hogy a felhasznalok szamara
csokkenti az ingazas terhét, csokkenti a kozlekedési dugokat,
javitja az utbiztonsagot és csokkenti a szén-dioxid kibocsatast
(Bernhart és Winterhoff, 2014). Az autoném rendszerek
fejlesztéséhez kapcsoldoddan szdmos kutatas zajlott és zajlik,
ennek ellenére jelentds eréfeszitések vannak a verifikacio és
validacié (V&V), azaz a termék helyes miikodésének és
kovetelményeknek valdo megfeleldségének vizsgalata terén is
(Tallant et al., 2006). Az NCAP (New Car Assessment
Program) tesztprogram a vildg szamos részén hasznalatos,
példaul Eurdpaban (Euro-NCAP), az Egyesiilt Allamokban
(US-NCAP) és Dé¢l-Koreaban (KNCAP), hogy elémozditsa a
tomeggyartastt jarmtivek ujonnan kifejlesztett biztonsagi
rendszereinek alkalmazéasat azzal, hogy objektiv biztonsagi
értékelést ad a jarmiivek szdmara. A biztonsagi értékelést a
vizsgalt jarmliveken végzett tesztek alapjan hatarozzak meg,
amelyeken keresztiil a jarmtivek ADAS rendszereit vizsgaljak,
tehat a hagyomanyos tesztekkel ellentétben itt a hibak
megeldzésére helyezédik a hangstuly. Emellett az ADAS
biztonsagi tesztjéhez 10j tesztberendezésekre is sziikkség van az
NCAP-ben (Park et al., 2019). A tesztelésekhez hasznalt
eszkozok esetében figyelembe kell venni a jarmii érzékeldinek
miikddési elvét, hiszen példaul egy a radar alapvetéen
frekvencia-modulélt folyamatos hulldam technikat hasznal a
statikus vagy mozgd objektumok észlelésére. A radarjel
majdnem minden feliiletrdl visszaverddik, igy, ha pontosan
ismerjiik a kimend jel tulajdonséagait (frekvencia, amplitido),
és megvizsgaljuk Oket a visszaverddott aramban, akkor sok
adatot kaphatunk a céltarggyal kapcsolatban (Abdelkader et
al., 2021; Singht et al., 2021). A radar visszaver6dés
meghatarozasahoz az un. radarkeresztmetszeti értéket kell
meghatarozni (Radar Cross Section — RCS), amely a céltargy
visszaver6képességét ~méri, ¢és a radar  észlelés
mechanizmusabdl ered. Az RCS értékét szamos tényezd
befolyasolja, példaul a céltargy anyaga, méretei a radar
hullamhosszahoz viszonyitva, a radar sugar becsapddasi
szoge, a visszaverddési szOg és a sugarzas polarizacidja a
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A termékfejlesztés sikerességének egyik meghatarozo
indikatora a vallalatok szamara az innovacio, amely ndveli a
profitot (Artz et al, 2010). A hatékonyabb folyamat
kialakitasat erdsiti az egyetem-ipar egyiittmiikddése is, hiszen
0sztonzo a tudas és technologia csere a felsdoktatatas és az
iizleti ¢let kozott. Az 0j termékek prototipusainak tervezése
egy olyan teriilet, ahol az ipar értékes 1j ismereteket és
technologiai megértést szerezhet, mig a felsdoktatasi
intézmények fejleszthetik a résztvevok készségeit ¢és
kompetencidit, 0sztondzve Oket az autentikus valos
problémakon vald6 munkidra. A  "design thinking"
szempontjabél a gyors termékfejlesztést azzal Ilehet
meghatarozni, hogy uj termékeket hoznak létre a lehetd
legrovidebb id6 alatt, amelyek megfelelnek a kivanatossag,
megvalosithatosag és életképesség kritériumainak (Jussila et
al., 2020).

Osszeségében elmondhato, hogy a fejlesztendd termékre hatod
tényezOk megismerése fontos 1épés, illetve a hianyzo tudas
kiegészitése elengedhetetlen. A jarmiivek ADAS tesztjeihez
sziikséges lehet ujfajta tesztelési eszkozok fejlesztése is. A
jelen elemzésben példaként bemutatdsra keriild, tervezendd

teszteszkoz hordozo platform konstrukciojanak
megtervezéséhez  figyelembe kell venni a jarmi
radarkeresztmetszeti  értéket, hiszen ez a tesztelés

hitelességének egyik meghatarozoja.

