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Produkt pre jedno pracovisko - Toto je pravoplatnd zmluva medzi vami, koncovym pouZivatelom a firmou a
Dr. Steffan Datentechnik.

OTVORENIM BALENIA DATOVYCH NOSICOV VYJADRUJETE SVOJ SUHLAS S USTANOVENIAMI
TEJTO ZMLUVY. POKIAL S USTANOVENIAMI TEJTO ZMLUVY NESUHLASITE, VRATTE, PROSIM, NE-
ODKLADNE NEOTVORENE BALENIE DATOVYCH NOSICOV SPOLU SO SPRIEVODNYMI PREDMETMI
NA MIESTO, KDE STE HO NADOBUDLI, OPROTI PLNEMU VRATENIU CENY.

1. VYMEDZENIE LICENCIE - DSD vam poskytuje pravo pouzivat jeden exemplar prilozeného softvérového
produktu PC-CRASH na jedinom pracovisku, ktoré je pripojené na jeden samostatny pocitac. Softvér ne-
smiete pouzivat v sieti, alebo ho akymkolvek inym spésobom v akomkolvek &ase pouZivat na viac ako jednom
pocitadi alebo pocitacovom terminali.

2. AUTORSKE PRAVA - Softvér je majetkom firmy Dr. Steffan Datentechnik a je chraneny proti kopirovaniu
autorskymi zakonmi, medzindrodnymi zmluvami a inymi ndrodnymi pravnymi predpismi. Pokial softvér nie
je vybaveny technickou ochranou proti kopirovaniu, smiete si bud urobit jedin( képiu SOFTVERU vylucne
pre GCely zdlohovania, alebo preniest softvér na jediny pevny disk. Nesmiete kopirovat priru¢ky produktu,
ani ostatny pisomny, sprievodny material k softvéru.

3. DALSIE OBMEDZENIA — Softvér nesmiete prenajimat, ani poZiciavat. Spatny vyvoj (Reverse engineering),
dekompildcia a desasemblacia softvéru nie sii dovolené.

Databdza KBA je zalozena na databdzach vyrobcov a typovej databaze Spolkového dradu pre motorové vozidlg,
FordestraBe 16, D-24944 Flensburg.
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Kapitola 1
Uvod

1.1 PC-CRASH je vykonny

Razantny vyvoj hardvéru a softvéru, ktory bol zaznamenany v poslednych rokoch, umoznil nasadenie takychto
komplexnych matematickych postupov aj na osobnych pocitacoch. Jednymi z mnohych, ktori polozili zdkladné
kamene dnesnych technoldgii, si Gottfried Wilhelm Leibniz, Charles Babbage, Konrad Zuse a John von Neumann.

1.2 PC-CRASH je mnohostranny

Jedna z najddlezitejSich vlastnosti programu PC-CRASH spociva v pouziti rozli¢nych vypoctovych modelov. Pritom
je mozné, vychadzajlc z jednoduchej kinematickej simulacie, kedykolvek prejst ku komplexnejsiemu modelu. Vietky
predtym vykonané definicie sa v tomto pripade automaticky prevezmii. Aby sa ¢asova narocnost pri analyze nehody
udrzala na ¢o najniz3ej Grovni, zobrazuji sa v programe PC-CRASH v3etky vysledky okamzite v grafickej aj Ciselnej
podobe.

1.3 Softvérovy balik PC-CRASH

Softvérovy balik PC-CRASH obsahuje:
e 2 instala¢né DVD,
e prirucku k programu PC-CRASH,

e hardvérovy kli¢ na pripojenie do vystupu pre tladiareri/rozhrania USB (len pri prvej doddvke)

1.4 Minimalne poziadavky na hardvér

PC-CRASH bezi na vietkych pocitacoch s operaénym systémom Windows XP/Vista/Windows 7 /Windows 8 —
32- a 64-bitova verzia.

Grafickd karta musi byt kompatibilnd s Direct-X9.

Pred instalaciou programu PC-CRASH odporic¢ame oboznamit sa s ovladanim MS-Windows a precitat si
prirucku.

1.5 Ochrana proti kopirovaniu

Program PC-CRASH je chraneny proti kopirovaniu takzvanym “Dongle” (hardvérovy klu¢). Pokial tento kli€ nie
je pripojeny na niektorom paralelnom rozhrani alebo rozhrani USB (Universal Serial Bus), prepne sa program PC-
CRASH automaticky do demonstraéného rezimu (“demo reZim” ). V tomto pripade nie je moZné vykondvat Ziadne
nové simulacie. Demo reZim je signalizovany tym, Ze nadpis obsahuje namiesto mena aktudlneho pouzivatela slovo
“Demoversion” (demo verzia). Akondhle zasuniete do paralelného alebo USB rozhrania ki€, program automaticky
rozpoznd, ktory pouZivatel je vlastnikom a v titulnom riadku zobrazi meno konkrétneho pouzivatela. MéZete teda
kedykolvek dalej distribuovat képie vasej verzie programu PC-CRASH alebo ich instalovat na lubovolny podet
poditacov, pretoZe program beZi bez vhodného hardvérového kliuca iba v demo reZime.
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1.6 Vypoctové moznosti programu PC-CRASH

Pomocou programu PC-CRASH mozno rychlo zodpovedat vacsinu problémov, ktoré sa vyskytuji v rdmci re-
konstrukcie dopravnych nehdd. Okrem toho mézu byt vysledky dokumentované nielen graficky, ale aj textovo.
Najdolezitejsie vlastnosti a schopnosti programu PC-CRASH mozZno teda zhrnit nasledovne:

e Sicasna simuldcia az 32 vozidiel

e Vsetky vstupné (idaje sa okamzite zobrazuja graficky

e Kinematicka simulacia jazdy (zdvislost drdha/as s nacrtom)

e Kinematicky vypoctovy program

e Kinematické a kinetické sledovanie stép

e Kinematicka spatna analyza zanechanych stop

e Spatna analyza zrazok na zdklade zndmych situdcii vyjazdu

e Kinetickd simulacia jazdy (Smykové pohyby, analyza vyjazdu)

e 3-rozmerny kineticky model jazdy

e Zaddvanie a zohladnenie rozdelenia brzdnej sily

e Vypocet redlnych akceleraénych manévrov z vykonu motora a odporu vzduchu.
e Kudlich-Slibarov zrazkovy model

e Metdda impulzovych zrkadiel, metéda momentovych zrkadiel

e 3-rozmerny zrazkovy model

e Integrovany katalég AZT EES

e Automaticka detekcia zrazky

e Automaticky vypocet vyjazdu zo zrazky az do koncovej polohy

e Vypoclet vozidiel s privesom a s viacerymi napravami

e Zadavanie excentrickych spojovacich bodov pri stipravach s privesmi
e Simulacia jazdy siprav s privesmi (riadenymi, neriadenymi, navesmi)
e Analyza zrdzky stprav s privesmi (riadenymi, neriadenymi, nivesmi)
e Viacnasobné zrazky, aj medzi réznymi vozidlami

e Okno bo¢ného pohladu na vyskové priradenie dotykovych bodov

e Vypocet uhla zaklonu

e Model chodca

e Model bicykla a motocykla

e Skimanie zvislosti draha/¢as

e Rozli¢né diagramy s moznostou merania

e Zadavanie aj deformovanych vozidiel

e Zadavanie op(stacej rychlosti bodu zrazky namiesto k faktora

e Automaticky vypoclet vyhnutia sa zrazke

e Dopredna simulacia ¢asového vyhnutia sa zrazke
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e Pridavny model pneumatik (TMEASY)

e PouZitie automatickej optimalizdcie bodu zrdzky na urcenie bodu zrazky a rychlosti zrazky z koncovych
poldh vozidiel

e Zadavanie az piatich medzipol6h na optimalizaciu bodu zrazky a sledovanie zanechanych stép
e Zadavanie reakcii vodica, sklonovych a trecich pomerov vo forme sekov

e Zadavanie sklonovych a trecich pomerov vo forme pléch v kresliacej rovine

e Zrltenie sa vozidla zo svahu

e Vypoclet prevratenia na zadklade modelu prevratenia

e Vypocet zornych &iar a oblasti vnimatelnosti

e Vplyv bo¢ného vetra

e Textovy vystup vysledkov vypoctov

e Tlac vypoctového protokolu

e Vystup navrhov pre textové protokoly

e Vsetky parametre zrazky sa daji zobrazit a vytlacit

e 3-rozmerné perspektivne zobrazenie

e Jednoduché polohovanie kamery

e Automatické generovanie videoanimacii

e Pevna alebo sibeznd poloha kamery

e Rozhranie do OPEN GL

e Panel nastrojov na priamy vyber vSetkych délezitych funkcii

e Interaktivny makrojazyk

e Do simulacie sa ako pozadie daji vlozit vykresy vo formate DXF

e |dentifikacia zrazky s obrysmi DXF

e Zo siborov DXF sa daji nacitat redlne obrysy vozidiel

e Pocetné funkcie na nastavenie zobrazenia na obrazovke

e Interaktivna napoveda

e Je plne integrovany kresliaci program, ktory obsahuje aj prvky ako krizovatka a sek cesty
e Vytvaranie 3D cestnych objektov

e 3D nékresy sa dajii importovat a exportovat vo formatoch DXF a VRML (*.WRL)

e Je podporovana dynamickd vymena dat s ostatnymi aplikaciami

e Rozhranie DDE do kresliaceho programu PC-SKETCH

e Rozhranie do MADYMO (jednoduchy model na simuldciu pohybu pasaZierov pri zrazke)

e MozZnost spracovania bitovych map (farebnych a ¢/b; vsetky bezné formaty: BMP, GIF, TIFF, JPG, PNG,
PCX, EPS)

e V pbdoryse sa daji pouzit a spojit viaceré bitové mapy
e Podpora transparentnych bitovych map v 3D okne (PNG)

e Ukazka pred tlacou
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Vytvéranie a pouzitie tlacovych predloh

Automatické ukladanie v intervaloch, ktoré definuje pouzivatel

Praca s projektovymi predlohami ako vychodiskovou zdkladriou pre rekonstrukény projekt
Zadavanie a zameranie poskodenia vozidiel

Formatovany textovy vystup v okne hodnét

Export textového vystupu vo formate RTF

Export diagramov vo formate DXF (v mierke)

Priame prepinanie medzi celkom 11 r6znymi jazykmi pocas prace

Kontextovo senzitivna napoveda

Dokumentdcia je v si€asnosti k dispozicii v Styroch jazykoch (nemecky, anglicky, franclzsky, slovensky)
Priame prepinanie medzi rozli¢nymi jednotkami (napr. km/h, mph, m/s, f/s a metrami a stopami)

Preprocesor na zadavanie a konfiguraciu viactelesovych systémov, viactelesové systémy sa daji menit a
polohovat flexibilne

Pouzitie viacerych svetelnych zdrojov a vypocet efektov osvetlenia
Modely vozidiel sa daji ulozit vo formate DXF alebo VRML

Nova funkcia “extrudovat” na jednoduché vytvaranie interiérov vozidiel
Softvér obsahuje pddorysné fotografie na zobrazenie v 2D pohlade

Softvér obsahuje fotografie z profilu na zobrazenie bo¢ného pohladu, vypodet uhla ziklonu a zobrazenie
boéného pohladu

Protokoly a spravy zo simuldcii sa dajd konfigurovat volne

Pocetné pripadové stidie

Stanovenie toleranénych rozsahov a Sirok pasma pre vstupné parametre simuldcie metédou “Monte-Carlo”
Vysledky optimalizacie bodu zrazky sa daji zobrazit vo forme diagramu

Prepracovany, lahko ovlddatelny kresliaci program. V kresliacom programe sa da editovat [ubovolné mnoZstvo
pomenovanych vrstiev, didta simuldcie, bitové mapy, ndkresy pozadia si organizované do vrstiev, daji sa
editovat mnohouholniky, mozné sii textlrované povrchy

Rozsiahla a aktualizovand databiza vozidiel DSD s oknom na nahlad obrazkov, ako aj s databdzou KBA

Rozsirené kinematické moduly na rychly vypocet najazdu do zrazky, zrazky a vyjazdu zo zrazky, pridavné
funkcie na vypocet v-s-t s vyhnutiami sa zrazke, kinematicky vypocet chodca a predbiehaci manéver

Dajl sa zadavat kinematiky riadenia pre kibové autobusy a kinematické systémy riadenia ndprav, ktoré budd
zohladnené v simulacii

Daji sa zadavat sekvencie samostatného vedenia kolesa a zmeny geometrie na zohladnenie poskodeni
sposobenych nehodou

Prepojenie DDE do vsetkych programov Office na automatick(i vymenu dat s programom PC-Crash. Vypo-
Ctové listy a protokoly sa takto daji priamo zahrnit do textov posudkov

Modul Crash Il na vypocéet EBS z deformacii vozidla, ako referencia je pouzitd databaza zrazok NHTSA
(cca. 4 000 vozidiel)

Vizualizicia deformacie v module Crash Il

Daji sa vybrat 2 modely vodi¢a na sledovanie stop, je mozné definovat parametre na sledovanie stop
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e Simuldcia Specidlnych vozidiel az s 5 napravami (doteraz len 3 ndpravy)

e Zohladnenie pohyblivého nikladu v simuldcii definovanim zataZovych telies

e V simulacii sa daji skimat upinacie pasy a ich zlyhanie

e Vypocet polohy slnka na urcenie oslepenia, obsiahnutd je databdza s 37 000 miestnymi stradnicami

e Prepracovany dialég na modifikdciu viactelesového systému, si mozné kontakty medzi viactelesovymi sys-
témami a kolesami vozidla

e Nové pridavné komplexné viactelesové modely (palubné dosky vozidiel, zadné sedadld atd.) na simuléciu
pasazierov

e Zadavanie 3-rozmernych povrchov vozovky definovanim vrstevnic a triangulacie
e Napojenie digitaliza¢nych tabletov na vytvaranie nakresov

e Pridavny impulzovy zrazkovy model v programe PC-Crash, priebeh fazy zrazky a kontaktu sa da casovo
rozlisit, dajd sa stanovit redlne hodnoty zrychlenia pre kabinu pasazierov

e Databdza s charakteristikami sila — draha pre mnoZstvo vozidiel, ktoré sa pouZzivaji v zrazkovom modeli
zalozenom na tuhosti

e Novy mriezkovy kontaktny model sa da zohladnit na simuléciu zrdZok so sklonmi a vozidlami. Zohladfiuji
sa deformdcie a s nimi spojené zmeny tuhosti

e Novy model na simuldciu elektronickych systémov riadenia stability (ESP)

e Predlohy dokumentov na rychle spracovanie standardnych nehodovych situacii
e Rozdirené a vylepSené vedenie pouzivatela pri kinematickych vypoétoch

e Rozsireny model pasazierov PC-Crash — simulacia s bezpe¢nostnym pasom a bez neho
e Vypocet stdp kontaktu kolies — aj s pohybujiicimi sa kolesami

e Vypocet priemeru kolies na zdklade parametrov pneumatik

e Metdda zuzovania medzi v kresliacom programe

e Stvoruholnikova geodeticka siet v kresliacom programe

e Spatny vypolet zrazky kombinovany s hybnostou/momentom hybnosti

e Prepracovand spatna analyza zrazky

e Rychlosti v bode zrazky sa daji zobrazit v rezime “obnovenie”

e Dajl sa zobrazit oblasti rezu metédy rovnovahy impulzov (spitny vypocet) spolu s diagramom hybnosti
(8kalovanie 0,001: 1 m zodpoveda 1 000 Ns)

e Prepracovany diagram rychlost/draha/¢as (nastavitelny bod reakcie, nastavitelnd reakénd doba, doba na-
behu)

e Rotécia kamery so sklonom/klopenim

e Sprédva vozidiel (kopirovanie, mazanie, zdmena)

e Sietovy model s vozidlami X61/FCE

e Rozsirenie vozidiel FCE

e EES vypocet pre model Crash3

e Prepracovany simulaény modul viactelesového systému (rychlejsi vypocet, nové typy kibov)

e Podpora kolieska mysi vo vSetkych vstupnych poliach
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3D modely vozidiel, mozné priame nacitanie stiborov 3D

Animované objekty (chodec/chodkyna, kén s jazdcom, krava, srna/jeleri atd.)

3D dvojkolesové vozidla s posadkou

3D animacia v okne na obrazovke

Je mozné pouzitie animovanych 3D objektov (iddci chodec)

PouZzitie roznych textir pre oblohu (zamradend, jasna, dazdivo atd.)

Vyber smeru ndjazdového impulzu pri spatnej metéde EES

Podpora siiborov DFF pre 3D vozidla (Renderware)

Koncové polohy a medzipolohy sa daji zapinat a vypinat osobitne

Optimalizacia vypoctu viactelesového systému (dalSia optimalizacia este prebie-ha)
Bitové mapy sa zobrazuji aj na sklonoch

Vylep3ené zobrazenie a tla¢ bitovych map (interpolacia a vyhladenie pri zobrazenf)
Menu a panely symbolov definované pouZivatelom

Nastrojovy panel na editaciu bitovych map

N&strojovy panel Explorer (prieskumnik) (nahrdvanie projektov, bitovych map, vykresov DXF, vozidiel vo
formate DXF, spéjanie vozidiel v projekte funkciou “chyt a tahaj")

Nastavitelné poradie obrdzkov pre bitové mapy (popredie/pozadie)
Definovanie mnohouholnikov trenia a sklonov pomocou nastrojového panela
Automaticka kontrola aktualizacii

Priruc¢ka sa nainstaluje vo formate PDF a da sa otvorit polozkou menu
Optimalizacia bodu zrazky rozsirena na stopy po pneumatikdch
Polohy kamery sa daji importovat a exportovat (sibor XML)
Synchronizicia

Nahlad pre projekty

Prepnutie na [m] (interné jednotky)

Prepracovany model simulacie viactelesovych systémov

Animdcie sa daji ukladat aj ako sekvencie samostatnych obrazkov

Prednastavenie brzdovych, akceleraénych a riadiacich manévrov formou tabulky (aj formou rozsirenia sek-
vencii)

Prednastavenie lubovolnych poléh vozidiel (v Casovej zdvislosti) na zobrazenie (reakény bod, xx s pred
koliziou atd.)

Moznost vytvdrania transparentnych animdcii (prekryvanie obrazkov)

Zmen3en3 velkost projektovych siiborov (nepouzité vozidld/ndpravy sa neukladaji)



Kapitola 2

Spustenie programu

2.1 Instalacia programu PC-CRASH

Program PC-CRASH 10.0 sa dodava na 2 DVD. Hlavny program sa nachadza na DVD “PC-Crash 10.0” a 3D
modely DirectX najdete na DVD “DirectX vehicles for PC-Crash 10.0".

1. 1. Na DVD “PC-Crash 10.0" spustite instalator. PouZite cestu “Crash 100/Disk1/Setup.exe”. Kompletnd
instalacia programu PC-Crash zaberie 10 GB na pevnom disku.

2. 2. Ak bol program PC-Crash nainstalovany v pocitaci uz predtym, odinstalujte tito verziu pomocou “Ovla-
dacich panelov”’ a nasledne pomocou spravcu siiborov Windows Explorer vymazte adresar “PC-Crash”.

=

PC-Crash 10.0 Setup EN|

‘Welcome to the Prerequisites
Wizard

The setup has determined that some of the
prerequisites needed to run this program are
missing. This wizard will assist you in getting and
installing those prerequisites. Click Next to
continue to the list of prerequisites.

Click Finish at any time to completely skip the
installation of prerequisites and jump to the
installation of the main program. Click Cancel to
cancel the installation and exit the Setup Wizard.

Finish Cancel

3. 3. Za istych okolnosti sa zobrazi okno s vyzvou na instalaciu stlasti programu. Kliknite na tlacidlo “dalej”
na spustenie instaldcie stc¢asti programu. Instalaciu niektorych sicasti programu mozete zakazat odstrane-
nim hic¢ika zo zaskrtdvacieho pola vedla prisludnej sicasti programu. V prostredi OS Win-dows Vista sa
nasledne zobrazi okno s vyzvou na restart poditaa. Vyzvu potvrdte stlalenim tladidla “4no”. Akondhle sa
na obrazovke zobrazi okno sprievodcu instaldciou “PC-Crash Setup Wizard", kliknite na tladidlo “dalej".

= PC-Crash 10.0 Setup

Ex ) PC-Crash 10.0 Setup | x |

Prerequisites

next to a prerequisite to select it for install or to skip it.

These programs are needed for the application to run. Click an the check box

- -
."“ Welcome to the PC-Crash 10.0

Name Version

[ W for Windows XP x86 Required: any. Found an accept...
[ wi for Windows Vista/Server 2008... Required: any. Found an accept...
[ Wi for Windows Vista/Server 2008... Required: any. Found an accept...

[] Visual C++ 2008 Redistributable Required: any. Found an accept...
[] Directx Required: any. Found an accept...
[] Hardlock dongle driver Required: 5.22 or higher, Found...
Acrobat Reader 9 Required: 7.0.0.0 or higher. Fo...
[] visual C++ 2008 Redistributable x54 Required: any. Found an accept...
Avisynth Required: 2.5.8.0 or higher, Fo...

Microsoft Visual C++ 2012 Redistri... Required: 11.0 or higher, Found...
Microsoft Visual C-++ 2012 Redistri... Required: 11.0 or higher, Found...

Action
skip
skip
skip
skip
skip
Skip
Instal
skip
Instal
Instal
Instal

f Setup Wizard

The Setup Wizard will install PC-Crash 10,0 on your
computer. Click Next” to continue or “Cancel” to exit the
Setup Wizard,

Press the Next button to install the prerequisites.

Cancel

Cancel
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4. 4. Potvrdte sihlas s licenénymi podmienkami a nasledne kliknite na tlaéidlo “Complete” (dokonit). Po
kliknuti na tla¢idlo “Install” (in3taluj) sa spusti intaldcia programu.

L R
i = i =

End-User License Agreement / Choose Setup Type /
Please read the following license agreement carefully Choose the setup type that best suits your needs

Typical
Installs the most common program features. Recommended for
mast users.

LICENSE AGREEMENT - PC-CRASH

SINGLE USER PRODUCT - This is a legal agreement between you, the
end user, and the software company, Dr. Steffan Datentechnik

Ges.m.b.H. Custom
BY OPENING THE SEALED DISK PACKAGE, YOU ARE AGREEING e e e Ve T
TO BE BOUND BE THE TERMS OF THIS AGREEMENT. IF YOU DO e ere ey wilbe instalec, Recommended for advance

NOT AGREE TO THE TERMS OF THIS AGREEMENT, PROMPTLY

RFTIIRN THF [ INOPFNFED NDISK PACKAGE AMD THF Complete
OF ‘.E:' All program features will be installed. (Requires most disk
i L space)
()1 do not accept the terms in the License Agreement
Advanced Installer Advanced Installer
‘ < Back || Next = | | Cancel | Next >
14 x
Ready to Install /
Installing DBPreview images
The Setup Wizard is ready to begin the PC-Crash 10.0 installation
Click “Tnstal” to begin the installation. IF you want to review or change any of your :':f;lv‘r';::u";;“s'e USRI SR ST TR Ty
installation settings, dick "Back”™. Click "Cancel” to exit the wizard. .
Status:  Validating install
I
Advanced Installer Advanced Installer
<gack || el ] | cancel < Back Next >

5. Zobrazenie vysSie uvedeného okna informuje o kopirovani databazy nahladov a inych néstrojov do pocitaca.
6. Program PC-Crash mozete spustit uz teraz. Obrazky a 3D modely sa budii kopirovat na pozadi.

7. Kliknutim na tlaéidlo “Finish” (dokonéit) potvrdite ukonéenie inStalicie.

2.2 Riesenie problémov
1. Ak by instalacia neprebehla Gspesne, nakopirujte obsah DVD na pevny disk a instaldciu spustite z neho.

2. Ak by sa pri instalacii si¢asti programu/VisualC++ 2008 Redistributable x64 vyskytli problémy, kliknite na
tladidlo “Back” (spat), odstrafte hacik z prislusnych siasti a kliknite na tlacidlo “Finish” (dokondit).

2.3 Instalacia modelov DirectX

Spustite na DVD “DirectX vehicles for PC-Crash 10.0" aplikdciu “DirectX Vehicles/DirectX.msi. Modely sa
nakopiruju do vasho adresara PC-Crash.

2.4 Vlastna instalacia

Ak na zadiatku instalacie vyberiete polozku “Custom” (vlastnd), méZzete sami rozhodnat, ktoré dopliiujice data
sa skopiruji na vas pevny disk. Neskor mozete tieto nastavenia zmenit tym, Ze znovu spustite instalaény program
z DVD.

e 2D DXF: Do adresara C:100 sa do podaresdra 2DDxf nakopiruji 2D obrazky réznych vozidiel. Tito moznost
uvolnite po zastréeni hardvérového kli¢a. 2D obrazky méZete priamo prevziat do programu PC-Crash na
2D zobrazenie vozidiel.
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e 3D DXF: Do adresara C:100 sa do podadresdra 3DDxf nainstaluji 3D obrazky réznych vozidiel. Obrazky st
vo formatoch *.x *.idf , *.fce a *.x61.

3D obrazky mézete priamo prevziat do programu PC-Crash na 3D zobrazenie vozidiel.
e Database preview images: nidhlady dostupné pre databdzu DSD.
e EES-Catalog: Program obsahuje databazu s obrazkami poskodeni vozidiel a s prislusnymi Gdajmi.

e Examples: V adresari PC-Crash sa do podadresara Examples nainstaluja rozli¢né priklady. Priklady otvorite
v programe PC-CRASH pomocou “siibor” “otvorit” alebo , resp. ich mozete pretiahnut do prostredia
programu PC-Crash z aplikdcie Explorer (prieskumnik).

e Help: Online-ndpoveda k programu..

e Madymo: Program PC-CRASH ponika moznost vykonavat podrobné simuldcie pasazierov. Pre tito verziu
je v8ak potrebny vlastny hardvérovy kli¢. Tento model umoZiiuje vypolet zataZenia pasaZierov pri zrdzke.

e Online Documentation: Dokumenty tykajicich sa réznych tém slvisiacich s rekonstrukciou dopravnych
nehod.

e Sideview images: prezentécia nahladov obrazkov v okne prezentcie.

e Top view images: pddorysy na 2D zobrazenie.

2.5 Ak sa dopustite chyby

Ak sa pocas vykonavania instalacie dopustite nejakej chyby, moZete sa stlacenim tladidla “Back” (spat) kedykolvek
vratit k poslednému kroku a korigovat vstupné daje. Tlacidlom “Cancel” (storno) mozete instalaciu kedykolvek
prerusit.

Ak chcete po uskuto¢nenej instalacii vykonat zmeny alebo opravy vo vasej instalacii, programu PC-Crash stadi
vlozit do mechaniky intala¢né DVD a znovu spustit instalacny program (Setup).

2.6 Hardvérovy klu¢ na ochranu proti kopirovaniu

Aby ste mohli pouZivat program PC-Crash v plnom rozsahu je nevyhnutny hardvérovy kli¢ na ochranu proti
kopirovaniu, nazyvany aj dongle. PouZivaji sa rozliéné verzie. USB hardvérové kliée sa automaticky inicializuji
pri inStaldcii a nevyzadujl na ich aktivaciu ziadne osobitné kroky.

|8
USB Dongle 64/32bit | USB Dongle 32bit D-Sub

Ak vlastnite niektory zo starSich hardvérovych klaéov (zeleny alebo ¢ierny s ndpisom Activator) musite ho pred
spustenim programu PC-Crash inicializovat:

1. Spustite Hardlock Dongle Setup v menu Start OS Windows.

2. Ak je v okne, ktoré sa potom objavi, tladidlo Express deaktivované, je hardvérovy klG¢ uz nainStalovany.
Okno mézete zatvorit a spustit program PC-Crash. Inak stlaéte tladidlo Express.
3. Ak nie je novy hardvérovy kla¢ alebo USB kla¢ rozpoznany, musite ho na tomto mieste inicializovat.

Spustite z DVD v adresari Crash92/Disk1/Hardlock siibor hldrv32.exe (dvojklik) alebo vyberte tito aplikéciu
zo skupiny programov PC-Crash 9.2.

Otvori sa okno sprievodcu instalaciou.
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PC-Crash 9.2

D AvsP - Avisynth Editor

Qe Checkfor Updates

ﬁ‘ Hardlock Dongle Setup

te PC-Crash 9.2 64 Bit

e PC-Crash 9.2

|'_§Q PC-Crash OLE Interface documentat

. WindowsNT Dongle Setup
. Online Documentation

J PC-Draw 8.0 -

4 Zuriick

W Activator/UniKey Driver Instal.. = & EN

Install device diiver using default settings

Install device driver with user settings LCustam
Remave device driver
Help
Exit

—System
Driver ot installed

CAWINDOW S aystem32\Diiversh,

Source
C:\Program Files [#8B]»PCCrash72\DongleCriverN Ty
[Diriver wersion 8.14]

2.7 Spustenie programu PC-CRASH

Dvojklikom na prislu$nii ikonu na pracovnej ploche alebo v menu Start systému Windows spustite program PC-
CRASH. Pri prvom spusteni mozete vybrat jazyk, v ktorom chcete program PC-CRASH pouzivat.

2.7.1 Kontrola aktualizacii

Po spusteni program PC-Crash automaticky skontroluje, ¢i nie st dostupné aktualizd-cie pre vasu verziu. Ak je
aktualizacia dostupnd, mozete si ju po potvrdeni hldsenia automaticky stiahnut z internetu. Rovnako moézete
aj vypn(t automatickd kontrolu aktualizicii — deaktivovanim v menu “siibor/zdkladné nastavenia/deaktivovat
prednastavenia”.

- Zakladné nastavenia “
g
Adresir A
Nastav farby
Refresh
= Zadanie
Sacinitel trenia 0.80
Cas reakcie: 10s
Cas nabehu: 0.20s
Standardnd vyika taziska: 0.00 m
Zistenie verzie pri Starte programu
Spatna simulacia kinematicky v
Obrys vozidla (rozliZenie razu)automaticky vytverit’ v
ABS
Ritmany ulnfit's nroisktom hd
Ulo#t Prevziat” Zavriet’

Ak chcete vykondvat aktualizacie ru¢ne, mdze program PC-Crash skontrolovat dostupnost aktualizacii pro-
strednictvom internetového pripojenia.

Pouzite sekvenciu <Start><programy><kontrola aktualizicii>, alebo kliknite v programe na tlacidlo <?>
<Check for Updates>.

Aplikacia na kontrolu aktualizacii skontroluje dostupnost novych aktualizacii. Ak si nové aktualizacie dostupné,
vykona aplikacia na kontrolu aktualizacii ich instalaciu.
& Stornovanie vyhfadavaca aktualizacii (Updater):
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PC-Crash 9.2

D Avsp - Avisynth Editor

G Check for Updates

!T:‘ Hardlock Dongle Setup

i PC-Crash 9.2 64 Bit

e PC-Crash 9.2

@ PC-Crash OLE Interface documentat
,‘ WindowsMNT Dongle Setup

Online Documentation

PC-Draw 9.0 -
1 Zuriick
| - . s |
L € o
& Hardlock-Geratetreiber-Installation 5.22

| g Willkommen

Dieses Programm instaliert die Hardliock-Geratetreiber fuir

- Wfindowe 95/98/ME
-Windows NT/2000/<P/2003/ista [«86/%64)

HASP HL und HASP4 werden ebenfalls won diesen Treibem
unterstiitzt.

