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ANOTACE

Bakal §Ssk§& prnSac es yjset GaymIBSFeznean2 podvozku.
pSedevg2m rozbor vybar atnd sctho vk§rni2z otvll @wht os i & yusatce
zkougek. N a z8kl adnD teoretick®ho rozboru a
prezentovg8§na m2ra z8sahu jednotlivich syst®nm

KLELOVC SLOVA

f2zen? podvozku, el ektorta il ok® viacr k ®o/lsd ®art,
syst®my podvozkT, |l os2 test.

TITLE
Influence of selected active safety features on car performance
ANNOTATION

The aim of this thesis is focused on chassis control systems. This work is primarily an
analysis of selectedmergencies and testing of these systems during driving tests. Based on
theoretical analysis and subsequent practical tests presented here are influences of individual
systems into the vehicle behavior.

KEYWORDS

Chassis control, electronic stability casifranti-lock Brake Sy s t ® m, moose t e
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1." 2R

VyhodnoceA st ati sti k nehodovost.i ukazuje, ge
nehod je vynesen? voziddea oodstpSepghd®mizhsr e
adhezn2chdgodmdundledovky, snDhu | i degtDn.

Zvy goaltnibwerzpe| doptpowod voS2 velmi dTlegitl
dopravn2ch lapd®Bedak|lTedu vmus2 zohl edRovat | e
rychlostp Sep.Pagy N zp Peodhdre8auen2 vzni ku dopravn?2 n
j2zdn?2 dynamiekgyi tnixjzgi2z tay nnegj¥TilnnNDj g2 prvky.

Prvn2 sydyl@&mdt ktebllas tje ABP (AftikBtogkiar2Skstem)
ktertluzemsk® vinraodbed psovp®r evu®v lo & te @ 1A n 2Glkeoddnao dFuecl hi §c
funkce syst®mu ABS zvygmjlr §\SGsnleed nn® sztd ovkooznua
zvygovs8n? pol tu S2nzZemm@nF c,bd all loe (pilf tocsst toir pro d;
dopl Ruj2c?2 ABS a visledkem je cel§8 Sada el el
zabezpeluj2c2ch bézrpelsd®pawvddnut2 Kkrizov

PSedmNRtem t®to popscsy st @mzehedejvg2dnz dynz:

(ElektronischesSt a b i-Pragrarimtise | ekt roni c kT st alielhioz azd kn@u gy
vi TznTch situac2ch a zkoum§ntbilinorida. z§sahu | e
9
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2.{Nf& yI @21 ARft2 I 28S2A0K LhjSy2a yI @:
21 YY2 @ {1 NUzOYyAOS LAt yl @g2aihA

Mezi vozovkou a vozidlem prob2h8 pSenos
pneumatkysy ozovkou proch8z2 nositel ky snebos ?pload ®1 n

brzdn8 polpsaol bm&m svmy s | u, d&8le pS2| ”® vozliy, akt
t 2 how& ss2mlDa wisgvizsm2@&mMnNn® zn§zor Ruje n8sl eduj?

Obrl1S21ly na kKRplo vozidla
PSenos sil je vgak | ipmietuanva8n kad h e zers?preikt p .
pneumatiky kvozovcePr o zachovg8§n? bezpelnosti je zapot
pSen®st pod®I n® a pS2|n® s2ly na vozovku be

pomoé tKawmmo v i krugnice.

Kammova krg ni ¢ e zadchywyep k amgi t ® adhezn? vliastnos

veli kost je d8na soulinem norm8lov® s2]ly a s
vozidla je nutn®, aby poeéell os®oudTd Ina ,nepFa | vt
pr TnmMdarmmo v i K rtuegn@n i me me nvt by dogl o k e ztr 8t

kvozovce, mognoastn8silzend[d& msarhydkdD.

<
e

Obr.2Kammova Rrugni ce
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Jak bylo jig zm2iyRnagniveeéi kestd8Kammow!| i n
ZtvoSew®utédhlbou vozidla |i jejz2f.sTesl pSedkwod
zZ §Vvi s 2chuvazoviyoawdrr u h ® S a d £ m Apsdurpatiky. §okud®udener § t
vpotazkval i tn2 pneumati ku a suchl asfaltovl p

dosahovat hodnot®a g 0, 9. Naopak nejhorg2ch pSilnavliec
kdy hodnot aipodOogle kl esnout

Vel i kost 2 t ®t 0o krudgnice je z8roveR defir
pod®l nTch sil. Na vorépPojegmbhit gvd§sdl gRv &t
nutn® tyt oveskitlgredntdy tp.r veRby nedodgl o ke ztr8tD
soul et tRNchto sil pSes&8&hnout hranici Kammovi
s23 y poB&ejich®ekt or oRlI Istoaurlletse nach8z2 na hran

Nastand i situace, kdy je vegkepdd @&€bons@mupnsg e
pro pSensimnmekzdlivEchost atae lvio& i ald tbe znt2r §c2| & ol n
Uug samotn§ BpSeé&nd|l 32imi, Rapédhkl sbupB8hRmPr udkod
dosahujdi tedyp o d ® | BgelikestiZfa ozi dl o ztr 8c?ahejeavdvbol| adé

kzabl okovsg8§n2 kol a voRlidlo se st8v8 neovl ada

Obr3al EAYH f YN @& d20SARIyN2 YLRAYE /NP 2 &

3.9t S{GNRBYAO1S aeatsye LRRG2I11dz
3.1.ABS
3.1.1. Historie

Ji z od cCervence roku 2006 se ze systému

povinna soucCéast kazdého nové vyrobeného vozl

a nepostradatelnas t ohot o syt ému. Na toédrAw KABST Ddikn@dolh
odpovi tak trochu nespravné, nebotSti enk seu 7
11
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rozhodaméur cityobdaodménaehkh!| aeint hlaveineebot ap
tohot anu.s ySy £t @ime ABMEDIZMmuUj e udr Zet vporziipdal doé T |

nouzovéhozmnbrzrhoésengch adheznich podminek zkr

Zachovani fiditelnost: vzni ka vlivBm ome.
Nevznikne podnl esiahirac?, kdy samotna brzdna
adheznich ogelzenbDojsded yk B a vzni ku prostoru p
vedeni automobilu tak,|l aebglaysVvedni mkoomececht bk
divoduwzje@eitvze ABS zkracuje brzdebtutudcdédhmiéi
byt napi@ai kloaddajlinadci. Pokud nastanou dobr é e
pohybovat pfimym smérem a nevznikne nutnost
dojdek o mezeni br zddon éz assstéayweanidE @alnahor Sené prf il
nutnost. kKor i gopvidinpiad®meéprruu djkiéhdy bv zdeéeni j e

pl atnym.

