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1. Uvod

Mezi jeden z kritickych elementd silni¢ni dopravy patii lidsky faktor. Odhaduje se, Ze
prave ten je divodem 90-95 % vsech dopravnich nehod. To pro bezpecnost v silni¢ni dopraveé
predstavuje nejvetsi problém. Prave fidic — ¢lovek je odnepaméti povazovan za stézejni prvek,
zajist'ujici v silni¢nim provozu bezpecénost svého automobilu, své posadky, pfepravovaného na-
kladu a ostatnich ucastnikt dopravy. To je velka zodpovédnost padajici na jednotlivce, ktera se
navic zvysuje s rozméry automobilu, nebo mnozstvim piepravovaného nakladu, coz nas piivadi
k nakladnim automobiltim.

Naékladni automobil je pracovistém fidice, ktery je v ném vystaven mnoho hodin psychic-
kému zatizeni ve specifickych podminkach. Prace profesniho fidi¢e nakladniho automobilu ne-
spociva totiz jen v samotné ¢innosti fizeni, ale i v dalSich doprovodnych ¢innostech, které
s touto profesi souvisi. Rizeni ndkladniho automobilu je upravovano piislusnou legislativou,
ktera mimo jiné dohlizi na odpocinek fidice.

Unava fidige a ztrata jeho pozornosti jsou totiz nejbézn&jsi pii¢inou vzniku dopravni ne-
hody. Jednoduse tak muze dojit k narazu nakladniho automobilu do dalsiho silni¢niho vozidla
stojiciho pted nim, naptiklad v dopravni kolon¢. Dal§im ptipadem dopravni nehody zpiisobené
ztratou koncentrace mize byt ¢elni naraz nadkladniho automobilu s dal$im silni¢nim vozidlem
v disledku vyboceni z jizdniho pruhu do protisméru. Takovéto stiety nakladnich souprav s dal-
$imi ucastniky silni¢niho provozu maji ve vétsiné ptipadi tragické nasledky.

I pfes plnou soustfedénost fidi¢e zustava fizeni ndkladniho automobilu procesem, vyzadu-
jicim zvySenou miru predvidavosti, zpiisobenou piedev§im vahou plné nalozené soupravy. To
zvysuje totiZz brzdnou dréhu celé jizdni soupravy a dale miiZze hrozit i riziko jejiho pfevraceni.
Pokud okolni podminky zhor$uji sjizdnost dopravnich komunikaci, muze dojit i k zalomeni
jizdni soupravy.

Velké rozméry zase komplikuji manévrovatelnost celku. Ukony jako zména jizdniho
pruhu, couvani, odboCovani nebo jizda stisnénymi prostory jsou narocné a predstavuji riziko
z dtivodu nedostatecné viditelnosti do okoli jizdni soupravy, naptiklad v disledku velkého roz-
sahu mrtvého thlu.

Na zaklad¢ statistik imrtnosti na silnicich je po del$i dobu jiz patrné, Ze bezpecnost silnic-
niho provozu by neméla byt zavisla jen na cloveéku. A to obzvlasté pfi neustdlém zvySovani
objemu silni¢ni dopravy. Z tohoto divodu vyrobci nakladnich automobilt investuji své pro-
sttedky K vyzkumu a vyvoji tzv. systému podpory fidice. Ty maji za ukol zvysit aktivni bez-
pecnost neboli pomoci piedejit a idealné zcela zabranit dopravnim nehodam.

Pokud se takovéto systémy mohou pozitivné podilet na bezpecnosti silni¢niho provozu,
nabizi se otazka, zdali ¢innost fizeni automobilu zcela nepienechat na fidici — stroji, docilit tedy
autonomniho Fizeni automobilu.
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2. Nakladni automobil

Nakladni automobil je v nejbéznéjsi praxi povazovan za uzitkovy typ silni¢niho vozidla,
které je vzhledem k jeho konstrukci urceno a provozovano zejména Kk prepravé nakladu. To
zajist'uje zpusob obzivy pro velké mnozstvi lidi, jelikoz vSe, co je potieba dopravit, se musi
vyrobit a zarovei se také musi vyrobit vSe, ¢im je potieba dopravit.

Nakladni automobily se rozliSuji zejména ve svych velikostech, vykonu a konstrukénim
usporadani. Uzitkové nakladni automobily mohou dosahovat velkych rozmért a vykonti a mo-
hou byt konstrukéné upraveny pro praci se specialnimi zafizenimi, napiiklad jako hasi¢sky au-
tomobil, popelaisky viz nebo silni¢ni vozidla k ptepraveé a michani betonu. Naopak nakladni
automobily mens$ich rozmérti mohou byt konstrukéné vice podobné k osobnim automobiltim.

V soucasnosti jsou nakladni automobily pohanény predevsim vznétovym spalovacim mo-
torem. V piipad¢ nékladnich automobilti stfednich a mensich rozméri se mizeme setkat s po-
honem pomoci zazehového spalovaciho motoru. [1]

2.1. Zakladni konstruk¢ni provedeni

Jak uz bylo naznaceno, nékladni automobily miizeme na zaklad¢ jejich rozmérti, nosnosti,
druhu ptepravy, ptipadné pracovniho zaméteni rozliSovat.

2.1.1. Valnik

wrwe

voj nakladni automobilové dopravy po celém svété, je valnik. Za kabinou je umistén nastav-
bovy nakladovy prostor ve formé oteviené vany s rovnou podlahou, ktery je ohrazen otevira-
telnymi postranicemi, jinym vyrazem bo¢nicemi. Bo¢nice umisténa kolmo k podélné ose val-
niku a nejblize ke kabin€ je pevnd, neodnimatelna. Zbylé je mozno sklopit, pfipadné zcela ode-
jmout. Jakkoliv pohybovat ale nelze se samotnou nastavbou valniku. Pak by se jednalo o kon-
strukéné podobné feSeni, kde je nastavbu mozno sklopit, o tzv. sklapeé¢. Ten umoziiuje nékla-
dovy prostor sklapét bud’ smérem dozadu, jednd se o jednostranny sklapéec, ptipadné 1 do obou
boki, pak je to tfistranny sklap&c. JelikoZ je prostor pro naklad feSen velice jednoduse a je
vétsinou zcela odkryty, a tedy plné vystaven okolnim podminkam, slouzi tento typ vozidla
K ptepravé piedev§im odolného zbozi, jako mize byt naptiklad stavebni material. Nastavba
valniku, pokud je k tomu vybavena potiebnou konstrukci, mize byt zakrytovana snimatelnou
plachtou. Jednoducha konstrukce valniku umoznuje nakladku zbozi at’ uz diky sklopnym bo¢-
nicim pomoci vysokozdvizného voziku, nebo pti nezakrytované nastavbe pomoci jetabu. N¢-
které nakladni automobily valnikového typu mohou byt k nakladani zboZi vybaveny hydraulic-
kou rukou. Ta byva umisténa vétSinou hned za kabinou fidice, v nékterych pfipadech i za zad-
nim ¢elem nakladového prostoru, coz se vyuziva k nakladce zbozi na ptiveés. [2] [3]

Konstrukéné miizeme rozliSovat i dalsi typy valnikii, naptiklad Pick-up. Jedna se v zakladu
o béZny osobni automobil nicméné s upravenou karoserii, kterd nabizi moznosti a vyhody val-
niku. Dobrym piikladem tohoto automobilu je dnes uz nevyrabény vz Skoda Felicia Pickup.
Dale se valnik vyskytuje v provedeni jako pfivés osobniho nebo nakladniho automobilu. Pfi-
ptivésu je predevsim zvétseni lozné plochy a tim i zvyseni piepravni kapacity jednim vozidlem.

[2] [3]
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Obrdazek 1 - Valnikova nastavba;, zdroj: www.paragan.cz

2.1.2. Tahac navésu

Tahacem je obecné mysleno silni¢ni motorové vozidlo, které zajist'uje hnaci silu pro tazeni
ptipojnych silni¢nich vozidel, pfipadné jinych zafizeni, ktera vlastni pohon vétSinou postradaji.
V nakladni dopravé se setkdvame konkrétné s tahacem navést. Tyto tahace jsou charakteris-
tické pohonem za pomoci velkoobjemového vznétového, jinak nazyvaného naftového, motoru.
Dalsim charakteristickym rysem je vétsi pocet naprav (0S), hlavné v ptipadé tahact vyuziva-
tahace s dvéma ndpravami. BéZnym prvkem je také vicestupnova prevodovka naptiklad s 13
nebo 18 pievodovymi stupni. Taha¢ je dale vybaven to¢nici slouzici k pfipojeni navésu. Tim
padem podepira predni ¢ast ndvésu pii jejich vzajemném spojeni a zaroven také pii pohybu celé
soupravy. [3] [4]

Kabina tahace byla napfi¢ riznymi vyrobci konstruovana ve tiech rozdilnych provedenich,
Z nichz se v soucasné dob¢ nejvice vyuzivaji dva. Typické provedeni kabiny tahace vyuziva-
ného nejcastéji vV Severni Americe je podobné béznému osobnimu automobilu. Motor a kapota
jsou uloZeny nad ptedni napravou, ktera je samotna umisténa pied kabinou fidice. V Evropé je
Siroce vyuzivané feSeni, kdy je pozice sedadla fidie pted predni napravou a kabina ma tvar
tzv. ,,plochého ¢umaku®“. Kapota motoru tedy nepokracuje pred kabinu fidice, ale smétuje
kolmo k podvozku. Vyhodou tohoto provedeni je lepsi viditelnost z kabiny, lepsi manévrovaci
schopnosti automobilu a zarovein se timto dé efektivnéji vyuzit zakonem omezena maximalni
délka jizdni soupravy. [4]

Obrazek 2 -Tahac navésu Volvo FH; zdroj: www.volvotrucks.cz
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2.1.3. DalSi priklady konstrukénich provedeni

Vyuziti nakladnich automobilt je Siroké vzhledem k jejich mobilité, jednoduchosti a cené
dopravy, ktera je ve srovnani naptiklad s leteckou dopravou mnohem piiznivéjsi a snizuje tak
celkové néklady na kupftikladu hotovy produkt, kvili kterému je potieba jeho jednotlivé sou-
¢asti dopravit na misto finalni montaze. Krom¢ samotné ptepravy se nakladni vozy mohou také
vyuzit 1 k dal§im ¢innostem, nez je pouze pteprava bézného zbozi.

Nejznaméjsimi dalsimi piiklady provedeni mohou byt cisternové silni¢ni vozidlo, silni¢ni
vozidlo k piepravé sypkych materiald, domichavac betonu, automobil pro svoz odpadu, autoje-
rab, snézny pluh atd.

Obrazek 3 - Domichavac betonu DAF'; zdroj: www.daftrucks.cz

2.2. Zakladni legislativa

Provoz téchto automobilll na silni¢nich komunikacich urcuje a omezuje ptislusna legisla-
tiva, ktera musi byt dodrzena jak vyrobci nakladnich automobili, tak i jejich prodejci a provo-
zovateli. Jeji nedodrzeni ohrozuje jak bezpeénost provozu, tak i stav pozemnich komunikaci.

Konkrétné pro provoz silni¢nich vozidel na uzemi Ceské republiky plati zakon &. 56/2001
Sb. ,,Zakon o podminkach provozu vozidel na pozemnich komunikacich®, ktery upravuje pod-
minky registrace automobild a pozadavky na provoz a schvalovani technické zptisobilosti au-
tomobilti. Mimo to ale také upravuje prava a povinnosti kladené na vlastniky a provozovatele
silni¢nich vozidel a stejné€ tak 1 na osoby, které tyto vozidla vyrabé;i a uvadeji na trh. V nepo-
sledni fadé tento zadkon upravuje podminky pro kontrolu technického stavu provozovanych au-
tomobila a upravuje prava a klade povinnosti na instituce, které slouzi ke kontrole technické
zpusobilosti silni¢nich vozidel, tj. stanice technické kontroly a stanice méfeni emisi. [5]

Dalsi podrobnéjsi pozadavky na silni¢ni motorova vozidla upravuje vyhléaska ¢. 341/2014
Sb. ,,Vyhléaska o schvalovani technické zpusobilosti a o technickych podminkach provozu vo-
zidel na pozemnich komunikacich®. Uvadi zakladni znaky, kterymi se ur¢uji typy, varianty a
verze jednotlivych kategorii silnicnich vozidel a stanovuje samotné kategorie silni¢nich a
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zvlastnich vozidel. Nakladni automobily dle tohoto zakona spadaji do kategorie s ozna¢enim N
a jsou definovana jako ,,motorova vozidla konstruovdna a vyrobend piedevsim pro dopravu
nakladu“. Tato kategorie se dale vétvi podle maximalni hmotnosti automobilu na kategorie:

e N1 pro automobily, jejichZ nejvyssi hmotnost nepievysuje 3,5 tuny

e N2 pro automobily, jejichZ nejvyssi hmotnost prevySuje 3,5 tuny, ale nepfevySuje
12 tun

e N3 pro automobily, jejichz nejvyssi hmotnost prevySuje 12 tun

Dale je potieba v souvislosti se silni¢nimi néakladnimi vozidly zminit vozidla kategorie O
neboli ,,ptipojna vozidla konstruovana a vyrobena pro dopravu nakladi nebo osob i pro ubyto-
vani osob®. I zde se kategorie d¢€li, tentokrat na 4 ¢asti podle maximalnich hmotnosti:

e Ol pro vozidla, jejichz nejvyssi hmotnost neptevysuje 0,75 tuny

e 02 pro vozidla, jejichz nejvyssi hmotnost pievysuje 0,75 tuny, ale neptevysuje 3,5
tuny

e O3 pro vozidla, jejichz nejvyssi hmotnost prevysuje 3,5 tuny, ale neptevysuje 10
tun

e 04 pro vozidla, jejichz nejvyssi hmotnost pievysuje 10 tun

Vyhléaska dale stanovuje nebo odkazuje na smérnice, které urcuji podminky a pozadavky
pro provoz technickych zkuSeben a zkuSebnich stanic, jako jsou naptiklad pozadavky ohledné
ptistroju, technickych zatizeni a prostor zkuseben. Samotné zkusSebni stanice dale rozdé¢luje dle
jednotlivych kategorii silni¢nich vozidel. Vyhlaska dale stanovuje podminky na osobu, ktera
provadi kontroly technické zpisobilosti silni¢nich vozidel, tedy kontrolniho technika. Stano-
vuje dale také poZadavky ohledné stavu a konstrukce povinné vybavy automobildl, jako napf.
nahradniho kola, ptisluSenstvi pro jeho vyménu, obsahu 1ékarnicky nebo hasiciho ptistroje. [6]

2.3. Vyhlaska o hmotnostech, rozmérech a spojitelnosti vozidel

Silni¢ni vozidla provozovéna na pozemnich komunikacich musi spliilovat hmotnostni a roz-
mérové limity. V piipadé€ jizdnich souprav jeSté musi spliiovat podminky spojitelnosti silnic-
nich vozidel. Ty v Ceské republice stanovuje Vyhlaska &. 209/2018 Sb. ,,Vyhlaska o hmotnos-
tech, rozmérech a spojitelnosti vozidel”. Kromé jiZ zminénych rozmérovych a hmotnostnich
mezi tato vyhlaska navic upravuje hmotnostni poméry vozidel v jizdni soupravé, ptipadné
hmotnostni rozlozeni vzhledem k jednotlivym napravam nebo kolim v jizdni souprave. [7]

Podminka hmotnosti se tyka i samotnych piipojnych vozidel jizdni soupravy. Ta dle vy-
hlasky nesmi ptekrocit ,,jedenaptilndsobek hmotnosti tazného vozidla®, pokud ono tazné vozi-
dlo dosahuje rychlosti vy$si nez 40 km.h™. Toto se nevztahuje na piipojna vozidla z kategorii
O1 a 02. Tazné vozidlo ma navic v technickém prikazu uvedenou tzv. ,,nejvyssi povolenou
hmotnost brzdéného piipojného vozidla®“. To v praxi znamena, ze v ptipadé piivésu kategorii
03 a O4 nesmi byt jejich hmotnost, pfipadné soucet hmotnosti, pokud je ptipojnych vozidel
vice, vét§i nez pravé zminovana povolena hmotnost brzdéného piipojného vozidla. [7]

Jak jiz bylo zminéno, vyhlaska udava povolené hmotnosti jak samotnych vozidel, tak i
rozdéleni hmotnosti na jednotlivé napravy. Tyto hmotnosti se 1i8i, pokud se uvazuje bud’ jed-
notlivéa néprava, nebo dvoj €i trojnéprava at’ uz motorovych nebo ptipojnych vozidel. Déle se u
vicenapravovych vozidel hodnoty hmotnosti rozlisuji dle dil¢iho rozvoru. Naptiklad u dvojna-
pravového motorového silni¢niho vozidla je nejvétsi povolend hmotnost dvojnapravy pii dil¢im
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rozvoru mens$im nez 1 m rovna 11,5 t. Hmotnost samotnych vozidel se rozlisuje také v zavis-
losti na poCtu naprav, zda se jedna o silnicni motorové vozidlo, piiveés nebo vice¢lankovy auto-
bus, ptipadné pasové vozidlo nebo jizdni soupravu. Pravé u jizdni soupravy je stanovena nej-
vy$$i povolena hmotnost 48 t. [7]

Jednim z poslednich bodu vyhlasky, jehoz nedodrzeni ohrozuje jak provoz, tak i stav po-
zemnich komunikaci, jsou mezni povolené rozméry jak uz samotnych silni¢nich vozidel, tak i
jizdnich souprav véetné ndkladu. Zakladnimi rozméry, které vyhlasSka udava, jsou sirka, vyska
a délka.