Hardlock-Treiber Yersion: 5.22

Um die Treiber auf lhrem System zu installieren, miissen alle
offenen Prozesse, die den Treiber verwenden, geschlossen
werden. Fallz Sie offene Applikationen haben, beenden Sie diese
~ jetzt, daz |nstallationsprogramm wird sonst selbst versuchen, diese
Frozesse zu schiieben.

Abbrechen |

Ak si nezelate aktualizaciu,
nasledujlce Gkony:

13

mozete ju v danom momente deaktivovat pomocou prikazového riadka. Vykonajte

e Otvorte prikazovy riadok a do okna zapiSte nasledovné riadky:

Eingabeaufforderung

icrosoft Windows [Version 6.2.9208]
{c> 2812 Microsoft Corporation. Alle Rechte vorhehalten.

SUserssGSteffanded N
:ned "Program Files (x86>"
:nProgram Files (x86>>cd PCCraszh?2

nProgram Files (x86>~PCCrazh?2>updater.exe —restore

1. VloZte cd na ziska

nie pristupu do adresdra C:

2. Vlozte cd “Program Files (x 86)92" na ziskanie pristupu do instala¢ného adresira programu PC-Crash.
V zavislosti od konkrétnej instaldcie sa ndzov adresara méze lisit.

Na vyhladanie adresidra pomocou prikazového riadka vlozte cd a prvé pismeno adresira. Nésledne
listujte kldvesmi v zobrazenych navrhoch, kym nendjdete pozadovany adresar. Po stlaceni klavesu r a
opakovanom vlozeni cd sa otvori podadresar.

3. Vlozte updater.exe

restore na stornovanie vyhladavacda aktualizacil.

e Otvori sa okno a stla¢enim tlacidla “Restore” (ndvrat) dosiahnete vystornovanie vyhladavaca aktualizicii.
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20 Updater - Restore “

*You are about to restore the previous version of PC-Crash 9.2. Only
restore to an older version if the cument update contains bugs or the
developer asked you to do so.

*You can't cancel or undo the restore progress. PC-Crash 9.2 will be
restored to version 9, 2, 0, 14,

Restore progress:

Close

Akonadhle dosiahne lista zobrazujiica priebeh operacie pravy okraj, stlacte tlacidlo “zatvorit”. Program PC-
Crash moZete nasledne spustit v predchadzajicej verzii.

2.7.2 Demo verzia PC-CRASH

Program PC-CRASH existuje ako plnd verzia alebo demo verzia.

Demo verzia umoziuje nacitanie starych prikladov, ale neumoznuje vykonavanie novych simuldcii. Aktualne
nainstalovand verzia programu PC-CRASH je zrejma z titulného riadku. Demo verzia obsahuje v titulnom riadku
slovo “demo verzia”. V plnej verzii je v tomto riadku uvedené meno vlastnika licencie. PIna verzia sa automaticky
prepne do demo verzie, akonahle odstranite z paralelného rozhrania ochranu proti kopirovaniu.
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Startovacie okno

Hlavné okno programu PC-CRASH sa sklad3 z titulného riadku, liSty menu, pracovnej oblasti programu a stavového
riadku.

- PC-CRASH - Licensed to G. Steffan - - cEN
Dis Domcoml Yoridie ' Dynenika  LJOS Rasy Velba r-‘m.a Eresld  Obedzok opracens!  Btmap [ |
A A 05 AaBaeo0n L
Sms v 4 M W A m W 00005 [ F | M fva
RiE NN wASNO O+ ~vRH T Al 3 @W.SARE- &S (heR
HTFFE L % B A, H%% 4 DRl NXNO00 Ll ixn
= R LT TR R =
waed. Cabtds. v
+Y
A
X - - X
'
¥
P i
| Miera 309, 44945 Kineta, =1 Sl

3.1 Titulny riadok

Aktudlne nainstalovana verzia programu PC-CRASH je zrejma z titulného riadku. Program PC-CRASH existuje
ako plna verzia alebo demo verzia.

Demo verzia umoziiuje nacitanie starych prikladov, ale neumoznuje vykonavanie novych simulacii. Demo verzia
obsahuje v titulnom riadku slovo “demo verzia”. V plnej verzii je v tomto riadku uvedené meno vlastnika licencie.
PInad verzia sa automaticky prepne do demo verzie, akondhle odstrénite z rozhrania ochranu proti kopirovaniu
(Dongle).

3.2 Lista menu

Menu zobrazuje zoznam prikazov. Vedla niektorych prikazov sa nachddzaji ikony, takZze mdZete rychlo priradit
prikaz k ikone na liste symbolov. Okrem toho s( za niektorymi polozkami menu uvedené klavesové skratky pre
zodpovedajlce prikazy.

Po spusteni programu mézete vybrat nasledujiice polozky menu:

Data Opracovat Vozidlo Dynamika UDS Razy Vaolba Pohlad Kreslit Obrazok opracovat Bitmap 7

15
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e Data

e Opracovat

e Vozidlo

e Dynamika

e UDS

e Razy

e Volba

e Pohlad

o Kreslit

e Obrazok opracovat

e Bitmap

? (ndpoveda)

Presny popis jednotlivych poloziek menu je uvedeny v kapitole Popis menu.

3.3 Listy symbolov

Listy symbolov obsahuji ikony (rovnaké ikony, aké st vedla zodpovedajlcich prikazov v menu). Vsetky dolezité
polozky menu mézete vybrat prostrednictvom listy symbolov.

Ak st k dispozicii dalSie prikazy, mdzete listy symbolov rozsirit kliknutim lavym tladidlom na mysi na =, alebo

ich prispdsobit prostrednictvom symbolu = (pridat alebo odstranit ikonu).
Zobrazi sa submenu, v ktorom moZete aktivovat alebo deaktivovat jednotlivé polozky.

Symbol * lavej strane jednotlivych li&t symbolov umoZuje ich presivanie alebo vkladanie na nové miesto.

Kurzor mysi sa zmeni na ‘-}. a pri stlatenom lavom tladidle mySi mdZete listu symbolov umiestnit na nové
miesto. Jej presunutim do pracovnej oblasti méZete umiestnit liStu v pracovnej oblasti lubovolne ako samostatni
listu symbolov, resp. presunutim doprava alebo dolava mézZete listu ukotvit na okraje okna programu PC-Crash.

Jednotlivé listy symbolov sa daji zobrazit, resp. skryt v menu, ktoré sa zobrazi po kliknuti pravym tlacidlom
mysi do oblasti listy.

Standard
Simulation

Draw I

Draw I

Edit DXF Drawing I
Edit DXF Drawing II
change linestyles
Object Snap
EBitmap

Display Options
Friction

Slope Polygon
Follow Path
Kinematics toolbar

Explorer Toolbar

| I R st | ] B | | Rt | st Rt RS |t | R | R | R

Input line

Prispasobit...
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Prostrednictvom volby “prispbsobit” sa otvori okno “prispdsobit” a mdZete vygenerovat pouZivatelom defino-
vané listy symbolov, resp. prispdsobit alebo zmenit jestvujiice listy symbolov.

Prispésobit (e

Panely s néstrojmi | Prikazy | Kiavesnica | Moznosti | Menus |

Panely s nastrojmi:

m

it DXF Drawing I —
7]t X Drawing T
change linestyles

Object Snap

Bitmap o
Display Options

Friction

Slope Folygon <

Jednotlivé listy symbolov méZete aktivovat a deaktivovat. Tlacidlom “nova” mozete vytvorit a individualne
upravit novd listu symbolov.

3.3.1 Prikazy

Pomocou karty “prikazy” mozete presiivat jednotlivé listy symbolov alebo menu. Takisto je mozné priamo pomocou
menu pres(vat prikazy do jednotlivych nastrojovych list. Pri stlatenom kldvese CTRL sa prikaz skopiruje, inak sa

len presunie a tym z menu zmizne. Tato moznost funguje aj opacne, t. z. jednotlivé prikazy je mozné priradit
polozkdm menu.

Prispésobit (o
Panely s nastrojmi | Prikazy ‘Na’vesnim | Moznosti | Menusl
Ak cheete pridat’ prikaz na panel s néstrojmi, wyberte kategériu a
presufite prkaz z tohto dialégovéhe okna na dany panel.
Kategdrie: Prikazy:
Dats - Udaje -
Opracovat’ — I -
Vozidlo Diagramy
Dynamika ~
s @l Kameru umiestnit’ =
Raz E 3D nastavenie
Pohlad Bodny pohlad L3
Kreslit'
Obrazok opracovat’ Poloha sinka
Bitmap ~ | & Prichiadné animacia...
VEetky prikazy . I 2D Animaciu wtvarit... L

MbzZete vytvorit nové menu, kde sa daji priradit rozli¢né polozky menu (presunutim z inych menu alebo

pomocou okna “prikazy”. Kliknutim pravym tlacidlom mysi na polozku menu alebo prikaz sa tento da dodatoéne
upravit alebo formatovat.

Odstranit
Mazow:
Kopirovat tlacidlo

Prilepit tlacidlo

Upravit tlacidlo...

Zmenit tladidlo »
v | Predvoleny syl

Iba text

Obrazok a text

Zadiatok skupiny
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3.3.2 Klavesnica

Jednotlivym prikazom méZete na karte “kldvesnica” priradit kldvesové skratky (napr. MoZnosti/nastavenia Ctrl+E
v obrazku niZsie).

Prispasabit =

| Panely s nastromi | Prikazy | Kavesnica | Moznost | Menus |

Kategéria:

Priradenia kidvesov:

Ziadné nastavenia...
Importovat’ | Skenavat'
Imgormvaf I Bitmap. .. Stiatte novi Kidvesovd skratku:

Importovat | DXF obrdz ~

Popis:
Kane&né palohy |/ medzipolony

Preddefinované obsadenie klavesovych skratiek:
e CTRL P - tla¢

e F1 - ndpoveda

e F2 - grafy

e F3 - predchadzajiici ndhlad
e F4 - okno hodnot

e F5 - aktualizovat zobrazenie
e F6 - sekvencie

e F7 - zdkladné hodnoty

e F8 - okno narazu

e F9 - 3D okno

e F10 - kinematické vypocty
e SHIFT F6 - UDS

e SHIFT F12 - PrintScreen

3.3.3 Volby

Na tomto mieste mdZete vykondvat rézne nastavenia vzhladu menu, napr. méZete zvacsit zobrazenie nastrojovej
listy.

3.3.4 Menu

Na tomto mieste mdzete nastavit, ktoré menu chcete pouzivat.

3.4 Stavovy riadok

—

et

|x = 4657y =-0.798 | Mierka1:164 1:0.80 Kinetika (=) U

V stavovom riadku (otvorenie alebo zatvorenie prostrednictvom polozky menu <nahlad> <stavovy riadok>
sa zobrazuji rozliéné informacie uréené pouZivatelovi.

e V lavej &asti sa priebeZne zobrazuji stradnice, na ktorych je pradve umiestnend mys.
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e Vpravo sa zobrazuje aktudlna mierka. Po dvojkliku lavym tladidlom mys$i na vyrez mierky sa otvori okno
Zoom a koeficient rastra.

e Vpravo vedla je zobrazeny aktudlny koeficient trenia (my: xxx). Dvojklikom lavym tlaéidlom mysi na tato
oblast sa otvdra okno “koeficient trenia”. V tomto okne mdzete vlozit koeficient trenia alebo maximalne
dosiahnutelné spomalenie.

e Stcinitel trenia: @ﬂ_HJ
Sicinitel'treniz: [ sucho (0.7-0.9) -

Dosaiitelné spomal . 7.85 m/s?

e Nasleduje oblast v ktorej sa indikuje aktudlny simulaény model (kinetika/kinematika). Dvojklikom lavym
tlac¢idlom mysi na tato oblast sa otvdra okno Vozidl4. V tomto okne sa uskuto&fiuje volba jazdného modelu
(kinetika alebo kinematika), stanovenie integraného kroku a kritéria na prerusenie simulacie, ako aj vyber
vozidiel zd&astnenych na simulécii. Toto okno sa d& otvorit aj tladidlom Vozidld zap./vypnat — Simulaény

model, tladidlo 5 na liste symbolov simulacie.

,
> Vozidla S
Simulaény model: Integracny krok:
Kinetika '] [5 ms - ]

Kritérium ukonéenia simulace
(@ Hodnota min, energie nedosiahnutd
() max. Eas simuléde 0.3 5
) Ruéne
() Tabulka sekvendi
[Cka#dy intearaény krok uloit

| neaktivne vozidia zobrazit
[ neaktivne vozidia aktualizovat'

Vozidlo aktivovat' [ deaktivovat”:

1 Audi-A2 1.2--1

[ OK ] [ Zavriet’

e Nasleduje posuvny regulator nastroja “lupa” na zmenu mierky zobrazenia pracovnej plochy. Svojou fun-
kénostou zodpoveda pouZivaniu nastroja “lupa” pomocou kolieska na mysi.

3.5 Rozbalovacie okno

Délezité informacie uréené pouzivatelovi, ktoré sa tykaji vypoctovych parametrov sa zobrazuji v tzv. “rozbalo-
vacich oknach” na pravom okraji pracovnej plochy.

PC-Crash x
1 Druh pochonu nebol v databanke.
¥ Nastavim standard,-AC-Mk VI GTS 6.2 V8
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Kapitola 4

Popis menu

4.1 2D Zobrazenie

4.1.1 Lista nastrojov

Listy symbolov obsahuji ikony (rovnaké ikony, aké s vedla zodpovedajiicich prikazov v menu). Vsetky délezité
polozky menu mézete vybrat prostrednictvom listy symbolov.

Ak sii k dispozicii dalsie prikazy, moZete listy symbolov rozsirit kliknutim lavym tlagidlom na mysi na ‘=, alebo

ich prispdsobit prostrednictvom symbolu ™. (pridat alebo odstranit ikonu). Zobrazi sa submenu, v ktorom mézete
aktivovat alebo deaktivovat jednotlivé polozky.
Podrobny popis jednotlivych funkcii listy symbolov ndjdete v popise prislusného menu.

Panel nastrojov Explorer (prieskumnik)

Panel nastrojov Explorer sa zobrazi po kliknuti pravym tlacidlom na mysi do listy so symbolmi. Panel nastrojov
Explorer umoznuje nahravanie projektov, ako aj pripajanie bitovych map, vykresov DXF, 3D vozidiel pomocou
funkcie ,,tahaj a pust” do projektu.

Pri stasnom stlaceni kldvesu Shift je umoZnené nahratie 2D boénych pohladov DXF na vozidla, ktoré sa
potom zobrazia v okne bo¢ného nahladu.

Explorer Toolbar x
Udaje vozidiel
Obrazky vozidiel (2D Dif)

3D vozidla
Symboly

Boéné pohlady Bmp

Vozidlo Bmp
Projekty
Explorer

Pohlad

Ak by bola niektord z kategdrii panela ndastrojov Explorer prazdna, mozete definovat cesty k jednotlivym
siborom. PouzZite pritom polozku menu <dita> <zdkladné nastavenia> — pozri popis menu. Standardne sa
zobrazia nasledujice kategorie:

e (daje vozidla: Obsahuje viactelesové alebo pouzivatelom definované telesd, ako napr. nakladné vozidlo,
trajler, mar, chodec, strom ... Tieto objekty mozete tiez nahrat polozkou menu <Ddta> <Importovat>

<Udaje vozidla> alebo pomocou ikony o

21
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Vykresy vozidiel (2D Dxf): S programom PC-Crash sa $tandardne instaluji vykresy vozidiel vo formate DXF
vytvorené Dipl. Ing. Jiirgenom Burgom. Ich spristupnenia hardvérovym kli¢om (Dongle) je spoplatnené.
Po zmene cesty v ramci polozky menu <Déata> <Zakladné nastavenia)> sa v tejto kategdrii dajli zobrazit
[ubovolné vykresy vo formate DXF (Autoview. .. (automatické zobrazenie)). Vykresy mézete funkciou , tahaj
a pust " nahrat formou pddorysu na vozidlo (vykres pustite az v momente, ked $ipka zmeni na kurzor mysi)
alebo umiestnit na lubovolné miesto v nakreslenom objekte. Boény pohlad na vozidlo sa nahra pri si¢asnom
stladeni klavesu Shift. Tato kategdria zodpoveda polozke menu <Data> <Importovat> <vykres DXF>

alebo ikone ¥ . Pozri popis menu.

3D vozidla: Tato kategdria obsahuje 3D modely, ktoré sa daji nahrat na zobrazenie v 3D okne. Nazvy ich
stiborov maju pripony .enc, .fce, .idf alebo .x61. Modely sa daji funkciou , tahaj a pust” nahrat na vozidlo
(model pustite az v momente, ked Sipka zmeni na kurzor mysi) alebo umiestnit na lubovolné miesto v
nakreslenom objekte (rastliny, krajnice, ploty ako dekoracia). Detailné modely sii uloZené v adresari DirectX
(-enc), zvy3né adresare obsahuji starSie, jednoduchsie modely. Adresar DirectX obsahuje aj grafiku 3D DXF
(.dxf) pre takmer kazdé vozidlo, ktord sa da pripojit k vozidlu pri viactelesovej simulécii ako objekt na
pozadi, pretoze modely DirectX by boli prili§ komplexné pre vypocty. V 3D okne sa potom zobrazuje model
DirectX, na vypoéty sa vSak pouziva zjednoduseny objekt DXF (pozri polozku menu ,,Vozidlo — Viactelesovy
systém — Aktivovat kontakt vozidla 3D DXF).

Symboly: V tejto kategdrii ndjdete obrézky dopravnych znadiek, mierok atd., ktoré sa dajd integrovat do
nakresleného objektu funkciou ,tahaj a pust" (predtym boli ulozené v kniznici symbolov).

Bo&né pohlady bmp: Tu ndjdete bokorysy vozidiel na pouZitie v okne boéného pohladu.
Bitové mapy vozidiel: Obsahuje fotografie pddorysu vozidiel, ktoré mdzete nahrat ako objekty 2D DXF.

Projektové siibory: : Na tomto mieste by mala byt uvedend cesta do adresdra pre vase projekty programu
PC-Crash. Pri splneni tejto podmienky mozete projekty umiestriovat na pracovnii plochu funkciou “tahaj a
pust”.

Prieskumni: Tu sa zobrazia vsetky siibory zo spravcu siborov Windows-Explorer.

Nahlad: Po oznadeni prvku sa v tomto okne zobrazia nahlady objektov z rdznych kategorii.

Standardna lista symbolov

i1 Ylozit projekt <Data> <Ulosit...>

] Naditat projekt <Data> <Nahrat...>

e Naditat vozidlo <Data> <Importovat> <Udaje vozidla...>
iy Naditat vozidlo z databazy <Vozidlo> <Databéza...>

o Nacitat DXF-obrazok <Data> <Importovat> <DXF obrazok>
i Naditat bitovi mapu <Data> <Importovat> <Bitmap...>
fo Ukazka pred tlacou <Data> <Ukazka pred tlacou...>

= Vytladi aktivny dokument <Data> <Tlac...>

=2 Kopirovat do schranky

e Vlozit zo schranky

T Vrati spat posledny krok

Zopakuje predtym vrateny krok
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+% Zmensit vyrez <Grafika> <Zoom-Raster...>Mierka 1:

Alternativne: Otocte kolieskom na mysi

=% Zvadsit vyrez <Grafika> <Zoom-Raster...>Mierka 1:

Alternativne: Otocte kolieskom na mysi

.....

) Zobrazi sa vsetok nakresleny obsah <Grafika> <Zoom vsetko>

G

Presun(t rovinu kreslenia <Grafika> <Presunat>

(&

Presunit vykres DXF <Upravit vykres> <Presuntt vykres DXF>

Kreslit raster <Grafika> <Raster>

F M

Vozidlo posunit/natodit <Dynamika> <Vozidlom pohybovat/otacat>

=~ Nastavit moZnosti zobrazenia <Volba> <Nastavenia...> <MoZnosti zobrazenia>
¥ Stanovit polohu kamery <Volba> <Kameru umiestnit>

1
Y Okno meracieho pasma <Volba> <Meracie pdsmo>

© Nipoveda... <?><Index>

Lista symbolov simulacie

Tato

lista nastrojov sliizi na nastavenie najdélezitejSich parametrov simulacie.

13 ms Krok obnovovania; toto pole slizi na vyber kroku obnovovania, t. z. po vypocitani zvoleného kroku

sa obrazovka prekresli a zobrazia sa aktudlne polohy. Pri simulacii po jednotlivych krokoch sa nastaveny krok
pouZije na zobrazenie nasledujicej polohy. Vyber kroku obnovovania nema ziaden vplyv na vypoctovy krok
(integracny krok), ktory je Standardne nastaveny na 5 ms a da sa zmenit vo Vozidld zap./vyp., Simulaény

model * .

& Po aktualizacidch sa méZe stat, Ze toto okno bude prazdne. V takomto pripade musite pravym tlacidlom
mysi klikndt na modri ¢ast menu. V menu, ktoré sa otvori, kliknite na “Anpassen” (prispdsobit). V nasledne
zobrazenom okne oznacte riadok simulacie a stlacte tlacidlo “Zuriicksetzen” (vynulovat). Po zatvoreni a
opatovnom otvoreni by malo byt zobrazenie znovu k dispozicii.

« Spatnd simuldciu blokovat; zamknutie simulacie pred pociato¢nym bodom.
M Prejdi do prvej polohy; skok na vopred vypocitany zacliatok simulacie.

« Sp&tna simulacia do koncovej polohy; simulacia sa vypodita zodpovedajiico zadanym sekvencidam, alebo
sa na zdklade kritérii prerusenia simulacie stanovenych pod polozkou Vozidl4 zap./vypnit, Simulaény model
zastavi. Polas vypoctu je mozné zastavenie simulacie stladenim pravého tlacidla mysi.

4 Spatna simuldcia; jeden krok spat (s krokom zadanym pod polozkou Krok simulacie).
® Nova simulicia; presun vietkych vozidiel spat do pocliatoénej polohy a zadiatok novej simulacie (vietky

doterajsie simulécie sa vymazi). Najprv sa, prosim, presved¢te, ¢i sl vozidla pre simuléciu aktivované (ndzov
vozidla musi byt oznaceny krizikom). Toto sa robi pod polozkou Vozidld zap./vypnit, Simulaény model.
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4 Doprednd simuldcia; jeden krok vpred (s krokom zadanym pod poloZkou Krok simulécie). Vietky ak-
tudlne (daje mézete sledovat v “okne zakladnych hodnét” (pozri “Dynamika — zakladné hodnoty”) alebo
v “okne hodnét” (pozri kapitolu “Okno hodnét”), ako aj v “okne grafov” (pozri kapitolu “Grafy").

4 Dopredna simuldcia do koncovej polohy; simulacia sa vypocita zodpovedajico zadanym sekvencidm,
alebo sa na zdklade kritérii prerusenia simulacie stanovenych pod poloZkou Vozidla zap./vypndt, Simulaény
model zastavi. Pocas vypoctu je mozné simulaciu zastavit stlacenim pravého tladidla mysi.

o M Prejdi do poslednej polohy; skok na vopred vypocitany koniec simulacie.

o T Dopredni simulaciu blokovat; zamknutie simulacie po pociato¢nom bode.

o [ Posuvny ovladaé; pomocou tohto posuvného ovlddaca je mozné vozidla postvat v ramci
vypocitanej drahy. Prislusny ¢as sa zobrazuje v polozke Aktudlny ¢as simulacie.

o (0000 Aktudlny Cas simuldcie; zobrazuje aktudlny cas simulacie, takisto je mozné zadat poZadovany
okamih v rdmci uz vypocitanej simulacie, vozidld sa potom umiestnia do svojich poléh zodpovedajlico
tomuto casu simuldcie.

° % Vozidld zap./vypnit, Simulaény model; toto tlacidlo otvori okno “Vozidla”. Tu mdZete vybrat model
jazdy (kinetika alebo kinematika), stanovit integrany krok, ako aj kritérium preruenia simulacie. Si¢asne
mozete vyberat vozidld zdcastnenych na simuldcii.

o ¥/ Ulogit kazdy integraény krok. Zmeni rozligenie v okne grafu (f2) v kaZzdom integraénom kroku (predna-

.....

preto by ste ju mali vyuZivat len skuto¢ne v nevyhnutnych pripadoch.

7 5
. Vozidls [EER
Simulaény model: Integraény krok:
Kinetika - | | 5ms A |

Kritérium ukondenia simulace

@ Hodnota min. energie nedosiahnuta
max. cas simulade 5 s
Rucne
Tabulka sekvencdi

kazdy integraény krok uloZit

| neaktivne vozidla zobrazit
neaktivne vozidla aktualizovat

Vozidlo aktivovat' J deaktivovat’

V| 1 AC-AcefAceca 4.6 V8 32V -Ford 4.6-V8/D(

[ Ok ]| Zawriet’ |

o M Sianovit novy pociato¢ny bod; zaiatok novej simulacie. Stlacenim tohto tladidla je mozné polohu, v
ktorej sa aktivované vozidld prave nachadzaji, definovat ako novi pociato¢ni polohu.

Niekedy je vyhodnejSie zopakovanie simuldcie od novo stanoveného pociato¢ného bodu. Takto mozete
doprednou simulaciou ziskat novy prepocet pre segment simulacie, ktory bol pévodne prepocitany pri spatnej
simuldcii. V takomto pripade musite preto vykonat nielen definovanie nového pociato¢ného bodu, ale aj
pravu sledu sekvencie (najma polohy poéiatoéného bodu).

o o Synchronizovat vozidla. Najskor by ste mali vykonat simulaciu kazdého vozidla zvlast, a to deaktivovanim
okna Vozidld zap./vypnit, Simulaény model (symbol % ). Po vykonani simulacii vSetkych vozidiel znovu

zapnite vozidla a nasledne ich synchronizujte.

o M t—0 s Vio¥it &as. VloZi sa &asové posunutie, takze momentalny ¢asovy bod = 0. Ak néasledne stladite
tlacidlo “Nova simulacia”, presuni sa vozidla do ich pévodnej pociatoénej polohy, ktora vSak uz nezodpoveda
casu 0.
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Lista symbolov pre kresliaci program | a Il
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Podrobny popis niektorych tlacidiel, ktoré sii integrované aj v menu <Grafika>, ndjdete v kapitole popisujiicej
menu “Grafika”.

*® Zvolit, posunit

7 Zvolené otacdat

1\1 . . .
Ciaru merania zobrazit

™ Ciaru kreslit

™™ Poly&iaru kreslit

£ Polygén kreslit

N Kruhovy oblik kreslit:

Kruhovy obliik sa da nakreslit viacerymi spdsobmi. Mozete ich nastavit v polozke menu <Grafika> <Kruhovy
oblik>. Toto tladidlo umozni po stladeni nakreslenie kruhového oblika v reZime, ktory ste naposledy nastavili

v uvedenom menu.

O Kruh kreslit:

Kruh sa da nakreslit viacerymi spdsobmi. MézZete ich nastavit v polozke menu <Grafika> <Kruh>. Toto
tlacidlo umozni po stlaceni nakreslenie kruhového oblika v reZime, ktory ste naposledy nastavili v uvedenom

menu.
LI Stvoruholnik kreslit
# Bod kreslit

abl Text zadat

Ll Vlozit blok

= Objekt cesty vytvorit

: I-: Objekt krizovatky vytvorit
a Vlozit semafor

@ Geodeticka siet

E= Metdda zuzovania medzi

o Definicia bodov stp na optimalizaciu bodu zrazky (pozri menu “Rézy”)

—"_'é’ Raster, funkcia na zachytenie: Toto tladidlo otvori okno, v ktorom modZete menit rézne nastavenia
funkcie na zachytenie nakreslenych objektov. Na tomto mieste mézete menit aj farby “vybranych” bodov,

ako aj triangulaén( vzdialenost.
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r% Nastavenia. [ 2 -Eh_y

[ na raster nastavit'
Rozmer rastra:
0.5 m

min. Triangulationsabstand
0.1 m

Farby
Nezvolena znatka
Zvolena nada

Zdéraznenie

n

shift klidvesa na pridanie volby
[C] zdéraznenie vybraného objekiu

[ oK ] [ Zavriet’

o = Objekt nahrat

° = Zvolené objekty ulozit: Tymto tlacidlom uloZite iba vybrané nakreslené objekty. Na uloZenie vsetkych
nakreslenych prvkov pouZite polozku menu <D4ata> <Exportovat> <DXF Zeichnung> (vykres DXF).

Lista symbolov na spracovanie obrazku | a Il

Podrobny popis niektorych tlacidiel, ktoré sii integrované aj v menu <Spracovat obrdzok>, ndjdete v kapitole
popisujicej menu “Obrazok”.

. Vymazat vyber
e 0 Kopirovat vyber
e @ Kopirovat vyber viackrat

o 4 Zrkadiit vyber

£}
e O Posunit vyber
i vy
e i+ Rotovat vyber

o Hl Upravit mierku vybraného objektu
° Pravouhlé usporiadanie

o % Polime usporiadanie

° v Skosit

° 'r._ Zaoblit

. il Odrezat

° Th Presun(t do popredia

° & Presun(t do pozadia

. Il Zoskupit vyber
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Lista

ol Zrusit zoskupenie

#* Rozdelit zdruzeny objekt

Toto tlacidlo rozdeli bloky na jednotlivé Ciastkové objekty. Prikaz odstrani vzdy len jednu Groven zdruzenia.
Zvysné referencie bloku sa nasledne vyberaji automaticky, takZze prikaz mozete aplikovat okamzite znovu.
Viacnasobnym stld¢anim tohto tlacidla dosiahnete Gplné rozdelenie komplexnych zdruzenych objektov.

& zusesit vyber
1ﬁl:l
8= Nastavit mierku 3D vyberu
él:l
Posunit 3D vyber
O
t'ﬁ Rotovat 3D vyber

ar , . . - . . .

=¥ Extrudovat vyber: UmoZzni extrudovanie polylinie alebo polygénu pozdlz nastaveného vektora. Extru-
dovanie znamend, ze képia vybranej polylinie alebo vybraného polygénu sa posun( o nastaveny vektor a
zostavajl spojené s povodnymi objektmi. Tymto nastrojom vytvorite napr. zo Stvoruholnika mir alebo z
kruhu stlpik.

§ Triangulovat vyber: Touto funkciou vytvorite z polygénov alebo &iar plochy. Spojte jednotlivé body
trojhrannymi polygénmi. Triangulovana plocha sa pripoji do obrazku, ale nenahradi Ciary alebo polygény
pouzité pri tomto Ukone. Po triangulacii sa zobrazi okno s otazkou, ¢i sa ma triangulovana plocha prevziat
ako nakloneny polygén.

.

e —_—

[ -_-"‘] Maju sa triangulované plochy prevziat ako
= polygony sklonow?

[#] nebude dalej pozadované |  Ane | | Mie ]

Po kliknuti na tlagidlo “Ano” sa triangulovana plocha spracuje pri simulacii ako nakloneny polygén. Tato
funkcia je vhodna na kreslenie priekop alebo prevyseni na vozovke a vedla nej, ako aj na vytvaranie terénnych
profilov prednastavenim vrstevnic.

& \/zdialenost bodov na &are musi byt mensia ako vzdialenost po najblizsiu vrstevnicu. V pripade potreby
pridajte na liniu kliknutim pravym tladidlom mys$i medzi existujice body dalSie medzilahlé body.

symbolov na zmenu Stylu ciar

=5 Zmenit Styl Ciary: Toto tlacidlo otvori okno na Gpravu Stylu ciar, v ktorom moZzete menit vlastnosti

zobrazenia nakreslenych objektov. VSetky funkcie z tohto okna najdete aj v okne pre vlastnosti objektov.
. . - . Y A , . .