3.1.2. Popis funkce ABS

ABS se Mmydrdawml iz kého agr eigcait uj, e denloetkktyr oan i
ot ac¢ eki mpaull z a8 i mi koly. hMagmratl i cké& mv eamgtrielgyat w

jednotkapodlestavii i di ci ch veli ¢in a to fe féazich nar

Vpol oze zvysSeni tl aku ake brézZzdgv ybeszy sAtBéSm

zhl avniho brzdového valce plUsobi pfimo na br
brzdovy systém nalcihaziditeihdjyedmotzlpoazm@amoci s
sklon kb | o k oVWténnmioment dojde hydr aul i ckému rozpojeni vV

brzdovym valcem a bkobbde&v yom Bwaldamdgknet nis @kamemeé n i
Pokud ani tato faze nevede ke zlepsSeni adhez
snizZzenit éttloakfubhziwt sef opétesta od brzdového val
kbrzdovému valci. déamémmi koee¢ebrmazdnyn til gk hv sk
pod urc¢itou hodnot u, znova nastane féadze zv

schopny s dOxaspekukdyv adtokiu j e brzdovy pedal sesS| é

12
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3.1.3. Konstrukce

Pdvodni

agregadiewod

ABS byl o

~

W snizenti

iv vybranych prvk0d aktiwvn

tvofeno zvl ast el ektro

zadstavbovych prostor il

temito jednotijkamiedemnsS ko mpaksp cel ek viz obr

hoNX» n {f2dz6Syt St S1TUNRHAO1Tt | KeéRNJI dz

Tato souhrné nazyvana jednotka ABS obsah
fidi elektromagnetické venti leysupifreamiund ajciecij e
vracet kapalinu o vysokém tlaku do brzdovyc!

el ektricky

pohaneéné

pusydo ped&al u pi4 akt.i

Pro spolehliva

i ndi kaci

Ty jsou uurkiagtdérmée kol

i mpul zni ho

Halbva jevu.

kol a se |

magnetické

hydraulické Cerpadlo. Jc¢

vnim ABS.

skluzu jakéhokoliv kol a
a a snimaji jeho otacky
i §i podle pouzitého sni.

silogary

impulzni kole na
otadejicim se kole

permanentni magnet
snimace otadek

Obr5L Yy Rdz] 6 Y M YALJIN V¥ IyEgLsp 1 2t SY

Bakal &ar sk a

13
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32wS3dz I OS 2NBRYN Reyl YAl e
3.2.1. Historie

Pro dal §i zvyS$ov awdce D¥AiprewcMemedesiBeny vyvdndty by |
systém pro regul aci jizdni dy.Casoulwg meSBy ([ &I

kombinace a zdokonaleni jiZz dobfe fungujicic
regul aci pfic¢nych sil pdsobicich na vizidlo
béhem kritickych situaadiok a%aomotpnhéd zHAES oboAAR
hnaci mo memd d éloruyzne ski | am. Pro funkci takoveéh

zvysSit pocet snimadmiickghpadname[foigichzdynvozi
3.2.2. Popisfunkce

Béhem jizdoyepdedh&z itoecknw dw ykhya gjmiaznmdiy v ozi dl e
pot Fseybsyt é maBEB&S®Rias@ahuj e do brzdového systému v
stacivych momehtilt ivzlhydatpid ikt @dlc wr udk yznd nv yhimo ¢
pruhu,F i di ci jednotoka,pikitlerZ2divydand& It aci vy mor
tim vyrovnad moment zplUsobujici pfretacivy ¢i
nedot &¢i vych mometnd diy sl loawsgtii .snDanaZi mi sni mac
snimace nauocéemidveola&nti ch hodnot a, respekti
jednotce i nformaci O pozadovaném sméru jiz

obsahuje snimacC [godél ného zrychleni.

Pfiklad regtluace pSMB TentosayWagpzlaw € nast ava

casto. Lze pjreljj egidiur svermdti kat ac¢ek na UGzké vo
zddvodu objizdéni pfekazky a podobné. Nal ev
napravo vozidla vyuzi M#@li ci regulaci jizdni

Ve f éazi 1. fidi ¢ zacinéda ovlivinovatzysmér |

uvolnénim plynového peddrd whéa ffn&zgili ejdirdl mvédbnbiod &

viivem zasédhmehi divdbretidbeakaiwkidk seati eynémem d.
vnitfif zat acky, vozidlo sef dag@C3r i dogr aswa Zk o I
nasddijei ci | evotocCivou zatackou otocenim vol an

sytém E8Rtjoeokamzi k nef i dhbiteil Mm@ mr avMatveedr vséth

momentudojdekvy j et i voanoivHédly[@dld z aze 4) .

14
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PTFi prldjezdu voziiddregulacgy b addyannaymm kEyS H i @zr ovbe
prvnim natocenim volantu. Zmi novany st acivy
korigovan brzdénim | ewk@dospaédwyhmomeht. pTs
zat acky.ombPbagpdé ktaciveée rychlosti vozidla a
vozidl a. Po vjeti wvozidla do nasl eddjivéhol e

momentu a nasledné skaotiuarceyg khrlad ktyim z a¥ea hfed

soust avyzd&rdiympgridovéhoophiéphnkbmomukwvwyaddnani v

VOZIDLO BEZ ESP VOZIDLO S ESP

P SE/ [Fize @
¥ Faze ®

:"/ P > sze (3)
5’ b 2 ,‘? o Faze 3

A

hoNX» ¢ %LJA&af418 NB3Idz | OS 9{t
33t NP(GAAalfdd 20t NBEIdzA | OS ! {w

SystAé6mR j e rozsSifeni funkce protiblokovac
zaji Stuje omezeni krouticiho mémpatdeé, oddwotc
k jejich prokluzu.

3.3.1. Popis funkce

Princip funkce ASR se opiréa. oPrsa edonsafe
bezpecnost.i pri rozj ezriudivtoelidm Jteaww.t no tud
pri rozpoznani prokluzu hnacich kol omezi Kkr
kprokluzu a jesteée zbyylfiniggmosme@nru.,prilot arddhezajii S

vozidla.

15
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Ridici jednotka ABS rozSifenda o systém A
snimac¢l otacek na jednotlivych kol ech. Na z
rozhoduj e, zda | e fFniébkrtzedriét kcoil oo npeoztift& ke oput i

fungujici sytém ASR tedy dokazZepizonpadétkdy

vozidlo nachazi hnanou napravou na podkl adu

(o
D¢

hem tohoto rozgosteAtdupizapaddeé, tkdy dseéepol ovir

napfiklad na asfalté a druhda polovina na nal

PfFitomnost ASR se mize hodit i pfi vyjez
vozidladojdelodl eh¢€¢eni hnaciho kol afFfeheseejrdcuiaadp
sily.

332.a202NR @t NB3IdzE | OS ! {w

Kregul aci krouticiho momentu na pohé&nénén
prvnimmtpeova r¥ygykubaca ARy kroutici moment n
regul ovadan zAasahebth déazdhaweyndh modtooruld se tak
Skrtici klapky. Bohuzel se vSak tento zpUlUsokt
pro motor je nejoptimalnenpédni skbbEénhedypthhoa

~

je nejméné zati zen.

A
Odchylka |
regulace

__ReakénidobaASR

1 - regulace vykonu motoru Skrtici klapkou/
pfibrzdéni hnacich kol

-~ 2 - regulace vykonu motoru skriici klapkou
a fizenim zapalovani

-~ 3 - regulace vykonu motoru Skrtici klapkou

hoNX 1T t2NRJYLYN NBIFI1T6YNOK[IR206 dz NAT yeé o
Rychl ejsSi odezvu sl iblogwvanmiega |l azpalpomdrrcii .

vsak pomal ej §i pizidppaddé nmoiteorwsewni vstii kovan

16
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nespalenéhbkatpallii @t odrouz aprail ox@é&m ac Kvi t émt o
vpraxi spi8e pouziva regulace pomoci Skrtici

Dale je mozné pomoci regul ace Tfizeni mo |
brzdéni motoreme Zdlkmatok sydM$SFR manedse Ci nlikkost i S
rozpogmakliuzu hnacich kol po prudhkdmmuvalvné
brzdéni mot or em. PTF i rozpoznéani teéeto situace

s

jednotce pokynimvk§iotutvgkomoment naophéntaci ct

kj ejich otaceni a zajisteéni boc¢niho vedeni v
MSR nachéazi své uplatnéni pFfedevSim u vzn
mot orem a hnaci kola tak maji veétsi sklon ke

3.3.3.. NJ R 2ufsce ASE 3

Nejrychlejs8i reakci na pokyn TFidici |jednc
potfeby reguluje brzdénim hnaci kol a vozidl:;
vyuzit maxi mal ni nar st brzdnéhosttéljaik uvyau zp

vkombinacig egul aci mot okovoui[ffkappky)eg.