Co se ty¢e nejvetsi povolené Sifky, ta je pro vozidla spadajicich pod kategorie N a O sta-
novena na hodnotu 2,55 m. Vyjimkou mohou byt silni¢ni vozidla vybavena nastavbou, ktera
umoznuje transport nakladu za urcitych fizenych teplot. Zde, pokud jsou stény nastavby silné
nejméné 45 mm veetné izolace, mize povolena Sitka dosahovat hodnoty 2,6 m. Dalsi vyjimkou
je preprava pracovnich stroju, at’ uz nesenych v jizdni soupravé, nebo tazenych. Zde, pokud
tedy jejich Sitka pfesahuje povolenou Sitku vozidla 2,5 m, nejvice ale do hodnoty 3 m, pak je
provoz umoznén pouze s pouzitim ,,zvlastniho vystrazného svétla oranzové barvy*, nebo do-
provodného automobilu, které je timto svétlem vybaveno. [7]

Pokud se jedna o povolené hodnoty vysky, pak nékladni automobily musi spliovat dvé
kritéria. U jizdnich souprav, které se skladaji z tazného automobilu a navésu, nesmi vyska pie-
sahovat 4,08 m. U vozidel z kategorii N nebo O, které slouzi pro ptepravu vozidel, smi vyska
dosahovat nejvyse 4,2 m. [7]

Povolené rozméry délky se 1isi podle toho, jestli je Vv jizdni soupravé pouzit naves, piives,
ptipadné jejich kombinace. U jizdni soupravy, kde je pouZit navés, je povolend délka 16,5 m.
Naopak u pouziti jednoho ptivésu muze délka dosahovat hodnoty 18,75 m. Pokud je ptivés
ur¢en pro piepravu vozidel, povolend hodnota délky je 20,75 m. Pfi kombinaci ndvésu s jednim
piivésem, nebo pii pouziti dvou piiveést v jizdni soupravé, je povolena délka 22 m. [7]

Kromeé téchto zékladnich rozmérovych parametrti vyhlaska jesté dale upravuje nékteré roz-
meéry jizdnich souprav. Jednd se o ,,vzdalenost mezi osou ¢epu sedla tahace a zadnim Celem
navésu®, kterd smi dosahovat 12 m. Déle je to vzdalenost ,,0od nejptednéjsiho vnéjsiho bodu
nakladového prostoru za kabinou k nejzadnéjSimu vnéj§imu bodu piivésu soupravy vozidel,
sniZzena o vzdalenost mezi zadnim ¢elem tahnouciho vozidla a pfednim Celem piivésu®, jejiz
dovolena hodnota je 15,65 m. A posledni vzdalenost ,,0d nejpfednéj$iho vnéjSiho bodu nakla-
dového prostoru za kabinou k nejzadnéjsimu vnéjSimu bodu pfivésu soupravy vozidel* rovna
16,4 m. [7]

Jeden z poslednich paragrafii vyhlasky se vénuje pouzivani zafizeni, ktera slouzi ke snizo-
vani aerodynamického odporu neboli aerodynamickym zatizenim. Upravuje znova zejména je-
jich rozméry. Tyto zafizeni mohou piesahovat jiz zminéné povolené rozméry délky, pokud ale
jejich piekroceni nezvysi nakladovou délku silni¢nich vozidel nebo jejich souprav. Dale tyto
zafizeni nesmi piekazet operacim, které se mohou vyskytovat v ptipad¢ intermodalni dopravy.
To je zplsob dopravy, kdy se nakladni doprava vyuZziva ,,pro poc¢ate¢ni a/nebo koncovy tsek
cesty®. Dale paragraf vyhlasky upravuje rozméry téchto zafizeni ve sloZzeném stavu, kdy ne-
sméji ,,pfesahovat nejvétsi povolenou délku o vice nez 0,2 m*. V neposledni fad¢ se pfi pouzi-
vani téchto zafizeni musi zohlednit ,,zv1astni charakteristika oblasti®, kde se ptfedpoklada pii-
tomnost jak uz chodcd, tak i cyklistli nebo motocyklistli. Samotny zavér vyhlasky upravuje
udaje, které musi byt uvedeny v ,,dokladu o rozmérech vozidla“. [7] [8]
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3. Charakteristika ¢innosti ridice nakladniho automobilu

3.1. Problematika rizeni nakladniho automobilu

Pro lepsi ptedstavu a pochopeni naro¢nosti fizeni nakladniho automobilu je vhodné srov-
nani s nécim, co je Siroké vetejnosti znamé a s ¢im vétSina prichdzi Casto denné do kontaktu.
Pro srovnani je tedy nejvhodnéjsi osobni automobil. Mnoho lidi miize mit o nakladnich auto-
mobilech pfedstavu pouze takovou, ze se jejich fizeni 1isi od osobniho automobilu pouze v ob-
rysovych rozmérech automobilu a je tedy pfi fizeni potfeba dbat pouze zvySené pozornosti na
Sitku vozovky a charakter okolni krajiny. To je ale mylna piedstava. Vzhledem Kk vyrazné nizsi
hmotnosti osobniho automobilu si bézny fidi¢ nemusi uvédomit, jak velky rozdil mize byt na-
ptiklad v samotné hybnosti oproti nakladnimu automobilu. Co se ty¢e hmotnosti, je potieba
zminit také nakladovy prostor. U osobniho automobilu je prostor pro naklad pevné spojen ka-
roserii se zbytkem automobilu, coz i pfi plném zatizeni nema tak velky vliv na fizeni vozidla
jako naptiklad plné zatizeny navés kamionu. Lepsi pfedstavu o tomto mohou mit fidic¢i s oprav-
nénim pro jizdu s piivésy. Nicméné zptisob a narocnost jizdy s kratkym ptivésem je stale velice
rozdilna oproti jizdé s mnohem del§im navésem, kombinaci pfivési nebo jizde s cisternou, kdy
velikou roli béhem jizdy hraje kinetické energie pfevazené hmoty.

Vycet rozdili mezi osobnim a ndkladnim automobilem miize pokrac¢ovat dal, ale pro na-
zorn€jsi srovnani je vhodné vidét ¢iselné hodnoty, které jsou schopny rozdily popsat mnohem
1épe. Oba typy silni¢nich vozidel budou srovnavany na zakladé¢ ¢tyt fyzikalnich veli¢in.

3.1.1. Srovnani na zakladé hmotnosti automobila

Pohotovostni hmotnost osobniho automobilu uvazujeme 2 000 kg. K té je potieba pricist
moznost zatizeni automobilu, to se uvazuje 600 kg. V souctu tedy uvazujeme celkovou hmot-
nost osobniho automobilu 2 600 kg. U nékladniho automobilu uvazujeme hmotnost 12 000 kg.
Moznost jeho zatizeni je dalSich 14 000 kg. V souétu tedy vychazi celkova hmotnost naklad-
niho automobilu 26 000 kg. Rozdil v celkovych hmotnostech tedy ¢ini 23 400 kg. Pomér hmot-
nosti osobniho a nakladniho automobilu tedy ze zvolenych hodnot vychazi 1:10. Hmotnost ma,
mimo jiz zmiflované projevy, za nasledek zatiZzeni ramu, pfipadn€ nosnych casti karoserie, at’
uz staticky nebo dynamicky. [3]

3.1.2. Srovnani na zakladé disponibilniho vykonu

Disponibilni vykon, jinymi slovy vykon schopny uZiti, u osobniho automobilu uvazujeme
v mnozstvi 75 kW. U nakladniho automobilu 475 kW. Rozdil v disponibilnim vykonu tedy
vychézi 400 kW. Pomér disponibilniho vykonu osobniho a ndkladniho automobilu tedy je 1:5,3.
Tento vykon ptenasi sily na kola silni¢niho vozidla pomoci hnaciho ustroji, tim padem zajistuje
jeho pohyb. [3]

3.1.3. Srovnani na zakladé Kkinetické energie vozidla

Porovnavat automobily mtizeme mimo jejich zékladnich parametra také v zavislosti na si-
lach, které béhem jizdy sami vytvareji. Jednou z nich je kineticka energie, jinymi slovy drahovy
ucinek sily. Jeji velikost je rovna soucinu poloviny hmotnosti m [Kg] télesa a kvadratu jeho
rychlosti v [m/s]:
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Pfi uvazovani hmotnosti osobniho automobilu 2 600 kg, nakladniho automobilu 26 000 kg a
rychlosti obou vozidel 90 km/hod = 25 m/s dostavame nésledujici vztahy a vysledky:

2 600 m?
Epon = +25° = 812500 kg * — = 0,813 MJ
26000 _ m?
A = +25% = 8125000 kg * — = 8,125 MJ

Rozdil v kinetické energii tedy vychazi 7,313 MJ, ¢imz se podil kinetickych energii osobniho
a nakladniho automobilu rovna 1:10. [3]

3.1.4. Srovnani na zakladé hybnosti automobilu

Poslednim pfedmétem srovnavani z hlediska fyzikalnich veli¢in je hybnost neboli dobovy
ucinek sily. Je to vektorova velicina, kterd ma stejny smér jako vektor rychlosti a je te¢na k tra-
jektorii pohybu automobilu. Vznika vlivem pusobeni sily za dany ¢asovy tsek neboli impulzu
sily. Je to sou¢in hmotnosti m [Kkg] a rychlosti v [m/s] télesa.

h=m=xv [kg*?]

Pii uvazovani stejnych hmotnosti a rychlosti automobili jako u vypoctu kinetické energie, do-
stavame nasledujici vztahy a vysledky:

m
h=2600*25=65000kg*?

m
h=26000*25=650000kg*?

Ziskavame rozdil v hybnostech vozidel 585 000 kg * % Podil hybnosti srovnavanych automo-
bilu je tedy 1:10. [3]

vrwe

nejvétsi vliv na dynamiku jizdy. Kvili tomu musi fidi¢ ndkladniho automobilu uvazovat
zejména vyrazné delsi brzdnou drahu, ¢imz zaroven musi pfi jizd¢ udrZovat dostatecny rozestup
od vptedu jedoucich automobild. S vyssi hmotnosti souvisi i spravné ptizptisobeni rychlosti
nakladniho automobilu. Tyka se to zejména jizdy po strmém svahu a pii odbodovani. Spatny
odhad rychlosti automobilu v takovychto situacich muze vést ke ztraté kontroly nad fizenim a
Kk prevraceni jizdni soupravy. To samé plati i pfi jizdé za zhorSenych podminek jako je dést,
snézeni, naledi nebo narazovy vitr o vysoké rychlosti. Vysoka hmotnost, a to zejména plné
naloZeného nékladového prostoru, vyrazné omezuje moznost zrychleni celé jizdni soupravy i
pies vysoce objemny a vykonny motor. Mimo hmotnost hraji podstatnou roli pfi jizd¢ néklad-
niho automobilu i jeho rozméry. Jedna se zejména 0 délku navésu nebo piivest, kvuli kterym
se zvétSuje polomer otaceni celé jizdni soupravy. Pii odbocovani musi proto fidi¢ nakladniho
automobilu v nékterych situacich najizdét do protismérného pruhu. Délka piipojnych vozidel
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stéZuje 1 couvani celé soupravy. Vyska nakladnich automobilti komplikuje i jizdu po komuni-
kacich, které jsou lemovany stromy. Pokud vétve stromi zasahuji do prostoru nad vozovkou,
fidi¢ je nucen udrzovat urcitou vzdalenost od krajnice kvuli riziku protrhnuti plachty navésu.
Vyska dale omezuje pocet sjizdnych tras kvili vyskovym omezenim prijjezdi. Obdobné ome-
zené jsou silniéni komunikace i z hlediska hmotnosti.

3.2. Doprovodné ¢innosti Fidice

Hlavni naplni prace fidice nakladniho automobilu je transport hotovych vyrobk a surovin,
a to zejména do/z vyrobnich podnikii nebo obchodnich a distribu¢nich center. Samotny trans-
port ale neni jedinou ¢innosti, kterou je fidi¢ povinen vykonat a za kterou nese odpovédnost.

S praci obecné je spjaty ¢as na odpocinek. U tidi¢h z povolani, pfesnéji u dopravy zbozi
automobily nad 3,5 tuny, se pfesnéji jednd o omezeni maximalni doby fizeni. Tu na izemi
Evropské unie upravuje nafizeni Evropského parlamentu a Rady (ES) ¢.561/2006. Dle né&j ne-
smi nepfetrzitd doba jizdy ptesdhnout 4,5 hodiny. Po této dob¢ je fidi¢ povinen provést pie-
stavku v délce nejméné 45 minut. Tu je mozno rozdélit na dvé Casti, pficemz prvni Cast pie-
stavky musi mit délku alespon 15 minut, druha ¢ast alespon 30 minut. Natizeni omezuje maxi-
malni dobu Fizeni béhem jednoho dne, ktera nesmi ptesahnout 9 hodin. Ridi¢ musi kazdych 24
hodin dodrZovat denni dobu odpocinku alespoii 11 hodin. Tento odpocinek miize byt taktéz
rozdelen do dvou ¢asti, pfi¢emz prvni ¢ast musi zahrnovat alespoii 3 hodiny a druha ¢ast ale-
sponl 9 hodin nepftetrzitého odpocinku. Denni dobu odpocinku si miiZe fidi¢ za urcitych podmi-
nek zkratit. Béhem jednoho tydne nesmi doba fizeni piesdhnout 56 hodin a v rozmezi 14 dni
90 hodin. Pfi takto dlouhych dobach fizeni musi fidi¢ ¢erpat tydenni dobu odpocinku, ktera ¢ini
56 hodin a za ur¢itych podminek je mozno ji zkracovat. Natizeni pak dale jesté upravuje dobu
fizeni a odpocinku u silni¢ni nakladni dopravy spojené s trajektem nebo Zelezni¢ni dopravou,
piipadné u dvouclenné posadky nakladniho automobilu. [9]

Ridi¢ nékladniho automobilu, hovofime-li pfedevim o kamionové dopravé, musi udrzovat
pravidelny kontakt s pfepravni spole¢nosti, konkrétné s dispecinkem. Dispecer je 0soba odpo-
védna za poskytovani informaci ¥idi¢i, které zajistuji priib&h prepravy. Ridi¢ s dispe¢inkem
komunikuje pomoci jiz pfedem vytvofenych zprav, nazyvajicich se makra. Ty zadava pomoci
klavesnice. Pfikladem makra mize byt zprava, informujici dispecink o nakladce, vykladce
zboZi nebo ptijezdu a odjezdu, jako napft. ,,piijezd do cile®. [9]

Mimo bezpecnou piepravu ndkladu do cilové destinace musi fidi¢ vykonavat dalsi ¢innosti,
které jsou s manipulaci samotného nékladu spojené. Jedna se predevSim o zajiSténi nakladu
V pfepravnim prostoru, aby byl zarucen jeho bezpe¢ny transport. V nékterych ptipadech miize
byt po fidi¢i vyzadovano, aby provadél samotnou nakladku a vykladku zbozi pomoci pramys-
lovych voziki, jako je napt. vysokozdvizny vozik. Pokud nakladani/vykladani zbozi provadi
jina osoba, je potieba, aby Fidi¢ na tyto operace dohlizel. [10]

V neposledni fad¢ je po fidi¢i vyZadovano, aby dohlizel na technicky stav svého automo-
bilu, piipadné celé soupravy, a to jak pied, tak i po skonceni jizdy. V souvislosti s timto by m¢l
byt fidi¢ schopen provadét preventivni udrzbu automobilu. S tim se poji i udrzovani Cistoty
nakladniho automobilu a jeho navési a piiveést v reprezentativnim stavu. [11]

3.3. Rizeni nakladniho automobilu jako pracovni ¢innost

Jestlize je fidi¢ motorového vozidla zaméstnancem dopravce a fizeni motorového silnic-
niho vozidla provadi jako svoji pracovni ¢innost, vztahuji se na né¢ho a jeho zaméstnavatele
prislusnd ustanoveni a pravni normy, predev§im Zakoniku prace (ZP) a navazujici provadéci
natizeni vlady CR o bezpeénosti a ochrané zdravi pii praci (BOZP). [12]
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Zakonik prace definuje urcité pravni pojmy, kterymi jsou:

Ptedpisy: na ochranu zdravi a Zivota, hygienické, bezpe¢nost technickych zatizeni, tech-
nické normy