(Otvorenie dosiahnete dvojklikom na objekt alebo pomocou tladidla =i). Presny popis okna pre vlastnosti

objektov najdete v kapitole “Kreslenie Ciar".

A Zmenit Styl textu: Tymto tladidlom otvorite okno pre typ pisma. Umoznuje vkladanie a Gpravy textu,
ako aj zmenu vlastnosti pisma. Pozri aj kapitolu “Text".

i Editovat vyber: Otvori okno pre vlastnosti objektov. Popis pozri na strane 317.

= farbu Ciary: Zmeni farbu cCiary v objektoch, ktoré ndsledne nakreslite. Na dodato¢né zmeny farby ciary
musite pouzit okno pre $tyl Ciar = alebo okno pre vlastnosti objektov. (Otvorenie dosiahnete dvojklikom

na objekt alebo pomocou tlacidla -iﬁ)
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Vlastnosti vrstiev X
Aktivna vrstva: 0 Aktudne Novy mazat
Meno Zap.  Zablo... Faba  Typdary Tiadit'

0 7 £ H Continuous =)
Detaily
Mero 0 Vyp.
Faba [ — | Zémok
Typ dary Continuous - Nie je vytiacené
o) [Czamer ) [pomec

o = Upravit vrstvy: Otvori okno pre vlastnosti vrstiev, v ktorom mozete definovat a spravovat vrstvy.

Konkrétnej vrstve mdZete priradit Zelané typy (pozri nasledujlci bod) a farby iar. Pozri aj kapitolu venovand
oknu vlastnosti objektov.

e " V]astnosti typov &iar: Toto tladidlo otvori okno, v ktorom sa zobrazia preddefinované typy &iar, pricom
mozete definovat nové typy. V rdmci vzoru mézete nastavit kladné hodnoty pre Ciary a zaporné hodnoty pre
medzery. Obe hodnoty musia byt oddelené bodkodiarkou.

Viastnosts drary - ]
Aidvny typ Bary:  ByLayer Alenidine Movy
Mena Zobraserie Pox:
Brlaver
Uyiock
Continuous
Sashlot PC-Crach defat
0ot PC-Crash default
Detady
Meno Aylay Celkovy faklor rastiveria 1
Pops Actudle rastavense objektu 1
Predohs
Exourt oot e Zaiet Purc

Vo vlastnostiach vrstiev (%) mozete Zelané typy Ciar priradit k istym vrstvdm, takze vo vlastnostiach
objektov sa dany typ Ciary nebude dat priradit k jednotlivym objektom, ale bude vyhradeny pre prislusni
vrstvu. Pozri aj popis pre okno vlastnosti objektov.

o VESMO " Vrstvy: Prepinanie na aktudlne platnii vrstvu so zobrazenim nastavenych vlastnosti
(zap./vyp., tlag, farba, &islo).

LiSta nastrojov Zachytenie objektu

SldZi na presné umiestnenie Ciary na iné nakreslené objekty. Tato funkcia vdm umozni nakreslenie Ciary presne do
stredového bodu kruhu alebo inej Ciary. Funkciu na zachytenie aktivujte kliknutim na niektory zo symbolov len
pre jednu operaciu.

Na nakreslenie objektu kliknite najskdr na pracovn( plochu, ¢im vytvorite zaciato¢ny bod. Nasledne kliknite
na symbol zachytenia a ukondite kresleny objekt na zachytenom mieste lavym tladidlom na mysi.

Sicasne mozete aktivovat aj viac symbolov. Ak sa ma funkcia aktivovat so vSeobecnou platnostou, teda pre

n,

celi relaciu programu PC-Crash, kliknite na tlacidlo
Otvori sa okno Nastavenia navrhu. Popis pre toto okno najdete od strany 30:

. ki Koneény bod:

Zachyti najblizsi vrchol Ciary, lomenej Ciary, oblika, zvinenej Ciary.

o Stredovy bod:

vvs

Zachyti najblizsi stredovy bod Ciary, lomenej Ciary, oblika, zvinenej Ciary.
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o X Priesetnik:
Zachyti najblizsi prieseénik medzi 2 ¢iarami, kruhom a &iarou atd.

\ /
N4
X

/
/
_ XK
!
o X Predpokladany priesecnik:

Zachyti viditelny priese¢nik 2 objektov, aj ked sa nenachadzaji v rovnakej rovine (po 3D posunuti).

o @ Stred:
Zachyti stred kruhu, elipsy alebo kruhového oblika.

VAN
/ N\

° < Kvadrant:
Zachyti najblizsi kvadrant kruhu alebo elipsy.

° O Tangenta:
Zachyti doty¢nicovy bod kruhu, elipsy alebo kruhového obliika.

an
N

o = Kolmica:
Zachyti bod, ktory sa nachadza v polohe kolmo na nakresleny objekt.

e “— Najbliz& bod:

Zachyti najblizsi bod nakresleného objektu.

e 8 Zikladny bod:
Zachyti zakladny bod nakresleného objektu, ktory bol definovany ako blok, alebo textu.

e " Bod:
Zachyti stred bodového objektu.
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o« % Ziadny:

Deaktivuje jednorazovo nielen tlacidla, ale aj sposoby zachytenia aktivované v okne na nastavenie vlastnosti
zachytenia objektu (pozri nasledujici symbol). Tym deaktivujete tlagidla, moZnosti aktivované v okne na
nastavenie vlastnosti zachytenia objektu sa znovu aktivuji pri nasledujicom nakreslenom objekte.

n

e = Nastavenia zachytenia objektu:

Po stlaceni tohto tlacidla sa otvori okno Nastavenia navrhu:

Zachytenie a raster | Zachytenie objektu | volhy

Zachytenie objektu

O [koneéng bod LY []zéHadni bod
A []stredovy bod |:|_ [ kolmica
O [[stred 6 []Tangenta

3 [Bod X [ Nasledujtic bod

& [kvadrant B [ Prijaty bod prierezu

X []Bod prierezu

lII Abbrechen Ubernehmen Hilfe

— Zachytenie objektu:

Na karte Zachytenie objektu mozete aktivovat rézne funkcie zachytenia pre celi reldciu programu PC-
Crash. Deaktivuji sa po stladeni tladidla ,,Vymazat vsetko ", po zatvoreni programu alebo jednorazovo

po stlaceni tlacidla X,.

Moznost Zachytenie objektu musi byt zapnutd (Standardne je zapnutd). Teraz mdZete vyberat
jednotlivé funkcie zachytenia. Automaticky sa deaktivujii aZz po zatvoreni programu.

Popis jednotlivych spésobov zachytenia nijdete pod rovhomennymi tlacidlami.

— Zachytenie a raster:

Zachytenie a raster | Zachytenie objektu | Volby

|:| Raster zap.

Zachytenie Raster

Odstup zachytenia m Odstup rastra m

[] Giarovy raster kreslit

ok || bbrechen | | Opernehmen Hilfe

Na prvej karte okna mozete aktivovat funkciu na zachytenie rastra a si¢asne mozete definovat nasta-
venia pre zobrazenie rastra.

— Moznosti:
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Nastavenie kreslenia

Zachytenie a raster | Zachytenie objektu | Volby

M& wiberu

Zdéraznenie vybraného objektu

Farby

Nezvolena znadka

Zvolena znacka

Farba oznacenia zachytenia objektov

Zdéraznenie

e

Ubernehmen

31

V dialégovom okne MozZnosti mozete definovat rezimy vyberu a farby pre funkciu Zachytenie objektu.

Lista symbolov bitovej mapy

Podrobny popis funkcii tychto tladidiel najdete v kapitole “Bitovd mapa”.

Lista

i Pohybuj bitmap <Bitmap> <Posun(t bitmap>

In

o= Nastavit mierku bitovej mapy <Bitmap> <Nastavit mierku bitovej mapy>

T Presunit do popredia <Bitmap> <Presun(t do popredia>

Tl Presun(t do pozadia <Bitmap> <Presun(t do pozad
o Zvysit kontrast <Bitmap> <Kontrast a jas>

Bl Znizit kontrast <Bitmap> <Kontrast a jas>

o Zvysit jas <Bitmap> <Kontrast a jas>

o Znizit jas <Bitmap> <Kontrast a jas>

Ot Zvysit priehladnost <Bitmap> <Zvysit priehladnost>

0 Znizit priehladnost <Bitmap> <Zvysit priehladnost>

—F
AL 7rvadiit X<Bitmap> <Zrkadlit>

B Zoom a raster <Grafika> <Zoom-raster. .. > Popis pozri na strane 307.

ia>

= Vytvori sa transparentnd animacia <Volby> <Vytvorit transparentnd animaciu> pozri na strane 292.

symbolov pre mozZnosti zobrazenia

k-
@ Zobrazit vykres DXF: Deaktivuje po stlaceni zobrazenie vsetkych nakreslenych prvkov. Vykresy DXF

priradené k vozidlu zostan( zobrazené.

-
B Zobrazit bitové mapy: Deaktivuje po stladeni zobrazenie vSetkych bitovych map.

=
e Zobrazit vykresy DXF vozidla: Deaktivuje po stladeni zobrazenie vykresu DXF priradeného k vozidlu.

£ Zahrnat aktudlnu polohu vozidla do zoznamu zobrazeni: Po stlaceni zahrnie aktudlnu polohu vozidla

do zoznamu zobrazeni. SliZi na zobrazenie pouzivatelom definovanych medzilahlych poléh.
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o c*% Spracovat zoznam zobrazeni vozidla: Otvori okno na spravu poldh vozidla na zobrazenie pouzivatelom
definovanych medzilahlych poléh.

= polohy voridla definované uzivatelom =)
Cas Komentar: 1 Audi-A2 1
X 03005 ¥

LiSta symbolov pre trenie

Podrobny popis funkcii tychto tladidiel njdete v popise menu “Dynamika/polygdn trenia”.
o« % Definovat, posunit poylgdn trenia

£3 Definovat polygdn trenia

[ ]
o % Rotovat polygén trenia
. 9 Typ ciary

Lista symbolov pre sklon

Podrobny popis funkcii tychto tladidiel ndjdete v popise menu “Dynamika/polygdn sklonu”.

° ﬁ Definovat, posunit poylgén sklonu

£ Definovat polygén sklonu

* Rotovat polygén sklonu

'—# Typ Ciary

A% Vytvorit 3D cestny objekt

Lista symbolov pre sledovanie stopy

Podrobny popis funkcii tychto tladidiel ndjdete v popise menu “Dynamika/body stop”.
° \i Vybrat, presunat body stop
e ™ Definovat body stép
° & Rotovat body stop

1 AudidB2. - Vyber vozidla
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Koneény bod: @5:3]

Riadok vstupnych parametrov

Nachadza sa Standardne pod 2D pracovnou plochou nad stavovym riadkom a dé sa pouzit na presné definova-
nie nakreslenych objektov. Po aktivovani kresliaceho programu umoznuje riadok vstupnych parametrov presné
definovanie pociato¢nych a koneénych siradnic. Na jeho potvrdenie pouzite tladidlo Shift.

V zavislosti od nakresleného objektu si vyZiada rézne vstupné parametre:

e Nakreslit Ciaru, polyliniu, polygdén: Najskor sa zobrazi pociatoény bod a mozete vlozit jeho siradnice. Na-
sledne mozete definovat nasledujici, resp. kone¢ny bod. Mdzete ich nastavovat v kartezianskej siistave alebo
v slistave osi X a y, resp. aj pri sicasnom vlozeni hodnoty pre dizku a uhol. Hodnota @ je relativna a symbol
< reprezentuje uhol. Vysledkom vstupu @ 5 < 0 bude vodorovna Ciara s dizkou 5 metrov.

e Nakreslit kruhovy oblik: Najskor sa zobrazi stred a moZete vlozit jeho stradnice. Nasledne méZete definovat
pociatocny, resp. konecny bod.

o Nakreslit kruh: Najskor sa zobrazi stred a mozete vlozit jeho stradnice. Nasledne vloZite hodnotu polomeru.
e Nakreslit pravouholnik: Najskér sa zobrazi prvy roh, potom dalsi.

Pozri aj popis menu pre kreslenie.

4.1.2 Data

Nasledujiice prikazy menu umoznuji vykonanie vSetkych operacii spojenych s nahravanim a ukladanim. Program
PC-Crash dokaze vytvarat ale aj interpretovat nasledujiice typy siborov:

e Projektovy sibor (*.PRO): Slizi na zalohovanie prave spraciivanej nehody.
e Automaticky sibor (*.DAT, XML): UmozZiiuje uloZenie réznych parametrov vozidiel.

e Siubor DXF (*.DXF): SlGZi na komunikaciu programu PC-Crash s inymi programami a na preberanie a export
geometrickych parametrov.

e Sibor bitovej mapy: Slizi na komunikaciu programu PC-Crash s inymi programami a na preberanie a export
geometrickych parametrov vo forme bitovych map. Umoziuje tak napr. preberanie naértov alebo fotografii
naskenovanych v inych programoch.

|Da'ta Opracovat Wozidlo Dynamika L

Mowy...
¥t | Mahrat.. Ctrl+0
= wiezit.., Ctrl=5
UloZit ako...

Projekt asistent...

Zakladné nastavenia...

Importovat k
Exportovat’ 3
Tlat... Ctrl=P

e W

UkaZka pred tlacou..

Komentar tlade/Predloha tlade
MNastavenie tladiarne

Tlat protokol...

1 dx Test audi a2_2 4 veh dxf.pro
2 FuBganger Test.pro

3 206-1-03377-13.pro

4 206-2-08661-12.pro

Ukonéit
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Novy

Po aktivovani tejto polozky menu sa vymazi vietky parametre. Program tym pontka rovnak( konfiguraciu ako po
jeho spusteni. Ak ste eSte neulozili aktudlny projekt, vygeneruje otdzku “Méchten Sie die Anderungen speichern?”
(chcete uloZit zmeny?).

Otvorit

] (otvorit projekt).
Toto okno umoznuje vyber ndzvu projektového siiboru. Po otvoreni projektu sa nazov projektového stboru
zobrazi ako Standardny parameter.

Ulozit

= (ulozit projekt)

Rychle uloZenie: UloZi projekt pod ndzvom definovanym predtym. Ak ste doposial ete nedefinovali Ziaden
nazov, otvori sa okno “Vybrat nazov projektového siboru”. Tato operacia zodpoveda prikazu “Ulozit ako ..." v
menu “Data”.

Ulozit ako
UloZi projekt pod vlozenym nazvom siboru do vybraného adresidra. Po stlaceni tladidla “Ulozit” sa vSetky mo-
mentalne aktivne (daje uloZia do siboru s uvedenym nazvom (ndzov siboru).

V ramci polozky “Typ siboru” mdzete pre projektovy sibor vybrat, v akej verzii programu sa projektovy siibor
uloZi.

Udaje projektu (*.pro)
Proj. Predlohy (*.pct)
PC-Crash 8.3 Udaje projektu (*.pro)

PC-Crash 81 Udaje projektu (".pro)

PC-Crash 8.0 Udaje projektu (*.pro)

PC-Crash73 l]daje projektu (*.pro)

PC-Crash 7.2 Udaje projektu (*.pro)

PC-Crash 7.1 Udaje projektu (*.pro)

PC-Crash 7.0 Udaje projektu (*.pro)

PC-Crash 6.2 Udaje projektu (*.pro)

Vietky data (*.%)

|Udaje projektu (*.pro) b

[ swve || conca |

\‘Program PC-Crash ukladd vsetky operacie pocas relacie automaticky do pracovného siboru. Ak je v ramci
polozky menu <Volby> <Nastavenia> <Ulozit> aktivovand moznost “automatické ukladanie”, kopiruje sa dany
subor v pravidelnych intervaloch do projektového siboru: RECOVER.PRO. V pripade zr(tenia programu sa po
reStarte automaticky otvori okno s otdzkou, ¢i sa ma nahrat posledny aktivny projekt, alebo &i sa ma spustit
reldcia pre novy projekt.

Projektovy asistent

Projektovy asistent sliizi na rychle a jednoduché vytvaranie Standardnych situécii z ulozenych predléh. Obsahuje
vSetky kroky dolezité na nakonfigurovanie nového projektu. Po vybere prislusného prikazu menu sa zobrazi okno
na vyber predlohy.

Projekty

Betonleitwand 10 Elemente -
Fussgaenger Kin

Halbe Sicht =
Half visibility

Hecldollision :
Linksabbieger fight
Pedestrian Kin
Prioritv Kin

N

- Zavriet'

Predloha je vopred vytvoreny projekt, ktorého parametre sa daji prevziat do nového projektu. Mozete si
vytvérat vlastné predlohy. Na to uloZte projekt s priponou *.pct polozkou menu <Data> <Ulozit ako. .. > do vasho
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adresdra predldh. Adresar predléh méZete definovat na karte “GloZisko siiborov” v ramci polozky menu <Volby>
<zédkladné nastavenia. .. >. Predlohy dodavané s programom sii ulozené v adresadri PC-Crash — Templates. Po
vybere sa predloha nahrd z tohto adresdra a zobrazi sa okno projektového asistenta.

. Projekt asistent l? et S|

| Vozidldm nastavit' polohu... | Sledovanie stép... |

| Trenie... | Sekvencie... | Kolizia... | Nastavenia...
Vozidla nahrat'...

Zadajte pre ziEastnené vozidla.

Vozidle: | 3 - Nahrat'..
[ Vyrobca: LEITPLAN
Typ: LEITPLAN

Asistent obsahuje vSetky kroky potrebné na nakonfigurovanie projektu. V pripade potreby neskorSich zmien
mozete projektového asistenta otvorit opakovane, alebo mézete vykonat potrebné kroky rucne.

Zakladné nastavenia

Zakladné nastavenia umoziuji vykonanie vSetkych nastaveni relevantnych pre program. Okno zasadne tvoria 4
kategorie (“Uloiisko stborov”, “Nastavenie farieb”, “Obnovenie”, “Pradnastavenia”) s prislusnymi vnorenymi
polozkami. Stlacenim tlacidla “Prevziat” dosiahnete prevzatie vSetkych vykonanych zmien pre priave otvoreny
projekt. Tlacdidlo “Ulozit" slGzi na prevzatie vSetkych vykonanych zmien aj pre budiice projekty.

- .
= Zikladné naﬂaueniam‘ &J
B4

+ Adresir
(* Nastav farby
[+ Refresh
[+ Zadanie

Ulo#it’ | I Prevziat’ | { Zavriet’

e Ulozisko stiborov
Na tomto mieste vykonate vSetky zakladné nastavenia pre cesty na ukladanie stiborov. Po instalacii by ste
mali nastavit cesty na ukladanie siiborov podla nasledujiceho popisu:

— Projektové siibory: Na tomto mieste nastavite (lozisko pre projektové siibory programu PC-Crash. Ak
je zaskrtavacie policko “Automaticky aktualizovat adresar” oznaclené, navrhne program pri ukladani
vzdy posledny pouzity adresar.

— Projektové predlohy: V tejto polozke nastavite cesty na ulozenie nielen dodanych, ale aj vami vytvo-
renych pred|6h.

— Databdza vozidiel: Cesty pre dodané databazy vozidiel s prezentaénymi ndhladmi.
— Vykresy vozidiel: Cesty pre grafické siibory 2D DXF, bo¢né pohlady a 3D modely.

— Animdcie: Uvadza cestu do llozZiska, kde sa ukladaji animdcie. Aj v tomto pripade mdzete oznacenim
zaskrtavacieho policka zachovat pévodne nastaveni cestu.

— Bitové mapy: Adresar, v ktorom si ulozené bitové mapy.

— DXF obrazky: Uréuje adresar, v ktorom sii ulozené vykresy vo formate DXF.
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— Potladenie skreslenia: Na tomto mieste mdzete nastavit cestu pre vas adresar aplikidcie PC-Rect. Slizi
na rychle nahravanie obrazkov pre aplikiciu PC-Rect.

— Prieskumnik: Cesta pre vSeobecn( aplikaciu “Explorer” na paneli nastrojov Explorer.

=)

= Zikladné nastavenia

E)4

= Adresar
=) Projekty
Projekty
Adresar automaticky aktualizovat’
Projekty
-1 Databanka vozidiel
Databanka vozidiel
Mahlad z databanky 1:
Nahlad z databanky 2:
Udaje vozidiel
Obrizky vozidiel
Obrazky vozidiel (2D Dxf)
Symbaoly
Bocné pohlady Duxf
Boéné pohlady Brp

Explorer

S\Fileserver\Chuchma',
v
C\Users\chuchma'Documents\PCCrashl Templatesh,

CAPROGRAM FILES (86)\PCCRASH100\DSD 2013.DB
C:\Program Files (x86)\PCCrash100\DBPreview\
C\Program Files (x86)\PCCrash100\DBPreview\Pict'
ChUsers\chuchma\Documents\PCCrash' CustomVehiclest

C:\Program Files (x86)\PCCrash100\2DDxf\,
C:\Program Files (x86)\PCCrash100\Symbols\,
C\Pregram Files (x86)\PCCrash1000\2D D\
C\Program Files (x86)\PCCrash100\Sidebmp',

Vozidlo Brmp C:\Program Files (x86)\PCCrash100\Topbmp',
30 vozidla C:\Program Files (x86)\PCCrash1000\3DDxf\,
30 vorzidla (¥61) C\Program Files (x86)\PCCrash1000\30Dxf\,

-1 Animacie
Animacie C\Program Files (x86)\PCCrash100%,
Adresar automaticky aktualizovat’ v

= Bitmapy
Bitmapy C:\Program Files (x86)\PCCrash100%
Adresar automaticky aktualizovat’ v

=) Dxf obrazky
Dxf obrazky C:\Program Files (x86)\PCCrash100020Dxf\
Adresar automaticky aktualizovat’ v

Fotoopracovanie(PC-Rect) al

1,

e Nastavenie fareb

Ulo#it’ J I Prevziat’ I [

Zavriet'

Umoziuje nastavenie farieb pre jednotlivé vozidla, ako aj pre raster.

Potiahnutim pipety pri stlatenom lavom tlacidle mysi na bitovi mapu dosiahnete presny vyber farby.

e Moznosti zobrazenia

Nastavenia pre zobrazenie a vzhlad programu PC-Crash.

— V3eobecne)

*

*

*

*

*

*

Pouzit DirectX pre 2D zobrazenie: Zvysuje vypoctovy vykon v 2D okne.
Vykres DXF: Zobrazi sa nahrany vykres DXF.

Farba DXF: Nahrany vykres DXF sa zobrazi farebne.

Bitovd mapa: Zobrazi sa nahrand bitovd mapa.

Polygdny trenia: Zobrazia sa polygény trenia.

Text polygénov trenie: Zobrazenie textov pre polygdny trenia.

Polygdny sklonu: Zobrazia sa polygény sklonu.

Text polygdnov sklonu: Zobrazenie textov pre polygdny sklonu.

Detailné zobrazenie pri operacidch mysou: Posiivania vykresov alebo bitovych map sa budi na

obrazovke zobrazovat permanentne.

Automatické obnovenie: Obsah obrazovky sa prekresluje automaticky.

— Vozidla

Dréaha taziska: Zobrazi sa draha, ktori preslo tazisko.

Polohy sekvencii: Zobrazia sa polohy pre kazdi sekvenciu.

Vykresy vozidiel DXF: Ak je tato polozka deaktivovand, nebud( sa v 2D okne zobrazovat vykresy

DXF umiestnené na vozidld a v 3D okne sa nebud( zobrazovat 3D modely.

Draha na sledovanie stop: Zobrazenie prednastavenych st6p na sledovanie st6p.
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. Zakladné nastavenia @
(e
= Refresh -

=] Vieobecne

DirectX pre 2D zobrazenie poudit’

Duf-obrazok
DXF farby v
Bitmap v

Polygdny trenia
Text polygénu trenia
Polygdny sklenov

Texty polygénov sklonov
Detailné zobrazenie pri operaciach s mysou v
autom. refresh v
= Vozidld
Tasisko v
Sekvencpoz.
Duf-auto v
Stopy pre sledovanie stép E |
2D vezidlad vyplnené v

Detailné vozidla
Obrysy pohybu voridla
Cisla vozidiel ukdzat v
Body dotyku kolesa
Poloha senzoru
Zobrazenie pravostranného riadenia
- Razy
Vyznaé. deformdcii
Rychlosti bodu razu v
Oblasti pre diagram rovnovahy hybnosti g

Ulodit’ | | Prevziat’ | | Zavriet'

*

2D vozidla s vypliou: Zobrazenie obrysov vozidiel s vyplnenymi plochami. Nastavenie je aktivne
iba pri vybere detailného zobrazenia vozidiel.

Vozidl4 detailne: Vozidla sa zobrazia detailne.

Drahy obrysov vozidiel: Podas simulacie sa vyznacia drahy obrysov vozidiel.
Zobrazit Cisla vozidiel: Umozinuje zapnutie a vypnutie zobrazenia Cisel vozidiel.
Body styku kolies s vozovkou: Zobrazia sa ako krize v kolesach.

* ¥ ¥ X *

Poloha snimacov: Zobrazujl sa ako krizky s krizom.
Razy
* Deformacné linie: Zobrazenie deformacnych linii na vozidle.

* Rychlost v bode ndrazu: Rychlosti v bode ndrazu sa pre potreby analyzy kolizie zobrazia spatne.

x Sekcie pre metddu impulzného zrkadlenia: Sekcie pre metddu impulzného zrkadlenia sa v ramci
analyzy kolizie zobrazia spatne. Nastavenie mierky 0.001:1 m zodpoveda 1 000 Ns

* Impulzny graf: Zobrazenie impulzného grafu.

% Poloha 200 ms po kolizii (poloha v nihlade)
Optimalizacia bodu narazu

* Koncové polohy: Zobrazenie koncovych poléh vozidla.

* Medzilahlé polohy: Zobrazenie medzilahlych poldh vozidla.

* Koncové/medzilahlé polohy na drahe taZiska: Polohy taZiska v jednotlivych medzilahlych polohach,
ako aj v koncovej polohe sa spoja Ciarou.

e Prednastavenia

Globalne prednastavenia pre program PC-Crash. Medzi globalne prednastavenia patria reakény Cas, globélny
koeficient trenia, ¢as nabehu a vyska taziska vozidla. Tieto hodnoty st Standardne prednastavené, prislusnymi
poloZzkami menu ich vSak mozete upravovat alebo menit.

Koeficient trenia: Prednastavenie Standardného koeficientu trenia.
Reakény &as: Prednastavenie Standardného reakéného Casu (sekvencia reakcie).
Cas narastu: Prednastavenie Standardného ¢asu nabehu (sekvencia brzdenia).

Vyska taziska: Uvadza Standardnii vysku taziska pre vSetky nahrané vozidla. Tato hodnotu mozete ale
nastavit poloZzkou menu “Udaje vozidiel” pre kazdé vozidlo samostatne.
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= Zdkladné nastavenia @
[E)4

= Adresar

= Nastav farby

+ Refresh

=) Zadanie
Sucinitel trenia 0.80
Cas reakcie: 10s
Cas nabehu: 0205 1
Standardna vyska taziska: 0.00 m ([
Zistenie verzie pri étarte programu
Spétna simulacia kinematicky v
Obrys vozidla (rozligenie razu)automaticky vytvorit v

ABS

Bitmapy ulodit’ s projektom

Dwajity klik pre vyber vstupov poudit (kin, vypodet)

Bloky pri DXF-importe rezloit’

Nicht verwendete Blockdefinitionen beim DXF-Import entfernen v
Micht verwendete Blockdefinitionen beim DXF-Export entfernen v

Ulodit’ ‘ | Prevziat’ | | Zavriet'

— Kontrola aktualizacii pri spusteni programu: Automaticka kontrola dostupnosti novych aktualizacii. Na
tomto mieste sa dd deaktivovat. Kontrolu méZete z ¢asu na cas spustit aj rucne.

— Spéatnd simuldcia kinematicky: Spatnd simulacia sa bude vzdy vykonavat kinematicky.

— Automatické vytvorenie obrysu vozidla (rozpoznanie narazu)

— ABS:

— Ulozit bitové mapy v projekte: Ak si Zelate, budii vSetky nahrané bitové mapy ulozené v siibore .pro.

— Pouzit na vyber vstupu dvojklik: V okne pre kinematické vypocty sa na otvorenie masky pre vstupy
moze alternativne pouzit aj dvojklik a nielen pravé tlacidlo mysi ako v doterajSich verziach.

— Oddelit bloky pri importe DXF: Ak je tdto moznost aktivna, nebudid sa vykresy DXF nahravat ako
“bloky" .

Po stlaceni tlacidla “Ulozit” sa tieto hodnoty prevezm pre vSetky nové projekty. Tlacidlo “prevziat” umo-
ZAuje okamZité prevzatie vloZenych parametrov pre prave otvoreny projekt. Tladidlom “SchlieBen” (zatvorit)
zatvorite okno, pricom zmeny sa prevezmi iba pri ich predchadzajiicom uloZeni alebo prevzati prislus-nymi tlacid-
lami.

% Polozka menu <Volby> <Nastavenia> umoziiuje do istej miery vykonanie rovnakych nastaveni. Platia
vSak len pre aktudlny projekt, jedna sa teda o identickid funkciu ako v pripade prevzatia zmien v rdmci zdkladnych
nastaveni tlacidlom “Prevziat”.

Importovat
Importovat L4 Skenovat’...
Exportovat’ 4 bt Bitmap...
& | Tak. Ctri+P | o | DXF obrazok..,
&, UkaZka pred tlagou. k7| Udaje vozidia...
e Skenovat

Po aktivovani tejto polozky menu sa otvori rozhranie pre momentalne aktivny skener kompatibilny s WIA.
Ak nie je na pocitac pripojeny ziaden skener kompatibilny s WIA, zobrazi sa chybové hlasenie.

Pokyny na ovladanie prislusného okna skenera najdete v ndvode na obsluhu skenera.

e Bitovd mapa: et (otvorit bitovil mapu).

Této polozka menu umoziiuje nahravanie obrazkov vo vaésine beznych formatov: Bitmap (*.bmp), Graphic
Interchange Format (*.gif), Tag Image File Format (*.tif), PCX (*.pcx), Joint Photographic Expert Group
(*.jpg), PCD (*.pcd), portable Netzwerkgrafiken (*.png) ...
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Program PC-Crash poniika moznost na sii¢asné spracovanie viacerych bitovych map. Pri nahravani novej
bitovej mapy sa vygeneruje otdzka, ¢i sa ma aktudlna bitovd mapa prepisat. Na vyber bitovej mapy, ktor(

chcete spracovat, pouzite v kresliacom programe tlacidlo na vyber 'k Polozka <Bitova mapa> umoziuje
dodatocnii zmenu mierky vykresov, resp. ich posunutie alebo otocenie.

Vykres DXF: o (otvorit vykres DXF)

Program PC-Crash umoziiuje nahravanie vykresov vytvorenych v inych kresliacich programoch, napr. AU-
TOSKETCH.

Vykresy musia byt vytvorené v metrickych mierkach.

Program PC-Crash dokaZe sidasne importovat sibory vo formate VRML. Tento format s priponou *.WRL
je popisny jazyk pre trojrozmerné scény s osvetlenim a animaciami. Nakolko sa vSak vo formate VRML daji
ukladat aj sibory 3D modelov, je to takisto oblibeny format na vymenu dat 3D modelov a nikresov.

Udaje vozidiel: et (nahrat vozidlo)

Okno na otvorenie siborov vozidiel. S programom sa doddvaji vopred pripravené siibory vozidiel. V adresari
<Custom Vehicles> najdete 2 kategdrie:

— “Multibody” (viactelesové) — pre viactelesov(i simulaciu (sibory *.mbdef),

— "Objects” (objekty): chodec, trajler, strom atd. (sibory *.dat, *.xml).