Brzdova fregiukalcei zo hl edi ska plUsobi stejn

proto | ze vy¢,ktertui tf emanoizm&l rziassaithlnwut regul acn

ONX» y " 6AyS] d t GSNJ] & RA[HBENDNIORY i ezNBRIY R | & §l  F

dail OSyt yI B A& d6 LR X @ KESHNRI BRKBH (SyS CLInjSy 2 a A i
Yy @21 2@00S aS (nSyNY

Kl asiidly adbkiag&le moize takoesdu t ecnou sil u, k t

adheznim podmépnhki@aims k ob dHsNakolesnteeg dnyi ZpSoiumz es ou € i |
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adhezejepr ot o vyvozen br HBdnyktmamne nnta had cs itldymy b € j

dojde ke zveéet SeniRFunkalddmap $ii mit rpaoddidm Znnkisarimili y

Fo. =2F, + F, [N] f3)
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Regul ace ASR ¢Ci MSR systému potfebuje ovl
to byl o mabzynté ,n anhursaezle na preownyam vmpedal emm zd HPHr t
DFfive pouszyistaénm r Gznycéhk mechawdekVchprp pfe
akcel eratoru,myal Srkahriazienk | ealpkkut roni ckym snim
Skrticin&stbakopui i mi servomotory. Nastaveni
motoru se odeh A4va pifesné podle pokynOG fidici j edn

w

regubpoAadavky od AR ¢i MSR systému.
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Kpfenosu brzdoveé sCilsyt,| akCteenrioru bwyzvdionveé hioi dpie ¢
prasatek ¢i timenlG, slouZzi brzdova kapalina.
pr obidhoastt azs e¢nou rychlosti a spolehlivosti.
kapal né médi werh,y ltrerdyymy]j eydeéeédmninmpphipade&/ |

nestlacitelna a vedenim se pohybuje bez tifer

znatelné | bB8idovak véeeani va stl acitel nost b
urciténkppieénosu tl aku. Praveée tato prodleva
brzd.

St 4l e zvySujici se naroky na brzdovou kapa

| et zdpoébta,c hvor kdgpvywch syst &gme cpho kdaipveshiabd | dier v
barvy, byl a doddlartagti ckolteemp |l loadi° C.
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Pfestoze nymédija ZprvoS elcrhzndaov é syst émy spl nuj

stoji pomérné vysoknpvolizte mpdé Ténw dakbjyeer diz pkiaspoabl ei ni
vivemnaz af {kteenrié j e pFfedmétem teéto préace, a to
Hydraulickéa ftidici jednotka systémid ASR, E
drobnych kanal ki, jejichz otvory maji mens§i
véasna rae akyccehltiécht o syst émid, mu s i mal y mi 0

nizkychtobpldtivodu je vyZzadovamd zkmpelc ivélsrkioz

splAaujici toto kritérium.

Vedl e kapalin na bazi fze detkaltpd rewd e dbis izmliorweyrma | n

kapal i nami na bazi gl ykol u, které jsou nejr
osobnich automobil 0. Tyto kapaliny mu s i Z a
vliastnosti, aby byl a dodr Zamua as brezwre& nfousn k &/ it

- Dostatecné vysokgzodomdowaspl,ikjtertyepel né n

soustavy
- minimalni zm28adwi vlieoktoizinyg tvepl ot &
- viskozita odpovidajici zvplenému konstr uk:

- nizkd hydroskopazZaobsvoduesyrhopnost v
- tepelna a chemicka stabilita

- odolnost prosti korozi

- snasSenlpirwasotyv ysmi  dily
- minimalni hoflavost a toxicita
Tyto pozadavky shrnuje nékolik norem a r (

zakl adni normy patfi 6Gweerjiicnkza rFaMMcS S sCGF Rp o5u7z1

DOT. D&le se pozZzadavky na brzdové .kapaliny z

4.1.1. Viskozita

Aby byl a zachovana funkcnost a rychl ost
zadvislost viskalkzult zémdassetlagplog tme.m Wi nemat i ck a
kterda se ur ¢uj e méfenim <casu prlchodu ur ¢i
trubi ckou za dané teploty. Syst émiyr irte gocuklyucjhi
situacicdhosuaase Ca s i bychlli ¢stpioolietomadkwodadl Ze
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v s Ve

rychl é Sifeni tlakovych pulzO od TFidici hyd
by t zachovana veopdécémteppipadéhbyVelektron
poruchuvsyst ému yepgatacecéyvadu a deaktivovat syst
kapalinysni 2Si viskozitou. Hodnota vVvisko4&0 tyC ba zc
pro tyto systémy dosahuje polovicnich hodn
kapalina ATESLGsa x i mal ni vi 3oz iProu st®@¥mmani nékol ik
pro rdzmg pouziti

Brzdové kapalina | ATEG | m_m ATE TYP 200 ATE Super Blue Racing

DOT3 DOT 4 DOT 4 DOT 4 DOT 4
Trida I1ISO 6
Nase Milionkréat Nizkoviskézni kapalina Minimaini sniZeni Kapalina pro
tradiéni! osvédéena nahrazuje Super bodu varu diky pfiznivce
jakost DOT 4 DOT 4, pro elektronic- vynikajici automobilového sportu
ké brzdové soustavy schopnosti vazat
vodu
Suchy bod varu min.  245°C 260°C 265°C 280°C 280°C
Mokry bod varu min.  150°C 165°C 175°C 198°C 198°C
Viskozita pfi -40°C max.1500 mm?/s  max. 1400 mm?/s max. 700 mm?/s max.1400 mm?/s  max.1400 mm?2/s
interval vymeny —Jdoiroks  Jdoiroku  Jdozler

Tab1.{ NE Oyt yN oNiOR2 e OK 1 LI tAY

412.+8YSyl OoNI R2@S (FLIfAyeS

Dodr Z2eni v3S8ech vlastnosti brzdové kapal:i
zpUsobedeov pitm hydroskopi nostii (vadazanim vody
brzdové kapaliny. PfedevsSim tepelnou odol no
vyménné intervaly a kontnolmuyvastl ouutzdv siprezd av

kt ebréeéhem nékoli ka vtefin prpdkypymdéhipdtdicmn2zni
skutec¢nosti mlZe nastat situace, kdy tdhapal in
moment vikemiadkayédmvvedeni pary, kterkejpoaunet |

ZzbrzdénB vozidl a.