3. MODSZERTAN

A tervezOmérnok feladata, hogy egy meglévé miiszaki
problémara az adott keretek kozott megtalalja az optimalis
megoldast. A mérndki tudomany fejlédése soran a fellelt
problémak jellege ido6rdl-idore formalodik, de a tervezdi
moddszeresség iranti igény folyamatosan jelen van. A
tervezéshez ezért érdemes mindig valamilyen modszertani
megkdzelitést alkalmazni, amelyeket Kamondi et al. (2011) is
kiemelnek modszeres termékfejlesztés konyviikben.

Az intuitiv moédszertanoknak korében az elmult évtizedben
rengeteg szabadalom és eszkdz sziiletett, és ezeket a varhatéan
egyre szélesebb korben alkalmazzak. A megkdzelités
legfontosabb jellemzdje, hogy a tervezd annyiszor tér vissza a
folyamat kezdeti szakaszahoz, a brainstorming szakaszhoz,
ahanyszor nem sikeriil az optimalis koncepcio elérése. Ez a
fajta modszertan nem egy folyamatos, iranyithatdo folyamat,
hanem egy rugalmasabb szemléletet igényld eljaras.

A kognitiv modszertanok (1.abra) alapja nem az jrakezdés,

illetve nem a kezdd pontra valo visszalépés minden oOtlet utan,
ez egy iranyitott folyamat mentén megvalosuld tervezési
megkozelités. Az eljaras fo célja a termék részegységekre vald
bontasa, valamint ezen elemek tételes kiértékelése és olyan
szintre valo finomitéasa, hogy a legjobb megoldas keletkezzen.
Az intuitiv eljarassal ellentétben a folyamat szigorGian
iranyitott, emellett a 1épések elére meghatarozott sorrendet
kovetnek.
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1. abra Kognitiv modszertan
(Kamondi et al., 2011)

Azonban barmiféle modszertan hasznalata el6tt az elsédleges
feladat a kiilonbozd elvarasok, igények meghatarozasa. A
kovetelménysor felallitasa nélkiil szinte lehetetlen a tervezési
folyamatot precizen elvégezni, mivel a tervezé6 mérndknek
tudnia kell a hatarokat. A kovetkezd fejezetben keriilnek
bemutatasra azok kikotések, amelyek a jelen cikkben
példaként hasznalt platform fejlesztési feladat soran
definialasra keriiltek.

4. TERVEZESI KOVETELMENYEK

A tervezési folyamat kezd6 1épéseként kiirasra keriiltek azok a
szempontok, amelyeknek meg kell, hogy feleljen az eszkoz.
Ezek az igények azon felhasznalokkal egyeztetve keriiltek
meghatarozasra, akik a jovoben az ADAS tesztek soran
egyarant hasznalni fogjak a dummy-t, valamint az azt hordozo
platformot.

A példaban elsddlegesen statikus tesztesetekhez hasznalhato
konstrukcio elkészitése volt a cél, vagyis a platformnak
statikus tesztek soran jelen esetben nem kell mozgast végeznie,
csupan a dummy fix rogzitésérél gondoskodik. Viszont
fejlesztési  teret kell hagyni a késobbi dinamikus
felhasznalashoz is. Ezért a tervezés soran indokolt figyelembe
venni, hogy a platformnak megoldhat6 legyen a lineéris palyan
torténd maximum 5 km/h sebességgel valo vontathatésaga egy
kovetkezo fejlesztési szakaszban.
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A kovetkezé igény a piaci benchmark termékekhez
viszonyitva joval kedvezdbb koltségvetésii megoldas
elkészitése. Ebbdl kifolyolag a platform varhatéan nem fog
teljeskortien ugyanazon tulajdonsagokkal rendelkezni, mint
egy kereskedelmi termék, azonban az elkészitésének ¢és
javitasanak koltségei is toredéke a piacon fellelhetd
platformokhoz képest, mikdzben a meghatarozo standard
funkcionalis tesztelési elvarasokat mégis tudja teljesiteni.

Negativ kimeneteli ADAS teszt sordn a jarmi eliitheti a
dummy babut, illetve ezzel egyidejiileg athajthat a platformon
is. Ennek érdekében a platformnak egy massziv szerkezetet
kell alkotnia, hogy a gépjarmli egy kerékre jutd terhelését
elviselje. Tehdt megfeleld stabilitdst kell biztositani a
személygépjarmiivel valo athajtas esetén.

A teszteket megelézéen a teszteszkozt egyszerlien €s kevés
idofelhasznalassal iizembe kell tudni helyezni, valamint
bizonyos alkatrész/alkatrészek meghibasodasa esetén a
komponensek gyors javitasat elérhetdvé kell tenni.