& Rovnaké objekty mdzete na pracovn(l plochu pretiahnut alternativne aj z panela nastrojov Explorer.

Pomocou tejto polozky menu mozete nakonfigurovat aj vozidla, ktoré nie st ulozené v databaze, ako aj
nahrdvat vami vytvorené siibory vozidiel, ktoré ste ulozili polozkou menu <Data> <Exportovat> vo formate
.dat, .xml alebo .mbdef.

= Vozidlo vyhladat ==
Vozido &.: 3 Vodié:
Lock in: . CustomVehicles - O ¥ £ [E~
1= MName Date modified Type
e FE Models 3/20/201310:09 AM  File folder
RecentPlaces | w1 itibody 3/20/201310.08 AM  File folder
! Objects 11/21/201212:02 ...  File folder
Desktop
=i [
Libraries
A
Computer
“w
A « I . 3
Network
File name: B 2 | Qpen |
Files of type: [Udaje vozidia ".dat, “mbdef, “m, ~in) - [ cancal |

Vozidlo ¢.: Interné Cislo vozidla, ktoré sa ma nacitat. Vozidla sa obvykle Cisluji priebezne zacinajic od 1 v
poradi, v akom boli nahrané. Vlozenim prislusného Cisla vozidla mézete prepisat aktudlne vozidlo.

Vodi¢: Meno vodic¢a vozidla. Toto meno sa spolu s typom vozidla zobrazi vo vsetkych oknach, ako aj pri
vystupe na tlaciaren.

Nakonfigurovanie nového vozidla: Vlozte v okne na otvorenie siboru vozidla do pola “Nézov siboru” novy
nazov. Nahra sa Standardné vozidlo. Nasledne vyberte polozku menu <Vozidlo> <Udaje vozidiel >, vyberte
prislusné vozidlo a upravte hodnoty podla vasho vozidla. Pozri aj kapitolu “Udaje vozidiel”. Ak chcete
vozidlo ulozit na jeho neskorSie pouzitie v inych projektoch, pouzite polozku menu <Data> <Exportovat>
(pozri nasledujicu kapitolu).
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Exportovat 3

= ML Ctrl=P DXF obrézok...
3, Ukazka pred tlafou. Udaje vozidla...

Eexportovat

Toto menu umoziuje ukladanie bitovych map, vykresov DXF a (dajov vozidiel do vybranych adresirov pod
vlozenym nazvom.

e Bitova mapa: Umoziiuje uloZenie bitovych mép zo siboru PC-Crash.

e Vykres DXF: Vykres vytvoreny alebo zmeneny v prostredi programu PC-Crash mozete exportovat a ukladat.
Délezité je, aby ste na konci ndzvu stboru uviedli format (.dxf, .idf, .emf), v ktorom chcete siibor ulozit,
resp. nezabudnite zmenit typ stboru.

— Vykresy DXF st v mierke a obsahuji vietky grafické objekty (&iary, texty, stopy, vozidld atd. bez bitovej
mapy).
— Vykresy EMF nie st v mierke, ale obsahuji vSetky viditelné prvky, vratane bitovej mapy.

e Udaje vozidiel: Tato polozka menu vam umozni export vami vytvorenych stborov vozidiel.

C. vozidla uvadza vozidlo, ktoré sa mé exportovat. MdZete exportovat viactelesové simulacie (.mbdef) alebo
Gdaje vozidiel (.dat., .xml) a ukladat si ich na neskor$ie pouZitie v inych projektoch. Ak uloZite tieto slibory
vozidiel v adreséri “Vlastné sibory” — PC-Crash-Templates, zobrazia sa spolo¢ne s integrovanymi sibormi
na paneli nastrojov Explorer.

Tlac

= (Vytlagi aktivny dokument). Po kliknuti na tito poloZku sa zodpovedajlico nastaveniam prostredia Windows
na tla-Ciarni v mierke vytlaci képia obsahu obrazovky. Obsah obrazka je urdeny tymi istymi parametrami, ktoré
sl pouzité aj pre konfiguraciu obnovovania obrazovky. Po aktivovani tejto polozky menu sa objavi okno, ktoré
umoznuje zadavanie rozli¢nych parametrov.

Ukéazka pred tlacou

fo Po kliknuti sa aktivuje ndhladové okno, ktoré zobrazuje ukdzku obsahu, ktory sa ma vytladit. Z tohto nahladu
je zrejmy predbeZny vyzor oakdvaného vytlacku. Tento mdZete v ndhladovom okne dalej menit.

e Aktivovanim “Vyrez posivat’ je mozné vyrez v tlalovej predlohe [ubovolne presiivat, a to tak, Ze sa my3ou
nakresli Ciara, a sice s takou dlzkou, o ktorll sa ma vyrez presundt a v takom smere, v ktorom sa vyrez
presunit.

e Pomocou “Mierka 1:" je mozné vyrez [ubovolne skalovat.

Stlacenim tlacidla “Tla€" sa vyhotovi samotny vytlacok.

Komentar tlade/predloha tlace

Umoznuje na jednej strane vlozit do vytlacku nadpis a zadat, resp. vlozit komentéare k vytlacku, a na druhej strane
umoznuje vytvarat vlastné navrhy tlacovych predIoh. V pripade, Ze nie je zadané iné, pouZije sa Standardna tlacova
predloha. Okrem toho je tu moznost predlohu menit a editovat pomocou kresliaceho programu.

e Mierka 1: xxx: Zobrazuje sa aktualna mierka tlacovej oblasti.

e Datum: Vstupné pole pre datum. Standardne sa vloZi aktualny datum.

Poloha strany horizontalne: Umoziuje rozdelit vytlacok na viacero stran. Zadanie horizontalneho delenia.

Poloha strany vertikalne: UmozZznuje rozdelit vytlacok na viacero stran. Zadanie vertikalneho delenia.

Nadpis: Vstupné pole pre pozadovany nadpis (max. 80 znakov).
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e Komentar: Vstupné pole pre Komentar, mozné si 4 riadky, kazdy po 80 znakov.

e Standardnii predlohu pouzit: Ak je aktivované “Standardnii predlohu pouZit” pouZije sa pre tlatovii Glohu
$tandardny ramik. V tlatovom vystupe najdete Standardne: vlastnika licencie, PC-CRASH, vlozeny nizov,
datum, aktudlny obsah okna, ndzvy nahranych vozidiel a mierku, ako aj komentar.

e Tlagova predloha: Ak je “Standardnii predlohu pouZit” deaktivované, je mozné stladenim tladidla Zmenit
nacitat novd tlacovil predlohu.

e Upravit obrazok: Aktudlna tlacova predloha sa nadita do pracovnej oblasti programu PC-Crash a je mozné
ju zmenit prostrednictvom kresliaceho programu balika PC-Crash.

e Uloz: Zeditovana tlacova predloha sa moze ulozit ako sibor v pozadovanom adresari.

Nastavenie tlaciarne

Na nastavenie, resp. vyber tlaiarne, formatu papiera a velkosti papiera atd.

Tlac protokol. ..

Tlac¢ tplného protokolu o simulacii. Vytlacia sa vSetky parametre, na ktorych bola simulacia zalozena.

Definicia hodnét zobrazenych vo vytlatku protokolu pod polozkou <Volba> <Okno hodnét> alebo <F4>
v okne hodndt, ktoré sa nasledne aktivuje pod polozkou <Nastavenie>> <Nastavenia protokolu...>. Pozri aj
kapitolu “Okno hodnét”. Mézete navrhovat aj nové predlohy. Informdcie najdete tiez v kapitole “Okno hodnét”.

Naposledy otvorené projekty

Uvedeny je zoznam naposledy otvorenych projektov a je mozné ich priamo zvolit.

Ukondit

Ukoncéenie programu PC-CRASH. Ak aktudlny projekt ete nebol ulozeny, objavi sa dotaz “ Chcete uloZit zmeny?".
Pritom znamena potvrdenie tlacidlom Nie, Zze sa vsetky aktudlne hodnoty odmietnu. Po stlaceni Ano sa vrétite
k aktudlnemu projektu a ostdva vam takto moznost aktudlne hodnoty ulozit.

4.1.3 Upravit

Spat

“ Vrati vykonan( operaciu spat.
Opakovat

™ Zopakuje posledn( operaciu.

Kopirovat obrazok Ctrl+C

=3 Nakopiruje obsah 2D okna do schranky. Nakopirovany obsah sa potom da vlozit, napr. v aplikacii Winword
prikazmi <Upravit> <Vlozit> alebo <Vlozit zo schranky>.

Hardcopy F12

Képia obrazovky 1:1 na tlaciaren. Na kontrolu sa na obrazovke zobrazi, ¢o sa vytladi.

Délezité: Tato polozka menu sa dd aktivovat iba vtedy, ked bol obsah obrazovky najprv skopirovany do “schranky
systému Windows" .

Iba aktivne okno je mozné do schrinky skopirovat sii¢asnym stlaéenim kldves ALT a Prt Sc (Print Screen).
Obsah obrazovky bez ramu okna je mozné do schranky skopirovat prostrednictvom funkcie <Kopiruj obrazok>.

Vlozit obrazok

et VloZi obrazok predtym nakopirovany do schranky.
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Vybrat vsetko Ctrl+A

Vyznadi vietky nakreslené objekty.

4.1.4 Vozidlo

V tejto Casti menu s zhrnuté vsetky fyzikalne (daje tykajice sa vozidiel.

Vozidlo | Dynamika UDS Razy Volba Pc
g Databanka
Vozidlo Duf

Spravovanie vozidiel
Udaje vozidiel...

Model pneum....
Pohon...

Odpor vzduchu...
Kinematika riadenia...
Model vodida...

(fiary rozhladu...

EES katalag

Vypocet EES Crash 3
Databanka tuhosti
Vypocet kontaktu pneumatiky
Vypocet zataZenia naprav

Vypocet bezp. upevnenia nakladu...
FE model...

Databanka

= (Naditat vozidlo z databdzy) Pomocou tohto okna sa aktivuje databaza.

Cowwmw g e
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Zobrazi sa okno na nahratie Gdajov vozidiel z réznych databdz. Na to sa musia byt vSetky databazy ulozené
v jednom adresdri a v polozke menu <Volby><Nastavenia> musi byt vloZené ich loZisko. Ak nie je cesta do
adresdra korektna, zobrazi sa symbol menu na sivom podklade a bude neaktivny.

e Databaza

Vyber databdazy, ktord sa ma pouzit. Menu na vyber obsahuje zoznam vsetkych dostupnych databdz. Mo-
mentalne st dostupné rozhrania do nasledujicich databaz:

— databaza DSD (obsiahnutd v dodavke PC-CRASH),
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DSD Japan (obsiahnutd v dodavke PC-CRASH),

databdza KBA (obsiahnuta v dodédvke PC-CRASH),
databdza Ing. Vyskocila (obsiahnutd v dodavke PC-CRASH),
databdza ADAC (obsiahnutd v doddvke PC-CRASH).

kanadska databaza - Canadian Vehicle Specifications System (Transport Canada). !

e C. vozidla
Cislo vozidla, ktoré sa ma naditat. Vozidla sa obvykle &islujii priebezne za&inajiic od 1 v poradi, v akom boli
nacitané. Zadanim zodpovedajiceho Cisla vozidla je mozné aktudlne vozidlo prepisat.

e Typ

Zobrazia sa len vozidla vybraného typu. K dispozicii s nasledovné moznosti vyberu:

— Vsetky

— Osobny automobil,

Nakladny automonbil,

Prives,

Autobus

Motocykel.

Pri novom vybere Typu sa znovu vygeneruje aj zoznam vyrobcov.

e N3ahlad

V okne ndhladu sa zobrazujl vyobrazenia aktudlne vybraného vozidla. Funguje s databankou DSD.

e Oznacenie dopytu

V tomto poli méZete cielene hladat isté vozidlo. Vyhladdvany pojem sa musi vzdy za&inat rokom vyroby
alebo nazvom vyrobcu, pri¢om vyrobcu musite zadat vzdy. Rok vyroby sa vkladd v tvare RR (napr. 99)
alebo RRRR (napr. 1999). Vkladané Gdaje musia byt oddelené medzernikom, klavesom TAB spustite
vyhladavanie. Nerozli$uji sa malé a velké pismena.

Vyhladanie oznacenia: [(rok vyroby JJ alebo JJJJ)] (vyrobca) [(vyhladdvany vyraz)]
Napr. 96 Bmw 520; 1991 MERCEDES 190;
Peugeot 40 (vysledkom budid vietky vozidla s X40 kW a série 40X).

e KBA kliéové Cislo (XXXXXX-0000-000XXX)
Zodpoveda datovému polu HERTYP (vyrobca: prvé styri Cislice, typ: Cislice 5 az 7). Ak je zname klasifikaéné
&islo KBA, d3 sa vyhladadvanie uskutoénit pomocou tohto pola. Tieto vstupné polia sa aktivuji az vtedy,
ked bolo v poli Databanka zvolené KBA xxxx.

e Vyrobca
Zo zoznamu je mozné vybrat ndzov vyrobcu vsetkych dostupnych vozidiel. Jednym kliknutim na zodpove-
dajlceho vyrobcu sa v okne “Oznalenie” zobrazia vSetky dostupné typy vozidiel.

e Oznacenie — zoznam vozidiel
Zo zoznamu sada vybrat nazov vsetkych dostupnych vozidiel vybraného vyrobcu.

Jednym kliknutim na zodpovedajici typ sa v okne “Hodnoty” zobrazia vsetky dostupné tdaje vozidla.

e Rok vyroby

Po vybere roku vyroby sa zobrazia iba tie vozidla, ktoré sa vo vybranom roku vyrabali. Vozidld sa zobrazia
vtedy, ak zvoleny rok vyroby lezi v intervale vyrabané od — do.

IWARNINGS AND DISCLAIMER - Specs VEHICLE DATABASE The "Specs” vehicle database has been developed by Transport
Canada, and is supplied with their authority free of charge for the convenience of PC-Crash users.



44

KAPITOLA 4. POPIS MENU

e Vodic

Meno vodica vozidla. Toto meno sa zobrazi spolu s typom vozidla vo vSetkych oknach a taktiez sa vytlaci
pri tla¢i na tlaciarni.

e Nahrat

Kliknutim na toto tladidlo sa nahraji vybrané vozidla.

Inou moznostou je dvojklik na prislusné oznadenie vozidla.

Alternativne mate prostrednictvom funkcie “importovat...” (kliknite na $ipku tladidla) moZnost nahrat
pouzivatelom definované vozidld (Custom Vehicles a Multibody).

Vozidlo DXF

Program PC-CRASH umoziuje prezentaciu vozidiel pomocou obrazkov DXF, bitovych map, resp. 3D modelov.

Tato

polozka menu umoziuje priradenie obrazku DXF alebo bitovej mapy vozidlu. Pritom sa mézu obrazky

prevziat z kniznice obrysov vozidiel, alebo sa takisto mozu pouZzit vlastné obrazky vozidiel, resp. bitové mapy.
Po vybere tejto polozky menu sa otvori okno “Obrazky vozidiel”.

. Obrazok vozidla @Iﬂ—hj

Vozidlo:

1 Audi-A2 1 »|  [|Boéné pohlady DXF rotovat

[¥] Automaticka vymena po kolizi
[] 30 vozidlo pousit’ pre generovanie v Mesh modeli

Zobrazenie: od &asu: Déta (siibory)
Novy #1 999,000 < ;
0! d Kopirovat’
Vymazat’
OK

|| Obrazok opracovat

Obréazky vozidiel musia byt k dispozicii vo formdte DXF, rozmery musia byt zadané v metroch a predok vozidla
musi smerovat v smere kladnej osi x.

V programe PC-CRASH moézete kazdému vozidlu priradit viaceré obrysy. Tieto maji potom svoju platnost len pre
urcité Casové Gseky. Po naditani prvého obrysu sa najprv objavi otdzka: “Prevziat farby vozidla?” .

Tato otazka ma zmysel iba pre 3-rozmerné obrazky vozidiel.

Vozidlo

Vyberové pole pre vozidlo, ktorému sa ma nakres priradit.

Boéné pohlady DXF rotovat

Aktivovanie znamend, Ze bo¢né pohlady vozidiel, ktoré boli vozidlu priradené pomocou <Déta (sibory)>
<Boény pohlad> <DXF nahrat...>, budii naditané otocené o 180 okolo osi z.

Automaticka zmena po kolizii

Aktivovanie znamend, ze nakresy vozidiel bud( po zrdzke automaticky zamenené, pri deaktivovani budi
nakresy vozidiel priradované zodpovedajlico platnosti (Platné od:).

3D vozidlo pouzit pre generovanie v Mesh modeli

3D nakresy vozidiel budd pouzité na vygenerovanie siete a m6zu sa pouzit pre sietovy kontaktny model
(aktivécia pod polozkou <Zrazka> <Mesh model kontaktu pouzit>). Ak sa tato volba neaktivuje, pouzijii
sa pre sietovy model standardné obrysy vozidla, resp. plochy zadefinované pod polozkou tvar karosérie. V
takomto pripade sa vygeneruje siet vozidla s dlzkou hrany cca. 0,02 m.

Oznacenie

Obsahuje nazvy nahranych nakresov vozidiel.

Platné od

Tu mdzete vloZit Cas, od ktorého je ndkres v simulacii platny.
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e Upravit nakres

Po vybere tejto moznosti sa umozni Gprava uz nahraného nikresu vozidla DXF (napr. zmena mierky alebo
vymazanie jeho Casti).

e Sibor

Po stlaceni tohto tlacidla sa otvori okno, ktoré umozni nahranie nakresu, bitovej mapy alebo 3D modelu na
prislusné vozidlo.

— Podorys

x Nahrat DXF.. .:
Otvori okno umoziiujice vyber ndkresu DXF. V oboch vyberovych poliach vlavo dole mézete
vybrat vozidlo, ktorému sa ma nakres priradit, ako aj Cislo, pod ktorym sa nakres nahra. Ak na
jedno vozidlo nahrate viacero nakresov a nezmenite Cislo, 1. nakres sa prepise.
Ak je podas nahrdvania aktivny prepina¢ “Upravit”, vozidlo sa automaticky upravi podla rozmerov
vozidla prednastavenych v okne “geometria”.
Alternativne: Nakresy DXF sa na vozidlo daji nahrat aj funkciou “tahaj a pust” z panela nastrojov
Explorer.
& Program PC-Crash umozfiuje priradenie viacerych pddorysov jednému vozidlu. Pédorysy potom
platia pocas istych ¢asovych intervalov. Ak sa ma teraz vytvorit zdeformované vozidlo pre Gcely
fazy po zrazke, mézete aplikovat dva postupy: Bud polozkou menu “Sdbor)” dodatoéne nahréte
druhy pédorys zdeformovaného vozidla (vyberte vloZenie &isla DXF v okne $ablén vozidiel DXF).
Tomuto vozidlu sa automaticky priradi doba platnosti od konca kolizie. Ak sa ma zmena DXF
vykonat v inom momente, musite deaktivovat polozku menu na automatickii zmenu po kolizii a
do pola “Platné od” vloZte Zelany €as. Princip druhého variantu spodiva v nakopirovani prvého
podorysu prikazom “Kopirovat” a v naslednej zmene ndkresu prikazom “Upravit nakres”. V tomto
pripade mézete zmenit nielen nazov, ale aj zaciatok platnosti.

* Ulozit DXF. . .:
Otvori okno s adresdrom, do ktorého sa da uloZit ndkres DXF. Vlavo dole sa znovu nachddzaji
moznosti na vyber vozidla, ako aj Cisla vykresu.

* Nahrat BMP. . .:
Otvori okno umozriujice nahranie fotografie pddorysu vozidla.

* Vymazat BMP. . .:
VymazZe bitovili mapu pre vybrané vozidlo.

— Boény pohlad
Priradené DXF, resp. BMP sii viditelné iba v okne boéného pohladu. Na aktivovanie okna boéného
pohladu sa najprv musi umiestnit kamera (poloZka menu <Volby> <Umiestnit kameru> alebo tlaidlo

listy symbolov “Definovat polohu kamery” ). Poloha kamery by sa mala zvolit éo moZno najpravouhlejsie
k skimanému vozidlu, nakolko v opaénom pripade méze vznikn(t skreslenie.

* Nahrat DXF.. .:
V tomto okne je mozné vybrat Nazov siboru DXF, ktory sa ma nacitat. Okrem toho je mozné v
tomto okne najprv vybrat, ktorému vozidlu sa mé naditany boény pohlad priradit.
Ak je pocas procesu nacitavania aktivovany prepina¢ Vysk(sat, prisposobi sa vozidlo automaticky
rozmerom vozidla zadanym v okne Rozmery. Ak je pocas naditavania aktivovany prepina¢ Bocné
pohlady DXF rotovat, urobi sa zrkadlovy obraz boéného pohladu vozidla, teda sa zameni predok
a zadok. Toto je pri niektorych nakresoch DXF nutné.
Alternativne: Nakresy DXF sa na vozidlo daji nahrat aj funkciou “tahaj a pust” z panela nastrojov
Explorer.

* Vymazat DXF...:
DXF pre boény pohlad vybraného vozidla sa vymaze.

+ Nahrat bitov(i mapu...:
Umoziuje priradenie fotografie bo¢ného pohladu.

* Vymazat BMP. . .:
VymazZe bitovilt mapu pre vybrané vozidlo.

— 3D zobrazenie
* Nahrat 3D vozidlo:
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Umoznuje nacitavat 3D modely pre 3D zobrazenie. Vyber 3D vozidiel je obsiahnuty v dodavke
a nachddzaja sa v podadresari 3D-Dxf v adresari PC-CRASH (../Programme/Gemeinsame Da-
teien/PCCrash/3DDxf) v podadresiroch: DirectX, FCE, IDF a X61. Tieto 3D objekty s v3ak
relevantné len pre 3D zobrazenie. Ndhladové okno zobrazuje pri mnohych siiboroch uZ vypodi-
tany 3D pohlad modelu vozidla. Pri pouZiti siborov .dff méZete polozkou menu “Sitbor” — “3D
zobrazenie" — “Vlastnosti” zapinat, resp. vypinat jednotlivé sicasti.

Alternativne: 3D vozidla sa dajd nahrat aj funkciou “tahaj a pust” z panela nastrojov Explorer.
Okrem toho mate k dispozicii alternativu pouzit animované 3D objekty, napr. idici chodec
(3DDxf/DirectX/Human/People Animated).

i@ 3D zobrazenie =Pl X

Zobrazenie Pozadie Animada Tlad

HA e B Byl T » - | 2| i strains @ v

=0000s s
=00 flmt, )

* Ulozit 3D vozidlo:
Program PC-Crash dokaze nacitané 3D vozidla ukladat ako sibory DXF alebo VRML a takto ich

exportovat na pouzitie v inych programoch.

* Vymazat 3D vozidlo:
Priradenie 3D siboru pre vybrané vozidlo sa zrusi.

— Deformovat vozidlo
Umoznuje pomocou algoritmu vypocitat pre nakresy vozidiel deformacie zodpovedajiice konfiguracii
zrazky. Vytvori sa novy nakres a priradi sa s platnostou od okamihu zrazky.

— Vytvorit obrys vozidla
Na identifikdciu zrazky sa vytvori obrys vozidla. Je zaloZeny na aktudlnom vybere ndkresu v rezime
dprav (zaskrtdvacie policko “Upravit nakres” je aktivne). Existujici obrys vozidla sa automaticky
prepise.
e Novy

Ak nie je pre vozidlo dostupny ziaden nakres, mozete prikazom “Neu” (novy) vytvorit pravouholnik s korekt-
nou velkostou vozidla a rovnakym postupom dodatoéne vygenerovat deformovany pddorys pravouholnika.

e Kopirovat

Pomocou tohto prikazu sa prave vybraty obrys vozidla skopiruje a po druhykrat sa vlozi do zoznamu.

e Vymazat

Tymto prikazom sa aktualne vybraty obrys vozidla vymaze zo zoznamu.

Spravovanie vozidiel

Polozka menu na organizaciu vozidiel. Vozidld mozno zamienat, mazat a kopirovat.

o ¥ Zimena vozidiel: Pomocou vyberovych poli Vozidlo 1 a Vozidlo 2 sa vyber( vozidla, ktoré sa maji
navzdjom zamenit. Stlaenim tladidla pre Zamenit vozidla sa obe vozidld zamenia a tym sa zmeni poradie
vozidiel.
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| Cpracovanie vorzidiel l T |
Vozidlo 1: Vozidio 2:
[1 Buw-118d 2.0 - | (= [1 BMw-11ed 2.0 ~|
'

Bps . , . yv. p , . . v . ¢ , .
) Kopirovat vozidlo: Pomocou tlacidla Kopirovat vozidlo je mozné vozidlo vybraté vo vyberovom poli
Vozidlo 1 skopirovat a kdpia sa zaradi ako posledné vozidlo.

) Vymazat vozidlo: Pomocou tladidla Vymazat vozidlo je mozné vozidlo vybraté vo vyberovom poli Vozidlo
1 vymazat a vozidld sa znovu usporiadajd.

Tato polozka menu umoznuje vymazanie vsetkych vozidiel jednotlivo.

Udaje vozidiel

Okno, ktoré sa otvori, obsahuje vsetky Specifické tidaje vozidiel, ktoré mdzete menit a upravovat. Ak sa prislusné
vozidlo nenachddza v pociato¢nej polohe, zobrazia sa iba hodnoty, ale nemézete ich menit, ani upravovat.

-
Udaje vozidiel D
Prugenie BMW-325d 3.0 - Poh.hmotnost  1525.0 ka
ZataZenie Vodié: Vzdial, tagisko-PN
Brzdné sily na zad. napra' Focet napr. 2 1.380 m
Zéves Dizka 4520 m | Vyska tafiska 0,000 m
Tvar karosérie Sirka 1815 m Mam. zatrv.:
Parametre rézu Wiska 1.420 m MNaklz 24142 kgm~2
Kontrola stability
Previs pr. 0.904 m
Prevod riadenia.: 20 [ aBs 0.1 sec
Rozchod 1: 1.500 m
Rézvor 1-2 2760 m
Rozchod 2: 1.500 m

e Rozmery a hmotnosti

Okno na definiciu geometrickych rozmerov vozidiel, ako aj hmotnosti a momentov zotrvaénosti.

Vyber vozidla

Zoznam na vyber vozidla, oznacenie aktudlneho vozidla sa zobrazuje v okne pod nim, da sa menit aj
individualne.

— Vodi¢
Meno vodic¢a vozidla. Toto meno sa zobrazi spolu s typom vozidla vo vSetkych oknach a taktiez sa
vytladi pri tladi na tladiarni.

— Pocet naprav

Pomocou tejto volby je mozné definovat poéet ndprav vozidla. Platné s hodnoty do 5 ndprav. V
pripade vozidla s menej ako 5 ndpravami sa vypn( razvory ostatnych ndprav, ako aj ich rozchody.

— Dizka
Celkova dizka vozidla v metroch.
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Sirka

Sirka vozidla v metroch.

Vyska

Vyska vozidla v metroch.

Previs vpredu

Dizka previsu, merana od stredu kolies aZ po ndraznik.

Rozchod

Tymto moézZete individudlne pre kazdd napravu stanovit jej Sirku. Rozmer v metroch sa vztahuje na
vzdialenost od jedného stredu kolesa k druhému.

Razvor

Pomocou tychto parametrov je mozné definovat vzdialenosti medzi ndpravami 1 a 2, a ak st pritomné,
aj medzi dal$imi ndpravami. Vstupné (idaje si zakazdym v metroch.

Typ

Specifikacia typu vozidla. V zavislosti od toho ¢o zadate, mbZe program zmenit zobrazenie obrysu, ako
aj vypocet momentu zotrvacnosti.

Mozné volby si:
* Osobné vozidlo,
* Nakladné vozidlo,
* Mur,
Strom,
Motocykel,
Prives neriadeny,
Prives riadeny,
* Naves,
* Posadka,
* Elektricka,
x Zataz.
Pohotovostna hmotnost
Hmotnost prislusného vozidla. Zadava sa v kilogramoch.

Vzdialenost prednd naprava - tazisko

Poloha taZiska vzhladom na prednii ndpravu. Zaddva sa v metroch.

Vyska taziska

Vyska taziska uddva normélovi vzdialenost taZiska od vozovky. Zadava sa v metroch.

Ak je zadefinovana nulova vyska taziska, uskutoCnuje sa simuldcia jazdy a zrazky v rovine. Parametre
pre definiciu pruZenia pritom nebudii zohladnené. Z numerickych dévodov v8ak musia byt napriek tomu
zadané. Okrem toho sa nezobrazujii momenty zotrvaénosti okolo prieénej a pozdlznej osi.

4 Vysku taziska by ste mali urcit pre vSetky vozidla pouzité pri simulacii, alebo pouzite pre vsetky
vozidla hodnotu 0.

Momenty zotrvacénosti

Tieto tri parametre definuji momenty zotrvacénosti vozidla vzhladom na jeho tri hlavné osi.
Zaticanie: Moment zotrvacnosti pre rotaciu okolo osi z (Smyk).

Klopenie: Moment zotrvacnosti pre rotaciu okolo pozdiinej osi.

Naklon: Moment zotrvacnosti pre rotaciu okolo priecnej osi.

Program navrhne momenty zotrva&nosti vypocitané podla nasledovnych vzorcov. Tieto hodnoty méze
pouzivatel kedykolvek prepisat. Pre osobné vozidld sa moment zotrvaénosti vypodita podla nasledov-
ného vzorca:

I1,=01269-m -ri2-L

I: Moment zotrvaénosti okolo osi z (zatacanie, Smyk); m: Hmotnost vozidla; r12: Razvor naprav; L:
DlZzka vozidla
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Pri ndkladnych vozidlach a privesoch sa moment zotrvaénosti vypoéita podla nasledovného vzorca:

L2 +B2
IL=m ——
12
I: Moment zotrva&nosti okolo osi z (3myk); m: Hmotnost vozidla; L: Dizka vozidla; B: Sirka vozidla

Vietky veli¢iny v tomto okne reprezentujii nezataZené vozidlo. Pomocou okna ZATAZENIE je mo-
zné zadat dodatolny stav zatazenia, pri¢om program automaticky urobi modifikdciu zodpovedajicich
parametrov:

I = Mza
za — dprzdny *
Mprzdny

V osobitnych pripadoch je vSak mozné zadefinovat hodnoty pre zatazené vozidlo, pricom je potom
potrebné skontrolovat, Ci st v okne ZATAZENIE nastavené vsetky hodnoty na nulu.

- ABS
Toto tlacdidlo aktivuje brzdny model ABS.

e Pruzenie
V tomto okne je moZné zadat rozli¢né mechanické vlastnosti pruzenia vozidla.

Pri vkladani nového vozidla, resp. pri zmene geometrie vozidla musite vzdy definovat spravne hodnoty pre

v .
pruzenie.
r- ~
Udaje vozidiel u_M |
Rozmery a hmotnosti 2 BMW-32503.0- ¥  E=pruinost'v Njim
Prugenie D = koef.pruz.v Nsjm
ZataZenie Fruzenie
; A ) terdd @ stredna () makka
Brzdné sily na zad. napra’
Zaves max. dréha pruZenia: 0,100 m [~ stabilisator verwenden
Twar karosérie E D E D Wanksteifigkeit:
Parametre razu 24933.7 2805.0 24933.7 2805.0 12466.9 Njm
N 24933.8 2B805.0 24933.8 2B805.0 12466.9 N/m
Kontrola stability
v e
— Pruzenie

Standardné hodnoty sa dajii navolit aktivovanim prepinacov
* tvrdé: tvrdo odpruzeny podvozok (statické zapruzenie 5 cm),
* stredné: stredne tvrdy podvozok (statické zapruzenie 10 cm),
* mikké: makky podvozok (statické zapruzenie 15 cm).

max. draha pruzenia
Hodnota max. chodu pruZin v metroch. Prednastavena hodnota 0.1 m.