42t nffAf Yyl @240 Ly SdzYl GAJ

Zasadni viiv na méfeni raadteygh i s intau acchiocvh
pfil navost pneuvnoaztoivkc ea. u tJoanko bjiilzu bky|l o Feceno,
pneumatikou a povrchem komurdkc e j e ur cuj i ci ¢ylkarku2omi cveel i Kto
znazornuje maximalni moznou velikost pricny
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kter édalnzve mmo ment pfenést skrze pneumati ku na
jizdu | e cOi nnietjevly $8 d h eszoen 43 | @d wjt ioc i bcuhd ef awd c i

probl emati ka znmahwi aldhsetzinimcah[lpskdl i ch faktor

Hodnota soucCiniteleagaoadkeeite hotllh piNePlvyjSeizZve
hodnot dosahuje spaeahegmi aphalmaimi kay nsaeopak n

pneumati ka pohybujici se po naledi prFi ok o
nasl edujici tabul ka:
Povrch vozovky Soucinitel adheze y
suchy 08-1,0
beton
mokry 05-0.8
suchy 06-09
asfalt
mokry 03-08
sucha 06-09
dlazba
mokra 0,3-05
suchy 06-08
makadam
mokry 03-0,5
sucha 04-06
polni cesta
mokra 03-04
sucha 04-06
trava
mokra 0.2-0,5
hluboky pisek, snih 02-04
0°C 0.05-0,10
naledi -10°C 0,08-0,15
-20°C 0,15-0,20

¢CLod H {2d6AYAGSt [MRKST S LINBE NAT YS LJ:
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4.2.1. Vliv rychlosti vozidla na adhezi pneumatik

Vzaj emnémipl pdtoySkeu pneumati ky a vozovky je
tim i soucCinitelosadbhezeryPhbhtosti ZzeogcCinitel

tato skutec¢nost na brzdéni. Napfpklamdi phi ry

1,0
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Obr.ow21T RSt SyN 6SiGy2aidN | O NAIFI@GYN NBT al K
soucCinitelem adheze, nez prfti nizkych ryc!

stav vozovky. yf i padé suchého povrchu je z4&avi sl ost
mi ninmalneboptédagdgandé Vozovky pokryté snéhem Ci

Vice znéadzorobjrédze&s!|l edujici

H
75— Suché vozovka -
0.8 - Ve i
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4.2.2. Vliv skluzu kola
Ke skluzu kolapodél ném sméru mGZech.ojjBt ddwe i & o @

rychlostt iozndkbkaobeodovdmoydholchhatzi k@lFa, bk Z
dopfedna rychl ost naopak me néSeimu n en#ll Z e b vdood of vt
akceleracii]

Mira skluzu je dalsdimtfphéeomami byl i N@uj €r
moznopmddélvném sméru a tim i nej vySs Spifcihp ahdoéd,n o
kdy se kolo odvaluje po vozovcds-3 0 % skl uzem. T ut oo bsrkauzteeké nco.s
11

0,60

052 [ AN

044 AL

Fe
L
L r

0,36 . : =0

0,28

ain o 20 40 60 80 100

S %]
hoNX» mMm =zt AP o0NI Bydhdedl] a1 f dzl dz y I a2 dz

423.+t A0 Yy20alioON @2Re yI @21 20308

PF e n o spnewmatlky na povrch komunikacedzii v o d u kl esajiciho
adhezez el ké Casti ovliivnuje pfribg¢vaj pciobmepmast
Vyuzivéad pojmu vypo&twwdniahov zftialZmua. tOojuesmi kv o ¢
vozovky pfedstavuje vypocCtovoat drmomuBitklui, Z Kjt e
u dokonalehl adkych povrchi. Vztaznéad tlousStka pal

vystupky textufly povrchu vozovky.

Vpifipadeée, Ze vodni hl adina nepfekryva ce
souvislou vodni hl adi nu, nema mnozstuvi vody
rychl ost i do 50 km/ h. Az prfi rychl ostech pf¥
sou¢initele viiv tlousStka vodniho filmu pod

rychl ostmi swuzercihk astw kvuo powlkuona t v &ygsnnis Zlulj ien ,st kytCe
pl ochudosP&t ecné vysoké rychl ost i a weliko:

aqguaplaning. Hodnoty souci ar000H] e adheze dosa
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4.2.4. Aguaplaning

O aquaplaningu héevoiil me etmelveey kéghiop dnemotZzrs§ tv

pfil nawastdil oa se tak stane neovladatel né. Vo
pneumatiky s ozovkou dosahne takového rozméru, Ze
povrchu vozovky. Y ent o mo me ntz ardendanuuh pzdienlosu si | a vo
neovlada el n@.muK o jevu dochazi pfFfedevSim pfi int

DGl ezité hledisko ovlivnujici vzni k aqua
rychlost vozidla. Dez é@p bié hp il sodvbdp wodyunind asttiak y  j
styku svozovkou. Pokudt e ni dezén dostat edmnsthlte@mnléeynu roalc

vody a vznika jiZz zmifguadaniguw édding | &«stiin. n&Napt
dezénu a rychlbaostzigyj iCzdy3.udava

Hloubka dezénu
Tlouétka vodniho filmu
1.6 mm 8.0 mm
do 2 mm cca 120 km/h | > 140 km/h
4 - 6 mm 90 km/h 110 km/h
6 - 8 mm 80 km/h 90 km/h
10 - 14 mm 60 km/h 70 km/h

hoNX¥ Mo baq@ianibgfs a i |
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4.2.5. Vliv teploty

Teplota znacné ovliekfiejre& yleasptmeausnraid o wa 1y a
Zt ohoto ddvodu rozliSujeme |l etni a zimni pne
vhizkych teplotéach je vedle tvaru bélmounu d
urc¢eny zimni pneumati ky. Stejné to plati [
mensSim soucinitelem adheze za vys$SSich teplo
zi mnich pjhedsitmat de@stsacuj i diet hi ou totiow biddidka z € n u

nebezp/ddmwé.tepl oty na adhelzria Zddoke udmat i ky znazc

Zumni pneumatiky Letni pneumatiky

azaypy

Obr.14%t @A at 2ad | RKST S yI GSLX 23S
426.+ft A @ RST Sydz LW Sdzyl GA{ @

Rdzné protismykové vlastnosti poskytuji o
mokr ém poverlckhyu vlhd vv na pfilnavost vySka dezé
dezén, oproti starSimu a ojetému.
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1.2
M
0.8 Ao viidka
e VZorkuy
()
0.4
g ] 40 80 120
v fkmih]
Obr.15%t gAraf 24 Kf2dzol1é& RS[USYydz yI | RKSTYyY

Tvar dezénu ma tpaokdéé lvnléinv sme€ raud hmeaz ip.asvovy |

>

vzorku vys§s8i soucinitel nez Cisté pasovy ¢Ci

ce hranami vzorku o vyc¢neél koyr kvuwo zloévpkey . p FNeanp&

<

bocdnil sily.
4.3{ KNJ dzi N

VySe uvedené fakltbkygstevbppim@ivipist @l pneumat
nemély znatelny vIiiv na vysledky praktick=éhc
vozidla bylmangidiod voé0t Sk mEh . Vozidl o byl o ob
sdostatecné hlubokym dezénemi cah npnlooZzcshtavcih vroo

nedosahoval o meaip, nledy hy nddedilecdoldouata dk é pfTi

VbézZznych vsSiatku arcaijcih zasadni vIiiv na chovani
me | byt védom. PfizplUsobpnot oymal ess€i opodst
kvalitni Eoebmaticky svrlznymi el ektroni ckymi
zvySuji bezpecédnost pfi jizdé, prfresto potfiebu
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Bt N¥ 10A01S YSnSyN 7TdzypPOSK 9{t OS5 @& o NIy
51.aSnNNON GSOKYyAll I @StAG6AYyeR

- Podél nalkm/glchl ost
- Snimaci zaf i-GQeensg : gLCoosleopen@twyrngbcreo kCovry

2002, vyrobni <¢isl o: 31522, evidencéni Ci ¢
Hz.