Pravidla: vydana organy statni spravy nebo jimi povéfenymi odbornymi urady, zaméstna-
vateli po dohodé¢ s odbory a statnim odbornym dozorem

Pokyny: konkrétni pokyny dané zaméstnanci jeho nadfizenym, nemaji vSeobecnou plat-
nost, ale pouze individuélni charakter

BOZP plni dv¢ hlavni funkce. Jsou jimi funkce preventivni a produkcni. Preventivni vy-
chazi z ptedpokladu, ze je mozno zabranit teoreticky kazdému trazu. Produkéni vyjadiuje vy-
znam BOZP pro plynulou a kvalitni organizaci pracovniho a vyrobniho procesu. [12]

Nejvyznamngjsi instituci v oblasti BOZP je Mezinarodni organizace prace. Ta pozaduje,
aby jednotlivé staty sméfovaly vyvoj a legislativni Gpravy v BOZP Kk zvyraznovani jak povin-
nosti zaméstnavatele v souvislosti se snizovanim rizik préce, tak i zdGraznéni odpovédnosti za-
méstnance za vlastni bezpecnost. Mezi povinnosti zaméstnance miZe patfit prave fadné sezna-
meni a dodrzovani pravnich predpisit BOZP, Gi€ast na skolenich a vycvikl v zajmu bezpecnosti
prace, podrobeni se stanovenym lékaiskym prohlidkdm, nebo nepozivani alkoholickych a ji-
nych navykovych latek at’ uz pted nebo v prubehu pracovni ¢innosti. Zaméstnavatel je povinen
Vv rozsahu, ve kterém zodpovidé za Skodu zplsobenou zaméstnanci, nahradit at’ uz ztratu vy-
délku, vécnou skodu nebo vynalozené naklady spojené s 1é¢enim. [12]

3.3.1. Zdravotni pfedpoklady pro praci ridice

U fidi¢e motorového silni¢niho vozidla je zarukou zdravotni zpUsobilosti fidi¢sky prikaz
s pfipadnym omezenim jako miiZe byt nutnost pouZiti dioptrickych bryli pii fizeni. V ptipadé
nékterych onemocnéni miize byt fizeni motorovych vozidel omezeno, nebo mize byt fidicsky
prikaz zcela odebran. Kazdy zaméstnanec tzn. fidi¢ z povolani musi ze zdkona absolvovat 1é-
katské prohlidky. Pro fidice pii dosazeni urcitych seniorskych v€kovych hranic plati zvlastni
ustanoveni o prezkouseni zdravotniho stavu. [12]

Ridi¢ vétsinu informaci pro zjisténi dopravni situace ziskava prostiednictvim smyslového
vnimani. Neustale pocit'uje tvar, velikost, barvu a stav pohyblivych i nepohyblivych predméti,
prvki fizeni vozidla, zvukové signaly apod. Zakladnimi druhy smyslovych vjemt jsou vjemy
zrakové, sluchové, hmatové a pohybové. [12]

Zrakové vnimani je pro fidie zdkladnim zdrojem informaci o dopravni situaci a o vSech
vnéjsich okolnostech, které jsou pro fizeni vozidla diilezité. Proces zrakového vjemu je zazitek
slozeny z vnimani, uvédoméni si, klasifikace a ur€eni vztahti v soustavé vidénych predméta a
déjti. Spravné zrakové vnimani ovliviiuji riizné faktory, jako napt. zrakova ostrost. To je schop-
nost rozliSovat obrysy a detaily pfedmétu a jejimi nejcastéj$imi poruchami jsou kratkozrakost
a dalekozrakost. Dalsim dilezitym faktorem je velikost zorného pole neboli prostor, ktery mtize
obsdhnout ¢lovék bez pohybu oci. Pro fidice je zejména dllezité tzv. periferni vidéni, tj. roze-
znavani detailli a pohybil na okraji zorného pole. Neméné podstatna je schopnost prostorového
vidéni, kterd umoziuje zhodnoceni rozmérti, vzdalenosti a polohy pfedmétl. Zrakové vnimani
vyznamné ovliviiuji 1 okolni faktory, jako napt. oslilovani kviili vychazejicimu nebo zapadaji-
cimu slunci, projizdéni tzv. svételnych rozhrani slunce a stinu, nebo zvlasté v noci oslnéni od
neztlumenych dalkovych svétel protijedouciho vozidla. V prabehu jizdy ovliviiuje zrakové vni-
mani bdélost a soustfedéni samotného fidice, na zékladé ¢ehoz je schopen fidi¢ eliminovat op-
tické klamy, které zkresluji skutecnost, a to hlavné pfi jizd€ v noci, za Sera, mlhy a béhem mo-
notdénni jizdy. V neposledni fade€ je potfeba zminit rychlost optického postiehu, kterd zasadné
ovlivituje feSeni dopravnich situaci. [12]
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Nékteré informace neni mozné ziskat pomoci zraku a k fidic¢i se dostavaji formou zvuko-
vého vInéni, které vnima sluchem. Tim muze fidi¢ sledovat ¢innost motoru a ostatnich ¢asti
vozidla a rozpoznat tak zvuky signalizujici zavadu. Krome¢ toho sluchem vnima okolni situaci
jako ptedjizdéjici a protijedouci vozidla, vystrazné zvuky okolnich vozidel, ale také rozhlasové
vysilani a v souvislosti s tim hlaSeni o dopravni a meteorologické situaci. Zvukové informace
jsou vnimany podvédomé na rozdil od jiz zminovanych vizualnich, které fidi¢ v bd€lém stavu
vnima védomé a zamérné. 1 zvukové vjemy mohou mit negativni vliv na pribéh fizeni. Mono-
tonni a stereotypni zvuky mohou vést k celkovému sniZzeni pozornosti. Dlouhodoba vysoka hla-
dina zvuku muze trvale poskodit sluchovy organ, coz mlize mit nasledkem opozdénou reakéni
dobu fidice. [12]

Kromeé jiz zminénych lidskych smysli, kterymi fidi¢ vnima a zpracovava informace béhem
fizeni, je potfeba zminit se také o hmatu a pohybovém vnimani ¢lovéka. Narozdil od zraku ¢i
sluchu, hmatové ustroji ¢lovéka je rozmisténo po celém povrchu jeho téla. Vjemy, které jsou
vyvolavany hmatovym ustrojim je mozno rozd¢lit na vjemy: hmatové, tlakové, tepelné a boles-
tivé, dale pak na vjemy polohové a pohybové. Hmatové a pohybové pocity umoziuji fidici
ziskavat potfebné informace o stavu, sméru, rychlosti a amplitudé prvki fizeni. Pomoci vesti-
buldrnich pocitii pak fidi¢ ziskava informace o akceleraci, deceleraci, ndklonu a velikosti od-
stfedivé sily, tzn. dynamice pohybu vozidla. [12]

3.3.2. Psychologie Fidice

| v dnesnim svéte, kde se velky diraz klade na technologie, jejich vyvoj a zdokonalovani
a postupné nahrazovani lidské pracovni sily strojem, je clovek stale nedilnou soucasti riznych
celki. Jinak tomu neni ani v silni¢ni dopravé. Pfitomnost ¢lovéka s sebou ale vzdy pfinasi ur-
¢itou miru rizika, zejména kvili jeho psychice, ktera miize mit negativni dopad na lidmi prova-
dénou Cinnost. Proto je potieba s timto elementem pocitat uz pii navrhu zatizeni, ktera ptijdou,
vV tomto piipadé, do styku s ucastniky silni¢niho provozu. Pfi tom se vyuzivaji predev§im dvé
discipliny psychologie — pracovni a inzenyrska. [12]

Oblast pracovni psychologie zkouma, jak lidska psychika ovliviiuje pracovni proces. Zjis-
tuje predevsim vrozené vlohy a schopnosti fidi¢e pro vykon dané pracovni ¢innosti, stanovuje
nejvhodnéjsi formy odborného vycviku k ziskani odborné kvalifikace jedince, zkouma vliv pra-
covniho prostfedi na vykonnost jedince s dlirazem na unavu a v neposledni fadé bezpecnost pii
praci. [12]

Oproti tomu oblast inZenyrské psychologie vymezuje postaveni role ¢lovéka v technickych
systémech a vliv téchto systému na néj. Analyzuje tedy funkci ¢lovéka v fidicich systémech a
jeho spojeni s jednotlivymi ¢lanky systému a v této souvislosti se zkouma ptesnost, rychlost a
spolehlivost lidské ¢innosti a moznosti rozdéleni uloh mezi ¢lovéka a stroj. Déle zjist'uje mnoz-
stvi informaci, které je ¢loveék schopen pfijmout za jednotku Casu, potfebnou formu informaci
a jejich sled. Nasledn¢ analyzuje proces zpracovavani a uchovavani informaci clovékem. [12]
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4. Asistencni a bezpecnostni systémy v nakladnim automobilu

Spousta lidi je v dneSni dobé nucena zejména kviili pracovnim prilezitostem ke st¢hovani
nebo dojizdéni do mést. S tim je spojen dnesni trend urbanizace, kdy dochazi k naristu popu-
lace ve velkych méstech a zaroven ke zvySovani hustoty dopravy. Mnoho mést ma ale problém
s vystavbou potiebné infrastruktury, coz ma z hlediska dopravy za nasledek ptedevsim tvoreni
dopravnich kolon, které pro fidice piedstavuji zdrZeni. Dle prizkumu provadéného mezi lety
2014 a 2015 stravi fidi¢ v Némecku prumérné 36 hodin rocné v dopravnich zacpach. Ve vel-
kych méstech jako Stuttgart to mize byt i pies 60 hodin. S automobilovou dopravou jsou spo-
jeny i nehody, kterych se jen na némeckych cestach za rok 2014 stalo necelych 2 500 000.
Vyhlidky do budoucna jsou navzdory této situaci ale takové, ze béhem nasledujici 10 let se
objem nakladni dopravy v Evropé zvysi az o 80 procent oproti dnesku a zaroven ve stejném
obdobi dojde celosvétoveé ke zdvojnasobeni poctu osobnich automobild. [13]

Aby takovéto problémy v dopravé nezamezovaly ristu produktivity, ekonomiky a tim cel-
kové prosperité vice a vice lidem, je zapotiebi feSeni, které se nabizi v podob¢ automatizova-
ného fizeni. Jeho hlavnim pfedmétem je zvySeni bezpecnosti na silnicich i za soucasného rustu
V objemu dopravy. Jiz dnes mizeme fici, Ze diky neustdle pokracujicimu zlepSovani bezpec-
nosti silni¢nich vozidel a zaroven i zavedeni asisten¢nich systémut do automobild, doslo ke sni-
zeni v poctu zranéni a imrti pii dopravnich nehodach i pies zvyseni ve vzdalenosti, kterou sou-
¢asn¢ automobily primérné ujedou. [13]

Asistencni systémy mohou pomoci v dal§im snizovani poctu nehod a zarovei i ke zlepSeni
plynulosti dopravy. Kromé¢ toho mohou ucinit dopravu naptiklad béhem dopravnich $picek
pecnosti. I pfes veskerou automatizaci, kterou tyto systémy nabizeji, ma fidi¢ neustale kontrolu
na svym vozidlem a mize se rozhodnout, zdali je chce nebo nechce béhem jizdy vyuzivat. [13]

4.1. Komponenty systému podpory ridice

Systémy podpory fidi¢e jsou komplexnimi celky, jejichz fungovani je zavislé na spolupraci
vetsitho mnozstvi komponent. To mohou byt naptiklad snimace, zatizeni k zobrazovani infor-
maci, fidici jednotky a dalsi. Nékteré z téchto komponent byvaji ¢asto zminované pii popisu
jednotlivych systémi podpory. Pro lepsi pochopeni téchto systémti podpory jsou nejcastéji se
vyskytované komponenty niZe predstaveny.

Pti popisu komponent se vychazelo z materialti poskytnutych Volvo Group Truck Center
Nytany, jsou tedy pfedstaveny zatizeni vyskytujici se v ndkladnich automobilech Volvo. Nazvy
zafizeni se u jinych vyrobct budou nejspise lisit, jejich funkce ale zstava stejna.

4.1.1. Snima¢ predniho zabéru (FLS)

FLS vyuziva radarové technologie k detekci pfedméta pfed nakladnim vozidlem. Je umis-
tény ve spodni predni Casti vozidla a poskytuje fidi¢i podptrné funkce. [14]

Radar je zafizeni, které za pomoci radiovych vin urcuje vzdalenost, uhel nebo rychlost
snimanych objektt. Sklada se z radiového vysilace vysilajiciho radiové viny, vysilaci a pfiji-
maci antény a radiového piijimace a systému ke zpracovani dat, ktery urci vlastnosti snimané¢ho
objektu. Vysilacem je produkovano radiové vinéni, které se od snimaného objektu odrazi zpét
k pfijimaci, ¢imz jsou ziskavany informace o pozici a rychlosti objektu. [15]

K urceni téchto informaci je vyuzivan tzv. Dopplertv jev. Dochdzi pfi ném ke zméné¢ frek-
vence vInéni vzhledem k pozorovateli. P¥i snimani vpiedu jedouciho automobilu, které se vzda-
luje od radarového snimace, musi kazda dalsi radiova vina urazit delsi vzdalenost k dosazeni
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snimaného automobilu, ¢imz se prodluzuje i doba, nez vinéni dorazi zpét k prijimaci. Naopak,
kdyz se snimany automobil pfiblizuje, kazdé dalsi vIinéni urazi krat$i vzdalenost, ¢imz se
zmens$i prodleva na pfijimaci vin. Timto je mozno vypocitat rychlost vpredu jedouciho auto-
mobilu. [16] [15]

4.1.2. Piedni kamera (LPOS)

Systém LPOS vyuziva kamerovou techniku k detekci jizdniho pruhu a piekazek vpiedu.
Nachazi se za ¢elnim sklem Vv horni piedni oblasti nakladniho automobilu a fidi¢i poskytuje
podpurné funkce. Dulezita je pro LPOS kalibrace, ktera je provedena jiz ve vyrob¢, ale musi se
opakovat, pokud je vyménéno Celni sklo ndkladniho automobilu. Kalibrace se provadi diagnos-
tickym nastrojem (Volvo Tech Tool). Pro spravnou funkci systému nesmi byt kamera zadnym
zpusobem zakryta, a to ani namrazou, snéhem nebo jinymi necistotami na ¢elnim skle. [14]

4.1.3. Regulacni jednotka asistence Fidi¢e (DACU)

Jednotka DACU je spolecna pro vSechny podptrné systémy fidice a je umisténa pod cen-
trem pojistek a relé ptistrojové desky na strané spolujezdce. Tvofi rozhrani mezi patefnimi si-
témi CAN a né€kolika podsitémi CAN. Snima¢ ptfedniho zabéru (FLS) i snimac polohy piekazek
V jizdnim pruhu (LPOS) jsou pfipojeny k siti CAN prostfednictvim jednotky DACU, ktera je
zaroven napaji elektrickou energii. [14]

Controller Area Network (CAN bus) je v automobilovém primyslu standard vytvoieny pro
vnitini komunikacni sit,, ktera propojuje komponenty uvniti vozidla (fidici jednotky). Tento
standard dovoluje vzajemnou komunikaci téchto zatizeni. Vyhodou CAN je vyuziti jediného
rozhrani ke komunikaci fidicich jednotek, coz ma vyuziti naptiklad v diagnostice automobilu.
[17]

4.1.4. Rozmisténi komponent systémii podpory Fidice

Vyse jsou piedstaveny nejcastéji zminovana zafizeni v souvislosti se systémy podpory fi-
dice. V nakladnim automobilu se vyskytuji mnohé dalsi, proto jsou nize uvedeny alespon nazvy
a jejich umisténi v nakladnim automobilu.
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Obrazek 4 - Umisteni komponent podpory Fidice na pristrojové desce; zdroj.: Volvo Group

Ptistroj (A03)

SWS (Spinace na volantu) (S285)

CIOM (1/0 modul kabiny) (A160)

HMIIOM (I/O modul rozhrani ¢lovék-stroj) (A161)

DACU (Regula¢ni jednotka asistence fidie) (A26/A26B)

VMCU (Hlavni regulacni jednotka vozidla) (A187)

Snimac ventilu nozni brzdy (B03)

Modul packy (S275)

OO NO|UBR|WIN(F

Snimac thlu natoceni volantu (B49)

Tabulka 1 - Komponenty podpory ridice na pristrojové desce; zdroj: Volvo Group
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Obrazek 5 - Umisteni komponent podpory Fidice na kabiné; zdroj: Volvo Group

LPOS (Snimac¢ polohy piekazek v jizdnim pruhu) se samostatnou fidici jednotkou
(Al76)

LPOS s integrovanou fidici jednotkou (A176B)

Bo¢ni ¢idlo (B246)

Pomocna LED (Svétlo vyzatujici dioda) zmény jizdniho pruhu (V32)

Varovné kontrolka LED pted ¢elni kolizi (E111)

FLS (Snima¢ ptedniho zabéru) (B238/B238B)

Tachograf (A33)

Audiosystém (A07/A231)

Reproduktory v zadni sténé

Reproduktory v piistrojové desce

Basovy reproduktor (B184)

P
KIRIB|lo|o|No|u|sw|n -

Reproduktory ve dvetich

Tabulka 2 -Komponenty podpory Fidice na kabiné; zdroj: Volvo Group
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Obrazek 6 - Umisténi komponent podpory Fidice na podvozku; zdroj: Volvo Group

ECM (Ridici jednotka motoru) (A14)

TECU (Elektronicka regulacni jednotka ptevodovky) (A131A)
EBS (Elektronicky ovladana brzdova soustava) (A21)

APM (Modulator vyroby vzduchu) (A177)

Snimac rychlosti staceni (B50)

Snimac rychlosti vozidla (B12)

OO |WIN|(F

Tabulka 3 - Komponenty podpory ridice na podvozku, zdroj: Volvo Group
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4.2. Protiblokovaci brzdovy systém
(ABS) Anti-lock Brake System

Béhem jizdy muze nastat situace, kdy je fidi¢ nucen z divodu nepiedvidatelné prekazky
nebo chybé okolnich ucastnikii provozu k prudkému brzdéni svého automobilu. Pfi tom mtze
dojit k zablokovani kol automobilu a tim nasledn¢ ke smyku a ztrat¢ jeho fiditelnosti. Aby se
témto situacim predeslo, vyuzivaji se elektronické protiblokovaci systémy, které maji podob-
nym situacim zabranit a zvysit tak aktivni bezpec¢nost silni¢nich vozidel. Protiblokovaci systém
ABS snizuje moznost smyku, napomaha k zachovani fiditelnosti automobilu a tim v pfipadé
nouzového brzdéni umoziuje provadét vyhybaci manévry a napomaha tak k zabranéni srazky.