E Tuhost pruziny

Popisuje tuhost pruzin vozidla zvlast pre kazdé koleso. (N/m)
D Tlmenie

Koeficient atlmu (a¢inok timicov pruzenia) pre kazdé koleso.
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& Py rovinnej simuldcii (vyska taZiska: 0) nie je prednastavenie pruzenia a tlmenia natolko ddleZité. Tieto
parametre sa vSak musia uvadzat z numerickych dévodov.

Vypoctovy model automaticky kontroluje spravne prednastavenie pruZenia a tlmenia. Pri prednastaveni
nevhodnych hodndt vygeneruje PC-Crash automaticky vystrahu a v stavovom riadku zobrazi nasledujice
hlasenie:

?

PC-Crash

| Mespravna tuhost1 AUDI-AZ

V takomto pripade by ste mali hodnoty skontrolovat a opravit.

Zatazenie

Okno na definovanie rézneho zatazZenia vozidla.

Udaje vozidiel

Rozmery a hmotnosti

Prugenie

ZataZenie

Brzdné sily na zad. ndpra:
Zaves

Tvar karosérie
Parametre rézu

Kontrola stability

1 Audi-A2 1 -

Zatafenie vpredu: 0.0 kg
Zatafenie vzadu: 0.0 ka
Z.strechy: 0.0 ka
Kufor: 0.0 kg

Wzhl'adom k Epedifickej polohe ndkladu toto rozdelenie je
mozné pouit' iba pri osobnych vozidlach

Pri uzitkovych vozidlach a privesoch je potrebné naklad
zahrndt do celkovej hmotnosti, Poloha tafiska je zadana
spolofne pre ndklad a vozidlo.

Apply

Program v dosledku zmeny zatazenia automaticky zisti novi polohu taZiska, zmeny hmotnosti, ako aj
vSetkych momentov zotrvaénosti. Tieto nové veli¢iny sa zohladnia vo vSetkych dalsich vypoé&toch.

Vypoctové predpisy

Celkova hmotnost sa rovna sume nasledovnych hodnét:

Hmotnost prazdneho vozidla + pasazieri vpredu + pasazieri vzadu + zatazenie batoZinového priestoru

+ naklad na streche.

Pre uréenie polohy taziska plati:

Zatazenie strechy sa predpoklada 0,3 m nad celkovou vyskou vozidla.

Ak je zadana vyska taziska 0, leZi v rovine aj zatazenie strechy.

Pasazieri vpredu sedia v strede vozidla vo vyske taziska vo vzdialenosti 15

PasaZieri vzadu sedia v strede vozidla vo vyske taZiska vo vzdialenosti 20 % za stredom vozidla.

Posobisko sily pre naklad v batoZinovom priestore vozidla lezi v strede vozidla vo vyske taziska vo
vzdialenosti 10 % za zadnou napravou.

Vsetky percentudlne (daje sa vztahuji na vzdialenost prvej napravy od poslednej.

zataZenie sa korigujd aj momenty zotrvacnosti.
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-
Udaje vozidiel &I_Jiz-
Rozmery a hmotnosti 1 Audi-A2 1 -
Pruzenie gh
ZataZenie
Brzdné sily na zad. ndpra’ ‘ 0.4
Zaves
Tvar karosérie 0.3
Parametre razu
Kontrola stability 0.2
0.1
o] 0.5 1
z
phi:  0.376

71: 0.500

Al (4] | {[ o]

Zrudit’ Apply

e Brzdné sily na zadnej naprave

Okno na definovanie rozdelenia brzdnej sily vozidla. V pripade, ze sa v okne Rozmery zadala vyska taziska,
musi sa zaroven zadat spravne rozdelenie brzdnej sily, aby sa zabranilo nestabilnym jazdnym vlastnostiam
vozidla.

Funkcia zobrazena v okne pritom popisuje pomer medzi brzdnou silou psobiacou na zadné kolesa a brzdnou
silou pdsobiacou na predné kolesa.

Cierne zakreslena spojitd funkcia tu znazornuje idedlne rozdelenie brzdnej sily medzi zadné a predné koleso.
Reélne sa vzdy vypoditava so zlomom. Bezprostredne po zadani parametrov vozidla program navrhne typick(
charakteristiku, ktori méZe pouzivatel zmenit pomocou mysi.

Phi, z1, m

Tri parametre, pricom phi popisuje 1. smernicu, z1 polohu bodu zlomu a m 2. smernicu. Parametre mozu
byt zadané bud ako hodnoty, alebo pri zmene rozdelenia mySou priamo v diagrame sa vzdy v prisludnom
okne zobrazuji konkrétne hodnoty.

Nakolko je dnes va&sina vozidiel vybavena automatickym prispdsobovanim rozdelenia brzdne;j sily v zavislosti
od zataZenia, bola tdto okolnost zohladnend nasledovne:

V pripade, Ze sa zmeni zatazenie vozidla, pri zatvarani okna <Zatazenie>, sa rozdelenie brzdnej sily auto-
maticky prispdsobi zmenenému stavu zatazenia vozidla.

e Zaves

Okno na definovanie pripojenia privesu. V programe PC-CRASH mozu byt stcasne simulované viaceré
stpravy s privesmi. Simulovat je mozné riadené aj neriadené privesy, ako aj tahade navesov.

Jazdné vlastnosti zahinajl vypocet taznych kriviek, potrebnej Sirky, ako aj jazdnych a Smykovych vlastnosti
pri vysSich rychlostiach. Pomocou programu PC-CRASH je mozné zodpovedat aj otazky jazdnej stability.

— T'ahac
Zoznam moznych taznych vozidiel. V pripade, Ze uz vozidlo bolo pripojené k nejakému privesu, zobrazi
sa v okne “Prives” prisludny prives. V pripade, Ze k vozidlu zatial nie je pripojeny Ziaden prives, obsahuje
okno Prives vyraz “Ziaden”. Pri potrebe pripojenia 2. privesu vyberte v okne “Tahac” prvy prives.

— Prives

Slazi na vyber privesov, ktoré sa maji pripojit k aktivnemu tahacu. “Ziaden” znamend oddelenie
privesu od tazného vozidla.
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Udaje vozidiel

o |

Rozmery a hmotnosti
PruZenie
ZataZenie

Brzdné sily na zad. ndpra

Zaves ‘

Tvar karosérie
Parametre razu

Kontrola stability

Tahad Prives

[1 Audiaz 1 - [2 AnHAENGER 2-Achs ~

Typ priv.
() Neriadeny

(@ Riadeny

() Nves

(@) Naklad

max. sila v oji privesu;

Dizka oja:

Previs zavesu:

VyEka zavesu:

Posunutie bodu spajenia v smere y tahada:

Posunutie bodu spojenia v smere y privesu:

Tuhost' zévesu

Phi min:
s0: 0 Nm 5t

1e+30
0.000
0.000
0.000
0.000

0.000

0.00
0.00
o

MNm/®

QK

l[ Zrusit’ ” Apply ]

Typ privesu

Typ spojenia privesu a tazného vozidla.

Mozné volby:

* Neriadeny,
* Riadeny,
* Naves,

* Zatazenie.

max. sila v oji privesu

Tato hodnota popisuje maximalne zatazenie tazného zariadenia, pri ktorom sa eSte prives od tazného
vozidla neoddeli. Ak sa tato hodnota prekroci, prives sa odpoji. Tymto je mozné simulovat zlomenie

alebo uvolnenie tazného zariadenia spdsobené narazom.

s

Dlzka oja

Dizka oja privesu. Pri vSetkych privesoch popisuje tento rozmer vzdialenost medzi spojovacim bodom
privesu a najprednejSou ndpravou. (Zadava sa v m).

Previs zavesu

Presah tazného zariadenia za posledny bod naraznika tazného vozidla. Pri ndvesoch je tato hodnota

z3porna (Zadava sa v m).

Vyska zavesu

Vyska spojovacieho bodu nad vozovkou. Tato hodnotu je mozné zadat len vtedy, ked bola pre tazné
vozidlo aj prives zadana hodnota pre vysku taZiska. (priestorovd simuldcia); (zadava sa v m).

Posunutie bodu spojenia v smere y tahaca

Ak nie je tazné zariadenie na taznom vozidle v strede vozidla, je tuto mozné zadefinovat excentricky
spojovaci bod. Hodnota ofsetu tu predstavuje odchylku od pozdlznej osi vozidla.

Posunutie bodu spojenia v smere y privesu

Ak nie je vle¢né zariadenie na privese v strede privesu, je tuto mozné zadefinovat excentricky spojovaci
bod. Hodnota ofsetu tu predstavuje odchylku od pozdlznej osi privesu.
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Deichsellange

Iy
Y

Offset Zugfahrzeug

[
[

aBury Y 18540

|
)

Uberst. Kupplung

— Tuhost zavesu
Vyber osi, pre ktord sa definuje tuhost kibu.
— S0 Podiatoéna tuhost
Pociato¢nd tuhost ako moment. Pri hodnotach SO ; 0 nie je kib v pociatocnej pozicii bezsilovy.
— Phi 0
Zadanie pociatoénej vychylky, t.j. telesd st v pociatoénej polohe orientované navzajom pod definova-
nym uhlom.
— Phi min
Uhol, v rémci ktorého je kib lahkobezny (volny chod), véla v stupfioch predtym, nez déjde k zmene
tuhosti.
— Tuhost
Ako odporovy moment na uhol natocenia.

Moment INmi

3

nLa

'.(—)i(—):

v S I;in Winkel Phi I°]
a b
Phi 0 ° 0 X0
Phi min ° 0 x1-x0
S (y/x) [Nm/°] | y/x y/x

Pripojenie privesu k taznému vozidlu:

Pripojenie tazného vozidla k privesu sa uskutoéfiuje najprv vyberom zodpovedajiceho tazného vozidla. Dalej
je mozné v okne Prives vybrat vzdy jeden prives. Len Co sa tento prives objavi v prisluSnom okne, sl obe
vozidla spojené.

&V sikasnosti je s programom PC-CRASH pri sapravéch s privesmi mozn4 iba kineticka simulacia jazdy
ako dopredna integracia. Je teda mozné vykondvat iba dopredné simu-lacie.

Pociatocné podmienky pre prives vypocita program automaticky.

V priebehu vypoltu moézu v désledku numerickych nepresnosti niekedy vznikat drobné odchylky medzi
spojovacim bodom vozidla a privesu. Tieto rozdiely vSak neovplyviiuji jazdné vlastnosti. V pripade, ze by
vSak odchylka mala presiahnut cca. 10 cm, mali by sa eSte raz skontrolovat vSetky vstupné tdaje a simulaciu

zopakovat.

Tvar karosérie

Okno na definovanie tvaru karosérie. Je mozné vybrat prednastavenia pre

— Stupriovitd zadn( Cast,
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Rozmery a hmotnosti [1 Audi-A2 1 '] [Smpﬁowié ']
PruZenie

a: 0.050 m 1: 0.350 m
ZataZenie

b: 0,058 m 2: 0.500 m
Brzdné sily na zad. ndpra [

o 1022 m 3 0,800 m
Zaves — —

d: 0,584 m 4 0.900 m
Tvar karosérie S

e; 0,030 m 5 0,350 m
Parametre razu _— _—

fi  0.584 m 6; 0,500 m
Kontrola stability —

g 0G4z M 7 ooso0 m

8: 0.267 m

) Canse ] ooy ]

— Splyvajicu zadn( Cast,
— o Van,

alebo zadat hodnoty zodpovedajico nacrtku.

Presny tvar karosérie je dolezZity pri simuldcii nehdd s chodcami a jednostopovymi vozidlami (viactelesovy
systém), nakolko karoséria ma podstatny vplyv na priebeh pohybu.

Zadané (daje sa pouZiju aj na stanovenie kontaktnych elipsoidov pre zraZzkovy model zaloZeny na tuhosti.
e Parametre razu

Rovina razu fixovand

Rozmery a hmotnosti
Prugenie

ZataZerie

oo

Crientada roviny razu:

Brzdné sily na zad. ndpra

(relativne k pozdizne] osi)
Zaves Skdon roviny razu fixovany \ZI Grad
Tvar karosérie
k-faktor fixovany
Parametre razu ‘ B Y
Kontrola stability Trenie v kontakte fixované
Visky taisk fixovang m
Tuhot'karosérie
() tvrda @ strednd () makka
Trenie:  0.50
k-faktor: 0,100
Tuhost: 0,050 m 161865.0 Mjm

) Caae ) ooy

V tejto karte mozete definovat zrazkové parametre urcitého vozidla. To znamena, Ze pre kazdi identifikovand
koliziu sa automaticky pouZziji nastavené parametre, namiesto toho, aby sa tieto zistovali automaticky.
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Rovina razu fixovana

Dotykovi rovinu je mozné fixovat v uréitom uhle relativne vod&i pozdlZnej osi vozidla. Ak je tato volba
deaktivovand, urci sa tento uhol na zdklade koliznych telies a ich narazovych rychlosti.

Sklon k rovine razu fixovany

k-faktor fixovany

k-faktor je mozné pre kolizie tohto vozidla stanovit na uréitl hodnotu. Ak je tato volba deaktivovana,
pouzije sa Standardnd hodnota.

Trenie v kontakte fixované

Je moZné fixovat trenie pri zrdzke tohto vozidla. Ak je tato volba deaktivovand, pouZije sa Standardna
hodnota.

Vyska razu fixovana

Podvozok

Pri prevrateni sa kontakty vozidla s podkladom vypocitajd, ak je v ramci dynamiky jazdy aktivne rozpoz-
navanie prevratenia. Model zrazky zaloZeny na tuhosti sa pouzije, ak je aktivnha moznost <Raz><pouzit
model zrdzky zaloZeny na tuhosti>. Kolizia sa prepocita pomocou hodnét vlozenych v tejto kategdrii.
Na to moézete definovat nasledujiice parametre.

* Trenie — Tu moZete vlozit trenie pre vozidlo. Na tomto mieste sa nenastavuje trenie medzi pneuma-
tikami a podkladom. PouZite bud zdkladné nastavenia, sekvencie alebo polygdny trenia.

x k-Faktor — Restitu¢ny koeficient pre kolizie vozidiel. Pri pouziti modelov zrazky zaloZenych na
tuhosti sa pre vsetky vozidla pouzije len jeden restituny koeficient. Pri vloZeni odlisnych hodnét
sa vo vypocte pouzije iba najnizSia hodnota.

* Tuhost — Tuhost je vyjadrena ako deformacna draha. Tuhost je definovana deformaciou karosérie.
Na zaklade statickej vyznamnosti uvddza pouZivatel deformdciu a tuhost, ktord sa vypoéita. Pre
elipsoidy pneumatik sa pouzije polovicna hodnota z tuhosti definovanej pre karosériu vozidla. Pre
osobné vozidld sa zadand tuhost pouzije len pre spodn( Cast karosérie vozidla. Pre strechu sa
pouzije Stvrtina zadanej tuhosti. Pre vSetky ostatné typy vozidiel sa zadand tuhost pouzije pre
vSetky elipsoidy. Pre iné vozidla sa uvedena tuhost pouzije pre vietky elipsoidy. Pri prednastaveni
hodnoty tuhosti (linedrny vztah medzi zataZzenim a deforméciou) sa prislusnd deformacia vypodita
automaticky.

Zmeny rychlosti a zrychlenia, ktoré vznikn( na zdklade zrazky zalozenej na tuhosti, s graficky pre-
zentované po otvoreni polozky menu <volby> <Diagramme> <grafy> <vozidld> alebo <volby>
<grafy> <grafy> <signaly zo snimacov>. Popis grafov najdete od strany 426.

e Kontrola stability

Mnohé moderné modely dut disponuji elektronickou kontrolou stability, ktord ma zabranit Smyku vozidla,
tym Ze cielene pribrzduje jednotlivé koles3.

Program PC-Crash disponuje jednoduchym modelom pre takyto zdsah do jazdnej dynamiky nezdvislom na
vyrobcovi. Pre tento model st v registri Kontrola stability k dispozicii parametre na konfiguraciu.

Pouzit ESP

Této volba udéva, & vozidlo disponuje elektronickym systémom kontroly stability.

dizka cyklu

Tato hodnota uddva, ako Casto simulovany program stability kontroluje jazdni dynamiku vozidla a
zodpovedajlico reaguje.

Cas oneskorenia

Prahova hodnota je hranica, od ktorej simulovany program stability vykona zasah. Ak prekro¢i rozdiel
medzi uhlovou rychlostou, vypoditanou z uhla natodenia prednych kolies a rychlosti vozidla a skuto¢nou
uhlovou rychlostou prahovi hodnotu, déjde k brzdnému zakroku.

Faktor zékroku

Faktor zadkroku popisuje intenzitu brzdného zakroku. Intenzita brzdenia sa zvysuje rozdielom prahovej
uhlovej rychlosti a skutocnej uhlovej rychlosti. Faktor zakroku pritom predstavuje koeficient tejto
zakrokovej funkcie.

Pre model ESP programu PC-Crash platia nasledujiice vzorce:
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-
Udaje vozidiel M
PruZenie
ESP poudit'
ZataZenie .
Dizka cykdu: 0.05 g
Brzdné sily na zad. ndpra .
Cas oneskorenia: 0.1 rad/s
Zaves
Faktor vyuZitia trenia: 0.6

Tvar karosérie

Parametre razu

Kontrola stability

QK l[ Zrugit’ ” Apply ]

Cielova uhlové rychlost vozidla okolo zvislej osi

v
Wtarget = —
g T

Polomer cielovej uhlovej rychlosti vozidla okolo zvislej osi

'U2
T =maxX | Tactual
Qmaz*

Limit aktivovania

Wdift = Wtarget — Wactual
Narast v rovine brzdenia

AFb = |wdiff . k|

Legenda:

w = uhlova rychlost vozidla okolo zvislej osi
v = rychlost pozdiz drahy

r = polomer drihy

a = zrychlenie

1 = koeficient trenia

Model pneumatik

V tejto polozke menu je mozné zadat prislusné platné parametre pneumatik nezavisle pre kazdd napravu. Prog-
ram PC-CRASH pon(ka dva odlisné modely pneumatik: Standardny model (linedrny), ako aj model publikovany
Rillom pod nazvom “TMEASY”.

e Vozidlo

Identifikuje vozidlo, pre ktoré sa parametre maji zadat.

e Vyber modelu

V tomto okne je mozné najprv zvolit pre kazdé vozidlo model pneumatik. Z modelov mate k dispozicii:
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=l -
=5
e s 4T g g T —
- .
Model pneumatiky . m
VEeobecne | Linedmy
[2 BMw-s30d -
VWber modelu:
[Linea’my v]
Fozmer pneu. priemer: Sinka:
Pred. ndpr.: DD vzdial dvajmon
225,55 R 16 (654 mm) -]@ 6539 mm 225 mm [ [300 |mm
Zad. népr.:
[225/55 R 16 (654 mm) <) [@) 6539 mm 25 om @ [300 |mm
—

— Linedrny,

— TMEASY, dovoluje aj zohladnenie nelinedrnych efektov.

e Rozmery pneumatik, priemer kolesa, Sirka kolesa

Okrem toho je mozné pre kazdd ndpravu vybrat prislusny rozmer pneumatik. Potom sa zobrazi prislusny
priemer kolesa. V pripade, Ze sa alternativne zada priemer kolesa, vyberie sa zo zoznamu dostupnych vozidiel
pneumatika s najblizsim priemerom kolesa. Pomocou prepinaca je okrem toho mozné zadat, ¢i sa v danom
pripade jednd o dvojmonta? na naprave. Sirku kolesa je mozné zadat nezavisle od priemeru kolesa. Sirka

kolesa sltizi na korektné zobrazenie vozidiel, avdak pri vypocte simuldcie sa nezohladfiuje.

Ako dopliujica moznost je k dispozicii nastroj na vypocet priemeru kolesa. Po stladeni tlacidla sa
otvori okno pre rozmer kolesa. Po vloZeni prislusnych hodn6t sa umozni vypocet priemeru kolesa. Tlacidlom
“Prevziat’ prevezmete hodno-tu vypocitani v okne pre model kolesa.

e Linedrny model

Tu je mozné zadat maximalne uhly smerovej odchylky pre kazdd pneumatiku.

— Maximalny uhol smerovej odchylky: Maximalny uhol smerovej odchylky umoZiuje definovanie zavis-
losti bocnej vodiacej sily vSetkych kolies. Program simuluje sily posobiace na kolesa za predpokladu
linedrneho nérastu boénej vodiace;j sily s rastom smerovej odchylky. Smyk nebrzdeného kolesa nastane
pri dosiahnuti maximalneho uhla smerovej odchylky (typickd hodnota 10 stupfiov).

Maximalny uhol smerovej odchylky (Standardne 10) plati pre koeficient trenia = 1.0. Ak je uvedeny
iny koeficient trenia, uhol smerovej odchylky, na ktory pdsobia bo¢né vodiace sily, koliSe prislusnym
spdsobom. Rozne koeficienty trenia povrchov nemaji vplyv na boéni vodiacu silu pneumatiky a teda
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i ™
= Vypoiet priemeru }oolsa_:— ﬁ
185 /65R 16
Sirka pneumatiky: 185 mm J
I| Pomer vyéka [ Sirka: 65 %
I Priemer disku: 16.0 " (palce)
Priemer kolesa: 646.9 mm
OK ] [ Zavriet’
A 4
Model pneumatiky M
VEeobecne | Linedmy
max. uhol smerovej odch. v stup.
10
10

nizsi koeficient trenia, pri ktorom nie je pneumatika vystavend takej velkej boénej sile, povedie k
nizkemu uhlu sklzu. Napr. pri stanovenom maximalnom uhle smerovej odchylky 10 na povrchu s
koeficientom trenia 0,75 ma maximalny mozny uhol smerovej odchylky hodnotu 7,5. Je to uhol, pri
ktorom sa dosiahne maximalna boénd vodiaca sila zodpovedajica 75 % normdlne;j sily.

u=1.0:

Max lateral force = 100% of normal force

100 —

g
|

u=0.75!

Max lateral force = 75% of normal force

a o
5 3]
| |

N
15}
|

Lateral Tire Force (% of Normal Force)

Max. slip angle = 75% of specified value

o

I I I I I |
40 50 60 70 80 90

Tire Lateral Slip Angle (degrees)

Lateral force = bo¢na vodiaca sila, Slip angle = uhol smerovej odchylky

Ak sa pouzije brzdenie, klesne maximalna bo¢na vodiaca sila podla zdkona trecej kruZnice. V nasledu-
jhcom grafe je napr. prezentovana maximalna bo¢nd vodiaca sila pri Grovni brzdenia 50 % (x = 1.0) :
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100 —
Lateral Cornering Force

(Max.= /i’ - LBF?)

®
8
|

o
g
|

Longitudinal Brake Force
(60% Specified)

A
5
|

N
15}
|

Tire Force (% of Normal Force)

o

I T T T
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90

Tire Lateral Slip Angle (degrees)

e Model TM-EASY

Tento model je komplexnejsi. Poskytuje moznost zadat charakteristiku osobitne pre jednotlivé pneumatiky
(Vyber pneumatiky) alebo zadat graf pre vietky kolesd (vSetky pneumatiky rovnaké). Pritom sa zadavaj
Pozdlzne, resp. prie¢ne parametre (Sila pri sklze).

i Model pneumatiky B e |

\Eeobecne | STM-model
Vyber pneu: | vlavo vpredu ~
Pozdizny param. -

Fmax: 1.1 Smax: 0.21
Famyte: 1 Simyk: 0.5
FOp: 15 I 2 lkegm?
vEethy rovnaké pneu

] 01 02 0.3 04 0.5

— Vyber pneumatik
VysSie uvedeny vyberovy zoznam slGzi na Specifikdciu pneumatik, pre ktoré platia dané parametre.
Ak vyberiete “vSetky pneumatiky”, bud( tieto parametre platit pre vSetky pneumatiky. V druhom
vyberovom poli mate moznost na oddeleny vyber pozdlznych a prie¢nych parametrov.

- Fmaw

Fiaz uddva max. silu pri sklze Siaz

Smam

Sklz, pri ktorom sa prejavi Fj, ... Pre prieCny parameter ma os x diagramu modelu pneumatik hodnotu
tan (), pricom « je uhol boéného sklzu. Pre pozdlzny parameter m3 os x hodnotu 0,5, ktord znamena
50 % sklzu.

- mek

Oznaluje prechod do Smyku. Tato hodnota zodpovedd maximalnemu treniu, ktoré je vyndsobené
uvedenym koeficientom trenia.

& Po prepnuti z linedrneho modelu pneumatik na model TM Easy sa zmena pohybu vozidiel vztahuje
na rozdiel medzi uvedenou hodnotou Fp,,; a 1. Dévod spociva v tom, Ze pri linedrnom modeli ma
Standardny koeficient trenia hodnotu Smyku a pri modeli TM Easy statick(l hodnotu a F e, = 1.

- Smyk
Smyk, ku ktorému dochadza pri hodnote Fryk-

- Fyp

Popisuje pociato¢né stpanie krivky.
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' Hodnoty Fi,qz @ Finyk sa v modeli TM Easy ndsobia uvedenym koeficientom trenia. Jednou z moznosti
na zohladnenie tejto skutonosti je nastavenie koeficientu trenia pre nehodu na hodnotu 1.0 a definovanie
aktudlnych hodnét pre F,q0 @ Finyk. Inou moznostou je nastavenie koeficientu trenia na Smyk a nastavenie
parametra F,,; v modeli pneumatik TM Easy na hodnotu 1.0 a parametra Fj,,q, na ndsobok tejto hodnoty
(napr. 1.2 ako hodnota Peak, o 20 % vyssia ako hodnota Smyku). Tdto metéddu musite pouzit v pripade,
ak sa model TM Easy neda aplikovat na vsetky vozidla.

Pohon
_ -
Parameter pohonu &I—J&
Parameter pohonu | Priebeh momentu
l 1-VW-T5 2.5 TDI Shuttle LR - v
Motor

max. vitkon: 1304 PS5 3500 Ufmin.:

max. rychlost: 188 km/]
max. otddky: BEOD  U/min.:
Uginnost" 100

Diruh pohanu: Predny ndhan -
Prevodovka

Pocet prev stupfiov: 6

Staly prevod: 329

Prevod v prevodovke (vmax km/h]):
1 357 67 2158 126 3 162 148 4 116 207
5 08 279 6 073 329

[ 0K H Cancel I Apply I

Okno na definovanie pohonu a prevodovej charakteristiky vozidla. Toto okno je potrebné na zaddvanie vetkych
relevantnych Gdajov pre vypocet redlnych akceleracnych manévrov.

V tomto okne je teda mozné zadat priebeh kritiaceho momentu motora, prevod prevodovky a rozvodovky,
ako aj Gcinnost pohonného retazca. V sekvenciach pod bodom Akcelerdcia je potom mozné na zdklade tychto
Gdajov vypocitavat redlne akceleraéné manévre.

V zavislosti od pouzitej databazy sa (daje z vacsej Casti nacitajd uz pri nacitani vozidla.
e Parametre pohonu

— Vozidlo
Identifikuje vozidlo, pre ktoré sa parametre majl zadat.
— Max. vykon

Maximalny vykon vozidla pri zadanych otackach. Priebeh kratiaceho motora sa pritom prispdsobi tak,
aby pri zadanych otackach dosahoval prave maximalny vykon.

— Max. rychlost

Zadavanie maximalnej rychlosti, ktori moze vozidlo dosiahnut. Tato hodnota je pouzitd v spojeni s
maximalnym vykonom na vypocet odporu vzduchu.

— Max. otacky

Ohranicuje otacky pre radenie. Diagram moment/otacky sa touto hodnotou neohranidi. Takto je mozné
definovat v tomto diagrame aj dal$ie hodnoty jednoduchym kliknutim na diagram pri zodpovedajicich
otackach.

— Druh pohonu
K dispozicii st nasledovné druhy pohonu:
* predny nahon
* zadny nahon)
* pohon vietkych kolies s rozdelenim hnacej sily (50 % vpredu/50 % vzadu)



4.1. 2D ZOBRAZENIE 61

* pohon vietkych kolies s rozdelenim hnacej sily (30 % vpredu/70 % vzadu)

— Prevodovka
Zadavanie prevodovky s po¢tom prevodovych stupriov, prevodovych pomerov prevodovky a rozvodovky.
Pre kontrolu sa zobrazuji maximalne rychlosti, ktoré by sa teoreticky mohli dosiahnut na zaklade
prevodu prevodovky a rozvodovky pri maximalnych otac¢kach motora.

— Priebeh momentu
Tu sa da dodatocne navolit presny priebeh krltiaceho momentu a v pripade, Ze si to Zelate je mozné
ho aj zmenit. Po stladeni tohto tladidla sa objavi zalozka, v ktorej je priebeh kritiaceho momentu
graficky znazorneny.

Parameter pohonu T |-
Priebeh momentu

M (N, PRW] | -]
300
240
180
120
60

1500 3000 4500 6000 7500
n (U/min}

V grafe je zndzorneny aktualny priebeh kritiaceho momentu. Presunutim jednotlivych bodov je mozné tento

priebeh zmenit. Okrem toho mate moznost vybrat “Standardny priebeh momentu”. Toto sa robi vyberom v
hornom vyberovom poli.

K dispozicii mate nasledovné priebehy:

plynuly priebeh,

Sportovy priebeh,

dieselova charakteristika,

turbodieselova charakteristika.

Po vybere niektorej z charakteristik sa graf prispdsobi zodpovedajiico zvolenej charakteristike. Tato je vSak
mozné mySou v okne kedykolvek zmenit.

& Po zadani nového vykonu motora alebo menovitych otacok sa musi zakazdym aktivovat okno Priebeh,
aby sa takto priebeh kritiaceho momentu znovu prispdsobil. V pripade, ze sa tak neurobi, zobrazi sa pri
opusteni okna “Pohon” nasledujiice varovanie. “Parametre pohonu boli zmenené. M4 sa prispésobit priebeh
kratiaceho momentu?”’

Ak sa hldsenie potvrdi pomocou “Ano”, kritiaci moment sa automaticky prisposobi, pricom sa pouzije vyber
“plynuly priebeh”.

\‘Vstupné parametre tohto okna sa pouZija len vtedy, ked v okne Sekvencie/Akceleracia bola zvolena volba
“Redlna”. Potom sa objavi dalSie okno, v ktorom je mozné zadat otdcky na preradenie a dobu preradenia
pri konkrétnom akceleratnom manévri.