- PFi¢éneée arpotdékené [ g]
Sni maci zafizeni: Akcel erometr ADXL 311,

evidencéni cisl o: 046585, vzorkovaci frekyv

- Smérova uUuchyl ka [deg]
Sni maci zaf i-GQEens$ : gLooslkopeénDa@tvwyyrmnqgbcreo kCovry
2002, vyrobni C¢isl o: 3152 2%,zoekiodvearcd nif reiks
Hz.

- Rychlost staceni [deg!/ s]
Sni maci zaf i-GQeensg : gLoosleopen@tvwyrngbcreo kCovry
2002, vyrobni ¢€isl oMO®BUEZDBvVvavi déEnéhkiiedce

Hz.
Pro urc¢eni zacatku a konce koridoru jizd b
odrazovymi pl ochami umi st énymi na zacCéatku a

BOS 36IPAIQHS 4C umi st énym na vetaderp. n&Snivmac¢ kbyac

1000 Hz s uméle prodlouzZenymi pul sy.

Dér dat z jedbgtl irweyadh zewtdimadmomo&rio-nos (e
006127) a Cansas. Vyrobcem tohoto systému je

do jednotky Crons probi ha po sbérnici CAN. Pfenos

probi hal pfes rozhrani Et hernet. Méreni by
Zaznamenana obéma U0st¥fednami byl a wukl d&dana
Cronos. Po dsaétrai iz jtiéeztdo bpyanaet i kopirovana na

dal e zpracovavana.
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52.) YN& G SOMK 2r SlnjNa d N2 2 S

Snimac¢ zrychl eni byl umi stén nad stfe
Correvit spef emdand h &zéeslt iv vozi dpaedmipravnear &2
(obr. 16)

ho NP mc !iONESZ SYNNNBS§yYy N
53t 2LJAa LR &addzlz YSnSyN

Praktickou C¢éadst této préadce jsem se rozhoo
vsi tuacich, kdy je jejtébhtfankhomewtyabod vanhort

mi romaisahu do cioiva pbievzapoeizdPrkoesdteiv.Si m se jednéa o

regulace jizdni dynami ky ESP, znazornéni j e
pridjezdu urcé¢itych manévrid, pokud je systém a
Kt@t o testim dvséduace, ngpdiad xeééni nadvgmar Si c

rdznymi adhezna minésploeddBut nadamil € zmény jizdnih

test Vt e ohtj ednot!l i vich psointomd€i ¢ hh 2 g Zbiuadtoeun § e a t
uv ed dymagnicle v ely ,Ci pokmoecriy c h |l ze z4&a&sah regul ace
popsat

Zminéné situace Togidlen Volsk snwa@emdnysolsf mk 4
vybavens y st é mem ESP BOSCH, ktery takop®mopgiiipgadad
vyfFafuekie znejen ESP systém, ale také protis
elektronickeée wuzéaveérky EDS zustava zachovana.
prvni h&€et ésmé&r eni probihalo na zimnich pneu

TS850s0 z mér em 195/ 65 R15.

28
Bakal arfrska pr ace Ku b iMartirk



Univerzita Pardubice 2016 VIiiv vybranych prvkd aktivn

~ N4

5.4.. NJ YN VI RRRHOYR WNONRKSEYNYA LIR2RYNY]
541.t 2LJA& YSnSyN

Pro pfedstavu nejdifive uvedu skutecCny re
vprovozu a posl éze nasimulovanou situaci. P
dost-Avase vozidlo pravou polovinou na okraj
Mnohdy zd Gdvodu objizZzdeéni pfekazky teiid mopentuse € nep

vozidlo kazdou pol ovijnonu mna cahddhzeiz nh ani & @ v d enh |

podstatny vlIiv na chovani vozidla pfedevsim

Pfesneéji S i | z e podpbnpadéa, tudygi spri evdoszti
vzi mmoibdobi po keméni lkadkiol elm stfedu tvofena
nammedofamizt aj i ci ho snéhu. SoucCinitelbx amihz2%ie, f
nez je tomu npippadé sotwvaoeéehd brzdéni pfFed
vzni kda prave ona situace, ktera je prFredméterm

Cilem je zjigpetnegddmaib | 2apotof ebbei regul ac
stimto pfipadem poradi samotné ABS. tBocktuodo by
syst éma, byl by sled udalosti nadasl edujici
kzabl okovani mz&Zelwthz krmodu spifliceby byly schopné
kol a nachézejici se na stiedyS&bmsoukKaoet sk
Nevyhnnutel né by pmétsekmhktzo Yer@ij SV onmp rpdowaér ¢ h u
strané. Totk marawaunkhehtedely nad vozidlem a

pfekadazky, ktery mdze byt pro posadku tragick

Jel i vozidlo vybaveno systémem ABS, bude

brzdnéa sil a, kterou |je danénkhkeot 0ot schlophlei p$

moment , ktery zavini pfretoceni vtemoimbrheat a b o ¢
zabranit stoc¢eni vozidla? Odpoveédi je néasl ed
Testovaci pl ocha je tvof enlaetaosnfeart teepmata ek
nat éreba povrchy byly mokré. Viz obrazek.
29
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N

O © © 10

(D .

©) ©) ©) &)

~

Obr.17{ OKSYIl (Saii2@F ON RN} Keé LINER o1 RSYyN Yyl
Meéfeni probihalo nadsledujicim zpldsobem.
rychlost, ktera byla pomoci tempbwabha udsf#ov
plose byla vyvinuta maxi mal ni brzdna sila

odchyl ka od pfimého snB&fueniPrioyImikia 2may i marcd v

na obé-sédwpnyednou se na adhpravaépgdsrmnaove

posll énd. Ndajezdova rychl ostob6@kpwh.a postupné zv

PTi rozhodovani, zda vol ant pf¥piothbarzz df éarkit ,p
néktef ipafniidcik@i cwhvili opravdu fiod ansuguw.st Pe
zafi xovany volant se realité zdaleka nebl iz

j eho pohyb korigovat pokazdé stejneé byl o |

kovliivnovani mérfreni.
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542. bl YSnSYyS K2Ryz2(e

Pfi rychl ogtaiznaanem/d&myb ylyt o hodnot y:

ESP OFF 30 km/h

350
T 30,0
X

25,0 —— Rychlost [km/h]

20,0 Odchyl ka od pfimét
15,0

10,0
5,0
0,0 i

5,00 0,5 1 1,5 2 2,5 3

-10,0

Rychlos{km/h], Odchy

Calg

hoNIP my %tadl @SyN 021 A RESPABS G njA OSGAL A

~

Vtomt o pfipadé dosSI| o kad hsetzoi cvenn@ig Vi anzZpill dol&Sae o «
4, 16°, pfic¢emz <cas od pocCat Kb s. Btejiod éuadi do

saktivovanym systémem ESP zné&dzorfnuje nasl edu.