A kompakt méret szintén alapvetd elvaras az eszkdzzel
szemben, mivel ez sziikséges ahhoz, hogy a rendelkezésre allo
tesztjarmiiben konnyen szallithatd legyen, illetve a platform
teljes magassaga a tesztjarmi has magassaga alatt
helyezkedjen el.

Az el6z6 ponthoz szorosan kapcsoldédva torekedni kell az
egyszerien megoldhatd mozgatasra. Igy a cél maximum 2

személy szamara megfeleldé tomegli ¢és ergondomidji
konstrukcid tervezése, figyelembe véve a kényelmes
hordozhatosagot.

Uzembehelyezést kdvetden jo mobilitassal kell rendelkeznie a
platformnak, ezzel biztositva a teszthez valé konnyl
pozicionalast. Vagyis fontos, hogy A pontbdl B pontba vald
jutasat akadalymentesen végre lehessen hajtani.

Alapvet6 elvarasként elmondhaté, hogy a platformra tervezett
csatlakozas a dummy-val kompatibilis, stabil pontot jelentsen.
Szabvanyos csatlakozo haszndlata elényt jelenthet, mivel igy
a platform adott esetben a sajat teszteszkoziinkon tal, tobbfajta
probababut is képes lehet megbizhatéan rogziteni.

Végiil talan a legfontosabb és legkritikusabb szempont a
teszteket illetéen az idealis radarkeresztmetszeti értékek
biztositasa. Ugyanis a platformnak a dummy-val egyiittesen
egy valodi személynek az RCS értékeit kell megkozelitenie,
hiszen a tesztek soran a radarnak ,,emberként” kell detektalnia
az adott esetben eldtte elhalad6 tesztbabut.

A fentebb leirt kritériumok alapjan elkészitésre keriilt egy
ugynevezett tervezési matrix (2. abra), amely mankoként
szolgal a konstrukcié megalkotasa soran, hiszen egyértelmtien
tartalmazza azokat a jellemzoket és értékeket, amelyeknek
kotelezéen meg kell felelni a termékfejlesztés soran.
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2. abra Tervezési matrix

A tervezési igények felmérése soran az is bebizonyosodott,
hogy az optimalis radarkeresztmetszeti értéknek megfelelden
tervezni igencsak nehéz feladat, hiszen meglehetésen sok
tényez6 befolyasolja azt. A cikk a tovabbiakban a kivanatos
radarkeresztmetszeti értékek meghatarozasanak folyamatat
mutatja be.

5. RADARKERESZTMETSZET

Mindenekeldtt fontos tisztazni a radarkeresztmetszet fogalmat.
A radarkeresztmetszet egy fontos fogalom a radar
technologiaban, amely a célpontok radarhullamokkal valo
visszaverddését jellemzi (Koncz, 2007). A
radarkeresztmetszet méretét és alakjat a céltargy altal
visszaver6dé radarhullamok jellemz6i hatarozzak meg,
amelyek befolyasoljak a céltargy észlelhetdségét a radaron.

A radarkeresztmetszet a céltargy fizikai mérete és geometridja
alapjan valtozik. Egy kisebb, sik feliiletii objektum kevesebb
radarhullamot ver vissza, igy kisebb RCS-t mutat. Ezzel
szemben egy nagyobb, szdgletes vagy szogletes részletekkel
rendelkez6 objektum nagyobb RCS-t eredményezhet.

A céltargyak radarkeresztmetszetének optimalasa gyakran
azzal a céllal torténik, hogy befolyasoljak a visszaver6dd
radarhullamok  méretét, erdsitve ezzel a  céltargy
észlelhetdségeét.

A radarkeresztmetszet méretét és alakjat tobb tényezd is
befolyasolhatja, mint példaul a céltargy anyagmindsége,
alakja, mérete. Az RCS fontos szerepet jatszik tobbek kozott a
radarrendszerek tervezésében és a hadaszati alkalmazasokban
is, mivel befolyasolja a céltargy észlelhetGségét, az észlelési
tavolsagot és az azonositast a radaron.

A radarkeresztmetszet mértékegysége a m? vagy dBm?, ami
megegyezik a gyakran hasznalt dBsm-rel (deci Bell
négyzetméter). Ebben az esetben logaritmikus alapon
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viszonyitjdk a visszavert jel erejét az 1 m? feliiletii cél altal
visszavert referenciamennyiséghez képest.

6. ELOZETES MERESEK

Az els6 teszt helyszinéiil egy normal térkdves parkolo
kornyezet szolgélt. A mérés célja a platform megfeleld
alapanyaganak a kivalasztasa volt, ezért a vizsgalat soran
eltér6 anyagok értékelésére keriilt sor.