Odpor vzduchu

V programe PC-CRASH je mozné zohladnit vplyv odporu vzduchu v zavislosti od rychlosti vozidla a zadanych
vonkajsich parametroch vetra. Odporova sila sa pritom pocita podla nasledovného vzorca po zlozkach pre predok,

bok a zadn( &ast vozidla: p
F:§'Cw'A"UEel
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Odpor vzduchu @éj
Odpor vzduchu | Bogny vietor

[2 BMW-5304 -
Tagiskovy bod [%]
Odpor vaduchu {Cw A): vodorovne:  zvisle:
Pred Zast: 0.5 50 50
Bok: 1 50 50
Zad Zast: 05 50 ]
Pritiak: 0.5 50

Wypocet sil odporu:
F=Bho/2.Cw . A.v2({Rho=12ka/m3)
Tatiskové body pdscbenia siliz pohl vodica):
0% .. vlavo vzadu, podiatoéng poloha vozidla
100% .. vpravo vpredu wiEka vozidla

CK l [ Cancel Apply

Pritom sa koeficient odporu vzduchu ¢, - A zadadva pouZivatelom po zloZkach pre predok, bok a zadnii &ast vozidla.
Hustota vzduchu p sa predpoklada 1.2. Dalej je potrebné zadat posobisko odporovej sily, ako vertikdlne, tak aj
horizontélne.

znamend pdsobisko na strane vodi¢a vzadu na spodku vozidla. Analogicky k tomu znamend zadanie 100 %
posobisko vpravo, vpredu hore.

Okrem toho tu jestvuje moznost zohladnit pritlak pre vozidlo.

Odpor vzduchu @lﬂ—hj
Odpor vzduchu | Bodny vietor
Odpor vzduchu poéitat’
Smer vetra: 0 [
Sila vetra: ] fkm/h]
dTzap: 10 s
dTwyp: 599 s
QK ] ’ Cancel Apply

Aby sa teraz vplyv odporu vzduchu zohladnil v simuldcii musi byt zapnuty prepina¢ “Odpor vzduchu poéitat”
v dialégovom okne Bocény vietor. V tomto dialégovom okne je mozné zadat Sila vetra, Smer vetra a priblizn(
periodicitu, tzn. narazovost vetra. Smer vetra sa tu vztahuje na globalny stradnicovy systém, pri smere vetra
90° fika teda vietor v smere osi y. Aby bolo mozné simulovat meniace sa veterné pomery je mozné zadat dobu
zapinania a vypinania vetra. Vo vyssie uvedenom priklade to znamena, Ze od okamihu t = 0 p&sobi vietor po dobu
10 sekind, potom panuje bezvetrie v trvani 999 sekind. Po ubehnuti jednej periédy (vyssie 1 009 sekind) sa cely
priebeh opakuje.

¥ Pri s(i&asnom pouZiti redlnej akcelericie a odporu vzduchu sa odpor vzduchu, ktory sa vypocita zo zadanej
maximalnej rychlosti, ignoruje. PouZiji sa skutocné veterné a odporové pomery.
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Kinematika riadenia
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-

Kinematika riadenia

Vozidio:
[1 Ww-T525 -
[7] Pousit’ kinematitw riadenia
Vinltome Vonkajgie
xl: kD: k1: kel k1
[ ok || Zavier |

Polozka menu na definovanie kinematiky riadenia dodato¢ne riadenych naprav. Okno sa aktivuje len vtedy, ak bol
v projekte definovany prives (<Vozidlo> <Udaje vozidieln>) <Z3ves>). Ak m3 byt skiiman3 spoluriadena zadna
naprava na nepripojenom vozidle, musia byt definované prislusné Gdaje v okne sekvencii.
Nastavenia definované v okne budii zohladnené len vtedy, ak bolo aktivované “Pouzit kinematiku riadenia”.
Ak Uhol zalomenia x0 medzi tahacom a privesom stlpne nad x0, bude vnitorné koleso privesu riadené so
stipanim Vnutri k1 a vonkajsie koleso privesu so stipanim Vonku k1 proporcionalne uhlu zalomenia.
Pod Uhlom zalomenia x0 bude vnitorné koleso privesu riadené so stiipanim Vnutri kO a vonkajsie koleso privesu

so stipanim Vonku kO proporciondlne uhlu zalomenia.

Model vodica

Lenkwinkel
F 3
Aulten k1
Aunlien ki Innen k1
Innen ki .
x0 Knickwinkel x0
Knickwinkel x0.<
//I
2
Lenkwinkel
\ -
Innen kO vl

Inn

e ;\k 1
//

V tomto okne je mozné zadat r6zne nastavenia pre sledovanie stop.
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" Model vodica B

Koleso:  Volant:

max. uhol fiadenia: 25| 500
max. rychlost' natédania: 40 800 s
Cas predvidania: 0.5 s

Model vodiga

@ Model Fuzzy

(7 Tangencidlne riadenie PID

e max. Uhol riadenia

Maximalne mozné vytocenie volantu v stupnioch. Vybrana hodnota sa uvadza v stupnioch od pre priamy smer
vonkajsieho predného kolesa. Uhol vnitorného predného kolesa je o nieo vacsi, na zaklade Ackermannovych
javov.

e max. Rychlost natacania
Maximalna rychlost pri riadeni v stupfioch/sekundu.
e Cas predvidania

Definuje vzdialenost k najblizSiemu bodu na stope. Zaddva sa v sekundach, t.j. tdto hodnota je zavisla od
rychlosti.

o Model vodica

PC-Crash podporuje dva modely vodica:
1. Model Fuzzy

2. PID-doty&nicové riadenie (PID: Proporcionalne, Integralne, Derivaéné): uhol riadenia sa uréuje pomo-
cou PID-vztahu , kde

X = POADOVAN — SKUTON

dX
<p:P~X+I~/th+D-E
Viditelné linky
w Ciary rozhladu &Iér
Ciara rozhladu:
[o1: 12 |
Vozidlo 1: Vozidio 2:
[1 wiTs 25 - [2 BMwi-s30d -

[ - [ z)
xt 0.6586 m ¥ 2112 m

y: 0.293 m y: -0.6%6 m

. 0.000 m z 0000 m

Polohy relativne k tagisku kafdého vozidla

V tomto okne mézete definovat viditelné linky, ktoré sa po nastaveni vykreslia nielen v 2D, ale aj v 3D okne.
V rdmci animéacie sa budd pohybovat spolo¢ne s vozidlom, pri¢om si viazané na fixné body na vozidle (napr.
poloha vodi¢a v pravom rohu 2. vozidla).
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e Viditelné linky

65

Tlacidla slizia na definovanie novych alebo mazanie existujicich vrstevnic. Zobrazuje sa poradové

Cislo definovanej vrstevnice, ako aj Cislo vybraného vozidla.

e Vozidlo1l + 2

Na tomto mieste mdzete vybrat prislusné vozidlo.

e Okno siradnic

Tlacidlom M moézete klikanim mySou definovat pociatocné a konec¢né siradnice vrstevnic. Alternativne
méZete sradnice vkladat aj individudlne, pri¢om siradnica z (pre 3D okno) musi byt vZdy nastavovana ako

Ciselny Gdaj.
e OK

Na potvrdenie vstupu a zobrazenie Ciar v 2D okne.

Datitriung Hntergrung anmaton  Drucien
@ B laRa 08 0

yrobeca EES [km/h]: Smer rdzu
& s & al & ™
Wyrobca  Model EES [km/h] Prekntie [%] Deformacia [om] Miesto ndrazu  Fotky
Affa 156 145 40 25 Pred East’ 1116_f |
Audi 100 97 40 13 Zad East 915 r
Audi 80 147 40 2 Pred ast’ 1023_f
Audi A2 106 40 12 Zad Zast 1094_r
Audi A2 147 40 16 Pred ast’ 1094 f
Audi A3 147 40 20 Pred ast’ 1033_f
Audi Ad 10,0 40 13 Zad East 1001_r
Audi Ad 146 40 17 Pred ast’ 5987 f
Audi A4 (2001) 10.0 40 1 Zad East 1105_r
Audi Ad (2001 142 40 16 Pred ast’ 1105_f -
= s - e e ._l___

Otvara okno EES katalég s databdzou vozidiel s obrdzkami poskodenia a prislusnymi hodnotami EES. V
pravom dolnom rohu dialégového okna je mozné zmenit jeho velkost, &im je mozné ziskat lepsi prehlad o dédtach.

e V zdlozke Vyber je mozné predselektovat Vyrobcu, rozsah hodnét EES a Smer ndrazu. V zozname sa
zobrazia zodpovedajice vozidla a prislusné hodnoty EES.

Dvojitym kliknutim na niektory obrazok sa tento zobrazi zvicseny vo vlastnom okne. Standardne je viak do

programu PC-Crash integrovand iba databaza s redukovanym rozliS§enim obrazkov.

G-

e V zdlozke Fotky sa zobrazia obrazky k zvolenému vozidlu. Pomocou tlacidiel
obrazok zvacsovat resp. zmensovat.

je mozné prezerany
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e EES katalég I (oo eS|
iyber IFotky Nastavenia

Adresar
Databanka:

“\Program Files (<B6)\PCCrash 100\eescat AZT 2003 db|
Fothy
CA\Program Files (<36]\PCCrach 100\EESCat\

AZT katalsg
[ Melegh 1539
[ Melegh 2002
[ Melegh 2005

http://www reconinfo.com
http:/fwww crashtest-service.com '

e Nastavenia: Zadavanie ciest k siiborom pre databanku a k fotkdm.

V programe PC-CRASH si k dispozicii celkovo tri katalégy EES, k obrazkom ktorych je mozné zakupovat
licencie osobitne. Volbou prepinatov AZT Katalog, Melegh 1999, Melegh 2002 a Melegh 2005 je mozné
vybrat, ktoré data sa maji zobrazit. Je mozné sii¢asne navolit viaceré kataldgy.

Okrem toho je potrebné vo vstupnom poli Fotky uviest cesty k obrdzkom katalégov EES. Je mozné uviest

viaceré cesty, v ktorych sa budii obrazky hladat. Pomocou tlacidla B sa do zoznamu prida dalsia cesta na
vyhladdvanie.

Vo vstupnom poli Databanka sa nachddza cesta k databanke. Obvykle nie je potrebné tiito cestu menit.

Ak sa mySou klikne na internetovii adresu http://www.crashtest-service.com, automaticky sa spusti Internet
Explorer s touto adresou. Crashtest-Service ponlka — za poplatok — dalSiu, rozsiahlu on-line databazu pre
urcovanie hodnét EES.

Okrem toho sa v katalégu AZT ratalo pre vypocet FE Dodge Neon s r6znymi konfigurdciami narazu, aby sa
umoznil lepsi odhad hodnot EES. Ak ste si nainstalovali aj program Adobe Reader 9.0, ktory sa nachidza
na instalacnom DVD, moézete rotovat a posiivat vozidld a stéasne ich sledovat pri réznych nastaveniach.
Tento kataldg je siicastou $tandardnej dodavky programu PC-Crash.

B2 i dobe Acrobal Professional [EFS 13,par]

sk = 2 g - o« s + (= pomuie -

el e -
uUodge Neon

& e - @ 08 .

0% Offset EES =12km/h

Frammian

e A% i

F P | D e B2 | 0[O &
EN

T T

(T

FahrzeugaruType - Fabrikat Model| PKW - Dodge Neon - 1936

Manufacturer Model - BaujahrYear

Lange f Length (m) 4356  Schwerpunkiicklage / Distance of COG 1o

Bredle ¢ Widih (m) 1883 Tromt axle {m} 1,023

Hithe { Hesght {m) 14 &
N Uien § o

Vypocet EES Crash 3

Otvori okno Crash 3 vypocdet EBS s databdzou s rozli¢nymi testovanymi vozidlami. Pri vypocte sa vychadza
linedrnej spojitosti medzi tuhostou a deformaciou.
Tieto vozidld m6zu byt pouzité ako referencia pre vypocet EBS. Dajii sa pouzit aj vlastné zistené hodnoty.
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V§poéet EES Crash 3 |
Databanka NHTSA | Deformécie I EBS
IACURA - Partnera ukdzat
No. Te.. Make Mode! Year Body Style Mas.. Wh.. Len.. Wi. CC*
46891 4689 ACURA 17EL 2003 FOUR DOOR SEDAN 14540 2620 4488 1717 1.
23382 2338 ACURA 25TL 1996 FOUR DOOR SEDAN 16750 2840 4832 177/ 12
24051 2405 ACURA 25TL 1996 FOUR DOOR SEDAN 16780 2837 4870 1650 1.
35182 3518 ACURA 32TL 2001 FOUR DOOR SEDAN 17860 2743 4500 1782 1
35331 3533 ACURA 32TL 2001 FOUR DOOR SEDAN 17770 2745 4885 1785 1. «
< n 3
Ryjchlost pri teste wt 0 kmh hittp:/Awnanae-nrd nhtsa dot.gow
i . hittp:/Awww.ncac gwy edu
Sirka deformacie 0 m Bez deformécic do
Hmotnost' m: 0 kg by - 12 \m/h
Hibka deformécie Kontanta tuhosti
Poet miest merania: kA bO
@n=2 ©n=4 ©n=6 = 0 km/h / cm
At
C1 cz2 c3 [oc Ch Cé m,hyh
- - - - A=—tT01.79 Nim
o o 0 0 0 0 m L,
. B f b
Priemems defnrmaclla B- mLL 1 ) N2
no
“, i+ Can t
1 = 2 A2
C er= 0 m R 0 N
n-1 2

e Databanka NHTSA
— Vozidlo

Vyberové okno pre vozidlo, pre ktoré sa maji urcit alebo zadat konstanty pre vypocet EBS.
Databanka s otestovanymi vozidlami ako zdklad na urcenie parametrov pre vypocet EBS.

Pre detailné informdcie o jednotlivych testoch sa v okne Databanka NHTSA nachddza link (http://www-
nrd.nhtsa.dot.gov/ ) na domovski stranku National Highway Traffic Safety Administration (NHTSA), po-
dorganizacie DOT (U.S. Department of Transportation).

Na tejto stranke sa nachadza link pod ,Databases and Software’ na ,NHTSA Vehicle Crash Test Database’.
V spodnej Casti tejto stranky sa nachadza pod ,Accessing the Database, Interactive Access’ link ,Query by
test parameters’. Tento link vedie na stranku ,Query Vehicle Crash Test Database on select test parameters’
(adresa: http://www-nrd.nhtsa.dot.gov/database/veh /veh.htm).

Na tejto stranke je mozné sa po zadani Test No. z 2. stipca databazového pola v okne Databanka NHTSA
programu PC-Crash dostat k detailnym Gdajom vykonaného testu.

Pod Test No. dostaneme popis vykonaného testu a mézete si stiahnut celd spravu o teste vo formate pdf.
Pod Instrumentation Information je mozné prezriet si grafy jednotlivych senzorov a meracov sil.
Dalej dostaneme pod Vehicle Information presny popis a tidaje testovaného vozidla a pod Barrier Information

popis narazovej bariéry.

— Partnera ukazat
Mnohé vozidlad v databaze maji partnerské vozidlo, s ktorym sa zrazili. Stladenim tlacidla “Partnera
ukazat” sa zvoli testovaci partner vybraného vozidla.

— Rychlost pri teste vt
Ndrazova rychlost testovaného vozidla.

— Sirka deformacie Lt
Dizka Struktary vozidla, v ktorej sa vyskytli deformacie.
— Hmotnost mt
Hmotnost vozidla pri teste.
— Podet miest merania
Udava, kolko meracich bodov bolo v rdmci Sirky deformacie zameranych.
— Hibky deformacie C1, C2. ..
Nameran3 trvald deformdcia v skimanych bodoch (meracich bodoch).
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— Priemerna deformiacia Cgpe
Priemerna hlbka deformdcie cez Sirku deformacie.

— Bez deformacie do b0
Zadanie narazovej rychlosti, od ktorej dochadza k plastickej deformacii.
Konstanta tuhosti, ktori dostaneme z testovacej rychlosti vt, hranicnej rychlosti pri prechode z elas-
tickej oblasti do plastickej b0 a z priemernej trvalej deformécie C ..
- ABG
Konstanty na vypocet, pricom A popisuje tuhost na zaciatku plastickej deformacie, B je hodnota pre zmenu tuhosti

vozidla (stlpanie priamky pri linedrnej zavislosti) a G je hodnota pre silu potrebnil na elastickd deformaciu. Zndme
hodnoty A a B je mozné zadat priamo do prislusnych poli a sliZia ako zaklad pre vypocet.

e Deformicia

Vypocet EES Crash 3 (—x
Databanka NHTSA | Deformdcie | EBS
Hibka deformicie
Pocet miest merania 2 -
C1 c2 C3 C4 C5 oc]
0] 0 a 0 0 0 m
L1 Lz L3 L4 L5 L6
0 m
c7 ci o] (li} c11 c12
0 0 0 0 0 0 m
L7 L8 L9 Lo L1 L1z
- - - - - m

— Vozidlo
Vyberové pole pre vozidlo, pre ktoré sa zadavaji deformacie.
— Pocet miest merania
Zadanie znamych bodov merania, na ktorych sa merala deformacia.
— Hibky deformacie C1, C2
Trvalé deformdcie namerané na vozidle, pre ktoré sa robi vypocet.
Parametre deformdcie sa automaticky zobrazuji v ndhladovom poli a je ich tam takisto mozné pomocou
mys3i menit. Raster v ndhladovom poli je zobrazeny s krokom 0,5 m.
— Odstupy bodov merania L1, L2...
Vzdialenosti medzi jednotlivymi meracimi bodmi od vonkajsieho okraja Sirky deformicie.

e EBS

— Vozidlo
Okno vyberu vozidla, pre ktoré sa vykondva vypocet EBS.
- EBS

Equivalent Barrier Speed: narazova rychlost na nehybn(, tuhd bariéru za (G¢elom ziskania deformacii
ako pri redlnej nehode.

— Smer rézu

Zadanie hlavného smeru narazu, mozné st len hodnoty od —45 do + 45 stupiov.
— Deformacna energia

Energia absorbovana pri deformacii vozidla.
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[ypocet EES Crash 3 EOCEN
Databanka NHTSA | Deformacie ‘ EBS
ZE
EBS=, )% 0 km/h
m
Smer razu (45 - 457 g1 deg

Deformadng energia

acl 3 o_ 3
E€=Zwi'[§'7c“l & +£'(c,-+1+c,-)+G ‘(1+ta.n29)
C.

il 6 oy 2
w =Ly~ L
EES: EES: D km/h
@ Redtiticia: ki D
() Rychlost' bodu rdzu: v. D km/h
.
Databanka tuhosti
= Databanka tuhost | |
1 AudiA2 1 -] [acura -
Cislo . Vrobea Model Rokv. Typ Hmol Dizka  S3ika .. Rjchl. Smer
1365 ACURA INTEGRA 1990  FOUR DOOR SEDAN 13220 447 15 558 000
3533 ACURA 3271 2001 FOUR DOOR SEDAN 17770 488 178 566 000
4 n L3

IN]

500000
375000
- P
| T /
L]
0.00 025 0.50 075 1.00 |m)

Hereza 10

Databanka tuhosti obsahuje parametre tuhosti vo forme charakteristik sila/dradha pre mnoho rozli¢nych vozidiel.
Tieto charakteristiky boli ur¢ené na zaklade redlnych experimentov.
Tieto charakteristiky sila/drdha moZno priradovat vozidldm a pouZit ich pri simulacii zrdZky pomocou silového

modelu namiesto linedrnej funkcie.

e Vozidlo

Vyberové okno vozidla, ktorému ma byt charakteristika priradena.

Testované vozidlo

Vyrobca testovaného vozidla musi byt zvoleny v okne vyrobcov, aby sa zobrazil zoznam moznych testovanych
vozidiel. Po zvoleni prislusného vozidla sa objavi jeho modra charakteristika sila/drdha. Modrd Sipka v
obrazku navyse symbolizuje smer pdsobenia sily na vozidlo.

Vyskisat

Po stlaceni tlacidla “Vyskisat” sa Cervend charakteristika zvoleného vozidla aproximuje pomocou 10 re-
ferenénych bodov modrej charakteristike testovaného vozidla. Referencéné body je mozné pomocou mysi
presivat a definovat tak vlastnii charakteristiku sila/drdha pre zvolené vozidlo.

Hysteréza

Hysteréza (zelend ¢&iara) sa zaddva v percentdch z drdhy deformacie.
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Vypocet kontaktu pneumatiky

-
= Vypoiet kontaktu kolies e
Bitmap Obrazok Pohlad Ponuka
B QA
zobrazit' len stopy na karosérii g [ = ]
Buchajlice vozidlo
Rychlost: 30.1 1+ kmh
Priemer kolesa: 0.5 m
Priemer rafiku: 0.356 m
radiginy ofset: 1] H m
Stopy
Ryichlost'z: - Pofet:
3lichané vozidlo
- - Odstup:
Richlost: 0 Ekmm -
0.02 5 m
Priemer kolesa: 0.596 m
. . (@ horizontdlne
Priemer rafiku: 0.356 m - =
() radiglne
- (7 tangendidlne
Phi tart: 0 ~1 Grad
Phi koniec: 360 +| Grad ‘ Farba:
Podiatotny odstup: 0 Hm
Rot. bitmap: 0 +| Grad o E]
Sirkarastra: 0,25 m d >
[e==r=v=0

Okno vypocet stop kontaktu kolies umoziuje analyzu stop, ktoré na vozidle vznikli kontaktom s pneumatikami

iného vozidla.

e Bitmapa

Otvori sekundarne menu s volbami pre:

— Bitmapu otvorit. . .: Otvori okno “BMP-déta vyhladat”.

— Bitmapu vymazat: Vymaze aktudlnu bitovii mapu.

1: . . vy o vy s . , Loy . . v . v- v-
— o Bitmapu nastavit: Umoziuje skalovanie aktuélnej bitovej mapy, pri stlaéenom lavom tlacidle mysi

sa oznadi referencnd draha, po pusteni tlacidla mysi sa objavi okno “Bitmap nastavit” na zadanie
redlnej dlzky drahy.

Bitmap nastavit'@lﬁ
Dizka drahy v bitmape:

m

[ oK | | Zawiet |

Bitmapu zrkadlovo preklopit: Nacitanad bitova mapa sa zrkadlovo preklopi.

Bitmapu posunit: Umoziuje posiivanie bitovych map, ma rovnakil funkciu ako tlacidlo el (Posunit
BMP). Postivanie sa uskutocniuje oznacenim pociato¢ného bodu a natiahnutim zodpovedajiicej drahy
posunutia pri stlatenom lavom tladidle mysi.

Bitmapu horizontélne posundt: Umoziiuje horizontalne posiivanie bitovych map, ma rovnaki funkciu

ako tladidlo el (Posunidt BMP) v spojeni so stlatenym klavesom <SHIFT>.

Bitmapu rotovat: Nacitana bitova mapa sa natoc¢i. Pomocou mysi urcite pociatocny bod referencnej
drahy, pri stlatenom lavom tladidle mysi definujte referenénii drdhu, pri pusteni lavého tladidla mysi sa
bitovd mapa natodi o stipanie tejto referencnej drahy. Bitovih mapu je mozné natodit aj prostrednic-

tvom vstupného okna o) 0 | (Rot. Bitmap) zadanim okna natolenia. Aktudlny

uhol pootoclenia bitovej mapy sa zobrazuje v tomto vstupnom okne.

e Obrazok

Otvori sekundarne menu s volbami pre:
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— Obrazok nahrat. . .: Otvori okno “Vybrat nazov siiboru DXF".

Obrazok vymazat: Vymaze aktualny obrazok DXF.

Obréazok zrkadlovo otocit: Nacitany obrazok DXF sa zrkadlovo otodi.

Obréazok posunit: Umozriuje posivanie obrazkov DXF, ma rovnaki funkciu ako tladidlo o (Posunit

DXF). Posiivanie sa uskuto¢fiuje oznaéenim pociato¢ného bodu a natiahnutim zodpovedajicej drihy

posunutia pri stlatenom lavom tladidle mysi.

Obréazok horizontalne posunit: umoziuje horizontdlne postvanie obrazkov DXF, ma rovnaki funkciu

ako tlacidlo 2l (Posunat DXF) v spojeni so stlaéenym klavesom <SHIFT>.

e Nihlad

Otvori sekunddrne menu s réznymi moznostami ndhladu. Poskytuje moZnost na zapnutie alebo vypnutie
zobrazenia bitovej mapy, resp. vykresu, ¢o plati aj pre nakreslené, resp. kresliace koleso, ako aj pre raster.

e MozZnosti — nastavenia

m  Nastavenia

: e

V tomto okne mozete realizovat rbzne nastavenia:

= Mastav farby
Raster: ] 192,192 192
Kresliace koleso: - 255;0:0
Zachytené koleso: l:l 192:192.192
Stopy na karosérii: - 0: 255: 0
Stopy na kolese: - 255:0:0
= Zobrazenie
Bitmapa: v
Obrazok: ]
Kresliace koleso: i
Disk kresliaceho kolesa: v l
Zachytené koleso: v
Disk zachyteného kolesa: v
Raster: ]
= Vypoiet |
Pruzenie Sdchajiceho kolesa: 0.000 m
Pruzenie zachyteného kolesa: 0,000 m
1

— Nastavenie farby: pre rastre, kolesd, ako aj pre stopy.

— Zobrazenie: Zapinanim, resp. vypinanim prvkov mdzete ovplyviiovat zobrazenie.

— Vypocet: Tu mdzete prednastavit hodnoty pre prepruZenie pneumatik.

e Sichajlce vozidlo

Pre Sichajice vozidlo sa zaddvaji rychlost a priemer kolesa. Obvod kolesa sa v ndhladovom okne zobrazuje
ako svetlosiva kruznica. Priemer kolesa mdzete prednastavit, alebo alternativne urcit pomocou programu na

vypocet priemeru kolesa .

Rychlost"
Priemer kolesa:
Priemer rafiku:

radialny ofset:

30.1 51 kmph

0.5 m @
0.35% m

a = m
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e Sichané vozidlo

Pre sichané vozidlo sa zadava rychlost. Pre vypocet je rozhodujlci pomer rychlosti oboch vozidiel. Zodpo-
vedajlica hodnota sa vypocita ako podiel rychlosti Stichajiceho a Siichaného vozidla a zobrazuje sa v poli so
svetlomodrym pozadim. Priemer kolesa mdzete prednastavit, alebo alternativne urcit pomocou programu

na vypocet priemeru kolesa .

Rychlost: 0 | kmjh
Priemer kolesa: 0.596 m m
Priemer rafiku: 0,356 m

e Phi start
Definuje pociatoény bod zobrazenia stép kontaktu kolesa vzhladom na uhol nato&enia Siichajiiceho kolesa.
e Phi koniec
Definuje koncovy bod zobrazenia stép kontaktu kolesa vzhladom na uhol natoéenia Stchajlceho kolesa.
e Pociatoc¢nd vzdialenost
Posunie stopy a koleso relativne vodli bitovej mape, resp. voci Sichajicemu vozidlu.
e Rot. Bitmap
Bitov(i mapu je mozné natodit aj pomocou vstupného pola (“Rot. bitmap”) zadanim uhla natoéenia. V
tomto vstupnom okne sa zobrazuje aktualny uhol pootocenia bitovej mapy.
o Sirka rastra
Definuje sa rastrovanie ndhladového okna.
e Stopy
V tejto vstupnej oblasti sa definuji parametre na zobrazenie stop.
Pocet:
IE—'/ Stanovenie Poctu stop na karosérii, ktoré sa maji zobrazit. Mozné sii 1 — 20 stdp, vzdialenosti
medzi jednotlivymi stopami sa definuji pod polozkou “Odstup”.
Odstup:
0.02

= m definuje sa “Odstup” medzi jednotlivymi zobrazenymi stopami.

@ horizontélne
radiglne

tengenad= 7 obrazenie jednotlivych stép bud s horizontdlnym, radidlnym alebo tangencidlnym posunutim.

Farba:
==~/
I ~ . s - L .
1 Stanovenie Farby na zobrazenie stop na karosérii (horné vyberové okno).
& Tento program dokaze vypotitat vzdy iba pomer rychlosti.

Vypocet zataZenia naprav

Pozri kapitolu pre vypocet zatazenia naprav na strane 463.

Vypocet zabezpecenia nakladu
Program na vypocet zabezpecdenia ndkladu podla réznych noriem.
e vypolet podla: SlGZi na vyber normy, ktord sa pouzije ako zdklad pre tento vypocet.

o Uzitoéné zatazenie:
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,

Naklad

Uzitofnd hmotnost vozidia: 10000 kg

MNaklad m: 5000 kg

Trenie p: 0.20 [Dre\ro na dreve suchy (0.20-0.50) v]
Mosnost bodu pasu: 10000 M

Faktory zrychlenia

Pozdizne: Priedne: Vertikdlne:
oxdopredu:  0.80 cy: 0.50 cz: 100 il

ox dozadu:  0.50 g
Vetva pasov
STF upinacieho pasu: 5000 M
Poiet pasov n:
Uhol pasu a: @
Prenosovy faktor k: 1.50 1.50
Styk tvaru: [T vpredu [T boéne [ vzadu
Typ nadstavby: (@) DIN EN 126421 () DIM EN 126423

dopredu dozadu boéne

Prenosovy faktor k: 1.500 1.500 1.500 M
Sily zrychlenia: 39240 24525 24525 N
Treda sila: 95810 9810 9810 N
Sila zaistenia: 29430 14715 14715 M
Tredia sila z upinadieho pasu: 5638 5638 5638 M
Sila zaistenia zo styku tvaru: 1] 1] 1] M
Sila zaistenia z vodiacej sludky: 1] 1] 1] M
Chybajica sila na zaistenie: 23792 9077 9077

[ oK ] [ Zavriet’

e zatazenie:

e trenie:

e Zatazenie viazacich bodov:
e akceleracné faktory:

e STF viazacieho prostriedku:
e pocet viazacich prostriedkov:
e viazaci uhol:

e faktor prendsania:

e tvarovy styk:

e druh nadstavby:

e okno vysledkov:

Viactelesovy systém

Okno na nastavenie parametrov pre viactelesovy systém. Kazdy viactelesovy systém pozostdva z [ubovolného
poctu telies, ktoré st navzajom spojené kibmi alebo pruziacimi/tlmiacimi prvkami. V tomto okne je mozné tieto
telesd editovat, vymazat alebo pridat nové telesa. Vopred nakonfigurované viactelesové modely mézete nahravat
bud z panela ndstrojov Explorer alebo polozkou menu <Dita> <Importovat> <Udaje vozidiel>, resp. tlacidlom

ot
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L‘-V}'/pocv:ty s viactelesovymi systémami sa dajl vykonavat iba pri dodato¢nom nahrani vozidla. Ak budete chciet
napr. vypocitat pomocou viactelesovych systémov koliziu dvoch motocyklov musite aj v tomto pripade vlozit
vozidlo, ktoré nasledne umiestnite mimo obrazovky.

e Teleso

e Kiby

= Viactelesovy systém L 2 ﬂhJ
Teleso | Kiby | Pruzinytmide | Zadania | Posadka [ Kontakty |
[Véatky systémy v] [ wost | System ID: 30000
[1-Toro ] [ Vymazat | [Betko vymaza]
Meno Torso [ oboistranny kortakt vozidlo DXF

Geometra (3. b, c. n) [m]:

0120 0.180 0.200 3
Hmotnost”: 22 ka
Momenty zotrvacnosti fcgm2]

0.335 0.000 0.000
0.000 0.297 0.000

0.000 0.000 0.255
Tuhost' [N/m], Retitticia

215820 01
Trerie fvozidlo, podiotka):

02 0.4
Farba 1, Farba 2:

- - (@) hore fey) ) vpravo fe2) (D) vpredu fyz)

V najvrchnejSom vyberovom poli si zoradené jednotlivé systémy. Nastavujete, ¢i sa zmeny vykonajl
pre vsetky nahrané systémy alebo len pre niektoré z nich.

Pod nim sa nachadza vyberové pole so zodpovedajlcimi telesami, ktoré sa daji vyberat samostatne.
Po pripojeni nového telesa uvedte ndzov tohto telesa v spodnom poli.