ESP ON 30 km/h

35
30
25
20
15
10

—— Rychlost [km/h]

Odchyl ka od pfi mé

Rychlos{km/h], odchylkd®]
n o

-10
-15

Calsg

Obr.®%I &G BSYN @21 ARt OSEIPHAOSGALAT 2YS

Pfi regulovpomocbrEd8RPhdeésluozhst avensi vozi
Smérova odchyl ka Hkayltaakjéi Zt oaniut ed chpgo vv W& 3 iy n
Maxi mal ni odchyl ka od prii-8/blcozsmarzmadapgv ale
vozidla ompatdheai emnéj &Jduing rplobvérhcuh ekni i vky odchyl |
zdsah ESP do dynawriikwn wjoe ujtehbod sckhad vhanci@ év s i t u
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UZpwlibéhu méfteni byl dep&atimnéyademzaygshbemi
néco klidneéjsi, vozidlo necestuje ze strany
bezpecnosti . AZ prepadpxercih zréwéurl alcev gfiizdwmi d)
vysveétleni .HHleaymridnbiddict©hie veli cnou ESP, j ak
vol ant u. Tedy TFidicldv poZadavek mfaenomar sjiil

prostfednictvi moHfaembdhanu kitiezegnij edawuvol nén a z

je zaznamend&dn snimacem natocCeni a pmdgabt ka
zatocit. Zac¢ne regulovat, pfibrzdi vice kol :
stane, volant se samovan opét natoc¢i na druhou stranu a

Vysl edny pridbéh odchyl ky od pfimého sméru p.

se hodnoty odchyl ky chvili dostavaji do kIl ac
o tom,, Zkdyrpé& zafixovany volant a pauketi vova
aktivnim ABS prakticky neli §i/l

Nasl edujici méyEfi madjobd hay du svec vlypatui &
j 1 zdghaniiky:

0o ESP OFF 40 km/h
Zy jo: 0 Rychlost [km/h]
£'30,0 Odchyl ka od pfim
©
2200
Elo,o
%o,o
=100 9 0,5 1 1,5 2 2,5 3
>
X_20,0 5

Cals
hoNX Hn t NAOSK &1 rjchidtpezdelst@iifaged G A LInjA 1 @
Maxi mal ni smérova odehytka daséml a@ohagph ot

266s.pporovnani graf, &kitti mévamympE®SBEeh!| o s
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ESP ON 40 km/h

50,0
40,0 Rychlost [km/h]

30,0

20,0 Odchyl ka od pf¥
10,0
0,0

-10,0

Rychlos{km/h], odchylkd°]

-20,0 -
Calg

Obr.2lt NAOGSK aiit 6A0S NRORS2&lA oRIAT T ONOSY

Smér ov &k ao dncahbyylv @ max-14mMaAl héedhodnbt gvysSene
smérladhezi vnéjZhiatpl ogpsSi jezplUgmbédoyanggul&c

Ghlu natogfepivupldlanlamdamddosahuje kladné hodno

na-15 , tedy stoceni vozidla na opacnou stran
kladnou plUlvlIinu az na hodnotu 5, 6°, nasl ed
vzapornych hodnot ach. Cas do zastaveni V Oz
akti vio vsaymrst émem ESP ¢ini 3, 33s.

Jak je patrné |ji Zz zteo nsttor nporfsitpia dkéf invaksyt arl yoc hy
do zastaveni vozidla a to o 0,67s, cozZz je pfF
pouchych 10 km/ h jevitco mamxa tmadall myi rm&rcthsytl ,k an @

vzrostla bezmala n8,@606) nasddek?® . PTask@éedil ez s

brzdéni se vozidlo chovalo vyrazné neklidné.
Pro jesSté znatelneéejsi rozdily majgpmeati vr zeni
rychl ostii 60km/ hopé&Rodméphyesgmedjeini dodr Zené,

j@nzi ho smérudbn&ejvvEidy plny brzdny uUucinek.
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ESP OFF 60 km/h

__70,0
S_EE 60.0 —— Rychlost [km/h]
250,0 .
S —QOdchyl ka od pfimeé
8 40,0
=30,0
£200
8100
S 00
& 190 0 0,5 1 15 2 25 3 35 4 4,5 5
Calg
Obr. 22% 1 & { | igcBlgsiN60 km/tbez stalilizace podvozku
PFi vyfazeném ESP jklizdsd aventemz mimé@oh

maxi mal ni-3,78 €cahsyelnrk ado zast aveni 4dr3ullksé h 00O psamkérvi
vykazoval o obdobné ityaldsh6®kmyh gpodpoyon ESPn 4] ez dov &

ESP ON 60 km/h

—— Rychlost [km/h]

70,0

o
(o2}
o
o

50,0
40,0
30,0
20,0
10,0
0,0 prmm—eme
-10,0 0 1
-20,0
-30,0

——Odchyl ka od pfFim

Rychlos{km/h], odchylkd ‘]

Calg

Obr. BY I & (0 | rgeBlesING0 km/tse stalif A Tpdd@ku

NavysSeni o dalsich 20km/ h vSak uz vel ké
zabrzdéni 4,49s se I|i8i jen o dvé desetiny

patrna je vSak stifidavada odchyl ka ke-1RKphti b

coz je narlst giteanindd jreeadelvé u3 r yrcehd owst i 40k m/ |

Napifi ¢ vSem pokuslUm nejl épe vzidy vys$la

dynami ky deakbuvevdmaai oseestarda pouze ABS.

ovlivnwg euwolanény vol ant, ktery mate snimac
brzdného <¢asu, respektive dréadahy a vel ké smé
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reakeci fidice. Pro kompl etaci meéfeni byla pr
jsemsezpozice fFfidic¢e snazvol &omrugpiat bdhdé&ninada
Gvaha sprsoyha.pr®olabeonu ospnggtk evc i pvanym ESP a r
rychlosti 40km/ h.

ESP ON 40 kmAkorekce volantem

45,0
§40,0 Rychlost [km/h]
X 35,0
éS0,0 Odchyl ka od pfimého
25,0
20,0
£15,0
B 10,0
cgs,o
X 00
500 0,5 1 1,5 2 2,5 3
C a[s]
hoNX» Hn VRPHEHBIORNYR2&6FYyGSY

PTi pokusuvpdrizneetm vsoméanut pfinesl o méfeni s

pfizniveéjsi vysledky. Maxi malni odchyl ka od

hodnoté 9, 1° a témer p€t iTrydwa hopgpimottiy i bodryo
Ctyficeti khldstosE®PtOFBONBrrzydkcny <¢as dosahuje hodr
vysledek potvrzuje UGUvahu o zmatenych uddajic

vyhodnocovéani situace. Zaroven dava tento po

5.4.3. 2t ‘SN Sy N
Dostaneli sevozi dl o do situace, kdy kmaaddul rsytm a

soucCinitelem adhezkany] emomejnite ppdvVv nrée akicyit nw u

pomoci néjpfivimgmdlkmé vul,i neivtyaacddeuj r€j aky smeér
vyhnuti sRarmifeeké Zcveal néni volantu zplUsobi zmn
dynami ky, prodlouzeni brzdné drahy a smérovo

550 2aN (GSai

551.t 2LJA& YSnSyN

Vbézném provozu CcCasto vznikaji situace,
zméni tprjuhz.dnNapfi kl ad, kdy zZ nkar akj onnucriintkzavcii F en. e
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moment se snad kazdy f¥Fidi ¢ snaZzvuvprpdteiksamérun ém

pruhu a po objeti teéeto prfrekadazky se co nejry
pf esné tento maneéevr , pfeneseny poazvyamfalko
kuzeld nese nazev | osi t @syuzZ(izvaamnygn pMosdd e
zkoumani podvozkd silniénich vozidel.iSvédsk

nebot pr &voés esmm deZzvkryopsé kg mz embucastou nepfijemi

Losi test s e provaegi esmé sachurhaegm Caanfyanli t uj
manévrovani, které vymezuji kuzely. Nakres t
o O, o,
3Im(98f)

|

a a o) Q. o a a - 1m (331t)
/ 3m(98ft)
o, o e o
L 6m _l 13,5m Im ¢ 13,5m — E= 6m =
(19.7 ft) (443 1) (36.11) (443 1t) (19.7 ft)

hoNX» Hp {OKIM] f2aNK2 (Saiadz

Dotakt o postapeabéluadbhgstvu najizdi vozidlo
které se postupnéeét aznwtyos utjees. t uP rwo ziisdpléoc hmws i | e
se vesSl o do vy-ltiy Crea@ifiehk laa&de .nkit eosjo due chFefaiest paécliov.y

i nedot A&Cinveyz iscnhy kd éviSkayk av Si Fky dané drahy n

Publicistickat as$t ak prédakiotyautoifhabib oy oh magazir
podrobovat | osimu testu auta vsSech sveétovycl
jednoti vych automobil 0. Napfiklad az necekané
Xantia Act i varychlasti8e5 kym/hho az vp Faeddpw r tt cakn i wnodzkyt
Ferrari Testarossa, Porsche 997 a dajlisvé Do
vysl edky nékitledr,ycjhalkat picgpfpk Tagozanahyl ux, kte

neudr ZelkoB@entana emi a malem se [@Bfi jizdeé po
Nej podstatneéjsSi a miespdiinioshésBheEkodnse tkt \