A mérés soran egy Nissan Leaf-re szerelt Continental ARS
408-21 tipusu tavolsagi radart, illetve egy korabbi projekt
eredményeként  sziiletett  prototipus dummy  babut
alkalmaztunk (3. 4&bra). Az adatok rdgzitését, majd
kiértékelését egy Jetson Xavier NX tipusti mikroszamitogép
segitette.

=

3. abra Felszerelt Continental radar

A vizsgalat soran a radartdél 5 méterre felallitott prototipus
babu el¢ kiilonbozd anyagtipusok lettek elhelyezve: OSB lap,
mianyag lap, aluminium lap, illetve egy régebbi generacios
platform, amely horganyzott lemezzel burkolt. Ezt kdvetden a
radar 30 masodpercig mérte a teljes szerkezet
keresztmetszetét.

Osszesen 33 darab eset keriilt rogzitésre 3 nézetbdl, (bal, jobb,
illetve eldl nézet) majd a kapott eredményeket diagramon
abrazoltuk. A fligg6leges tengely az RCS [dBsm)] értékeket,
mig a vizszintes tengely az eltelt id6t [s] jeloli. A 4. dbran
lathatoak a dummy bébu bal, illetve jobb oldalar6l mért adatok
a kiilonféle anyagok szerint.
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4. dbra Az elozetes mérési eredmények

Az elso statikus tesztek eredményének elemzését kovetden két
anyagtipusra lehetett sziikiteni a platform anyagat,
aluminiumra, valamint miianyagra. A dontést nagymértékben
befolyasoltdk a mért radarkeresztmetszeti ért€k mellett az
anyagok szilardsagtani tulajdonséagai is, hiszen amellett, hogy
a jarmtivel torténd athajtas esetén a platformnak birnia kell a
ranehezedd sulyt, még az iddjarasi viszontagsagokkal
szemben is ellenallonak kell lennie.

7. GEOMETRIAI VIZSGALAT

A fejlesztendd platform termék geometridjaval kapcsolatos
tesztek végrehajtasara a ZalaZONE Jarmiipari Tesztpalya K+
palyamoduljan keriilt sor.

A geometriai vizsgalat mar egy dinamikus teszteset volt, ahol
a jarmi 30 méter tavolsagbdl kozelitette meg a célpontot.
Ebben az esetben is a Continental radart alkalmaztuk, viszont
anyagként csak a kordbban kiszlirt aluminiumot és miianyagot
hasznéltuk, folyamatosan véaltoztatott szogbeallitasok mellett.
A mozgo teszt f6 célja a rdmpa rész geometria kialakitasanak,
a megfeleld szog értek meghatarozasa volt, amely kritikus a
tervezési szakaszban mind a konstrukcid, mind a
funkcionalitas szempontjabol. Feltételezve, hogy nem varhato
relevans kiilonbség minden egyes szog eltérés esetén, az 1-es
tablazat szerint keriilt felépitésre a mérési metodus.
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Tablazat 1. A mért nézetek és tartomdanyok

Nézet Also Kozépso Fels6
szOgtartomany | szogtartomany | szdgtartomany
Bal H o o o o
Jobb | sy | Gmenss | (s
Szembdl

A tablazatbol lathato, hogy anyagonként 27, dsszesen 54 eset
keriilt kivizsgalasra kiilonbozé szog értékek mentén. A
szogeket harom tartomanyra bontottuk (als6, kdzépso, felso),
illetve ezeket az eddigiekhez hasonléoan harom nézetbdl
vizsgéaltuk (bal, jobb, szembdl).

A vizsgalt sz0gsav az a biztonsagosnak itélt tartomany, amely
még nem okoz kart az esetleges athajtaskor a jarmiiben. A
tesztjarmli legfeljebb 10 km/h sebességgel haladt a babu
iranyéba és az 1-2 méterre kijeldlt savban allt meg.

Az optimdlis Osszehasonlitas érdekében 3 valds személy
mérésére is sor keriilt az egyes nézetekbdl. A mérés legfobb
célja, meghatarozni az atlagos személy radar keresztmetszeti
értékét, amely ezt kdvetden Osszevethetd a tesztbabuval és a
kiilonféle szogekben megdontott anyagokkal. A személyek elé
semmilyen anyagot nem helyeztiink, hiszen a nyers, valodi
emberi RCS értékeket szerettiik volna megkapni.