Regula¢ni obvod protiblokovaciho systému pro kapalinové, nebo vzduchokapalinové
brzdy je slozen se tii zdkladnich prvki:

e (idla, které je upevnéno na kole a snima okamzitou rychlost ota€eni kola
e clektronické fidici jednotky (ECU)

e aké¢niho Clenu (regulacni ventil nebo jinak modulator brzdného tlaku), ktery dle elek-
tronickych signald méni tlak v brzdovém valci

V ptipad€ vzduchotlakové brzdové soustavy se k brzdovému vélci pfipojuje jesté vzduchojem
jako zdroj energie.

(4)

brzdoy)'/ \ hlavni brzdovy
kolovy valec

valec ( brzdovy ventil)

N\

Obrazek 7 - Schéma obvodu protiblokovaciho systému: 1 - cidlo (snimac otacek); 2 - elektronicka ridici jednotka; 3 - regulacni
ventil (akcni ¢len); 4 - zdroj energie, Zdroj: Elektronické systémy motorovych vozidel 2

Systém ABS ke své funkci vyuziva kombinace dvou technik brzdéni. Maximalni miry brz-
déni, kdy je nejvétsi prenasena brzdna sila na mezi adheze mezi pneumatikou a vozovkou a
techniky opakovaného seSlapovani brzdového pedalu, tzv. “pumpovani* pedalu. Systém ABS,
jakozto automatizovany elektronicky systém, je schopen tyto operace provadét a opakovat
v mnohem rychlej$im tempu a s vétsi efektivitou nez tidic. [18]

Elektronicka fidici jednotka nepfietrzité kontroluje rychlost otaceni jednotlivych kol auto-
mobilu. Podle otacek napt. dvou kol umisténych diagonalné, systém ABS zjistuje tzv. refe-
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ren¢ni rychlost automobilu. Pokud jsou otacky nékterého z kol vyrazné pomalejsi, nez je refe-
rencni rychlost automobilu, hrozi zablokovani kola. ECU na takovou situaci reaguje aktivaci
regulacniho ventilu, ktery zmensi velikost tlaku vyvolavaného na brzdovy vélec kola a tim
zmensi | brzdnou silu, ktera na né&j pasobi. Rychlost ota¢eni kola se pak mtze srovnat na hod-
notu srovnatelnou s referen¢ni rychlosti automobilu a nedojde tak ke smyku a ztraté kontroly
nad fizenim. V opa¢né situaci, kdy ECU zaznamena rychlost ota¢eni nékterého z kol vyrazné
vy$si, nez je referen¢ni rychlost automobilu, regula¢nim ventilem se zvysi tlak v brzdném valci
tohoto kola a jeho otacky se za¢nou snizovat. Proces zvySovani a snizovani brzdné sily probiha
opakovang, v piipadé nékterych systémt ABS i 15kréat za sekundu. Ridi¢ miiZe tento proces
zaznamenat pulsaci brzdového pedalu. [19]

Ridici jednotka ABS je schopna ignorovat rozdil v ota¢kach jednotlivych kol, pokud
k tomu dojde pii zataceni automobilu. V tomto ptipadé€, kvili ptitomnosti diferencialu, jsou
otacky kol opisujici polomér vnitini kruznice pfi zataceni mensi nez otacky kol opisujici polo-
mér vnéjsi kruznice. Ridici jednotka tedy nebere v potaz rozdily v rychlostech otaéeni kol, po-
kud jsou tyto rozdily pod hranici, kdy hrozi ztrata adheze kola s vozovkou. [19]

I kdyz systém ABS nepatii pfimo do kategorie systému podpory fidice, je dlileZité jej pred-
stavit, jelikoz jako jeden z prvnich elektronickych systémii zavadénych do silni¢nich vozidel
standard vybavy automobilu. Funkce ABS se totiz vyuziva jako zaklad pro fungovani dalSich
elektronickych systému jako jsou naptiklad Kontrola trakce (TCS), Elektronicky stabilizacni
program (ESP), nebo z fad systému podpory fidi¢e je mozno zminit Asistent (nouzového) brz-
déni (EBA/BA).

4.3. Adaptivni tempomat
(ACC) Adaptive Cruise Control

ACC neboli adaptivni tempomat vychazi ze systému CC (Cruise Control), neboli tempo-
matu. To je zafizeni, které slouzi kK udrzeni fidicem nastavené rychlosti jizdy a tim zvySuje i
komfort samotné jizdy a fidice. Adaptivni tempomat kromé& toho navic zamezuje, aby se auto-
mobil nebezpecné piiblizil k pomaleji jedoucimu automobilu pted nim, tedy reguluje odstup.

Aby se mohlo docilit regulace odstupu, je potieba, aby byl automobil vybaven zatizenim,
které je schopno zjiStovat bezpecnou vzdalenost. K tomu se mohou vyuzit radar nebo lidar.
Dale je potieba nahradit fidice v ¢innosti brzdéni a ubirani plynu, k ¢emuz slouzi regulatory
jizdni rychlosti (napft. jiz zminény tempomat) a elektrohydraulicky akéni €len, ktery ptisobi na
hlavni brzdovy valec. [20]

Jak bylo zminéno, systém ACC udrzuje fidi¢em stanovenou rychlost. Navic je ale schopen
flexibilné reagovat na déni v dopravé diky schopnosti akcelerace, decelerace a také pouzitim
brzd vozidla. To je mozné diky existenci a pfitomnosti systémi regulace prokluzu kol ASR
(Anti-Slip Regulation), elektronického stabilizaéniho programu ESP (Electronic Stability Pro-
gram) a ABS ve vozidle, které dokazi vytvorit brzdny tlak bez pomoci fidice. Pokud tedy v
praxi systém ACC detekuje vpiedu pomaleji jedouci silni¢ni vozidlo, za¢ne snizovat rychlost
nejprve brzdénim motorem (tzv. ubranim plynu). Pokud by toto ale nestacilo k potfebnému
zpomaleni, systém za¢ne automaticky pridavné brzdit. Potom udrzuje konstantni vzdalenost od
automobilu jedouciho vptedu az do doby, nez tento automobil zmizi z oblasti snimani ACC.
Pak systém hleda a voli si novy relevantni objekt. Pokud je jizdni pruh pied automobilem s ACC
prazdny, systém znovu zvysuje jizdni rychlost na ptivodni hodnotu nastavenou fidi¢em. [20]
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Obrazek 8 - Adaptive Cruise Control udrzuje stalou vzddalenost od vpredu jedouctho vozidla; zdroj: www.volvotrucks.co.uk

Spole¢nost MAN nabizi pro vybrané modely nékladnich automobili jako volitelnou vy-
bavu systém adaptivniho tempomatu s funkei Stop & Go. Tato funkce napomaha fidici pii jizdé
v dopravnich kolonach, pfedevsim v hustém méstském provozu. Systém funguje tak, ze v ko-
lonach brzdi automobil automaticky misto fidi¢e az do zastaveni. Pi kratkém zastaveni na ma-
ximalni dobu 2 vtefin je systém schopen uvést vozidlo automaticky zpét do pohybu. Pti delSim
zastaveni je nutno pro rozjezd vyuzit plynovy pedal, nebo tla¢itko umisténé na multifunkénim
volantu. [21]

Pro vétsi spolehlivost systému ACC Stop & Go vyuziva spolecnost MAN pro jeho fungo-
vani radar i kameru zaroven. Radar je vyuzivan k detekci silni¢nich vozidel jedoucich vpiedu,
jejich rychlosti, vzdalenosti a pozici vzhledem k samotnému nakladnimu automobilu. Kamera
umisténd za ¢elnim sklem nezévisle na radaru rozpoznava okolni objekty a zaroven také do-

pravni znaceni. Tim je zaruceno spolehlivéjsi rozpoznani vptedu jedoucich silni¢nich vozidel i
za podminek horsiho pocasi a snizené viditelnosti. [21]

V souvislosti s adaptivnim tempomatem spolec¢nost Volvo pro své nakladni automobily
vyvinula dal$i asistenéni systém, ktery vyuziva funkci ACC, i kdyz neni pii jizdé aktivovan.
Jedna se o tzv. Distance Alert neboli Vystrahu vzdalenosti. Tento systém je aktivni od rychlosti
nad 60 km/h a varovnym svétlem promitanym na ¢elni okno upozortuje fidic¢e, kdyZ se nebez-
peéné piiblizi k vozidlu jedoucimu pied nim. Ridi¢ mé4 pak as a moznost na to upravit jizdni
rychlost a vzdalenost od vpfedu jedouciho vozidla. [22]
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4.3.1. Schématicky popis systému
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Obrazek 9 - Adaptivni tempomat, funkcni schéma, zdroj: Volvo Group

1. Ridi¢ povoli funkci adaptivniho tempomatu spinaéem ACC (Adaptivni tempomat) na vo-
lantu (S285).

2. Na stiedovém displeji kombinovaného pfistroje (A03) se rozsviti ikona ACC, v jednotce
DACU (A26/A26B) se nastavi rezim ACC a casovy odstup. ACC je stale neaktivni.

Kontroluji se pfedbézné podminky ACC.

4. Stisknutim tla¢itka nastaveni SET (+/-) se tempomat nastavi v jednotce VMCU (A187) na
aktualni rychlost. Nastavend rychlost se zobrazuje na centralnim displeji kombinovaného
pfistroje.

5. ACC je nastaven na aktivni jednotce DACU, HMIIOM (Al61), VMCU (A187), TECU
(A13A) a CIOM (A160).

Ridi¢ musi brat na védomi, Ze pokud do mezery mezi vozidly vjede jiné vozidlo, adaptivni
tempomat snizi rychlost tak, aby dosahl zvoleného ¢asového odstupu od nového vozidla jedou-
ciho vptedu. Ptili§ blizka a ,,tésna* vjeti jinych vozidel vS§ak mohou zptsobit problémy z di-
vodu omezenych moznosti ¢idla. Dale pokud je k nakladnimu vozidlu pfipojen piivés bez ABS,
¢innost adaptivniho tempomatu mize byt oslabena z diivodu snizeného brzdného tc¢inku. [14]
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4.4. Autonomni nouzové brzdéni
(AEB) Autonomous Emergency Braking

Muzeme fici, ze jednim ze znakl ndkladni dopravy z pohledu fidic¢e je dlouhd a casto mo-
noténni jizda, obzvlast’ pokud fidi¢ nakladniho automobilu travi vétSinu casu jizdou po dalni-
cich. S takovymto stylem jizdy se zvySuje riziko ztraty pozornosti, ptipadné rozptyleni fidice.
Ve spojeni s vpiedu stojicimi vozidly, naptiklad kviili tvofici se koloné, ma pozdni nebo zadna
reakce fidi¢e za nésledek naraz zezadu do stojiciho nebo pomaleji jedouciho vozidla vpredu.
K zabranéni, nebo alespont minimalizaci $kod zptisobenych takovymto narazem, se vyrobci au-
tomobild snazi predejit vyvojem systémd, které fidice v takovychto situacich mohou pln¢ na-
hradit. V zemich EU je takovyto nouzovy brzdovy asistent jiz povinnou vybavou osobnich au-
tomobiltl a n€kterych uzitkovych vozi.

Volvo pro své nakladni automobily vyvinulo systém Collision Warning with Emergency
Brake, v piekladu Varovani pied srazkou s nouzovym brzdénim. Asistent funguje za pomoci
radaru umisténého v predni masce automobilu, ktery zaroveil slouZzi i k fungovani zminéného
adaptivniho tempomatu, a pomoci kamery umisténé za ¢elnim sklem automobilu. Radar kon-
troluje vzdalenost a rychlost vozidel jedoucich vptedu, zatimco kamera poskytuje informace o
typu vptedu jedouciho vozidla. Pokud se nédkladni automobil blizi k pted nim jedoucimu vozi-
dlu a systém vyhodnoti, Ze mlize nastat srazka, je ¥idi¢ informovan pomoci vystrazného svétla,
které se pomoci Head Up displeje promité na celni sklo. Pokud fidi¢ nereaguje, vystrazné svétlo
zacéne blikat a zaroven je fidi¢ upozornén i zvukovym signalem. Jestli do této chvile nenastala
od fidice zadna reakce, systém zacne automaticky vyuzivat brzdy automobilu, zpoc¢atku slabym
brzdnym tlakem az nakonec piejde k plnému nouzovému brzdéni. V opacném piipadé, pokud
fidi¢ na vystrahu zareaguje a zacne s procesem brzdeni, systém kontroluje tlak, kterym fidi¢
pusobi na brzdovy pedal a je schopen jej pfipadné zvysit. Aby o nouzovém brzdéni byli infor-
movani i €astnici provozu jedouci vzadu, brzdova svétla ndkladniho automobilu se na znameni
varovani rozblikaji. Jedna se o podplrny systém Emergency Brake Light (Svétlo nouzového
brzdéni). [22] [23]

Obdobnym zplisobem funguji systémy i jinych vyrobci. MAN tento asisten¢ni systém do-
dava pod nazvem Emergency Brake Assist (EBA) with Emergency Stopping Signal (ESS),
Scania pod ndzvem Advanced Emergency Brake (AEB), DAF s ndzvem Advanced Emergency
Braking System (AEBS).
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Obrazek 10 - Vystrazné svétlo upozornuje ridice na nedodrzeni dostatecné vzdalenosti; zdroj: www.volvotrucks.co.uk

4.4.1. Schématicky popis systému
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Obrazek 11 - Nouzové brzdeéni, funkcni schéma;, zdroj: Volvo Group
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1. Snimac¢ FLS (B238/B238B), a pokud je namontovan tak i snima¢ LPOS (A176/A176B),
signalizuje do jednotky DACU (A26/A26B), ze vzdalenost k ptekazce vpredu se rychle
zmensSuje.

2. Audiosystémem (A07/A231) je vydana vystraha pro fidice, ktera zni neptetrzité a blika
kontrolka LED (E111) vystrahy pted ¢elni kolizi.

3. Pokud fidi¢ nereaguje a kolizi se nelze vyhnout, aktivuje se nouzové brzdéni.
DACU odesila pozadavky:
e dojednotky TECU (A13A), pro vytazeni pienosu vykonu ze zabéru,
e do EBS (A21) pro aktivaci kolovych brzd a
e po zastaveni vozidla do APM (A177) pro aktivaci ru¢ni brzdy.

Cidla rozpoznavaji pfedem naprogramované tvary a nemusi detekovat zadnou piekazku na
silnici. Systém neni vzdy schopen zietelné rozpoznat ostatni uzivatele silnice a dopravni situ-
ace. V z4ymu piedchazeni dopravnim nehodam je dalezité, aby si byl fidi¢ védom existujicich
omezeni. V ur€itych piipadech mize systém poskytovat falesné nebo Zadné upozornéni. [14]

4.5. Podpora jizdy v pruhu
(LKS) Lane Keeping Support

Systém LKS s volnym ¢eskym piekladem jako Ochrana proti vyjeti z jizdniho pruhu. Tento
systém se vyskytuje pod riznymi nazvy, napf. spoleénost MAN jej do svych automobilt im-
plementuje pod nazvem Lane Guard Support (LGS), Scania pouziva nazev Lane Departure
Warning (LDW), DAF zase Lane Departure Warning Systém (LDWS), Volvo a Bosch vyuzi-
vaji pravé nazev se zkratkou LKS. Obecné tyto systémy podpory mizeme zatadit do skupiny
asisten¢nich systémd, které se staraji o udrzeni automobilu uprostied jizdniho pruhu.