I et dfive, pfesneéeji roku 1997, kdy novinatr
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Mercedes benz, mod el tfFidy A. Tehdypideentidc pfi
vozidl a. Tenama sloankenk hmedd zn é ko lainlke waedlosyteit .
prosl aveni pravéatraséharwubdet spoMescedas beng,p? i j e

kteryosmetlk wmyserdé&ldkai t ] postavit.

Nasl| edcdowdlaaraci ak c.ev oczelll krean nl&pr atvius t oh ot
Pfedmétem yldmwmrawgppibdikt @i S¢ @iiZresotzd ldd wahé m, me
patnacti palfedoewyscihm kpoold sa agp né zavedeni systeéem
vybava luxusnich vozi se tak stala samozfejr

ostatnichl Gut ®@chob edna roku 2014 jiz nelze

vozidl o, které by tento systém mkkedbprahmlvamhw
prosSlo i ve vysSsSich rychlostech

5.5.2. Historie

Hi st ornacnkya vidylzl eZi t ost | ogiethm tzeashtrinulyl ao

dynami ckyadahtwelpir@&@icn . v Te s wvozideylVolkswageh Gaif mikdy 4 d € n
ktery je vybaven ¥Fizeniumypddv ozziksuk aadd zfniartneyl 1
vhi zkych rychlostech a t aidkoébyloret éé maéadmahatpr pod

nak l uzné pl oS e apvaotifeemdyalr eetmanchdrarioyk rpya v

Losi emest jtsochu poupraviulZ gmo nehgstproir vp
decepioozéépénncip méfeni.ysbhiedenki jm@elnedlo syt , V:
projwrtdi tvé rychl osti opusti vozidlo danou dr
vel igiihbéhuDa ebtiely vytycené dr adnbwtejnbuude oy
ndjezdovou rychl ostakt iPvoniamnmss@ylSRoéwairdie ttestu o
ESRieakti vovanym. Vysl edkem tedy bude opét g

jizdni dynami ky do chovéani vozidl a.
553.t NI} 1 6SrPJ SN Y

Nejdifive byla kuzely vytycenéda dr adaha absol
Ssyst émein. Tento manévr pfinesltichwpdskptdacieée

rychlosti:
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40
30
20
10

{ Gt 6A Ot [odee QKT REth] |
o

-10
-20
-30
-40
-50

ESP OFF 30 km/h

I\w ’ “' llm” V)
M‘ )
y\“ 10) 1”‘ AL_‘

1 2 ""‘u: Vi 5 ,“'“ 6 7
KL 'MWV

.
I
3

gt

——st aciva r yehdcomsyt!l kg=1/4s°lAr ocent o klouzavého pri

hoNX» Hc tNAOSK &Gt 6A0S NROKf2aGA || goOKeft

Pr

40

30

| 6 A Ot [osheE CHREp@RA ] |

20

10

0

-10

-20

-30

aid

-40

-50

i druhbylm pbkalkwui vovana stabmdfiemice podv

ESP ON 30 km/h

|
‘.nl' ‘\\ ‘l ”Hqu
L |

BRL. ™A ™ S
\

6 g

——st aciva ryeh+tiocshty | kla=~4[F° |Procent o klouzavého pr

ZV
hrani

nedot

>
(@]

0 NP HT cHoftd Gl AIAIG2NE yéeyY adGlroAt AT 6YNY LINE

ol eny vel mi kluzky povrch jiz ve t¥Fic:e

adheznich i mita. Zasah stabilizac

o

Q
O

Civych smykO fvaez is ttireadind.t eat ezl vkédree C\n@z i
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pfimy smér pprovnvyjleezvdout oXi vé zatacky. Posl éz
podvozku ypr avot oci ve zatacce symbolizujici nNavr e
saktivovanym s yésltoé nteemm ded0Pt AnCekmny é mu s my ku a ¢ h
prlidjezdu trati | épe vyhovovalo pokynOm ¥id
maneévr em, k't errye zsiei opdoedhvrodzvkaol v év sl tegpbSiilhioz apcoec,i |

rychlejs8i Tphojektdl zeawvB8i mnout porovnanim ¢as

Dale byly zaznamenavany hodnoty pfic¢ného

Z

— ESP OFF 30 km/h

ur

> s

&

o 1

. 05

> 0

> ]n'qt & ‘
\ 0 3 9
° ¥

= -05

-1

6 g

—PFicné zrychl eni Podélné zrychleni

——15 Procento klouzavého p+—amBrRr {PdrtCtoméklzowyzav é&md )

Obr. 28PNA 6 SK LINA 2 S ivigaidosti 0BnhK 2 (1 S & { dz

Vt éto rychlosti se zasah ESIPI Cvniédhiot ed myc hn
Teoreticky | ze pifedpok!| ZArdyd glieongimatey jVyedI§i hre
st abiploidzveoczik u . Pro ziskani vice odlidnych hec

manévr em.

Nasl edujici pokus znfdzoog Nublem/ichoxaynsenéd zi

zprGbéhu méfeni:
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-~ ESP OFF 4&m/h
S 50
g
Eso
3 20
élo
= 0
Q19 D
<
o -20
s -30
~=-40
-50
6 g
——staciva rychl ost [ 7 s]
tchyl ka [ °]
——15 Procento klouzavého prliméru (st:
hoNXP Hdp { (HIGA Of NG HKS 2¥ti2ST R2 3t NB OKE 24

Vtomto pfipadé byl prlidjezd vytycéenou dré

povrchu byl obaktaca odhekégzZzeaetychoposdli o uche z i ku?ze

vposledni fazi pnépderddj vidy dmghkazi k

Pradaveé nedotacivy smykmotker kmevgimedy sauhw
napr avou npalcvhoydlcneém zjvel nén i p rvimbh &dzénmsé@ edci veé r

obr dazkKuak®vému prlidbéhu vedla znacéna korekce

udr Zeni vozidla ve phypdoendm peoddsam apikvice é
pridbéhu se | ze opfit o tpoctéatkKammboypkAaAuoizni

Td o situace Ssimulujici nadavrathu vbpatdha
pr avot o &ikwatantozvaneat se vozidlo uchylujerke d ot 4¢i vé mu s myKku
fidic¢e o wudr ZepriobVv dizai dplfae sma& tproatlie teori e K¢
boc¢nyi nsuill®ok&eni vozidla jiz nezbyva Zadné ¢
pedal, podél na hnaci sila se zmensSi a vznik
bo¢ni vedeni. Pr av e tuevnotlon émmoi meanktc, ¢ | k¢dreya trdeot cuch Gaaez
na pravou stranu, se projevi na pridbéhu st a
Dostatecné boc¢ni vedeni vozeédbopredhiepiapstavw
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Obdobné se odehrava dal si |l evotypydovahaoapadéa
vozidlor yc hl ej i dosdhne pozZzadované sméroveé odch
akcelerdatoru ma za nasledek pomé&lsjo¥iychr @jée:
grabbrazkd ¢. 29 a 30.