Nazov: Sem vloZte nazov telesa.

Geometria, pricom je teleso definované ako elipsoid, kde a, b, ¢ si poloosi a n je rad
n n n
x z
(2) +(5) (5) -
a b c

Momenty zotrvacnosti sa vypocitaji automaticky, ale je mozné ich zadat aj manualne.

Hmotnost: hmotnost telesa.

Tuhost
Hysteréza:
Trenie medzi telesom a vozidlom a telesom a podkladom.

Farba: Jednotlivym telesdm moézu byt priradené 2 farby, telesd s kontaktmi sa v simuldcii zobrazia
Cervenou farbou.

<Vlozit> <Vymazat> <Vymazat vSetko>: Po stladeni tlacidla “VloZit" sa momentalne vybrané teleso
nakopiruje a vloZi sa pod rovnakym ndzvom, avsak s odlisnym cislom. Ak predtym zmenite v okne
nazov, zobrazi sa vlozené teleso s novym nazvom.

Tlacidlom “Vymazat” vymazete vybrané teleso, tlac¢idlom “Vymazat vSetko” vymazete vsetky telesa.
Obojstranny kontakt DXF

Okno s ndhladom: Umoziiuje zvolit, & ma byt viactelesovy systém zobrazeny zhora (projekcia v rovine
x-y), spredu (projekcia v rovine x-z) alebo zboku (projekcia v rovine y-z). V okne s nihladom je
mozné vybrat mysSou jednotlivé telesd viactelesového systému; zodpovedajlice hodnoty sa v okne telesa
zaktualizujd.

Jednotlivé telesd viactelesového systému mozete spojit kibmi, pri¢om méete sicasne definovat &isto trecie
klby alebo aj tuhosti ako moment na uhol natocenia v klboch.
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Teleso | Kiby PruginyAimiée | Zadania | Posadka | Kontaldy
ety systémy w Mo’

C. 1- (Torso - Hip) v || Vymazat

1-Torso w

2-Hp v

Bod kibu 1 fx. v, z lokal) [m}:

0.000 0.000 -0.120

Bod ldbu 2 fx, y, z lokal) [m:

0.000 0.000 0.080
Typ kibu:

Gulovy kib w
Trenie: 05 N, Nm
Tuhost" 1 Nm./*

Limit min -1e+30 m, rad

Limit max: Te+30 m, rad

Ohore fy)  Civpravo fez) @ vpredu iz}
Abbrechen Ubemehmen Hiffe

— Najskor vyberte opat systém.

— C.: Tu mozete vybrat kib podla jeho &isla, pricom obe telesd spojené tymto kibom sa preberii auto-
maticky. V tomto okne mozete tiez definovat nové klby, resp. menit alebo odstranovat existujiice klby.
(VloZit - Vymazat)

— Bod kibu: Body kibu sa definuji v miestnom stradnicovom systéme telesa. Ich poloha sa zobrazi v
okne ndhladu, resp. bod klbu méZete vybrat po kliknuti na prislusné teleso v okne nahladu. V tomto
okne mozete sii¢asne zablokovat jednotlivé klby okolo osi X, Y a/alebo Z.

— Trenie: trenie v kibe

— Typ kibu: Na tomto mieste mézete z vyberového pola vyberat rézne typy kibov.

Typ kibu:

Gulowy kib v

Fix

Zawes X1

Zaves Y1

Zaves Z1
Translaéne X1
Translagne Y1
Translaéne Z1
Zaves 2(Z1,Y2)
Valec (TX1)
Hriadel (Y1, Z2)
PUklb (TX1, RY122)
FR kib (TX1, RZ2)

* Gulovy kib: napr. plece, bedro

Anchor

Body 1

Body 2

* Fix: tuhé spojenie

* Kibovy zaves X1 - kibovy zaves Y1- kibovy zéves Z1: Kib pohybujici sa okolo prislusnej osi v
miestnom stradnicovom systéme telesa 1 (najskdr vybrané teleso). Napr. laket, koleno, neriadené
koleso . ..
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Axis

Body1 Anchor Body 2

* Translaény X1 - translaény Y1 - translacny Z1: Kib postvatelny po prisludnej osi v miestnom
sGradnicovom systéme telesa 1 (najskér vybrané teleso), napr. odpruZenie motocykla.

-

-

* Kibovy zdves 2 (Z1, Y2): Kib pohybujici sa okolo osi z a y v miestnom slradnicovom systéme
telesa 1 (najskér vybrané teleso), napr. riadené koleso.

Body 1 Axis 1

AxisZ  Apchor

s Valec (TX1): Kib otalatelny a postivatelny v miestnom siradnicovom systéme telesa 1 (najskér
vybrané teleso), napr. hydraulika.

Body 2

* Kardan (Y1, Z2): Kib pohybujici sa okolo osi y v miestnom stiradnicovom systéme telesa 1 a
okolo osi z telesa 2.
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Axis 2

Axis 1

s« PU kib (TX1, RY1Z2): Kib postvatelny v smere x v miestnom stradnicovom systéme telesa 1 a
otaclatelny okolo osi y telesa 2.

Mlszm‘
Axls 3
Body 1
Body 2

+ PR kib (TX1, RZ2): Kib postvatelny v smere x v miestnom stiradnicovom systéme telesa 1 a
otadatelny okolo osi z telesa 2.

nuzhm
Axis 3
Body 1
Body 2
— Tuhost:

Na tomto mieste mdete definovat torzn(i tuhost kibu. Vysledny torzny moment sa vypodita podla
nasledujiicich rovnic pri zohladneni pociato¢ného kvaterniénového uhla oboch telies.

grel = qi ' - o (4.1)

© =2 - arccos(qrely,) (4.2)
qrel,

M= |grely | -Sr-e (4.3)
qrel,

— Limit min. - limit max.:
Tymito dvoma vstupnymi polami mézete obmedzit posunutie (m) a krut (rad) kibov.

e Pruziny/tImice
Jednotlivé prvky sa daji spojit pruZiacimi/tImiacimi prvkami, napr. ndklad s privesom, resp. mite moZnost
definovat bezpecnostné pasy pre posadku.

— Vyber systému:

— Cislo: Tu mozete vybrat kib podla jeho &isla, pri¢om sa automaticky preber(i obidve telesd spojené
tymto klbom. V tomto okne je takisto mozné definovat nové klby, prip. existujlce klby menit alebo
odstranit.

— <Vlozit> <Vymazat>: Tymto tlacidlom mozete definovat nové kiby, prip. existujlce kiby menit alebo
odstranit.
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[ e &=
Teleso [ Kiby | PruZnyAimice | Zadania | Posadka [ Kontakty |
[Vestiy systémy -] vz ]
C. Vymazat
[1-Torso B
[7-lowerleg right -

Bod kibu 1 .. 2 lokal) m]:

Bod kibu 2 .

posuvna tuhostTN./m], timenie [Ns/m]
1000 100

Fmax [N]. predpatie [N]
1e+09 o

[len zatagenie 2z tahu

rotatnd tuhost [Nm./*], timenie [Nms/]

x 0 o
y: 0 0 @) hore fey) ( vpravo fez) () vpredu frz)
z 0 o

KAPITOLA 4. POPIS MENU

Bod kibu: Je definovany v lokdlnom siradnicovom systéme telesa, jeho poloha zobrazend v okne

nahladu, prip. je mozné vybrat bod kibu kliknutim na dané teleso v okne néhladu.

Posuvna tuhost a timenie

Len zatazenie tahom

Fmax a predpitie: Maximalna silu Fmax, od ktorej dal$i prenos sily nie je mozny a predpitie.

Rotac¢nd tuhost a timenie : Moznost definovania okolo prislusnej siiradnicovej osi.

e Pomocou identifikacného Cisla sa viactelesové systémy identifikuji ako chodec, pasazier alebo jednosto-
pové vozidlo, pricom pri vypocte nie st ziadne rozdiely medzi jednotlivymi systémami. V okne “Vorgaben”

(zadania) je mozné nastavit polohu celého systému alebo jednotlivych telies.

-
w Viactelesovy systém M
Teleso | Kby [ Pruinyimide | Zadania | Posadka | Kentakiy |
= |
Pohlad
@) hore )
(©) vpravo fcz)
(©) vpredu {yz)
@) jedno teleso
() gkt systém
vy 0.0 +| km/Ah
PhiVel:|0.0
vz |0.0 km/h
xpos: |9.261 m
ypos: |-0.310 m
2zpos: | 1315 m
‘ = b Phi: 0D 2

— Najprv je potrebné opat vybrat Systém.
— Kombinované pole na vyber telesa.

— Systémové nastavenia : Tu moZete nastavit aktudlny systém.

* Pohotovostnd hmotnost: Na tomto mieste mozete zmenit pohotovostnii hmotnost aktualneho

systému a systém sa preskaluje podla nového nastavenia.

x VySka: Na tomto mieste méZete zmenit vy$ku aktudlneho systému a systém sa preskaluje podla

nového nastavenia. .
* k-Faktor:

* Sicinitel trenia : s vozovkou (tento je platny aj pre kontakty telies navzdjom), resp. s vozidlom.
Ak st v nejakej oblasti predefinované viaceré koeficienty trenia, pri vypocCte sa pouzije najnizsi z

nich.
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Syst. nastavenia
Poh.hmotnost” | 80.0 kg
Dika 0.370 'm k-faktor: | 0.100
Sirka 0.580 m  Trenie vozovka: 0.600
Vyska 1835 |m Trenie vozidlo: | 0,200

[130 Dxf voz. kontakt

["] obojstranny kontakt vozidlo DXF
["IKontakt elipsoidu vozidia

[ Posadka

ODE riedenie pouit

Zavriet’

* 3D Dxf voz. kontakt: Ak je toto zaskrtavacie policko aktivne, bud( vypocitané kontakty s 3D Dxf
plochami (<Vozidlo> <Vozidlo DXF...>). Ak budete chciet napr. vypocitat koliziu chodca pomo-
cou 3D povrchu, musite tito moznost aktivovat, pretoze inak sa na vypocet pouzije jednoduchy,
hranaty tvar karosérie.

* Kontakt elipsoidu vozidla: Po aktivovani tohto zaskrtavacieho policka sa na vypocet kontaktov
pouziju elipsoidy vozidla, napr. vozidlo proti prekazke, ako blok, priekopa, mir.

* Posadka: Ak je aktivované toto zaskrtavacie poli¢ko, vypocitaji sa kontakty s interiérom vozidla.

x Pouzit ODE Solver: Tato moznost je Standardne aktivovana. Tento modul sliZi na vypocet kibov
a musi byt zapnuty pre vSetky viactelesové modely od roku 2013, pretoze v tychto modeloch si

klby uz ulozené.

— Zmenit data telesa: Telesné Gidaje chodca je mozné zmenit po stladeni tlacidla “Zmenit data telesa”.
Telesné Gdaje sa prisposobia v siilade s vyskumnou spravou “Medzinarodny antropometricky atlas”, od
autorov Hans W. Jiirgens, lvar A. Aune and Ursula Pieper, Federal Institute for Occupational Safety and
Health, Dortmund, a tdiou uzndvanych vedcov na Slovensku (Autori — kolektiv, Vademecummedici,

Zilina Slovakia 1998).

Udaje telies

Vek: B Roky @ aktudineho chodea zmenit'
Vygka: 1835 m () vietkich chodcov zmenit’
Hmotrost: &0 kg

[ ok | | zawet |

x Vek: Vek musite uviest na vhodn( Gpravu zmeny hmotnosti alebo velkosti Gidajov telies

x Velkost: RozloZi sa na jednotlivé telesd podla veku

x Hmotnost: RozloZi sa na jednotlivé telesd podla veku.

*

chodca alebo pre vsetkych chodcov.

Na tomto mieste mbzete okrem toho urcit, ¢i sa Gdaje upravia len pre momentélne aktudlneho

e

.-0;. Ma sa moment zotrvacnosti automaticky
= prepocitat?

[¥] nebude dialej pofadované

Ak sa zmenia telesné (idaje, objavi sa otdzka, ¢i sa maji automaticky prispdsobit momenty zotrvacnosti.

— N3hlad: Zmeni ndhlad v okne ndhladu.
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— Jedno teleso alebo aktivny systém: Definuje, ¢i sa ma upravit momentalne vybrané teleso alebo cely
viactelesovy systém (napr. chodec). V zivislosti od tychto nastaveni sa okolo prisludnej osi d4 otdcat
jedno teleso alebo cely systém.
= Viactelesovy systém (o ]
Teleso | Kby | Pruziny/timice | Zadania | Posadka | Kentakty |
(1-Tero 7]
Pohlad
@ hore )
© vpravo (x2)
©) vpredu fyz)
) jedno teleso
® akt. systém
wy: 0.0 = kmh
Phivel: 0.0 -
vz: 0.0 i km/h
xmin: 9.241 Hm
ymin: -0.600 “m
zmin: 0.000 “m
< * Phi: 0.0 =
— vxy: Na tomto mieste mdzete prednastavit pre systém rychlost v rovine x-y-. Nastavenie je mozné
prirodzene len pre systém a nie pre jednotlivé telesa.
— PhiVel: Tato polozka slGzi na nastavenie smeru vektora rychlosti.
— vz: Tato polozka umoznuje, v pripade potreby, nastavenie rychlosti v smere z.
— xmin, ymin, zmin: Translaény pohyb je mozny len pre celé systémy, pricom v tymito vstupnymi polami
definujete prislusnii najkrajnejsiu polohu.
— Vstupné pole “Phi” a posuvnik: SlGzia na otacanie jednotlivych telies alebo celého systému.
o Viactelesovy systém [
Teleso | Kby | PruiinyAimize | Zadania | Posadka | Kontaiy |
[6-Femr 7]
Pohlad
i) hore bey)
@ vpravo bez)
() voredu f2)
@ jedno teleso
() akt. systém
wey: 0.0 km/h
PhiVel:
vz:|0.0 km/h
xpos: 9375 m
ypos: 041
zpos: |0.756 m
4 4 Phi: 57.0 =
ok | [ Cancel |[ Ay || e
e Posadka

UmoZiuje simuléciu pasaZiera vozidla, nielen pripitaného (bezpeénostné pdsy sa modeluji pomocou pru-
Ziacich/tlmiacich prvkov), ale ak nepripataného).

& Pre vypocet pasaziera sa musi vopred vykonat simulacia vozidiel, samotny vypocet viactelesového systému
sa vykondva az z tohto okna. Nacitanie modelu pomocou <Stbor> <Importovat> <Udaje vozidiel> “Seat
+ Occupant” alebo “seat + occupant + belt” sibor mbdef” v podadresari Multibody v adresari PC-Crash
alebo kliknutim a potiahnutim z panela nastrojov Explorer. Ak uz bol model pasaziera nacitany, je mozné ho

deaktivovat tlacidlom % (Vozidla zap./vypnit, Model simulécie) do chvile, kym nie je dokoncenad samotnd
simuldcia priebehu nehody. Potom sa musi viactelesovy systém znova aktivovat a m6ze sa vykonat simulacia
pohybu posadky. Model pasaziera sa takisto neumiestni do vozidla, napojenie na vozidlo je realizované
prostrednictvom definicie polohy sedadla v okne Posadka.

— Vozidlo: Na vyber vozidla, do ktorého sa umiestni posadka.

— Poloha sedadla x: Bod H figuriny vzhladom na predni hranu vozidla.
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| Teleso | Kiby | Prusinytimize | Zadania | Posédka | Kentakty|

Vozidlo

Poloha sedenia
x 2000 m
v 0375 m
z 0400 m

| Body pasov nastavit'

Start: 0.000 s
briec: 0.000 s

Poloha sedadla y: Bod H figuriny vzhladom na stredovii os vozidla.

Poloha sedadla z: Bod H figuriny vzhladom na podlahu.

Gprava zaistovacich bodov bezpec¢nostnych pasov

Vstupné poli “Start” a “koniec” : Definujli zaciatok a koniec vzhladom na simulaciu vozidla.

brazuje pomocou listy pod obrazkom figuriny.

o Kontakty:

81

Upravit body bezpecnostnych pasov: Po aktivovani tohto zaskrtdvacieho policka sa vykona automaticka

Vypocitat: Tlacidlo na spustenie vypoctu viactelesového systému. Postup vypoctu pasaZierov sa zo-

V tomto okne méZete definovat kontakty s inymi telesami, ktoré sa maji zohladnit vo vypocte. Prekryvajlce
telesd sa neaktivuji. Telesd sa neaktivuji ani pre torzd, napr. bedro, krk, dolné klby atd., pretoZe st spojené

s torzami.

Model FE

| B
™ Viactelesovy systém [

[ Teleso [ Kiby | Prusiny/timics | Zadania | Posadka | Kortaky |

[01-Tomo -

W
[]02- Hip

[#]03 - Femur left

-lower leg left

- Foot left

- Femur right

- lower leg right

~foot night

- right upper am
-right lower am

-left upper am

2 - left lower am
[]13-neck

[7]14 - head

[V]15- left knee

[7]16 - right knee

[C117 - dummy lower leg left
[]18 - dummy lower leg right
119 - dummy femur left
(120 - dummy femur right

Toto menu sl(zi na otvorenie modulu “Finite Elemente” (konecné prvky), ktory umoziiuje Struktirované mecha-
nické vypolty. Metdda vypoctu s konecnymi prvkami rozsiruje moznosti analyzy dopravnych nehéd vo vsetkych
oblastiach, ktoré sa nedajl spracovat beznymi postupmi. Ziskavate tak nastroj, ktory poskytuje vycerpdvajlice
odpovede na otazky napr. o sile pri deformacii tazného zariadenia alebo stipika so zndmou geometriou, ktory je

vyrobeny zo znameho materidlu.

Presny popis najdete v kapitole venovanej modulu FE.
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4.1.5 Dynamika

V tejto Casti menu je mozné zadavat vsetky (daje, ktoré popisujd spravanie sa vodi¢a a pomery na ceste. Okrem
toho je tu mozné zadat polohy a pohybové stavy vozidiel na zaciatku simulacie.

Dynamika
L:Idaje polohy. F7
Sekvencie... F&
Tabulka sekvencii »

v | Model prevracania akt,
Kinematicke wipocty...
Okno kinematiky F10
Casové zabranenie...
Kinematické sledovanie stop spatne...
Body definovat’
Zoradenie stap..
Palygdn trenia definovat

Polygon sklonov definovat’

% | Vozidlom pohybovat

Udaje polohy... F7

Toto okno slizi na definovanie pohybového stavu prislusného vozidla.

V zavislosti od toho, ¢i bola v okne Rozmery zadand vyska taziska 0, méze byt prava Cast tohto okna
neviditelna.

Pretoze sa jednd o tzv. online okno (okno, v ktorom sa (daje polas simuldcie aktualizuji automaticky),
preberaji sa vSetky vstupné hodnoty do programu okamzite. S vlozenim novych hodnét je vZdy spojeny zaciatok
novej simulacie. Ak sa vozidld nenachddzaji v pociato¢nej polohe, hodnoty sa nedajii menit.

I’ 5
L3 UdaJe pol... D - - Udaje polohy Do)
[1avgaz t2-1 || |[1AudiAzi2-1
Tagisko [m] Tagisko [m] Vyka tafiska = 0
X ¥ x ¥ F
0.000 % 0.000 = 0.000 % 0.000 +  0.500 =
Rychlost’ Rychlost’
v [km/h] vl v v[] vz [kmh]
30,00 [ 0.00 o 30,00 | 0.00 & 000 =
Uhol stag, Uhol stag.,
wf w Maklari. [] Predk. [
0.00 2| [¥]Kopirovat 0.00 2 [V]koprovat  0.00 = .00 z
Uhlova rychlost’ [1/s] Uhlova rychlost’ [1/s]
Z05 05 X005 Y05
0.00 + [radfs] 0.00 | [radfs] 0.00 % .00 =
[ Prevziat’ ] [ Init ] [ Prevziat ] [ Init ]

e Vozidlo
Identifikuje vozidlo, pre ktoré maji byt parametre definované.
e Pomocou okien pre siradnicu x, y, a z (Vyska taziska > 0) je mozné definovat polohu taZiska prislusného

vozidla. Staticka vyska taZiska zadana v okne ROZMERY A HMOTNOSTI sa tu prevezme ako prednastavena
hodnota.

Dal$ia moznost na definiciu polohy taziska (hodnoty x a y) spociva v aktivovani polozky menu <Vozidlom
pohybovat> pod <Dynamika>, resp. tlac¢idlom “Pohybuj vozidlom” a polohovani vozidla pomocou mysi,
pricom sa v spodnej lidte na lavom okraji zobrazuji zodpovedajiice hodnoty x a y.

e Rychlost

Zadavanie rychlosti sa realizuje v troch krokoch:

— v (km/h): zloZka rychlosti v rovine x/y NY(smerovy uhol)

— v°: smer rychlosti
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— vz (km/h): Zlozka rychlosti v smere osi z (vyska taziska > 0)

\‘Reverzovanie/jazda spat: Jazda vozidla spit sa v programe PC-Crash da simulovat po otoceni smeru
rychlosti vzhladom na orientdciu vozidla o 180 stupfiov. Ndsledne si méZete vdimnat, Ze vektor rychlosti
je orientovany do zadnej ¢asti vozidla. Na vylicenie prenesenia smeru rychlosti na uhol zatdcania v tomto
pripade, musi byt spina¢ <Kopirovat> v tomto okne vypnuty.

= Udaje pul..._
1 Audi-A2 1.2--1 )

Tazisko [m]
x

0.000 [ oo
Rychlost’
v v[
30.00 [ 4500 (5
Uhol stac.
wld
-135.00 |5 Kopirovat

Uhlov rychlost’ [1/s]
208

0.00 | [radfs]

.

e Kopirovat : V zavislosti od nastavenia prepinaca <Kopirovat> sa hodnota pre uhol PSI preberd priamo zo
smeru rychlosti. V pripade, Ze je prepina¢ zapnuty, zmeni sa pri novom zadani hodnoty “Ny" automaticky
aj hodnota PSI. Ked je prepina¢ vypnuty, nie s tieto dve hodnoty navzdjom zviazané.

e Uhly natacania

Uhly PSI, Nédklon a Predklon popisuji natocenie vozidla vzhladom k jeho trom hlavnym osiam:

— PSI (Smerovy uhol): natocenie okolo osi z ($myk)
— Naklafianie: okolo pozdiznej osi (Naklon) (Vy3ka taziska > 0)

— Predkldfianie: natogenie okolo prie¢nej osi (Predklon) (Vyska taZiska >0)

e Uhlové rychlosti

Tri zlozky uhlovej rychlosti okolo jednotlivych hlavnych osi:

— Os z: rychlost vo vyske taziska > 0
— Os x: vyska taziska > 0
— Os y: vyska taziska > 0
Vetky udaje v radidnoch (57,296 stupriov za sekundu).
e OK: Zatvori okno a prevezme hodnoty.
e Init: Po stlaceni tohto tlacidla sa na 0 nastavia nasledovné hodnoty:

— Naklon: Natodenie okolo pozdiinej osi

Predklon: Natocenie okolo priecnej osi

Uhlova rychlost okolo osi x

Uhlova rychlost okolo osi y

Uhlova rychlost okolo osi z

Prives:

Pri sipravach s privesmi sa pocCiatocné podmienky oboch vozidiel prispésobuji automaticky.
* Pokial sa prisluné vozidlo nenachadza v potiatoénej polohe, hodnoty v okne UdaJe polohy sa iba zobrazuja,
nemozno ich vSak menit.

Sekvencie... F6

Umoziuje dynamické vytvorenie jazdnych situacii. Presny popis najdete v podkapitole venovanej sekvenciam.
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Tabulka sekvencii

Tabulky sekvencii umoZiiuji okrem iného vzajomne nezavislé nastavenie riadiacich a akceleraénych/brzdovych
manévrov.

, ,

Vozidlo: . .
: . Zrychl./Brzdenie
Il 2 Audaz 1 - [ simuléda | [autom.vi- rychl./
@
Cas Zrychl./brzdit LP PP 1Z PZ 0- @ P
(%) -18.000s 00 m/s* 00% 0.0 % 0.0 % 0.0 % oz
(%) -17.0005 00 m/s* 00% 00% 00% 00% 2] &Pz
(%) -16.0005 00 m/s* 00 % 00 % 00 % 00%
(o) -15.0005 00 m/s* 00 % 00 % 00 % 00%
: (o) -14.0005 0.0 m/s* 00% 00% 00% 00% | _ ]
| (3 -13.0005 0.0 m/s* 00% 00% 00% 00% F
|| [ -120005 0.0 m/s* 00% 00 % 00 % oo | B 6
|| € -12000% 11 my/s* 140 % 140 % -84 % 84% | B
i
| a8 g
d
@
I -10 +
I
124
:
14
T T T T
-18 -16 -14 -12 |
Prevziat’ ] [ oK ] [ Zavriet” t[s]

e Vozidlo: Urcuje vozidlo, pre ktoré sa vlozia sekvencie. Pre prives sa musia definovat rovnaké sekvencie. Daji

sa uloZit aj polozkou systémového menu “Save data” (uloZit data) = z dat tazného vozidla a znovu pripojit
k privesu polozkou systémového menu “Load data” (nahraj data).

Vlozit: Vlozi novy riadok, v ktorom mdozete definovat sekvenciu.
- Cas
— Uhol riadenia: Definicia uhla riadenia v stuprioch.
— Akceleracia/brzdenie: Pre akcelerdciu vkladajte kladné hodnoty, pre brzdenie zase zaporné.

Prevziat: Prevezme vlozené hodnoty.

Simulécia: Tymto tladidlom spustite simulaciu.
e Automaticky vypocet

% Trvanie simuldcie je okrem toho obmedzené trvanim prednastavenych sekvencii. Trvanie vietkych sekvencii
by preto malo zodpovedat minimélne ¢asovému Gseku uvedenému v tabulke sekvencii. Mimo ¢asového intervalu
podla tabulky sekvencii sa nastavenia sekvencii pouzijli pre brzdenie a riadenie ( <dynamika> <sekvencie>).

Rozpoznanie prevratenia

Pomocou tejto polozky menu sa aktivuje model prevracania.

Vstupné hodnoty pre identifikiciu prevratenia sa definuji pod polozkou menu <Vozidlo> <Udaje vozidiel >
<PruZenie> pod polozkou Podvozok (pozri Udaje vozidla - Pruzenie).

Pre niektoré pripady pouZzitia je vhodnejSie, ked je identifikicia prevratenia deaktivovand, nakolko sa tymto
zvysi rychlost vypoctu. ldentifikiciu prevratenia je pocas simuldcie mozné kedykolvek aktivovat.

Kinematické vypocty

V tomto okne je mozné vykonavat kinematické vypoclty, pricom existuje moznost preniest z toho vyplyvajice
sekvencie na vozidlo.
Okno obsahuje dal3ie 3 zalozky pre rézne kinematické vypocty:
1. v-s-t
Toto okno poskytuje moznost spatného vypoctu, ak st zname jednotlivé (seky.

Vstupy sa zaddvaji sa zlava doprava. Stladenim pravého tladidla na mysi v poli so sivym podkladom a
kliknutim na vstupné pole sa definuji polia pre vstupy a podklad pola sa zmeni na tyrkysovy.
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- Kinematické vypolty T
v-st |Chodec | Vzdialenost odhodenia chcdca‘
[ 1 Audi-A2 1 v] [Foz.kop irovat'..] [ Wymazat' ] [ poditat’ ] [ Diagramy ] Zabrénenia
Reake.:( » F ) F s - - - Priestorovo
vmaEK: 50 km/h
FRARFPFIPRARE & . — e
| 2 3 4 5 & : 8 Reakdny éas: 0 s
d 10.00
: " Cas nabehu 0.00 H
a -750 m/s®
s reakcia - kolizia: 0.00 m
dt sec
t reakcia - kolizia 0.00 s
t=0s @
v km/h  Dréha na zastavenie z 1286 m
dv km/h vk zvpov.: 50.00 km/h
v km/h  a-zabr.z pov. rychl.: mis®
- 2
siE 000 | 000 | DOD 000 000 000 | 00D | 0K | m azabr.zvl: m/s
tE 000 | DD0 000 | 00D 000 00D | 000 000 | sec  V-2abrnenia kam/h
01 Auci-AZ 1 . Casowo
v0 0o - - - - ki & i ]
. 000 m| as pre minutie sa s
a -7.50 m|™|  v-zabrnenia Sasovo: km/h
Ir 0.00 s
Is 0.00 s v minutia sa: km/h
vZul 50.00 ka
va -0.00 m -
4 n *

e v: Zadina sa rychlostou po kolizii v’ a
e dv: zmenou rychlosti dv (ak v tomuto okamihu nevyskytne Ziadna zrazka, pocitajte s dv = 0).

e Potom sa zaddva sekvencia, z troch parametrov ds, a, dt musia byt zadané dve hodnoty.

Tlacidlo “Poditat”: Stladenim tlacidla Pocitat sa spusti vypocet.

e V pravej &asti vstupného pola je mozné definovat sekvenciu ndbehu brzdného G&inku a sekvenciu
reakcie.

e a zabr.: oneskorenie.
e vmax: maximalna povolena rychlost na skiimanie moznosti zabranenia.

e “si-E" a "“ti-E": Tu sa zobrazia sumarizované drahy a Casy jednotlivych sekvencii.

e Tlacidlo “Diagramy” : Stlaenim tladidla Diagramy sa vypocty prevezmi, resp. simuluji na zvolené
vozidlo, a zobrazia sa v okne Diagramy. Salasne sa vloZia prislusné Gseky (zrychl., brzdenie, rdz) v
okne Sekvencie.

Pozicia jednotlivych sekvencii relativne k Start(t=0s) zavisi od volby, resp. definicie pre t = Os v okne
vst pod jednotlivymi ¢asovymi (sekmi dt.

e Priestorovd moznost zabranenia

Priestorovd moznost zabranenia udava hodnoty, ktoré by boli potrebné, aby sa predislo zrazke, resp.
aka rychlost zrazky by sa dosiahla pri dodrzani maximalnej povolenej rychlosti.
— vmax: maximalna povolena rychlost
— a zabr.: predpokladané mozné spomalenie
— Reak¢ny cas:
— Cas néabehu
— s reakcia - kolizia: ¢as od bodu reakcie do bodu zrazky
— t reakcia -kolizia: drdha od bodu reakcie do bodu zrazky
— Draha na zastavenie v: draha na zastavenie
— vk z v pov: rychlost zrazky
— a-zabr.z pov. rychl.: potrebné spomalenie
— a-zabr.z v0: potrebné spomalenie
— v-zabr.: rychlost, pri ktorej by sa zrazke predislo
e Casova moznost zabranenia
— Cas pre minutie sa: Cas, s ktorym by acastnik zrazky bezpe¢ne opustil miesto nehody.
— v- zabrdnenia ¢asovo: Uvdadza, pri akej rychlosti by vozidlo minulo Gcastnikov zrazky.
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. Kinematické vypolty % ﬂh‘
vst | Chodec | Vzdialkenost odhodenia chodea
Voaidl: Chodze: wovbovkove: 791 764 441 00 kmh 4
[1 Audiaz 1 - - dvk 00 km/h
sr.ss.shosK-E 176 43 200 100 m
vE: ] km/h  Koeficient 07 sR-K: 419 m
- 2 tr.ts,th,tR-K: 08 02 12 22 ssc
am: 75 m/s?  sF1 5 m F {RK) 82 km/h
X sF R-K: a0 m
sBE w0 " sF2 ! m svzul, tvzul: 253 28 m, sec
SKE: 0 m vF: 5 km/h dsvzm: 166 m
dtF: 0.7 sec
tr: 08 seo sAK tAK: 727 36 m, sec
s 02 sec avr,avz, vith: 692 706 162 kmsh
v povolena: 50 kem/h .
v zabr 75 m/s? ] b
sBE
— v minutia sa: Uvadza, aki rychlost by malo vozidlo pri prejazde oblasti zrazky
2. Chodec

Okno pozostava z dvoch kombina¢nych poli na vyber vozidla a chodca, pre ktoré sa maji vypolty vykonat.