Zakladnim principem téchto asistentd je varovat fidice, pokud automobil za¢ne neumysiné
vybocovat ze stfedu jizdniho pruhu. VyuZivaji se k tomu zejména kamery umisténé na celnim
skle v oblasti zp&tného zrcatka. Ridi¢ obdrzi varovny signal v podobé vystrazného zvukového
podnétu, v nékterych ptipadech systém sdm zasahuje do fizeni vozidla a napomaha vozidlo
vratit zpatky do ptivodniho sméru jizdy. Zasah do fizeni je pouze ¢astecny, jelikoz systém nema
za kol zcela ptebrat fizeni nad automobilem. I takto maly impuls je ale dostacujici, aby napo-
mohl #idi¢i k udrzeni sméru jizdy. [20]

LKS spolec¢nosti Bosch vyuziva pro své fungovani v nakladnich automobilech multi-
funkéni kameru a elektro-hydraulicky systém fizeni. Kamera sleduje znaceni jizdnich pruht
ptred automobilem. Asisten¢ni systém zasahuje v ptipadé, ze pozice automobilu nedodrzuje mi-
nimalni vzdalenost od hranic jizdniho pruhu. Pokud je nakladni automobil vybaven elektrickym
posilovacem fizeni, pak systém jemné¢, ale piesto znateln¢ napomaha natacenim volantu k udr-
zeni jizdniho pruhu. V automobilech bez elektrického posilovacée fizeni dochazi ke korekci
jizdy pomoci brzdéni jednotlivych kol. Systém je pouzitelny pfi rychlostech nad 60 km/h, jeho
zasahy do fizeni jsou skrze reakce volantu citelné, nicméné fidi¢ mize kdykoliv plné ptevzit
uplnou kontrolu nad fizenim, tim padem je stale zodpovédny za kontrolu automobilu. [24]
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Obrazek 12 - Multifunkcni kamera BOSCH, Obrazek 13 - Elektro-hydraulicky systém rizeni
zdroj: www.bosch-mobility-solutions.com Servotwin®; zdroj: www.bosch-mobility-solutions.com

LGS nékladnich automobilit MAN ke kontrole hranic jizdniho pruhu také vyuziva kamery,
ktera je umisténa za ¢elnim sklem. Systém upozorni fidi¢e varovnym zvukovym signalem, po-
kud automobil opusti svij jizdni pruh bez pouziti smérového svétla. Oproti LKS tento systém
uvazuje zamérnou jizdu po znaceni jizdniho pruhu a Vv ptipad€ nedokonalého znaceni (napf.
v oblasti rekonstrukce silnic) se sam vypina. [25]

LDW v automobilech Scania oproti ptedchozim zminovanym asistentim umoznuje fidi¢i
vybér rezimu jizdy. Pohybem volantu si muze fidi¢ zvolit, jestli chce automobil udrzovat pii
levém okraji, pravém okraji anebo uprostied jizdniho pruhu. Systém pak sleduje jizdni pruhy a
objekty pted automobilem (napf. stojici auto v odstavném pruhu) a pfizptisobi jizdu zvolenému
rezimu. V ptipadé€ pouziti smérového svétla a umysiné zméné jizdniho pruhu se systém po tuto
dobu vypina az do doby, nez fidi¢ znova ustali jizdu. [26]

Obdobnym zpisobem reaguje na zménu sméru jizdy LDWS spolec¢nosti DAF. Také kon-
troluje jizdu v hranicich jizdniho pruhu kamerou umisténou za ¢elnim sklem a varuje fidice

zvukovym signalem, vychazejicim ze strany, do které automobil vybocuje. Béhem varovani
dochazi automaticky ke ztlumeni radia. [27]
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4.5.1. Schématicky popis systému
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Obrazek 14 - Lane Keeping Support, funkcni schéma, zdroj: Volvo Group

1. KdyzZ je rezim vozidla zménén na provozni, vystraznd funkce je automaticky zapnuta a
tfidici funkce pfevezme stav, ve kterém se nachdzela pfed vypnutim motoru. Ob¢ funkce
1ze zapnout/vypnout spinaem na pfistrojové desce.

2. Kdyz vozidlo dosahne aktivacni rychlosti pro tyto funkce a systém LPOS (A176B) dete-
kuje vyznaceni jizdniho pruhu, jednotka DACU (A26B) signalizuje modulu HMIIOM
(Al61), ze podpora pro jizdu v jizdnim pruhu s korekénim je aktivni a rozsviti se pfislusna
kontrolka v kombinovaném pfistroji (A03).

3. Kdyz se vozidlo ptiblizi k vyznaceni jizdniho pruhu, jsou jednotkou DACU vyzadana data
predbéznych podminek z:

e VMCU (A187) — smérové svétlo, poloha brzdového pedalu a rychlost vozidla.
e LPOS (A176B) — vzdalenost od vyznaceni jizdniho pruhu.

e CIOM (A160) — poloha spinace.

e EBS (A21) a ¢idlo stacivé rychlosti (B50) — staciva rychlost.

e  Snimac thlu natoceni volantu (B49) — thel natoceni volantu.

4. Jestlize je tidici funkce zapnuta a predbézné podminky jsou splnény, jednotka DACU vy-
pocte fidici moment nezbytny k fizeni vozidla zpét doprostied jizdniho pruhu. Prostfednic-
tvim VMCU je odeslan pozadavek jednotce FAS (tidici jednotka fizeni piedni napravy)
(A179L/R), aby byl vyvinut potfebny moment. Jednotka DACU poté béhem celé operace
nepretrzité¢ provadi vypocet momentu tak, aby bylo dosazeno plynulé kiivky.
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5. Vedle toho jednotka DACU dostava informace z jednotky FAS o fidicim momentu vyvinu-
tym fidi¢em. Pokud zadny moment vyvijen neni (fidi¢ nedrzi volant), DACU pii nésleduji-
cim zasahu korekéniho fizeni vyda vystrahu. Vystraha je odeslana do modulu HMIIOM a
dale do audio systému (A07/A231) a do kombinovaného pfistroje.

6. Jestlize je fidici pokus neuspésny, nebo je fidici funkce vypnuta a zarovein vystrazna funkce
zapnuta, a predbézné podminky jsou splnény, je vydana vystraha. Z DACU je prostiednic-
tvim VMCU odeslan pozadavek do jednotky FAS, aby byly spustény vibrace volantu. Za-
roveinl je z DACU prostfednictvim HMIIOM odeslan dalsi pozadavek do kombinovaného
pfistroje, aby zacala svitit vystrazna kontrolka.

Systém neni vzdy schopen jasné identifikovat vyznaéeni jizdniho pruhu a situace v pro-
vozu. V zajmu piedchazeni dopravnim nehodam je diilezité, aby si byl fidi¢ védom existujicich
omezeni systému. V urcitych pfipadech miize systém poskytovat faleSné nebo zZadné upozor-
néni. Podpora pro jizdu v jizdnim pruhu s korekénim fizenim nepracuje ve vsech jizdnich situ-
acich, je to doplitkovy néstroj. Nemuze nahradit pozornost fidi¢e vénovanou silni¢énimu pro-
vozu. Za bezpeény zpusob jizdy s vozidlem zodpovida vzdy vyhradné fidic. [14]

4.6. Podpora pri zméné jizdniho pruhu
(LCS) Lane Changing Support

Ackoliv se miize na prvni pohled zdat, ze diky vysokému posedu fidice a velkym rozmérim
¢elniho okna nékladniho automobilu je vyhled z kabiny fidice vice nez dobry, je tfeba myslet i
na to, ze s nartistajicimi rozméry automobilu se zaroven zvétSuje i prostor kolem néj, ktery je
zZ konstrukénich divodu pro o¢i fidie neviditelny. Jedna se o tzv. slepy (mrtvy) uhel, kde fidi¢
nema moznost postfehnout dals$i automobil, cyklistu, chodce, nebo jakéhokoliv dal§iho ucast-
nika silni¢niho provozu. Je na konstruktérovi, aby zavedl opatfeni, kterymi tento tthel do co
nejvetsi miry zmens$i. Zde piichazi na fadu zafizeni, které jsou schopna objekty v mrtvém thlu
rozpoznat a spolu s dal§imi elektronickymi zafizenimi vytvaieji systémy podpory pro sledovani
a zmensSovani jak mrtvého thlu, tak 1 celého okoli ndkladniho automobilu.

LCS spolecnosti Volvo vyuziva ke sledovani mrtvého thlu radarovy snima¢ umistény
VvV pravém zpétném zrcatku. Kontroluje tedy pouze mrtvy uhel ze strany spolujezdce, jelikoz
zména jizdniho pruhu do této strany (napf. ze sttedniho do pravého jizdniho pruhu po pied;jiz-
tivni rychlost objekttl, které se nachazeji v prostoru mrtvého tihlu a jejich vzdalenost od vozidla.
Systém kontroly se aktivuje pouzitim signalizace zmény sméru jizdy. Pokud se v prostoru mrt-
vého thlu nachdzi jiné silni¢ni vozidlo, LCS na to upozorni fidi¢e pomoci rozsviceni kontrolky
umisténé na pravém prednim okennim sloupku a zaroven spusti vystrazny zvukovy signal. [20]
[22]
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Obrazek 15 - Lane Changing Support, radar kontroluje prostor mrtvého ihlu; zdroj: www.volvotrucks.co.uk

Obdobny pfistup k této problematice zvolila spole€nost MAN s jejich asistenénim systé-
mem Video Turning System (VAS). Ten nabizi pomoc nejen pii zméné jizdniho pruhu, ale také
pii odbocovani ndkladnim automobilem. Mrtvy tihel automobili obecné je pfti jizd€ obci rizi-
kem zejména pro chodce a cyklisty. VAS ke sledovani mrtvého thlu vyuziva 150° Sirokouhlé
kamery instalované na vnéjsi strané kabiny ze strany spolujezdce. Kamera snima prostor mrt-
vého uhlu a obraz v redlném cCase prendsi na displej umistény na palubni desce, pfipadné na
dalsi ptidavny displej umistény na A sloupku ze strany spolujezdce. MAN nabizi ke zlepSeni
funkce systému VAS instalaci ultrazvukovych senzorii na predni stranu kabiny a bo¢ni stranu
spolujezdce. Tim se zajist'uje neustalé sledovani bezprostiedniho okoli kabiny a spolehlivé roz-
poznani vSech objektt v této oblasti. Pokud se tedy né&jaky ucastnik dopravy z okoli dostane do
blizkosti nakladniho automobilu, fidi¢ je o takovéto situaci informovan vystraznym svétlem
umisténém na A sloupku a zvukovym signalem. [28]
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Obrazek 16 - Kamera a pridavny displej systému VAS; zdroj: www.truck.man.eu

V ramci doplitkovych kamerovych systémi slouzicich ke sledovani okoli nakladniho au-
tomobilu spole¢nost MAN dale nabizi asistencni systém MAN BirdView: 360° camera system.
Ten vyuziva ¢tyt HD kamer s Sirokouhlym objektivem typu rybi oko, ktery je schopen zobrazit
uhel az 180°, v nékterych piipadech i vice. Kamery jsou umistény zven¢i na bo¢nich a zadni
stran¢ navesu a predni stran¢ kabiny tahace. Obraz pienéseji na sedmipalcovy displej v kabing.
To ve vysledku zajist'uje celkovy pohled na okoli jizdni soupravy a minimalizuje riziko mrt-
vého uhlu pii odbocovani, zméné jizdniho pruhu, couvani, ptipadné pii manévrovani ve stisné-
nych prostorach. Systém MAN BirdView se béhem jizdy aktivuje automaticky. Obraz piena-
Seny na displej v kabin¢ se pfizpisobuje automaticky v zavislosti na rychlosti jizdni soupravy,
pouziti signalizace zmény sméru jizdy, nebo dle zafazeného jizdniho stupné. Pii rychlostech do
15 km/h se obraz na displeji automaticky priblizi, fidi€ ma tak detailng;$i piehled o situaci ko-
lem jizdni soupravy. Pfi vySSich rychlostech se obraz naopak oddaluje, pti rychlostech nad 40
km/h se displej vypina. S pouzitim smérového svétla se obraz na displeji presune ke strané, do
které ma fidi¢ v umyslu odbocit. [28]

Upto 15km/h 15 km/h to 40 km/h Indicator, left Without indicator Indicator, right

Obrazek 17 - Preneseny obraz systému MAN BirdView, vlevo ukdzka prizpiisobeni obrazu v zavislosti na rychlosti, vpravo
ukdzka prizpiisobeni obrazu v zavislosti na pouZiti smérového svétla; zdroj: Www.truck.man.eu
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4.6.1. Schématicky popis systému

@ B238B

= AT /A231

Obrazek 18 - Lane Changing Support, funkcni schéma, zdroj: Volvo Group

1. KdyZ rychlost vozidla dosahne aktiva¢ni rychlosti, DACU (A26/A26B) signalizuje do
HMIIOM (A161), Ze je funkce aktivni.

2. Ridi¢ pouzije packu (S275) ksignalizaci zmény jizdniho pruhu. Signal je odeslan
z HMIIOM do DACU. Pokud je detekovano vozidlo ve varovné zén€é boc¢nim cidlem
(B246), aktivuje se upozornéni podpory zmény jizdniho pruhu. LED dioda podpory zmény
jizdniho pruhu (V32) bliké a zni zvukovy signal.

Tento systém je doplitkem k bezpe¢nému stylu jizdy a pouzivani zpétnych zrcatek. Ne-
muze nahradit pozornost a odpoveédnost fidice. Za bezpecnou zménu jizdnich pruht je odpo-
védny fidic. [14]
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4.7. Brzda pro srovnani soupravy
The Stretch Brake

V ramci silni¢ni nédkladni dopravy zavedou trasy dopravce i mimo dlouhé rovné useky dal-
nic a je potieba s nakladnim automobilem manévrovat pti jizd€ po uzsich, tocitych silnicich III.
ttidy. Dobrym ptikladem mize byt pfeprava dieva z horskych oblasti. Takovato pfeprava se
uskuteciiuje ¢asto pomoci jizdni soupravy a piivésu upravenych pravé k piepravé takovéhoto
nakladu. Pti jizd¢ z kopce po tocité horské silnici, a navic pii zhorSenych podminkach jako je
kluzka silnice, vznika riziko smyku a zalomeni jizdni soupravy.