ESP ON 45 km/h

N
o

N w
o o

| 6 A Ot [os)ER CHREp@RA ] |

Wl ‘!memw

o

-20
w3 -30
T
-40
-50
6 {8
stéaciva ryebhliehty k|l p=+145° IProcent o kl ouzavého pri
hoNX on =fAQJ NBuFytostOS 9{t yI ait 6A
Tyto hodnoty pkitnesvanméiemniabsl i zaci pod:
vozidla je epogleadmii fpaAiveptvajealdu odapdat é\
vtefiny. Vykmit stacdivé rychl ostzen.zplsobené
Kr egul aci dochéazelo nasledujicim zplsober

zatackou a navazuje narvrivotpéavotuoiat &@cCkat

-}

estaci podle pozadavku TFidic¢e doprava a m;

(&}

akmile tento stav Ffidici jednotka ESP rozpc
stacivé ryaghlzoasCtnie vnoezjipdrilg e womomeotwvamokoobut i T
Ubtyek podél né hanmowkrsudryi cae ptoadd ez Kpyd ® pifd & na
sily, které zajiStuji bo¢ni vedeni wvozidla.
nadal e chova nedotatoméop piipaddi pjadéaotziaan

vzni kne stacivy moment, kt egraf ac@yi dISd e mgF p

41
Bakal arfrska pr ace Ku b iMartirk



Univerzita Pardubice 2016 VIiiv vybranych prvkd aktivn

nadasl edujidievoegidli aée zat aCcepfilkbdyzdiadpdlevedo

kol a. Vysled&kempglRijeedpedmy i .

Nedot aci vy smyk se projevi ideaktivavanqur 0 b & h L
stabiiz&f o zobrazuje nasledujici obréazek
pd
— ESP OFF 45 km/h
N
&
N
i

t NGy S

-15

6 g

—PFicné zrychleni

Podélné zrychleni

——15 Procento klouzavého—p+10GméPrruo c(ePitiot nkél ozurzyacvhél heon

hoNX» om t NAOGSK LINNGE6YSK2 | LRRStySK2 I
Smykwznacené fazi jizdy zapfiicdini pfFicny i
se proniedidmat é prfi cngedroowvzmdcihd & wm,ikdyibylagr a f
stabilizace podvozku aktivni, tétoDbBhe¥iSti ymnp
také rozdil dél ky oznacenyakt ifvamvia nnoau Csatsaobviél

zde vyrazné rychlej§i
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™3
=z
— ESP ON 45 km/h
ur
o 2
(23]
2
N
3
ur
>
Ne) 8
E_
c
1,5
6 I[g
—PFicné zrychleni [ 9]
——Podélné zrychleni [ g1
—10 Procento klouzavého priméru (PFi
—10 Procento klouzavého prdméru (Poc
ho NP oH t NA @RS WBKRY NEDOKIE SN L2 NB I dz
Vtomto pf i padémededlico koo moknmeint ucké situaci a
tak byla schopna pfenést veétsi sily boc¢niho
zrychl enit,omktoerpd& ijpea diéi 2v,y $28e .C iPrh auwdt &io sily |
vpfic¢ném sméru pfenést, tim veétsSi hodnoté pf¥F
554. %t GSNJ YSnjSy N
Tato skutecnost dokazuj e, j akou mi r ou I
optimali zovanéj $§i ho pfT enaoksyum szipl (s orbeestp ejket i iviez
schopné docilit prfaeyosbmeinlt, dKitl ®rzé t & ipamiv be z

ddl e pokracovalo za zvysSené najezdové rychlo
neprojelo bez sakaizveonvianlow? esltua Rilhviiozdsecri bpyd d vwe
nedot ac¢i vy smyk, kval.i kterému nebylédsi vozi d

drdhy. Situaci znazornuje nasledujici obraze
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o a o '!
. 3m(981)
Q e} o) n G38)
a o ), a a 1m @3f
ImO8#)
o o Qo o |

6m— BSm L m - BSm J—6m
(443 1) (3618) 443 1) (971

Obr.33+ & 6 2 6USNANG Al LInjA 08 OONOK NEOKE 240 &

6. %t GSNJ

Cilem teétboylprpffcedevsSim vyzkum miry zasahu
do Ffizeni vozidl a a t aktéé ms £ a n asnyistt € mg Z n ékhtc

nezpozorovatelné zachranuji | idské Zivoty.

Vt eoretickeé Ccasti jsou poskptaouspr a@keé apocdct
a pfedstavu funkce stabilizac¢nich progr amd
bezpecnosti. Experi ment , ktery je soucéasti
systému ABS a stabilizacdnikstpregaamwrBSRAV
zkouSky wvyuzité pro tento expejiemecth Ippldyb;

opravdovymi sithazeéhoppyovaezimi z

Vprvni Ffadé |jsem experiment zamépgrn udknéam po
brzdénirsShedpéivl ny mi adhezemi. Zvol ené méfeni
teoretickou pfedstavu o zvl adnuti maneévr u
vysl edek byl o povazZzované velké stoceni vozi
saktivni st abilizaci podvozku ESP byly ocfekavany

Méfeni dynamickych veluwdInnémniyim nvooul zaonvtéemm bvr:
pfekvapujici vysl edky prokazujici neuspeéech
meéfeni nékols&rat dalopakoyalujici rychl osti. &
bezpecnéj si zdebhavenobvaoveudbkaaBvEromameéirpadyv
vS§ak dokéadzéano, Zoeeh&ekmi dsémérasymvemwmidchy!| kami
vol ant ,ynktwalynysnv ot &ac¢enim kIl amal perifeéerie

nevhodné regul opaloadl ordemnido&d ou kdo Zzea st ave
Ctyficetikilometroveé rychlosti. Provedeny t e
pfistupavykme skirtiwzaci m, kdy Fididc pani cky pu
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v

Zaucel em zkraceni brzdné drahy a klidnéjsSiho

~

dalezité pevné drzet volant a korigovat pfim

Nasl edoval test pabhe. zmé@kyvgrizdhodpb test
pl oSe autodromu pUaGsonbiizlk yweél knédjmrzamlvgmyh jriyzx r
cilem wurcit miru zasahu stabilizac¢niho procg
potvrdilo ocekadstmm bPrlUESPdpFedsmaveval nék
Vyj dtriat 2, nutné zpomal ovaniaktai wreil ket &klirleikza
vys§sSich rychlostech prljezd mawkmal hedkéE€edng

podobnychskrtuaovypgbd diky ESP bezpecnéjsSi a g

zkuSenosti TFidice.

Pr i pol oZzeni otéazky, zda je tedy Cinnost s
pfedstavuje bezpecnéjsSi |jizdu, s ez anvaébrilz i o bdoous
experi mghtwadeévy panického brzdéni na rdznych
rychl ost i ke stale hors8im vysl edkdnm oE5sSPouac ibé
rychl osti vice projevoval svsdnicischopnost:i udr

El ektronicky stabilizacni program je vSak
vhékterych momendstcaht npiocrhd hrde Sak ovd i . Al espon t
veédomi aspekty et dt@emacmer énipmeetso vsyysotrémw
zapotfiebi, aby si kazdy T idi ¢ Ccutvvérdtoémi R a pfiytzoi
pfizpdsoboval jim styl své jizdy a technicky
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