8. EREDMENYEK

A teszteket kovetOen a mért adatok kiértékelése kovetkezett,
els6ként a valos személy értékek vizsgdlataval, amely az 5.
abran lathato.

RCS boundary of the human targets measured from the left side
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5. dbra A valo személy mérések diagramjai
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o

Kiilon diagramokon kaptak helyet az eltéré nézetek, ahol a
figg6leges tengelyen az RCS [dBsm] értékek lathatoak a
kiilonbozo tavolsagok [m] fiiggvényében (vizszintes tengely).
Annak érdekében, hogy a valés személy mérések
Osszevethetoek legyenek a probababu eredményeivel, egy
trendgdrbe keriilt meghatarozasra az atlagok maximum és
minimum értékei alapjan. A maximumot z61ld, a minimumot
piros szinnel jeldltiik.

A kovetkezdkben az aluminium és a mlianyag esetében is ezen
gorbék  segitségével  vizsgaltuk, hogy  mennyire
valdsagkozelieck a dummy babu és a szogben elhelyezett
anyagok eredményei a human referenciankhoz képest.

RCS values of the target dummy on alu platform with different slopes from the left side
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6. abra Szogértékek dsszehasonlitasa aluminium esetén

RCS values of the target dummy on polimer platform with different slooes from the eft side
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7. dbra Szogertékek osszehasonlitasa miianyag esetén
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A 6. abran az aluminiummal torténd vizsgalatok diagramjai
lathatoak. Jol lathaté modon a szembdl mért adatok 3 méteres
tavolsagot kovetben szinte tokéletesen beilleszkednek a
trendgorbék koze, viszont a bal, illetve jobb oldali eredmények
a maximum értékek felé tolddtak el. A jobb oldali nézet
esetében nagyjabol 7 méteres tavolsagot kovetden végig meg
is haladta a kapott érték a maximum valds személy értékeket.

A 7. 4bran a mlianyag boritasu platform vizsgalatanak
kiilonbozé  szogvariansai  szerepelnek.  Osszességében
nagymértéki a hasonlosag az aluminiumhoz képest, vagyis a
szembdl zajlott mérések kovetik a korabban felrajzolt trendet.
Az oldalnézetek koziil a baloldalim néhany kiugrast figyelmen
kiviil hagyva, szintén hasonlo karakterisztikat mutat. A
jobboldalra néz6 dummy esetében egy szog keriilt a minimum
ald 22 méternél, a tobbi érték szintén hasonld az aluminium
boritas esetén kapott értékekhez.

9. KONKLUZIO

Tervezési szempontbdl, a radar visszaverddésre érzékeny
ADAS tesztekhez legrelevansabbak az oldalnézeti mérések,
hiszen negativ kimenetell tesztek esetén tobbnyire
oldaliranybdl itik el a dummy béabut. Viszont, szembdl nézve,
a radar valoszintileg nagyobb feliiletet 1at a babubdl, ezéltal a
valos személy mérési értékeibdl rajzolt trendgorbébe
tokéletesen illeszkednek a nyert adatok. Ezzel szemben az
oldalnézetek esetében a maximum felé tolodott el a
karakterisztika, amely adoédhat mérési pontatlansagbol is.

Az dsszehasonlitas eredményei alapjan meghatarozhato, hogy
a tervezendd platform anyaganak jo valasztds lehet az
aluminium és a milanyag egyarant. Emellett, a megvizsgalt
szogtartomanyok esetében néhany kiugro értéket leszamitva
nem tapasztalhatd kimagasloan eltérd érték az egyes szogek
kozott, tehat 8°-os platform szogtdl a 21°-ig nincs az altalunk
mértek alapjan szembetlind kiilonbség, igy ezen tényezd
kevésbé kritikus a tervezés soran.

A vizsgalat eredményei alapjan vissza lehet csatolni a
felhasznaloi igények, NCAP protokoll elvarasok és korabbi
generacios  platform  termékek  tapasztalati  alapjan
meghatarozott elézetes konstrukcios — kritériumrendszer
finomitasa érdekében. Ennek eredményeként, a tervezés
targyat képez6, a jelen cikkben bemutatott platform
szabvanyos  hasznalatdhoz elengedhetetlen = megfelel
radarkeresztmetszet  értéket  befolyasoldo  konstrukcios
paraméterek meghatarozhatok. A fejlesztés eredményeként, a
modszeres tervezés végigvitelével igy létrejohet egy olyan
tesztelést tamogatd eszkdz, amely a funkcionalis elvarasokat
kedvez6 koltség szinten képes kielégiteni, ezzel hozzajarul
egyes tesztek versenyképességének javitasahoz.
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