Ke snizeni a nejlépe eliminaci takového rizika spole¢nost Volvo vyvinula tzv. brzdu pro
srovnani soupravy. Tu mtzZze fidi¢ aktivovat pomoci piepinace umisténého pod volantem. Na-
sledn¢, pokud fidi¢ uvolni nohu z plynového pedalu, za¢ne systém automaticky vyuzivat krat-
kych brzdovych pulzi, kterymi ptivés ptibrzd'uje a nasledné tak srovna celou jizdni soupravu.
Zabrani tak zablokovani nebo prokluzu kol a zachova plnou moznost fizeni nakladniho auto-
mobilu. Brzdu pro srovnani soupravy je mozné pouzivat pii rychlostech do 40 km/h at’ uz pfi
zminéné jizd€ z kopce, nebo béhem jizdy po jakékoliv kluzké vozovcee. [22]

Obrazek 19 - Brzdeénim piivésu systém The Stretch Brake srovnavd jizdni soupravu,; zdroj: www.volvotrucks.co.uk

V souvislosti s brzdou k srovnani soupravy je potieba zminit Elektronicky stabiliza¢ni pro-
gram (ESP), jehoZz funkce a pfitomnost v ndkladnim automobilu je zdkladem pravée pro brzdéni
a srovnani cel€ jizdni soupravy.

v

Zakladni funkci ESP je zajistit stabilngj$i jizdu pfi brzdéni a zaroveii rozlozit brzdny G¢inek
na jednotlivé ndpravy, ptipadné jednotliva kola silni¢niho vozidla. K tomu je zapottebi nékolika
hodnot, které systém za jizdy méfi, jakou jsou uhel natoceni volantu, to¢ivy moment motoru a
brzdny moment. Déle boc¢ni sily, které¢ udrzuji automobil na vozovce behem zatdCeni (bo¢ni

W ovoew

zataCeni nebo zmény jizdniho pruhu, a nakonec rychlost otaceni jednotlivych kol. [29]

Pti pouziti v ndkladnim automobilu mize ESP omezovat to¢ivy moment motoru na hna-
nych kolech a upravovat brzdny tlak na jednotlivych kolech jizdni soupravy véetné navésu nebo
pfivésu. ZvySuje tak stabilitu celé jizdni soupravy a sniZuje riziko zminéného zalomeni sou-
pravy nebo smyku a jejimu pievraceni. Pokud naptiklad senzor bo¢niho zrychleni zaznamena
riziko prevraceni jizdni soupravy, ESP snizi velikost to¢ivého momentu motoru a pokud je to
potieba, za¢ne brzdénim celé soupravy snizovat velikost bo¢nich sil na pfijatelnou mez. [29]
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Obdobny asisten¢ni systém nabizi také spolecnost DAF pod ndzvem Vehicle Stability Con-
trol (VSC), v piekladu Rizeni stability vozidla. Kromé rizika zalomeni jizdni soupravy tento
systém navic snizuje riziko jejiho pievraceni, které hrozi zejména cisternam nebo jizdnim sou-
nad fizenim, k ¢emuz mtze dojit naptiklad pii prudkém otoceni volantem at’ uz pfi objizdéni
piekazky, nebo prijezdu Spatn¢ odhadnutou zatackou. Ke své funkci vyuziva systém snimace
uhlu natoceni volantu, rychlosti stdceni, podélného zrychleni a snimac otacek kol. Miize tak
zaznamenat ztratu kontroly nad vozidlem, kterou nasledn¢ fesi snizenim vykonu motoru a pii-
padné i vyvolanim brzdného tlaku na ptislusna kola jizdni soupravy. [27]

Pii jizdé po kluzké vozovce, v dusledku nepiiméiené vysoké rychlosti v zatacce, nebo
prudkym natoCenim volantu i pfi nizké rychlosti hrozi ztrata pii¢né stability jizdni soupravy a
jeji nasledné prevraceni. V situaci, kdy jizdni souprava miii k vnéjS§imu okraji zatacky a hrozi,
ze vozidlo vyjede ze silnice, VSC vyvine brzdny tlak na kolech opisujici vnitini polomér za-
tacky a pomaha tak soupravu uvést na pavodni smér jizdy. V piipadé smyku, kdy hrozi zalo-
meni soupravy, systém za¢ne brzdit naves, ptipadné i kola tahace a pokousi se tak jizdni sou-
pravu srovnat. Pokud hrozi uz samotné ptevraceni jizdni soupravy, VSC kromé pouziti brzd
omezi i to¢ivy moment motoru a snazi se tak celou soupravu zpomalit a tomuto zabranit. [27]

4.8. 1-See

S ndkupem osobniho automobilu dnes ptichdzi i spousta moznosti, jak si svlij viiz upravit
dle vlastni predstavy az do nejmensich detaild, jako miize byt barva prosivani kozeného vo-
lantu. Kromé kosmetickych uprav ma zakaznik moznost zvolit si motorizaci svého budouciho
automobilu z pomérné Siroké nabidky. Vyrobci automobill ¢asto nabizeji pro své modely skalu
spalovacich motort, které odpovidaji jak cenovym moZnostem zékaznika, tak i budoucimu vy-
uziti automobilu. Velky diraz se v soucasnosti klade na emise COz2, ale pro zdkaznika mozna
podstatnéjsi je udavana spotieba paliva motoru na ujety kilometr. Proto, pokud zakaznik pla-
nuje vyuzivat automobil spiSe v méstském provozu, ma na vybér z motorti o mensim zdviho-
vém objemu a vykonu, s ¢imz by se ale méla také vazat nizsi spotieba paliva. Naopak pro dal-
nicni jizdu na delsi vzdalenosti a s predpokladem vétsiho vyuziti mist k sezeni 1 ndkladového
prostoru jsou nabizeny objemnéjsi a vykonnéjsi motory, které jsou schopny ve vysledku docilit
usporngjsi jizdy.

Jak ale docilit Gspory paliva spalovaciho motoru tahace, kde zdvihovy objem béZné dosa-
huje hodnot 12-16 | a pln¢€ naloZeny navés dosahuje hmotnosti v fadu desitek tun. Dalo by se
fici, Ze kdyZ se pohybujeme v takovychto €islech, spotieba paliva se uz nefesi. Nicméné vztah-
neme-li moZné uSetieni par procent paliva na vzdalenost, kterou ro¢né kamion ujede, dostavame
hodnoty, které jsou pro dopravce velice zajimavé z pohledu usetfenych financi. Takovato moz-
nost tspory pro fidi€e v praxi znamena, Ze by se mél snazit upravit svij styl jizdy na co mozna
nejekonomictéjsi zplisob. To ale vyzaduje urcity trénink a hodiny praxe kazdého fidice a jak
bylo jiz zminéno, kde je pfitomen ¢lovek, je pfitomen i lidsky faktor a je proto mozna efektiv-
néjsi delegovat ¢innost na stroj.

S vyuzitim automatické prevodovky, tempomatu, satelitni navigace, ptipojeni k internetu
a dalSich zafizeni a systémil se naskytuje moznost vytvofit asistencni systém, ktery by zajisto-
val ekonomicky zpiisob jizdy. Spolecnost Volvo pro své nakladni automobily vyvinula systém
I-See, ktery je schopen usettit az 5 % paliva a zaroven redukovat emise CO>. Diky tomu jedno-
duse feceno nakladni automobil zna profil trasy, na zakladné ¢ehoz pracuje motorem a pievo-
dovkou takovym zplsobem, aby co nejvice zvysil svou kinetickou energii a tim Setfil palivo a
snizoval emise. D¢je se tak diky tomu, ze systém I-See v predstihu nékolika kilometrt stahuje
pomoci technologie GPRS/3G data s topografickymi udaji o nasledujici trase. Pokud data o
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trase nejsou zanesena Vv centralni databance systému, I-See je po prujezdu trasy nacte do ope-
racni paméti a odesle k uloZeni a zaneseni do systému. Pfi ztrat€ spojeni se serverem systém
vyuziva lokaln¢ ulozena data o topografii. Nasleduje Sest kroktl, kterymi se maximaln¢ vyuziva
kineticka energie nakladniho automobilu a Setii palivo. [30]

Kdyz I-See zaznamena blizici se stoupani, zvysi rychlost tahace a udrzuje zatazeny vyssi
rychlostni stupen. Nasledné zabranuje podfazeni rychlostniho stupné, ¢imz Setii palivo a stou-
pani je tak plynulejsi. Pti dosazeni vrcholu kopce, systém ukoncuje dalsi zbyte¢nou akceleraci
tahace. Tésné€ pred tim, nez zacne klesani, dojde k doasnému odpojeni hnaciho ustroji nebo
motorové brzdy, ¢imz se omezuje brzdéni. Diky tomu, ze systém vi, kde svah konci a za¢ina
dalsi, vyuziva brzdovy systém co nejefektivnéji. Pokud néasleduje dalsi stoupéni, taha¢ po néja-
kou dobu jede na volnob¢h, ¢imz dosahne potiebné rychlosti a hybnosti k dal§imu stoupani.
[30]

Obrazek 20 - 6 krokii systému I-See pro usetieni paliva a snizeni emisi; zdroj: Www.volvotrucks.com

Obdobny asisten¢ni systém pro své nakladni vozidla nabizi spole¢nost DAF v ramci funkce
pro automatické fizeni rychlosti. Vyuziva k tomu Prediktivni tempomat (PCC), ktery v kombi-
naci s technologii GPS zjist'uje kromé polohy vozidla informace o jizdnich podminkach v na-
sledujicich 1-2 km. Ziskava tak informace o stoupani a klesani a na zakladé¢ toho optimalizuje
rychlost tahace a zatazeny rychlostni stupen pro co nejvétsi usporu paliva. Diky tomu je systém
schopen snizit emise CO2 a spotiebu paliva az o 3 %. [27]

Spottebu ndkladniho automobilu DAF je mozno dale snizit rozsitenim Prediktivniho tem-
pomatu o rezim Eco a funkci EcoRoll. Rezim Eco Setfi palivo omezenim zbytecné vysokého
to¢ivého momentu motoru, nebo omezenim zbyteéné vysokého zrychleni tahace. Funkce Eco-
Roll pfi pouziti spolu s tempomatem docili klesani ze svahu na setrva¢nost, pfipadné na vol-
nob¢h, pokud se jedna o jizdu z mirného svahu. Po skonceni klesani taha¢ dalSich nékolik metrt
pokracuje v jizdé na setrvacnost, ¢imz se dale Setii palivo. [27]

Pro vybrané modely nakladnich automobili, MAN nabizi tzv. tempomat fizeny pomoci
jizdni styl. Detekce stoupani a klesani silnice probiha 3 km doptedu. To zajistuje, ze tempomat
je schopen ptizpiisobit rychlost a zafazeny rychlostni stupen automobilu za cilem nejhospodar-
néjsi jizdy. [31]
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Ridi¢ zvoli rychlost automobilu a jeden ze étyt stupii tolerance rychlosti — ECO Level | —
IV. Stupen ECO Level I zajistuje nejmensi odchylku od fidicem zvolené rychlosti, coz je
vhodné pro jizdu v husté dopravé a pti zhorSenych podnebnych podminkach. Oproti tomu ECO
Level IV umoziuje nejvétsi odchylku od navolené rychlosti, ale zaroven také nejvetsi tisporu
paliva. Nejvyssi stupeni je vhodny pro délnice a okresni silnice s méné hustym provozem. Po-
moci pfepinace muze fidi¢ ménit stupen tolerance rychlosti kdykoliv béhem jizdy v zavislosti
na konkrétni dopravni situaci. [31]

Soucasti tempomatu fizeného GPS je systém MAN EfficientRoll. Diky nému uz pfi mir-
ném klesani vozovky dojde k zatfazeni volnobézného prevodového stupné, ale jen pouze, pokud
je tim zaruCena spotieba paliva. Automobil potom pii jizdé z kopce bez pouziti plynového pe-
dalu ztraci mensi rychlost nez pfi jizdé se zatazenym rychlostnim stupném. [31]

4.9. Podpora bdélosti Fidice
(DAS) Driver Alert Support

Valna vétSina predstavenych systémi podpory fidice vznikla predevs§im z jednoho spolec-
ného diivodu. Tim je ztrata pozornosti fidi¢e ndkladniho automobilu vzniklé pfedevsim unavou
fidice, kterd vede k castému diivodu dopravnich nehod, jimz je mikrospanek. Je proto zadouct,
kromé asisten¢nich systémt, které nastupuji do funkce az pfti ztraté pozornosti fidice, vyvinout
systém, ktery se pokusi ztraté¢ pozornosti predejit.

Spole¢nost Volvo pfisla s feSenim v podobé systému Driver Alert Support. DAS je rozsi-
fenim systému Podpory jizdy v pruhu (LKS). Jeho ukolem je sledovat chovani fidi¢e béhem
jizdy a soucasné kontrolovat pozici ndkladniho automobilu vzhledem k hranicim jizdniho
pruhu. Chovani tidi¢e sleduje a vyhodnocuje na zékladé pohybt volantu, ¢imz pozna znamky
ospalosti a nepozornosti. Tyto informace dostava tidi¢ prostiednictvim informaéniho displeje
umisténého na pristrojové desce. Informace o aktudlni trovni pozornosti fidice je zobrazena na
displeji pomoci sloupcového grafu, kdy plna iroven pozornosti je naznacena péti sloupci a kri-
ticky nizka aroven jednim sloupcem v grafu. UZ pfi poklesu na Groven dvou sloupcti systém
vypina tempomat (pokud je aktivni), ptipadné adaptivni tempomat. Pfi dalSim zhorSeni pozor-
nosti fidice, kdy jeho jizdni styl za€ind byt nevyzpytatelny, systém varuje fidiCe akusticky a
pomoci zpravy na informacnim displeji. Prvni varovani slouZi jako upozornéni na ztratu pozor-
nosti, pfi druhém varovani je fidi¢i zpravou na displeji doporucena piestavka na odpocinek.
Bé&hem varovani zvukovym signdlem se automaticky ztlumi radio. Systém DAS miiZe byt fidi-
¢em ru¢n¢ deaktivovan pomoci prepinace, nacez je na tuto skute¢nost fidi¢ upozornén pomoci
informacniho displeje. Deaktivace miize probéhnout i automaticky, kdyz systém neni schopen
nalézt Zadny referencni bod v podobé znaceni jizdniho pruhu, ptfipadné pii poklesu rychlosti
nakladniho automobilu pod 60 km/h. Systém se automaticky zapina pii kazdém nastartovani
nakladniho automobilu. Jak bylo zminéno, DAS je rozsifenim systému LKS, vyuziva tedy ke
své funkci komponent tohoto systému a LKS je tim padem vyzadovan pro fungovani Podpory
bd¢losti fidice. [32]

Obdobné feseni tohoto systému pouzili naptiklad 1 spole€nosti MAN u jejich asisten¢niho
systémem MAN Attentionguard, nebo SCANIA pro jimi nabizeny Driver Attention Support.

42



Zapadoceska univerzita v Plzni. Fakulta strojni. Bakalaiska prace, akad.rok 2019/20
Katedra konstruovani stroju

Adrian Bibko

Obrazek 21 - Informacni displej signalizujici nizkou viroven pozornosti ridice, zdroj: wWww.volvotrucks.com

4.9.1. Schématicky popis systému

B238
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BO3 |

Obrazek 22 - Podopra bdélosti Fidice, funkcni schéma, zdroj: Volvo Group
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1. Jednotka DACU (A26/A26B) obdrzi informaci o rychlosti vozidla ze snimace rychlosti vo-
zidla (B12).

2. DACU signalizuje zpravu “systém podpory fidic¢e aktivni* do CIOM (A160) a HMIIOM
(Al61). HMIIOM dale odesila informace o stavu a Grovni pozornosti fidi¢e do kombinova-

ného pfistroje (A03), kde se informace zobrazi na ptisluseném displeji. LPOS (A176/176B)
odesild informace o chovani a udrzovani jizdniho pruhu do DACU.

DACU vyhodnocuje tiroven bd¢losti.

Pii poklesu urovné bdélosti pod prahovou hodnotu se odesila mensi vystraha z DACU do
HMIIOM a do audio systému (A07/A231). Upozornéni se zobrazi na kombinovaném pii-
stroji (AO3) a spusti se varovny zvukovy signal.

Je potieba brat na védomi, ze Podpora bd¢losti fidic¢e je doplnkova funkce, ktera nefunguje
ve viech jizdnich situacich. Ridi¢ zodpovida za bezpeény zptisob jizdy. Tato funkce nesmi byt
vyuzivana k prodlouzeni pracovni smény, fidi¢ musi dodrzovat pravidelné prestavky a byt pred
jizdou odpocaty. [14]

4.10. Osvétleni nakladniho automobilu

I ptes veskery vyvoj systémil podpory fidice, které se snazi eliminovat lidskou chybu a
nahrazovat Cloveéka v kritickych situacich, nesmime zapominat na fakt, Ze ¢lovék jesté stale
neni pln¢ nahrazen v ¢innosti fizeni automobilu. A proto se klade diraz na zlepSovani prvk,
kter¢ sice fidi¢e nenahradi, ale aktivné mu pomdhaji zvySovat bezpec¢nost jeho i okoli. Jelikoz
nejvetsi podil viemu ziskava tidi€ pomoci zraku, je potfeba pro néj zlepSovat podminky pro
dobrou viditelnost, a to i za jizdy v noci.

Bez kvalitniho osvétleni nebude automobil bezpeény ani s veSkerymi asistenénimi sys-
témy. Pokud za jizdy ve tmé po neosvétlené vozovce neni fidi€¢ schopen kvalitn€ vidét na své
okoli a zaroven neni jeho automobil vidén, zvySuje se tak riziko vzniku nehody. K jizd¢ za
takovychto podminek neodmyslitelné patii dalkova svétla, ktera riziko vyrazné snizuji. Jejich
pouziti je ale omezené jen pro ptipady, kdy se v okoli nenachazi Zadné jiné silni¢ni vozidlo.
Divodem je jasny kuzel svétla, ktery oslepuje jak protijedouci, tak i vpfedu jedouci fidice au-
tomobilu.

Volvo ve svych nakladnich automobilech vyuZiva adaptivni dalkova svétla, kterd snizuji
svou intenzitu osvétleni, kdyZ se pfed nakladnim automobilem vyskytne jiné silni¢ni vozidlo.
Ridi¢ tak nemusi v t&chto piipadech dalkové svétla manualné vypinat. Okoli silni¢niho vozidla
rozpoznavaji zaroven radar a kamera umistény za ¢elnim sklem. Svétlomety nakladniho auto-
mobilu se skladaji ze ¢ty reflektorti a 12 LED jednotek. Systém adaptivnich dalkovych svétel
mize LED jednotky nezavisle v obou svétlometech zapinat a vypinat. Tim je mozno optimali-
zovat svételny kuzel. [33]

Problémy se Spatnou viditelnosti pti jizd€¢ v noci mohou nastat i ve méstech, kdy se na-
kladni automobil musi pohybovat po Spatné nebo zcela neosvétlenych tsecich. Zde se pii od-
bocovani zvysuje riziko srazky s chodcem, ptipadné cyklistou. Proto Volvo déle vybavuje své
nakladni automobily dal§im svétlometem, které je na automobilu umisténo takovym zptisobem,
aby pfi jeho rozsviceni doslo k osvétleni co nejvétsino prostoru, do Kterého automobil odbocuje.
Tento svétlomet se zapina pouze pfi nizkych rychlostech a s pouzitim smérovky. [34]

V neposledni fad¢€ je potieba brat do tivahy osvétleni samotné kabiny fidice. Pro fidice je
zadouci, aby byl schopen pfi jizd€ v noci rozeznat vSechny ovladaci prvky v kabiné, a proto
jsou také osvétleny. V kombinaci se vSemi displeji na piistrojové desce muize ale toto osvétleni
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byt fidi¢i na obtiz, zejména jeho zrcadleni ve zpétnych zrcatcich automobilu. Nakladni auto-
mobily znacky Volvo jsou proto vybaveny tzv. nocnim rezimem. Jeho aktivaci se vypina
vSechno osvétleni pristrojové desky kromé osvétleni ukazatele rychlosti automobilu a otac¢ek
motoru. Bezpecnostni a asistencni systémy zlstavaji nadale aktivni véetné€ vSech varovnych
kontrolek a signalt. [35]

Obrazek 23 - Adaptivni svetlomet Volvo Trcuks; zdroj: www.volvotrucks.co.uk
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5. Moznosti autonomniho provozu nakladniho automobilu

Moznost autonomniho provozu automobilu at’ uz uzitkového nebo osobniho, je pfedmétem
diskuzi starych skoro jako samotny patent Karla Benze na jeho motorovou ttikolku z konce 19.
stoleti. Riizné vize autonomniho fizeni automobild ndm jiz v minulosti piedstavili autoii védec-
kofantastickych novel, romant, a pfedevsim celovecernich filma. Snad jednou z prvnich zmi-
nek o automobilu “zcela postradajicim volant™ je novela nesouci nazev Paradise and Iron od
Milese J. Breuera vydana roku 1930. Par let na to, v roce 1939 v ramci Svétové vystavy 1939
konajici se v New Yorku, byl piedveden v ramci expozice Futurama model, zobrazujici moz-
nou piedstavu o podob¢ svéta za 20 let. Charakteristickym rysem tohoto modelu byl systém
zautomatizovanych dalnic, kdy zakladni piedstavou bylo cestujicim nabidnout béhem jizdy
veétsi komfort a bezpeénost. [36]

5.1. Urovné automatizace

K rozliSeni schopnosti automobilu v oblasti autonomniho fizeni byla organizaci SAE In-
ternational (Society of Automotive Engineers) vytvotfena stupnice, kterd udava stupen automa-
tizace daného silni¢niho vozidla. Popisuje, které tkoly béhem fizeni mize vykonavat samotny
automobil a které musi plnit fidic.

e Urovei 0 — 7adna automatizace: automobil postrada jakékoliv funkce automatizace
fizeni; fidi¢ ma plnou kontrolu na automobilem a vykonava veskeré tikony spojené s fi-
zenim, tj. podélny pohyb automobilu (zrychleni, udrzovani rychlosti, brzdéni) a pohyb
do stran (fizeni/zataceni); jediné piitomné systémy slouzi k varovani anebo upozornéni
napf. na moznosti ndimraz

e Uroveii 1 — podpora fidice: elektronické systémy mohou prevzit kontrolu bud’
nad podélnym pohybem nebo pohybem automobilu do stran, nikdy ale nad kombinaci
obou pohybi, zbyly ukon plni fidi¢ sdm; pifikladem miZe byt adaptivni tempomat, ktery
zrychluje nebo zpomaluje vozidlo, saim ale nezataci

o Urovei 2 — ¢astena automatizace: zde jiz mize ¥idi¢ do jisté miry prenechat ¥izeni na
samotnych elektronickych systémech, jelikoZ na rozdil od pfedchozi irovné, zde je jiz
mozna kombinace pohybt automobilu; fidi¢ nepretrzité kontroluje chovani automobilu
a jeho okoli a kdykoliv je schopen fizeni prevzit

e Urovei 3 — podminén4 automatizace: fidi¢ jiz nemusi neustéle kontrolovat fizeni auto-
mobilu, nebot’ jej za urcitych podminek plné prevezme automobil samotny, respektive
jeho systémy k tomu uréené (nazyvejme pro jednoduchost autopilot); nutnosti ale je
silni¢ni komunikace v relativné dobrém stavu a hlavné s dobrym znacenim jizdnich
pruhi; pokud se autopilot dostane na hranu svych moZznosti a nemtize dale fungovat
kvili okolnim podminkam, je fidi¢ s dostate¢nym piedstihem upozornén a musi prevzit
zpét kontrolu nad fizenim

e Urovei 4 — vysoka automatizace:  autopilot miize pln& pievzit kontrolu nad fizenim,
vyjimkou mohou byt vyrazné zhorSené podminky pro fizeni z divodu Spatného pocasi,
tehdy je fidi¢ vyzvan k pfevzeti kontroly nad fizenim, ten ale mize vyzvu ignorovat,
pak je automobil schopen sam bezpec¢né zastavit

e Uroven 5 — plna automatizace: jednoduse feceno, cestujici v automobilu pouze
zvoli cil cesty a ten sam zvladne veskeré ukony fizeni; vozidlo je schopné autonomniho
fizeni na vSech typech pozemnich komunikaci, v plném rozsahu jeho dosazitelnych
rychlosti a za veskerych okolnich podminek
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V soucasné dob¢ je vyvoj autonomniho fizeni zaméien predev$im na urovné podminéné a
vysoké automatizace, jejichz pouziti ve velkém rozsahu je planovano béhem soucasného dese-
tileti. Koneény vyvoj a nasazeni plné automatického fizeni se ocekava az v pristi dekade. [13]
[37]

5.2. Autonomni Fizeni nakladniho automobilu dnes

Nakladni automobily se uz od minulosti vzdy nachazeji v popiedi automobilového pru-
myslu, zejména pokud se jedna o vyvoj a zavadéni novych technologii a systémt do silni¢niho
provozu. Samotné systémy podpory fidi¢e jsou toho dobrym piikladem. Vzhledem k vyrazné
vys§imu kilometrovému najezdu nakladniho automobilu oproti osobnimu se prvotni vyuziti
téchto systémi v nakladnich automobilech nabizi jako nejlepsi volba z hlediska jejich vyuziti a
dalsiho vyvoje. Z téchto diivodu se nakladni automobily jevi jako nejlepsi moznost i pro vyuziti
autonomniho fizeni.

Dalsim divodem je i pfitomnost jiz zminénych systémut podpory fidi¢e v nakladnich auto-
mobilech. Ty jsou nedilnou soucasti pro funkci autonomniho tizeni. To totiz vyzaduje, aby mél
Vv realném Case automobil uplny ptehled o jeho okoli. K tomu slouZzi senzory, kamery a vSechna
procesni elektronika pravé systému podpory fidice.

Autonomni fizeni mé u nékladnich automobila velky potencidl v jeho praktickém vyuziti,
konkrétn¢ pii procesu zvaném platooning. Jedna se o jizdu dvou a vice nakladnich automobilt
V zavesu, pii které se vyuziva systému podpory fidice a zaroven i technologii, které zajist'uji
neustalé spojeni a komunikaci vSech automobili v zdvésu. Diky tomuto mohou automobily
mezi sebou udrzovat stdlou vzdalenost, coz mé vyuziti zejména pfi jizd¢ po délnici. Zaroven
automobily v zavésu pfizpusobuji jizdu vedoucimu automobilu, tzn. méni rychlost a smér jizdy,
S minimalnim zésahem fidi¢e do fizeni. Cilem platooningu je snizit spotfebu a emise nakladnich
automobill, zvysit bezpecnost provozu vyuzitim asistenc¢nich systémt jako je automatické brz-
déni a celkoveé zvysit efektivitu prace ¢asovou optimalizaci jizdy, kdy se docili kratSich ¢asii
dopravy zbozi, snizi se mnoZzstvi dopravnich zacp a fidi¢ ma moznost se béhem jizdy vénovat
administrativnim ¢innostem. [38]

Ackoliv se autonomni fizeni mize na zadklad¢ dnesnich technologii zdat alespon do jisté
miry proveditelné, existuje n€kolik prekazek, které toto jeSte¢ v nejbliz§i dobé neumoziuji.
Kromé uz zminovanych systémd, kterymi nejdiive automobil musi “vnimat* své okoli, je za-
potiebi také bezchybny stav silni¢nich komunikaci, a pfedevsim jejich znaceni, které pro né-
které asistencni systémy figuruji jako referencni body a jsou tedy potiebné pro jejich fungovani.
Z ekonomického hlediska je v dneSni dobé pro vyrobce automobilti mala Sance na moZzZnost
stalych pfijmi z prodeje autonomnich vozidel hlavné kviili sou¢asnému postoji vetejnosti k této
technologii. Tim se dostavame k nejspise nejveétsi piekazce, kterymi jsou pravni, etické a spo-
leCenské rozpory. Pro budoucnost autonomniho fizeni bude v prvni fad¢ potieba, aby byla tato
problematika bezpecné zajisténa z legislativniho hlediska na mezinarodni trovni. Dale ve spo-
le¢nosti miize panovat obava ze ztraty pracovnich pozic v souvislosti nahrazovani fidi¢e stro-
jem. Zde je potieba zminit, ze jiz po n&jakou dobu se objevuji zpravy a pruzkumy, které pou-
kazuji na pokles zajmu o pozici profesniho fidi¢e a celkovy nedostatek pracovnich sil na této
pozici. Pokud bude mit tento problém nadale rostouci trend, bude potieba feseni, které auto-
nomni fizeni nabizi. Nadale je potfeba pfipomenout, ze pokud dochdzi k zavedeni novych tech-
nologii, kterymi urc€ité pracovni pozice zaniknou, vznikaji obvykle na misto nich pozice nové
a ve vetsim mnozstvi. V pripadé fidice nakladniho automobilu mizeme predpokladat, ze pokud
jeho praci v budoucnu z velké ¢asti nebo naplno pievezme stroj, z fidi¢e samotného se stane
operator, po kterém budou vyzadovany nové pracovni tkony a dovednosti.
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I pres soucasnou situaci, ktera neni pfizniva pro sériovou vyrobu autonomnich nakladnich
automobilli, mame jiZ dnes mozZnost v praxi sledovat po¢inani nékterych vyrobci, ktefi se timto
smérem rozhodli vydat.

5.2.1. Autonomni konvoj

Milnikem silni¢ni nakladni dopravy se stal 25. ¢erven 2018, kdy logisticka spole¢nost DB
Schenker ve spolupréci s vyrobcem nakladnich automobilit MAN Truck & Bus vyslali do pro-
vozu V ramci projektu platooningu dva digitalné propojené nakladni automobily. Ty absolvo-
vali trasu dlouhou 145 km po dalnici A9 mezi Mnichovem a Norimberkem. Jizda probihala bez
ptepravy nakladu a pod dozorem fidic¢i, ktefi museli absolvovat teoretickou a praktickou vyuku
vedenou specialisty MAN ProfiDrive, v ramci které museli absolvovat i trénink na simulatoru.
[39]

Po Gsp&$ném prvnim absolvovani trasy nasledné v rozmezi sedmi mésicti probihali na stej-
ném useku zkuSebni jizdy. Konvoje vyjizdéli az tfikrat denné, tentokrat i s ndkladem. Vzdale-
nost mezi nékladnimi automobily b&hem platooningu se pohybovala od 15 do 21 metri.
V ramci téchto testti absolvovali fidi¢i v automobilech vice jak 35 000 km. Na zakladé této
zkuSenosti fidi€i ocenili jizdni komfort a celkovy pocit bezpecnosti. Samotny systém platoo-
ningu v nakladnich automobilech MAN fungoval nad o¢ekavani, kdy zasah fidice do fizeni byl
potiebny pouze jednou kazdych 2 000 km. Vysledkem testll bylo i sniZeni spotfeby paliva o 3-
4 % s ¢imz se poji i snizeni emisi CO>. [40]

-

Obrazek 24 - Platooning v praxi, zdroj: www.dbschenker.com

5.2.2. T-pod

V kvétnu roku 2019 znovu logisticka spolecnost DB Schenker, tentokrat se Svédskym vy-
robcem automobilt Einride, uskutec¢nili dalsi krok smérem k vyuziti ndkladnich autonomnich
automobilt v praxi. Docilili tak pomoci autonomniho nakladniho automobilu T-pod na elek-
tricky pohon. Automobil samotny nema zadnou kabinu pro fidi¢e a je schopen provozu na
urovni automatizace 4, ¢ili trovni vysoké automatizace. T-pod je vyuZivan na Gfady povoleném
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useku vetejné komunikace v primyslové oblasti. Kazdému z téchto automobili je pfitazen do-
zorce, ktery v ptipadé vyskytnuti problémt muze dalkové prevzit fizeni. [41]

Na jedno nabiti 280 kWh baterie je automobil schopen dojezdu 200 km pii maximalni
rychlosti 85 km/h. OvSem pfi plném vyuZiti ndkladového prostoru, kdy mize vaha automobilu
vystoupat na 26 t, je schopen jizdy rychlosti pouze 5 km/h. Pravé nakladovy prostor je jednou
Z vyhod absence kabiny fidice, kdy automobil nabizi diky tomu misto pro dalSich 15 Europalet.
Spolecnost Einride odhaduje snizeni finan¢nich nékladt o 60 % pfi pouziti jejich modelu T-
pod oproti dieselovému nakladnimu automobilu obsluhovaného fidi¢em. [41]

Obrazek 25 - Autonomni nakladni automobil T-pod; zdroj: www.ericsson.com

5.2.3. Vera

Vyvoj a provoz plné autonomnich nakladnich automobilli je predmétem zajmu i pro jejich
souCasn¢ predni vyrobce. Svlij model autonomniho tahace predstavila i spole¢nost Volvo
Trucks, ktera ma v planu kromé testovacich jizd jiz v soucasnosti vyuzit sviij automobil K vy-
délecné Cinnosti. Jejich model Vera je autonomni a elektricky pohéanény tahac, od kterého se
spolecnosti Einride, 1 tento postrada kabinu fidiCe. Jeho vyuziti je cileno na pfepravu objemnych
nakladud na kratké vzdalenosti v oblastech jako jsou pfistavy, primyslové oblasti a velka logis-
ticka centra. Zde se predpoklada vyuziti vétsiho mnozstvi téchto tahact, které budou navzajem
sitove propojeny s vyuzitim cloudovych sluzeb a fidiciho strediska. [42]

Prvni nasazenim autonomniho tahace prob&hlo ve spolupraci s danskou logistickou spo-
lecnosti DFDS, kdy probihala pteprava lodnich kontejnerii z logistického centra do pfistavu po
predem stanovené trase, ktera vedla 1 po vefejnych komunikacich. Jizd€ dohlizel z fidiciho cen-
tra operator. [42]

Prvni komer¢ni vyuziti automobilu je pldnovéano ve spolupraci s norskou tézebni spolec-
nosti Broennoey Kalk AS, kdy bude dochazet k transportu vapence z dolu do nedalekého pti-
stavu. V ramci sluzby autonomni piepravy bude Volvo kromé dodani tahaci zodpovédné takeé
za vybudovani potiebné infrastruktury jako jsou monitorovaci stanovisté a dobijeci stanice a
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zaroven bude poskytovat udrzbu a pojisténi automobilti. Naproti tomu téZzebni spole¢nost za-

plati za kazdou jednu tunu piepravené¢ho vapence. [43]

Obrazek 27 - Prevazeni lodniho kontejneru modelem Vera,; zdroj: www.volvotrucks.com

50



Zapadoceska univerzita v Plzni. Fakulta strojni. Bakalaiska prace, akad.rok 2019/20
Katedra konstruovani stroju Adrian Bibko

6. Konstruk¢éni navrh

Cilem konstruk¢ni ulohy je navrh umisténi dvou vybranych asisten¢nich systémut do na-
kladniho vozidla. Pfesnéji se jedna o konstrukéni navrh drzaku ptislusné komponenty z vybra-
nych asistenénich systémi. Pro potieby této prace jsou vybrany dva, respektive tfi asistenc¢ni
systémy: Adaptivni tempomat, Nouzové brzdéni, potazmo Vystraha pted ¢elni sraZzkou vcetné
nouzového brzdéni. Tyto asistencni systémy maji spole¢nou jednu soucdst stézejni pro jejich
funkci. Tou je Snimac ptedniho zabéru neboli radarovy snimac.

Snima¢ je umistén v oblasti pfedniho ndrazniku nakladniho automobilu (viz obr. 26).
Funkci drzéku je zajistit stalou polohu snimace a tim padem pevné spojeni mezi snimacem
a naraznikem.

Obrazek 28 - Umisténi Snimace predniho zabéru

Nejprve je potieba specifikovat pozadavky technického systému (TS) pro zajisténi
vSech jeho potfebnych vlastnosti. Specifika jsou zaneseny do pfislusné tabulky a ohodnoceny
znamkou dle jejich dulezitosti (viz Pfiloha ¢.1). Nasledn¢ je proveden konstrukéni navrh TS
(viz Ptiloha ¢.3, Ptiloha ¢.4). Ten je ohodnocen pomoci analyzy SWOT, kdy se zjist'uje splnéni
pozadovanych vlastnosti (viz Ptiloha ¢.2). To je znazornéno také v nasledujicim diagramu.
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Tabulka 4 - Diagram vdzeného hodnoceni vhodnosti predikovanych viastnosti
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7. Z.avér

Silni¢ni ndkladni doprava je podstatnou a t€zko nahraditelnou slozkou nékladni dopravy
obecné, z niz vV dneSnim svéte prosperuje témét kazdy. Jejim ukolem je pieprava nakladt ob-
vykle na dlouhé vzdalenosti, nejéast&ji pomoci nakladniho automobilu s navésem. Ridi¢ na-
kladniho automobilu je pfi této Cinnosti vystaven psychickému a fyzickému zatizeni, coz mtize
mit za nasledek nejcastéjsi priciny vzniku dopravni nehody, kterymi jsou tinava a ztrata pozor-
nosti. Dopravni nehody, kdy dochazi ke stfetu t€zkého a rozmérného nakladniho automobilu
s dalsim silni¢nim vozidlem, maji obvykle tragické nasledky. Aby se takovymto situacim po-
mahalo piedejit a idedlné zcela zamezit, vyrobci ndkladnich automobild implementuji do svych
silni¢nich vozidel ,,systémy podpory fidi¢e®, jinak nazyvano ,,asisten¢ni a bezpecnostni sys-
témy automobilu®.

Kvuli jiz zminéné Ginaveé a ztraté pozornosti byly vyvinuty systémy podpory jako je Au-
tonomni nouzové brzdéni (AEB), coz je systém piebirajici ¢innost brzdéni nakladniho automo-
bilu v moment¢, kdy hrozi riziko srazky s jinym automobilem. Pokud zase nakladni automobil
vybocuje z jizdniho pruhu bez umyslu fidi¢e, nastupuje k funkci Podpora jizdy v pruhu (LKS),
kdy v krajnich pfipadech mtze dojit k zasahu tohoto systému do fizeni automobilu, kterym na-
pomaha vratit vozidlo zpét do ptivodniho sméru jizdy. Aby se idealné zcela predeslo pouziti
téchto systémil, zavadi se do nédkladnich automobili asistencni systém Podpora bdélosti fidice
(DAS), ktery fidice varuje akusticky a pomoci zpravy na informacnim displeji, pokud jeho
jizdni styl zacne byt nevyzpytatelny.

Nebezpeci vzniku dopravni nehody netkvi pouze v inavé a nepozornosti fidice, ale i ve
velkych rozmérech celé jizdni soupravy a tim padem omezenému vyhledu do jejiho okoli. Sys-
témem Podpora pii zméné jizdniho pruhu (LCS) dochazi k rozpoznani objektii nachazejicich
se v mrtvém (slepém) thlu nakladniho automobilu. Kamerové systémy jako MAN BirdView
zase zajist'uji fidi¢i pohled 360° v okoli jeho jizdni soupravy. Velké rozméry zvysuji pii zhor-
Senych okolnich podminkach také riziko zalomeni jizdni soupravy, piipadné jeji pfevraceni.
Systém Brzda pro srovnani soupravy se proto stard o automatické brzdéni piivésu, ¢imz srov-
nava celou jizdni soupravu. P¥ipadné Rizeni stability vozidla (VSC) je systém schopny omezit
to¢ivy moment motoru nakladniho automobilu, kterym sniZzuje nebezpeci ptevraceni celé jizdni
soupravy.

Ne vSechny systémy podpory jsou navrhovany jen s ohledem na chybu fidice a rizika
vzniku dopravnich nehod. Nékteré systémy jsou do nékladnich automobili zavadény ke zvy-
Seni komfortu fidice. Naptiklad Adaptivni tempomat (ACC) je systém slouZici k udrZeni fidi-
¢em predem stanovené rychlosti jizdy, kterou je zaroveit ACC schopen ptizptisobit okolni do-
pravni situaci. Pro jesté plynulejsi a ekonomictéjsi jizdu slouzi systém I-See, ktery je schopen
upravovat styl jizdy na zdkladn€ znalosti topografie trasy.

Roky vyvoje a zdokonalovani systémii podpory fidice vedly postupné ke vzniku tech-
nologie, kterd ndm byla po dlouhou dobu zndma pouze z védeckofantastickych filmu. Jedna se
0 autonomni fizeni automobilu. Nakladni automobily se jevi, zejména z divodu vysokého ki-
lometrovému ndjezdu, jako nejleps$i moznost pro prvotni vyuziti a dal§i vyvoj této technologie.
Jiz dnes mame moznost byt svédky provozu a vyuziti autonomnich nédkladnich automobila, byt’
jen v malém mnozstvi a s omezenymi moznostmi provozu. Hlavnim divodem piekazejicim
Sirokému nasazeni téchto ndkladnich automobila je celkové nepfipravenost dnesSni doby. Pro
provoz autonomnich automobill je potieba zajistit stav silnicnich komunikaci a jejich znaceni
na prislusné urovni, ale hlavné pravni, etické a spolecenské rozpory souvisejici s provozem
autonomnich silni¢nich vozidel.
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Systémy podpory fidice jsou dnes béznou soucasti doplitkové vybavy nékladnich, nebo
osobnich automobilt ¢i autobust. Jejich pfitomnost v silni¢nich vozidlech se stava standardem,
a to i navzdory jejich nizké oblibé u nékterych fidich. Potizi téchto systému je to, ze nefunguji
stoprocentn¢ stejné jako clovek, jehoz nedostatky se snazi vyplnit. Zaroven ¢lovek si mnohdy
nedokonalosti téchto systémi neuvédomuje a neptedvida tak jejich chyby. Je dulezité totiz zdu-
raznit, ze tyto systémy jsou pouze podporou fidice, nikoliv jeho nahradou a fidi¢ ma za svou
jizdu stéle plnou zodpovédnost. Nedostatky asistenc¢nich systému je potieba dalSim vyvojem
eliminovat, stejn¢ tak je ale potieba urcita zména pohledu vefejnosti na tyto systémy. Ukazuje
se totiz, ze jejich pritomnost v silni¢nich vozidlech ma pozitivni vliv. M€l jsem moznost disku-
tovat toto téma s mistrem dilny Volvo Group Truck Center Nyfany. Na dotaz, jak by ohodnotil
vysledky, které prineslo zavedeni systémi podpory fidi¢e do nakladnich automobild, jsem do-
stal pro m¢ piekvapujici odpovéd’. Dopravni nehody se stavaji i nadale, nicmén¢ poskozeni
nakladnich automobild po téchto nehodach jiz nejsou tak zavazna, jak tomu byvalo v minulosti.

Pfi neustalém zvySovani objemu a poctu ucastnikil silniéni dopravy je zapotiebi dbat na
zlepsovani jeji bezpecnosti. Dal$i vyvoj, zavadéni systémut podpory fidice do silni¢nich vozidel

anasledn¢ i technologie autonomniho fizeni automobill se ukazuji byt cestou k bezpe¢n&jsimu
silni¢cnimu provozu.
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PRILOHA ¢&. 1

Specifikace pozadavkia na TS



Pozadované reflektované vlastnosti TS a jejich méfitelné indikatory

; PR Pozadované hodnot Vaha
A ) K prgvo;nl etape ZIV(.)tm,ho CyKlu (LC) , . v€. pfip. dovolenych odc%ylek (0-4)
(= pozadované technické a technologické (T&Tg) provozni vlastnosti TS)

1. Pozadavky k transformaénim funkcim&ucinkim TS (jen v provozni etapé LC)

1.1 OPERATOR TS - drzék:

* Viytvofit plochu k instalaci snimace:
- max. nosnost max 18 kg
- max. rozméry instalaéni plochy 250x300 mm 4
- hmotnost minimalizovat

1.2 OPERAND - radarovy snimac:

* Parametry snimace:
- hmotnost 0,65 kg 4
- rozmeéry 90x50x40 mm

1.3 PROCES - podpora fidiée béhem jizdy automobilu:

* Zajisténi polohy
- snimace na drzaku 4
- drzéku na piednim nérazniku

2. Pozadavky k provozuschopnosti TS (jen v provozni etapé LC):

2.1 Provoz v pozadovaném MISTE (v¢. pfip. pfipevnéni):

znatelné rozmezi nizkych/vysokych

* Provozni prostredi teplot, moznost vysoké vihkosti a ne- 3

Cistot
2.2 Provoz v pozadovaném CASOVEM rozmezi:
+ Zivotnost 10 let
Y . ; 3

* Frekvence pouZiti velmi vysoka

2.3 Pomocné procesy SERVISU OPERATORU pfi provozu

+ Udrzba minimalni 3

Pozadované reflektované vlastnosti TS a jejich méritelné indikatory Po3 , :
; R oZadované hodnoty Vaha
ke viem etapam Zivotniho cyklu (LC) TS vE. pFip. dovolenych odchylek (0-4)
.5 vyj technickych a technologickych (T&Tg) provoznich vlastnosti TS R

3. PoZadavky k €lovéku (& obecné i k ostatnim Zivym bytostem) ve vSech etapach LC!:

3.1 Zdravi, ergonomie, hygieni¢nost
- odolnost vici vibracim a nerovnostem vozovky vysoka 4
- ochrana proti samovolnému odpojeni snimade/drzaku Sroubovy spoj

3.2 Prijemnost
- design funkéni 2

4. Pozadavky k ostatnim technickym systémim/prostredkiim ve vSech etapach LC! s vyj. provozni etapy (viz 2.1):

4.1 Pozadavky k predvyrobnim a vyrobnim procestim

* /yvoj a vyroba standardni (stf. podnik) 9

+ Distribuce (pozemni a namoini) standardni

4.1 PoZadavky k likvidaci

* Demontéz jednoduché

- 3

* Recyklace vysoka

5. Pozadavky k akt. & reakt. mater. & ekolog. okolnimu pfirodnimu systému ve viech etapach LC:

5.1 Vstupni materialy a energie

+ Ekologi¢nost pouzitych materiald a procest vyhradné 3

* Potfeba materialll a energii minimalni

5.2 Vystupni materialy a energie

* Ekologi¢nost vystupnich materiald a energii vyhradné 3

* Mnozstvi odpadovych materiald a energii minimalni

6. Pozadavky k (odbornym) informaénim systémim dostupnym i vyvolanym ve véech etapach LC:

* Normy a pfedpisy dodrzeni 9

+ \/yrobni a montazni dokumentace standardni




Pozadované reflektované vlastnosti TS a jejich méfitelné indikatory

ke vem etapam Zivotnino cyklu (LC) TS . Pozadované hodnoty Vaha
(.s vyj technickych a technologickych (T&Tg) provoznich viastnosti TS) 1, il ol S G El (0-4)
7. Pozadavky k manazerskému (informaénimu) systému ve vSech etapéch LC:
* Typ vyroby sériova )
+ Naklady bez prekroceni
Pozadované deskriptivni vlastnosti TS Pozadované hodnoty Vaha
a jejich méritelné indikatory vé. pfip. dovolenych odchylek (0-4)
8. Pozadavky na behavioralni (reaktivni) konstrukéni viastnosti:
+ Odolnost povrchu proti korozi, teplotnim a dal$im okolnim vlivim | vysoka 3
9. Pozadavky na defini€ni (elementarni) konstrukéni vlastnosti:
* Spojovaci prvky | normalizované 2
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PRILOHA ¢&. 2

SWOT analyza a hodnoceni vhodnosti reSeni



PoZadované reflektované vlastnosti TS a jejich mé-

fitelné indikatory Pozadované hodnoty —_ SWOT
k provozni etapé zivotniho cyklu (LC) v¢. pfip. dovolenych odchy- (0-4)
(= pozadované technické a technologické (T&Tg) lek Hodnota | Hodno Véz.
provozni vlastnosti TS) spinénii ]~ ceni | lhodnoc.
[ 1. Pozadavky k transformacnim funkcim&ucinkim TS (jen v provozni etapé LC) (0-+++x) | (0-4) (0-1)
1.1 OPERATOR TS - driak:
* Vytvofit plochu k instalaci snimace:
- max. nosnost max 18 kg
- max. rozméry instalaéni plochy 250x300 mm 4 ek 4 1
- hmotnost minimalizovat
1.2 OPERAND - radarovy snimac:
* Parametry snimace:
- hmotnost 0,65 kg 4 erns 4 1
- rozmeéry 90x50x40 mm
1.3 PROCES - podpora fidice béhem jizdy automo-
bilu: -
+ Zajisténi polohy
- snimace na drzaku .
Y — 4 4 4
- drzaku na pfednim narazniku
| 2. Pozadavky k provozuschopnosti TS (jen v provozni etapé LC):
2.1 Provoz v pozadovaném MISTE (v¢. pfip. pfipev-
néni):
znatelné rozmezi nizkych/vy-
* Provozni prostfedi sokych teplot, moznost vy- 3 > 2 0,375
soké vlhkosti a necistot
2.2 Provoz v pozadovaném CASOVEM rozmezi: | ---
* Zivotnost _ 10 Ie.t : 3 . 3 056
* Frekvence pouZiti velmi vysoka
2.3 Pomocné procesy SERVISU OPERATORU pfi
provozu
» Udrzba minimalni 3 b 3 0,56
Pozadované reflektované vlastnosti TS a jejich
meéritelné indikatory Pozadované hodnoty Viha swort
ke viem etapam Zivotniho cyklu (LC) TS ve. pfip. dovolenych odchy- (0-4)
.s vyj technickych a technologickych (T&Tg) provoz- lek Hodnota | Hodno vaz
nich vlastnosti TS spinéni ceni | hodnoc
3. PoZadavky k €lovéku (& obecné i k ostatnim Zivym bytostem) ve vSech etapach LC!: (0-%x%4) (0-4) (0-1)
3.1 Zdravi, ergonomie, hygieni¢nost
- odolnost viigi vibracim a nerovnostem vozovky vysoka
- ochrana proti samovolnému odpojeni snimace/dr- | . - 4 b 3 0,75
3aku Sroubovy spoj
3.2 Prijemnost
- design funké&ni 2 bl 3 0,375
4. Pozadavky k ostatnim technickym systémuiim/prostredkiim ve vSech etapach LC! s vyj.
: ; . (0-#x%x) | (0-4) (0-1)
provozni etapy (viz 2.1):
4.1 Pozadavky k predvyrobnim a vyrobnim proce-
stum
* V/yvoj a vyroba standardni (st. podnik) .
— — - 2 3 0,375
* Distribuce (pozemni a namorni) standardni
4.2 PoZadavky k likvidaci
» Demontaz Jednoc!ucha 4 o 9 05
* Recyklace vysoka
5. PoZadavky k akt. & reakt. mater. & ekolog. okolnimu pfirodnimu systému ve v3ech eta-
. . (0-#4+x) | (0-4) (0-1)
pach LC:
5.1 Vstupni materialy a energie
+ Ekologi¢nost pouzitych materialt a procest vyhradné 3 b 3 0,56




* Potfeba materialll a energii minimalni
5.2 Vystupni materialy a energie
+ Ekologi¢nost vystupnich materiald a energii vyhradné 3 " 9 0.375
* Mnozstvi odpadovych material( a energii minimalni ’
6. PoZadavky k (odbornym) informaénim systémim dostupnym i vyvolanym ve viech eta- ey | (04) (04)
pach LC:
* Normy a pfedpisy dodrzeni 2 - 4 05
+ V/yrobni a montaZni dokumentace standardni '
PoZadované reflektované viastnosti TS a jejich méfi-
telné indikatory Pozadované hodnoty Viha SwoT
ke vSem etapam zivotniho cyklu (LC) TS vC. pfip. dovolenych odchy- (0-4)
(.s vyj technickych a technologickych (T&Tg) provoz- lek Hodnota | Hodno Vaz.
nich viastnosti TS) splnéni ceni hodnoc.
7. Pozadavky k manazerskému (informacnimu) systému ve vSech etapach LC: (0-xxxx) |  (0-4) (0-1)
* Typ vyroby sériova
+ Naklady bez prekroceni 3 4 0.75
Pozadované deskriptivni vlastnosti TS v z?if)a?j?)\\l/?)r;:n?ggnc;ﬁzhy- Vaha Swort

a jejich méritelné indikatory e Ik (0-4) 2;?:::? H:::io ho\:ﬁ;c
8. Pozadavky na behavioralni (reaktivni) konstrukéni viastnosti: (0-#+%) (0-4) (0-1)
. Odqlnos‘t E)ovrchu proti korozi, teplotnim a dal$im vysoka 3 " 9 0.375
okolnim vlivim
9. Pozadavky na defini€ni (elementarni) konstrukéni vlastnosti:
* Spojovaci prvky | normalizované 2 b 4 05
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Sestava drzaku a snimace predniho zabéru
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