Po zadani poslednej hodnoty a stlaceni kldvesu TAB (klaves tabuldtora, skoku) sa v prislusnych poliach
zobrazia vypocitané hodnoty.

vE: Ubytok rychlosti v dosledku zrazky alebo konecna rychlost na konci sledovanej drahy pohybu,
am: stredné spomalenie,

sB-E: drdha od podiatku brzdenia po koneén( poziciu,

sK-E: draha od zrazky po konec¢nd polohu,

tr: reakéna doba,

ts: doba ndbehu brzdného Gcinku,

v povolena: povolena rychlost,

Koeficient: koeficient narazu,

sF1: drdha po zrazku,

sF2: draha, ktor( by potreboval chodec od zrazky na opustenie oblasti ohrozenia,
vF: rychlost pohybu chodca

v zabr: stredné spomalenie na posiidenie moZnosti zabrinenia, ked sa posudzuje iny priebeh brzdenia
ako pri nehode.

Diagramy: Stlacenim tlacidla Diagramy sa vypolty prevezmil, resp. simulujii na zvolené vozidlo, a
zobrazia sa v okne Diagramy. St&asne sa vloZia prislusné sekvencie (reakcia, brzdenie) v okne Sekvencie
pred Start(t=0s) a sekvencia (brzdenie) za Start(t=0s).

Pomocou posuvného regulatora na liSte nastrojov simulacie je mozné skontrolovat polohy vozidiel v
pracovnej ploche PC-Crash. Prislusny ¢as simulacie je pre njazd do zrazky negativny, pretoze sa pocita
po okamih t = 0.

Hodnoty z vypoctu chodca
— vr: rychlost v bode reakcie,
— vb: rychlost na zaciatku brzdenia,
— vk: rychlost pri zrazke,
— ve: konec¢na rychlost,
— dvk: tbytok rychlosti v dosledku zrazky s chodcom,
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— sr: drdha pocas fazy reakcie,

— ss: draha pocas fazy nabehu brzdného Gcinku,
— sb: brzdna draha,

— sK-E: draha od zrazky po konecnii polohu,

— sR-K: draha medzi reakciou a zrazkou,

— tr: reakénd doba,

— ts: doba nabehu brzdného ¢inku,

— tb: doba brzdenia,

— tR-K: ¢as medzi reakciou a zrdzkou,

— vF (tR-K): vypoéitand rychlost pohybu chodca (vF) na prekonanie drahy pred zrizkou v &ase
medzi reakciou a zrazkou (tR-K),

— sF R-K: draha chodca od reakcie po zrazku, vypoditand so zadanej vF (rychlost pohybu chodca)
a Casu ohrozenia,

— svzul: drdha na zastavenie z vzul,

— tvzul: doba na zastavenie z vzul,

— dsvzm: drdha medzi kone¢nou polohou z vzul miestom zrazky,

— dtF: cas, ktory by chodec potreboval od miesta zrazky na opustenie oblasti ohrozenia,
— sA-K: draha medzi poziadavkou na reakciu a miestom zrazky,

— tA-K: ¢as medzi poziadavkou na reakciu a miestom zrazky,

— vr: rychlost na priestorové zabranenie,

— vz: rychlost na ¢asové zabranenie,

— vKth: teoreticka rychlost vozidla pri prejazde miestom zrazky.

3. Vzdialenost odhodenia chodca

- Kinematicke wypodty l T 1
Situacia pri réze 100 km/h
_) Vozidlo brzdené pri kolizi
@ Vozidlo brzdené tesne po kolizi
Hmotnost' vozidla: 0 kg Bkemh
Hmotnost' chodca 0 kg
Koeficient narazu 0 &0 km/h
Vzdialenost' odhodenia ] m
Wpodet ychlosti
Brzdnd drdha: ] m 40 kmsh
amin: amax:
0 0 m/fs?
v 0 0 km/h Wkmh
dvk 0 0 km/h
vk ] ] km/h
Tolerancia (wmin,/vmax): -5 5 km/h oo 100 200 300 400 50.0
Rychlost ndrazu: ] km/h Vzdialenost odhodenia [m]

V tomto okne je mozné urcit rychlost zrazky pri nehodach s Gcéastou chodcov na zdklade vzdialenosti
odhodenia chodca. Zakladom tohto vypoctu sU Statistické analyzy dopravnych nehéd, z ktorych bol tento
vypocet odvodeny.

Pre situaciu pri naraze je mozné vybrat z dvoch Standardnych situdcii:

e Vozidlo brzdené pri kolizii

e Vozidlo brzdené tesne po kolizii
Situdcia pri ndraze je rozhodujiica pre vypoc¢tovy model, na ktorom je vypocet zalozeny. Ak sa pouzije
druhy model, spomalenie sa pri vypoéte diagramu zvislosti drahy na ¢ase nepouZije, nakolko pred
zrazkou nebol podniknuty ziadny brzdny manéver.
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Hmotnost vozidla: Hmotnost vozidla, ktoré sa zraZza s chodcom.
Hmotnost chodca: Hmotnost chodca.

Koeficient narazu: Tato hodnota popisuje situdciu chodca pri ndraze. Hodnota vyplyva z tvaru vozidla,
vysky ndrazu a inych parametrov.

Vzdialenost odhodenia: Namerana vzdialenost odhodenia chodca od bodu zrazky.

Brzdna driha: Celkovd brzdnd draha vozidla

amin, amax: Minimalne a maximalne predpokladané spomalenie vozidla po¢as brzdného manévru.
v": Rychlosti vozidla po zrazke pri amin, resp. amax.

dvk: Ubytky rychlosti vozidla pri amin, resp. amax.

vk: Rychlosti vozidla pred zrazkou pri amin, resp. amax. Tieto hodnoty sa v diagrame zobrazia verti-
kalnou ciarou ako interval.

Tolerancia: Hodnoty tolerancie uréuji hranice vzdialenosti odhodenia v diagrame. Cerveny a zeleny
graf v diagrame odzrkadluja tato toleranciu.

Rychlost ndrazu: Do tohto pola je moZné zadat odhadovan( rychlost zrazky. Tato hodnota je v dia-
grame zobrazend znackou. Znacka by pri sprdvnom zisteni vstupnych Gdajov mala lezat medzi grafmi
tolerancie diagramu.

Panel nastrojov “Kinematika” - <F10>

V tomto paneli je mozné vykonavat kinematické vypocty, pricom je mozné z toho vyplyvajiice sekvencie preniest

na vozidlo.

Okno kinematiky x

- @ [2 audigzzom ~| @
IReagovaffbr:dit’ VJ lReago\-’al‘.’,."brzdi1‘.J v]

[#]vo: 170 kmp  [C]vo: 49.6 |[km/h

[ tr: 08 s [ tr: 0.8 s

] ts: 0.2 s s 0.2 s

#a: ] mjs2  [Va: 7.5 m/fs?

[1 Audi-az 1

[ the 0 5 [ the 114 |g
[ sb: 0 m [#] sb: 10 m
|:|s: a |:|s: 23.7 (m

w1 0 kmph [ 16 kmfh
Vmax: 50 km/h  vmax: 50 kmjh

« o] o e sim

V' 0 1] km/h ["|Bod rézu

EEs: [E|o 0 kmjh ﬂ

L 0 0 m [z 20 okna preva.

a: i} 0 mfs2  [|Dobeh aktualizovat'
O, vr, v, vb, vl 1700 0.0 0.0 0.0 80.0 -

aa 0.80  0.00
t, ta, tr, 1, the 0,20 000 020 000 0,00
s, 5a, sf, sl, sb: 82,30 0.00 000 000 0.00

w0, wb, v1: 49.6 45.9 16.0 kmijh -
ab: -7.50 m/s?

t, tr, t, the 2.14 Q.50 0.20 1.14 s

s srp sl shr 2370 1102 268 10.00 m

aa, atr, av, as: 8.37 0.70 47.85 2502 mfs2

v vl 50.00 1774 kmjh

e 2 vyberové polia na vyber vozidiel.

e 2 vyberové polia na vyber prislusnych kinematickych vypoctov:

— Zrychlovanie
— Zrychl./brzdit
— Reagovat/brzdit
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— Ziaden

Reagovat)bradit” -

Zrychlovanie
Zripchl, fbrzdit’

Ziaden

89

e Na spodnom konci sa v pripade, Ze je k dispozicii dostatocne vysoké rozliSenie obrazovky, nachadzaji dve
textové polia, v ktorych sa vysledky zobrazuji ako text. Ak je rozliSenie obrazovky nedostatocné, zobrazuja
sa vysledky iba v jednom spolo¢nom textovom poli.

1. Zrychlovanie

V tomto okne je mozné vypocitat Cisty akceleraény manéver

Okno kinematiky

~| @ [2 audigzzom ~| @

V] [Zr?dnrovanie v]

[1 Audi-az 1

[Zr?dnrovanie

v 0

aa: 3

Bt |74

B s 82.3

vi: 80
/max: |

v a

v 1]

Ees: [O|o

5 1]

a a

v, vi
aa

byt zadané 3.

v0: pociatoc¢na rychlost,
aa: zrychlenie,

tr: doba akceleracie,

s: draha akceleracie,
v1: konecna rychlost,

t: celkovy cas.

kmjh vi: 0 kmh
m/s? [ aa: 1.42 | mfs?
seC r: 10 seC

m [ s: 70.83 | m
km/h vi: 51 kmh

km/h vmax: | 1080 | kmfh

o e wE

0 kmph  [C|Bod rédzu

0 kmh ﬂ
[i} m [z 2D okna preva.
0 mjs2 [ Dobeh aktualizovat
0.0 800  kmh P
3.00 mjs?
7.41 5
82,30 m

0.0 510  kmh

1.42 mfs?
10,00 5
70.83 m

ako ndjazd do zrazky. Z 5 parametrov musia

Ak vybrani kombindcia parametrov vyhovuje, kontrolka v okne vedla vyberu vozidla sa prepne na zelend,
potom nasleduje zadanie hodn6t do vstupnych okien aktivovanych vyberom. Po zadani posledného vstupu
a stlaceni klavesu TAB sa vypocitané hodnoty zobrazia v prislusnych oknach.

e Stlacenim tlacidla = “Diagramy” sa jednak otvori okno Diagramy a vypocet sa zobrazi graficky,
a takisto sa vypocitané Gseky vlozia ako sekvencia. Posuvnym reguldtorom na paneli nastrojov pre
simulaciu mézete skontrolovat polohu vozidiel na pracovnej ploche programu PC-Crash.
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Okno kinematiky

[tavdaz 1~ @ [2adigzson -] @ K2

[zrjchl. porzcit ~ |

[zrjchl porzdit ~|

v 0
aa: 3
ir: 0.8
0.2
ab: 7
s 200
vl an
Flvmax: [ o
Wi 0
W' 0
EEs: [M|o
5 0
a 0

v2, w2, dv2, EES2:

kmjh
mjs2
sec

sec
mys2
m

kmjh

kmjh

0.0

nyl, nyl, ny2, ny2: 0.0

Omegal, Omega2'
Impl, Imp1':

Imp2, Imp2":

3, phi SImp1":

ke

v, wr, vl vb, v

s, sa, sr, sl, sh:

0.00
0.0
0.0
0.0
0.00

0.0
.78
10.44
133.80

wi:
aa.

r:

ab:
N

vl

0 km/h
278  mfs?
0.8 Sec
0.2  sec
[ m/fs?
1388 m
51 km/h

[Clvmax: | 1080 | km/h

oh | 5] L]

0.0
0.0
0.00
0.0
0.0
0.0

78.8
6,00
7.88

km/  []Bod rézu

b

m [Tz 20 okna preva.
mfs? | Dobeh aktualizovat

0.0 0.0 kmh
0.0 0.0 v
radfs
kg*ms
kg*m/s
kg*m/s, Grad

86,8 847 510

0.30 0,20 1.58
86.25 18.41 4.76

29.38

m
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2. Brzdenie: V tomto okne je mozné vypoditat manéver, pri ktorom vozidlo najprv zrychluje a po fize reakcie
spomaluje na svoju kone¢nii rychlost (sekvencie zrychl., zrychl., brzdenie, brzdenie).

v0: pociato¢na rychlost,

aa: zrychlenie,

tr: reakéna doba,

ts: doba ndbehu brzdného Gé&inku,

ab: spomalenie,

s: celkova draha,

v1: konecna rychlost,

vmax: maximalna rychlost.

Po zadani poslednej hodnoty a stladeni klavesu TAB sa v prislusnych poliach zobrazia vypocditané hodnoty.

e Stladenim tlaéidla[‘ﬁ “Diagramy” sa jednak otvori okno Diagramy a vypodlet sa zobrazi graficky, a
takisto sa vypocitané Gseky vlozia ako sekvencia.

Posuvnym regulatorom na paneli nastrojov pre simuldciu mézete skontrolovat polohu vozidiel na pra-
covnej ploche programu PC-Crash. Prislusnd doba simuldcie je pre ndjazd zaporna, pretoze sa pocita
do momentu t = 0.

Parametre:

V najspodnejSej Casti okna sl zhrnuté vypocitané hodnoty. Zobrazuji sa vzdy hodnoty aktudlneho
vypoctu. Pomocou rolovacej listy je mozné prezerat aj hodnoty predchadzajicich vypoctov.

v0: pociato¢na rychlost,
vr: rychlost v bode reakcie,

vs: rychlost na zaciatku fazy nabehu brzdného ucinku,

vb: rychlost na zadiatku fazy brzdenia,

v1: kone¢nd rychlost (okamih t=0),
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3.

— aa: zrychlenie,

— ab: spomalenie,

— t: celkovy Cas (ta+tk+tr+ts+tb),

— ta: doba akceleracie,

— tk: doba podas ktorej sa nezrychluje, pretoze je dosiahnutd vmax ,
— tr: reakénd doba,

— ts: doba nabehu brzdného Géinku,

— tb: doba brzdenia,

— s: celkova drdha (sa+sk+sr+ss+sb),

— sa: akceleraéna draha,

— sk: drdha so zrychlenim 0, pretoze je dosiahnutd vmax,
— sr: reakéna draha,

— ss: draha nabehu brzdného G¢inku,

— sb: brzdna draha.

Reagovat/brzdit

V tomto okne je mozné vypoditat najazd do zrazky, pohyb vozidla aZ do Startu (t = 0). Z 8 parametrov
sa musi vybrat 5 (aktivovanim prislusného zaskrtdvacieho policka). Ak zadana kombindcia vyhovuje, prepne
sa kontrolka v okne vedla vyberu vozidla na zelenii, potom nasleduje zadanie hodnét do vstupnych okien
aktivovanych vyberom.

Okno kinematiky x
[Ladiaz 1 ~|@ [2 Audigzzom ~| @
[Reagovat’,’br:dit’ V] [Reagovaf}br:dit’ V]

[¥]vo: 170 kmh  [C]vo 43.6 | kmfh
tr: 0.8 s [ tr: 08 s

[ t=: 0.2 s ] ts: 0.2 s
#a: 4 mfsz  [a: 7.5 mjs?
b 0 g [ the 114 |g

[ sb: 1] m [¥] sb: 10

Ds: 1] m |:|s: 23.7
[#]vi: 0 kmp [V]vi: 16 kmph

WMEK: 50 kmh  vmax: 50 km/h

v [ o en |

v 0 0 kmfh  []Bod rézu

Ees: [M|o 0 km/h ﬂ

-5 0 0 m [[]z 20 okna preva.

a: 0 0 mfs2 [T Dobeh aktualizovat'
w0, wr, vl vb, vl 170.0 0.0 0.0 0.0 §0.0 -
aa, ab: 0.80 0.00

t, ta, tr, 4, th: 0,20 0,00 0,20 000 0.00
s, 5a, 8r, l, sht 82,30 0.00 0.00 000 0.00

wl, wb, v1: 49.6 45.9 16.0 km/h -
ab: -7.50 mfs?

t, fr, f, th: 214 0.80 0.20 1.14 5

s srpsl sbr 2370 1102 2.68 10,00 m

aa, atr, av, as: 8.37 0.70 47.85 2502 mfs2
wi' vl 50.00 17.74 km/h

v0: pociatocna rychlost,

tr: reakénd doba (drdha sa zobrazuje nizsie),

ts: doba nabehu brzdného G¢inku (podita sa s a/2, drdha sa zobrazuje nizsie),
a: spomalenie,

tb: doba brzdenia.
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e sb: brzdna draha.
e s: celkova drdha (sr + ss + sb),

e v1: konecnd rychlost

Po zadani posledného vstupu a stlaceni kldvesu TAB sa vypocitané hodnoty zobrazia v prislusnych oknach. V
pripade, ze zadané hodnoty sii nezmyselné, alebo ak neexistuje jednoznacné riesenie, nezobrazia sa Ziadne hodnoty

(resp. 0).
Okrem toho sa vykona vypocet moznosti zabranenia, pricom je mozné definovat povolend rychlost.

e Okno hodnét:

— v0: pociato€na rychlost (rychlost v bode reakcie),

— vb: rychlost na konci fazy nabehu brzdného Gcinku,

— vl: konecna rychlost,

— a: spomalenie,

— t: celkovy &as (tr+ts—+tb),

— tr: reakénd doba,

— ts: doba nabehu brzdného Gcinku,

— tb: brzdnd doba (doba, pocas ktorej sa brzdi so spomalenim a),
— s: celkova drdha (sr+ss+sb),

— sr: reakénd drdha,

— ss: draha prejdena pocas fazy nabehu brzdného Gcinku,

— sb: brzdn3 dréha (drdha prejdend pocas fazy brzdenia so spomalenim a),
— av: spomalenie pre zabranenie,

— trv: reakénd doba pre zabranenie,

— vv: rychlost pre zabranenie,

— sv: drdha pre zabranenie,

— v0‘: povolena rychlost,

— v1“ rychlost zrazky pri povolenej rychlosti,

e Stlacenim tlacidla 14 “Diagramy” sa jednak otvori okno Diagramy a vypocet sa zobrazi graficky, a takisto
sa vypocitané Useky vlozia ako sekvencia.

e DalSia moznost na urcenie rychlosti zrazky v tomto okne spoliva v tom, Ze sa jednak zada spomalenie (a)
po zrazke. Teraz si k dispozicii 2 moznosti na definovanie pol6h, resp. koncovych pol6h.

— Aktivovanim z moznosti “prevziat z 2D okna” a umiestnenim vozidiel mySou, pricom pomocou E

G e e T o ,
Zaznacit pociato¢ni polohu sa definuji pociatoéné polohy a pomocou | Zaznadlit koncové polohy
sa definuji koncové polohy.

Hodnoty sa v okne okamzZite zaktualizuji a aktivovanim Dobeh aktualizovat sa zaktualizuji rychlosti
zrazky (v1) v kinematickom okne.

— Zadanim spomalenia (a) a zodpovedajiicej drahy vyjazdu zo zrazky (deaktivovat “prevziat z 2D okna")

je takisto mozné vypocitat rychlost zrazky.

e EES: V tomto okne je okrem toho moznost zadat pre jedno z vozidiel hodnotu EES, hodnota pre druhé
vozidlo sa potom zodpovedajiico prispdsobi.

e Bod rizu: Zadanim bodu zrdZky pomocou volby Bod razu je mozné EES vypoditat pomocou deformicie
ako aj uhlovej rychlosti.
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Casové zabranenie

Tato volba umoZiiuje vypocet Easovej moznosti zabrdnenia pre vozidlo vychadzajic z bodu reakcie. To znamen3, Ze
pre zvolené vozidlo sa rychlost zniZuje dovtedy, resp. spomalenie, ktoré je potrebné dosiahnut sa zvysuje dovtedy,
kym sa nedosiahne to, ze ku ziadnej zrazke neddjde a vozidla sa mind.

Aby sa mohla tato moznost vyuzit, musia vozidla Startovat z bodu reakcie. Na to najprv vypocitajte ndjazd
do zrazky vychadzajlc z bodu zrazky pomocou spatnej simulacie. Zabezpelte, aby boli vozidla spatne simulované
dostatoéne daleko, aby boli simulované minimalne v bode reakcie vozidla, ktorého moZnost zabrdnenia ma byt
vypocitana. V pripade potreby zmente sekvencie vozidiel.

Pomocou ¢asového posuvnika umiestnite vSetky vozidld do bodu reakcie vozidla, ktorého moznost zabranenia
mé byt vypoditand, a nastavte bod Start (t = 0) pomocou tladidla M do tohto bodu.

Skorigujte sekvencie vozidiel, tak aby bol bod Start opit spravne umiestneny. Vietky sekvencie, ktoré sa
nachadzali pred bodom reakcie vozidla, ktorého moznost zabranenia sa ma vypocitat, sa teraz musia nachadzat
za bodom Start. Pomocou doprednej simulacie mbZete vysledok skontrolovat. Prosim, majte na zreteli, e pouzitim
rozlicnych modelov, mézu vznikndt drobné rozdiely.

.
gasové zabranenie T |
Vozidlo pre zabrénenie:

1 Audi-A2 1 -

Podiatotna rychlost’
30 kmnfh

@ Obmedzit rychlost’
ZuyEit' brzdenie

Vozidlo aktivovat' f deaktivovat’

7] 1 Audi-A2 1.2--1
712 Audi-Q7 3.0 TDI -

[ poiitat’ ]| Zavriet’ |

e Vozidlo pre zabranenie: Vozidlo, ktorého rychlost pre zabrdnenie sa ma vypocitat.

e Pociato¢na rychlost: Rychlost, od ktorej ma vypocet zacat. Rychlost sa postupne znizuje, aby sa nasla
situdcia pre zabranenie.

e Vozidlo aktivovat/deaktivovat: Tu je mozné vybrat vozidla, ktoré sa budi simulovat. Deaktivované vozidla
sa nesimulujd. Tu je vSak potrebné mat na zreteli, Ze aj deaktivované vozidla, ktoré sa nachadzaji v drahe
aktivnych vozidiel veda k zrazkam, a tym si vylicené ako situdcia pre zabranenie.

e Pocitat: Vypocet sa vykondva tak dlho, kym sa nendjde situdcia, pri ktorej uz neddjde k zrazkam.

e Pomocou volieb “obmedzit rychlost” a “zvysit brzdenie” je moZné alternativne vybrat, ¢i sa ma zniZovat
pociatocna rychlost alebo ¢i sa ma zvySovat brzdna sila.

Kinematické sledovanie stop spatne

Relativne jednoduchou moznostou na urcenie rychlosti vyjazdu zo zrazky je analyza stop zanechanych na povrchu
vozovky. Vdaka stopdm zanechanym pneumatikami je pohyb vozidla zndmy, alebo sa aspoi ¢asto d4 dobre zreko-
nStruovat. Ak je takisto zndma poloha zrazky a koncova poloha, méze PC-Crash prostrednictvom kinematického
spatného vypoctu zistit rychlost vyjazdu zo zrdzky v okamihu zrazky.

Pomocou kinematického spatného sledovania stop je mozné sledovat stopy za-nechané pneumatikami do bodu
zrdzky a odhadnit priblizné hodnoty rychlosti. Tieto hodnoty je potom mozné dalej spresnit v analyze zrazky.

Otvori sa vstupna maska, v ktorej je mozné definovat koncovii polohu a az 5 medzipoléh. Koncova poloha
musi byt zadana v kazdom pripade, pociato¢na poloha zodpoveda polohe vozidla na zaciatku simulacie.
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r 5
Sledowvanie stép spatne &I—z—hj
1 Audi-A2 1 - Polohu vozidla prevziat podtat’
Pozicia % [m]: y [m]: Uhol Trenie:  Koef, a[mfs3]: s[m]: t[s]: Smerovy v [km/h]:
stacania Brzd. uhal
Kone&na @ % 718 368 94 0 0 0

5 & 0.3 50 0
Startovac %5 3.3 L7692 0 0 e

Polohy sa vkladaji pomocou zodpovedajiiceho odtahového auta, tym Ze sa odtiahnu z pociatocnej polohy.

e Prevziat polohu vozidla: Ak je deaktivovana volba je mozné polohy manudlne a presne definovat uvede-
nim sdradnic a uhla sticania. Ak sa tdto volba aktivovand, prevezmii sa ako vstupné hodnoty zaznaéené
medzipolohy.

o . v TV o . . .
o ToF E (symboly odtahovacieho auta): Polohy vloZite prislusnym tladidlom s obrazkom odtahovacieho auta
tahanim z pociatoc¢nej polohy.

e Uhol natdcania x — y Psi stupne: Pri aktivovanej moznosti “prevziat polohu vozidla" sa tieto hodnoty
prevezmd, inak ich moézete vkladat rucne.

e Pre kazdy Gsek medzi dvoma polohami je navyse mozné zadat trenie a

e percentudlny brzdny faktor. Z tychto hodnét potom vyplyvaji vysledky vypoctu.
e a: spomalenie dosiahnuté v Gseku medzi polohami

e s: drdha prejdend medzi polohami

e t: ¢as medzi pociatocnou polohou a danou polohou.

e Ny: smerovy uhol taziska vozidla v danej polohe

e v: rychlost v danej polohe

Zadanim kone¢nej rychlosti (v) v konecnej polohe je mozné zadefinovat, ze zaznadend koncovd poloha nie
je kludovou polohou.

e V poliach so zelenym pozadim sa zobrazuje rychlost vyjazdu zo zrazky a smerovy uhol taziska v Startovacej
polohe.

e Pocitat: Stlacenim tohto tlacidla sa pohyb pre zvolené vozidlo prevezme.

Postup: Najprv je potrebné stanovit koncovii polohu, aby sa definovalo, kde sa vozidlo za-stavilo. Pokial doslo
k naslednej kolizii (napr. vozidlo bolo odvrhnuté do stromu), je mozné, pokial je zndma, zadat narazov( rychlost
sekunddrnej kolizie do vstupného pola v koncovej polohy. Tym sa definuje, Ze koncova poloha nie je pokojovou
polohou, &o sa vo vypoéte zohladni. Okrem toho je mozné pomocou tladidiel odtahového auta zakreslit az pat
medzipoléh. Medzipolohy je moZné umiestnit do poléh zndmych vdaka zanechanym stopdm. Volba “prevziat
polohu vozidla” musi byt aktivovand, aby sa prevzali zakreslené polohy. Navyse je mozné pre kazd( Ciastkovi
drahu medzi dvoma polohami zadat hodnotu trenia medzi pneumatikou a podkladom, ako aj brzdny faktor.
Brzdny faktor sa prejavuje prirodzene len v smere odvalovania kolies. Inak sa na vypodet spomalenia pouZiji
teoretické bocné vodiace sily pneumatik. Vo vysledkovych poliach je teraz mozné odcitat rychlost, smer celkového
pohybu, spomalenie, drahu a ¢as medzi jednotlivymi polohami. Pomocou tlacdidla “Pocitat” sa priebeh pohybov
prevezme do programu PC-Crash.
& Je potrebné mat na zreteli, Ze tieto hodnoty vznikli kinematickou simuldciou z kone¢nej polohy a vidy zodpove-
dajd zadanym polohdm, nemusia vSak nevyhnutne zodpovedat fyzikdlnym procesom. Odporiiéa sa overit vysledky
kinetickou doprednou simulaciou.
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16

Definovat body stop — Sledovanie stop

Tato polozka menu umoZiiuje aktivovanie panela nastrojov na sledovanie stdp, ak by neboli viditelné. Pomocou
tejto polozky menu mdZete definovat stopy vozidla. Model vodi¢a a dalSie parametre na sledovanie stp je mozné
nastavit pod polozkou <Vozidlo> <Model vodica. .. >.

Definicia tejto stopy sa uskutocnuje prostrednictvom interpolaénych bodov, ktoré sa aproximuji interpolovanou
krivkou (modifikovany B-Spline 2. radu).

W . 7 2 Audi-Q73.0T -

e ™ Kliknutim na symbol je mozné definovat novil stopu. Zadavanie bodov sa ukondi stlacenim pravého
tlagidla mysi. Po kliknuti pravym tladidlom mysi nad &iaru sa otvori okno menu, ktorym mézZete vloZit dalsi
bod, resp. vymazat niektory z existujicich bodov. Ciara sa da zachytit a zaoblit. 2 body mdZete rozdelit a
z|lgit. Pri rozlozeni pod Ciarou sa drdha vytvori rovnomerne medzi nastavenym poctom bodov.

Bod viodit...
Bod vymazat'..
Skosit’
Zaoblit

Delit

Spajit

Ciaru rozdelit...

° \i Po stladeni tohto symbolu sa stopa oznaci a d4 sa posivat a menit.

.t

.. & gy o v - _
e Tlacidlo ™ umoznuje otacCanie Ciary po jej oznaceni.

e Dalej lista obsahuje okno na vyber vozidla, pre ktoré sa stopa definuje, alebo bola definovana.
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Pl

1]
R #O DY

......... D e TE N

Priradenie stop

Menu na vyber bodu vozidla, ktory ma byt na stopu naviazany.

- Volba stop ? PS

1 Audi-A2 1 hd
@) Tatisko

") Pneu fava predna

~) Pneu prava predna
(") Pneu lava zadna
(7) Pneu prava zadna

*) Stred zadnej napravy
x: |0 m
y: 0 m
titart: -1000 s
t 1000 H

"] Ende bei Kallision

Mozné nastavenia si:

o TaZisko,

e Koleso lavé predné,

e Koleso pravé predné,
e Koleso lavé zadné,

e Koleso pravé zadné,
e Stred zadnej napravy,

e Zadanie bodu vychadzajic z taziska vozidla (x:; y:).

e Tlacidlo “Pick-Up” jh‘r: Po stlageni tohto tladidla mézete my3ou [ubovolne vybrat bod na vozidle.

e Vstupné polia “t Start” a “t koniec:”: Pomocou tychto vstupnych poli mézete stanovit, v akom ¢asovom
intervale model vodi¢a vnima a sleduje trasu stop. Takto je napriklad mozné definovat, ze vodi¢ po zrazke
uZ nema trasu stop dalej sledovat.

K tomu pozri aj popis pre <Dynamika> <Model vodica> .

& Kontrola, & ma pohyb vozidla z fyzikalneho hladiska skuto&ne zmysel, sa vykonava iba pri pouziti kinema-
tického modelu.
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Definovat polygén trenia

Tato polozka menu umoznuje aktivaciu panela nastrojov “Trenie”, ak by nebol zobrazeny. Tymto menu moézZete
definovat plochy, v rdmci ktorych panuje vami definované trenie (napr. olejovy flak). Trenie viak mdZete definovat,
ako predtym, aj polozkou menu “Sekvencie”.

o 7 Kliknutim na tento symbol je moZné definovat dalsi polygén. Zaddvanie bodov sa ukonéi stlac¢enim
pravého tlacidla mysi. Po ukonceni zaddvania bodov sa ob-javi okno, v ktorom je mozné zadat zodpovedajicu
hodnotu trenia.

= SGéinitel trenia: | 2 S|
Sudintel trenia: | [ sucho (0.7-0.9) hd

Dosadfite/né spomal.: 785 m/s?

oK || zawmer |

Do okna “Koeficient trenia” mozete vkladat iba hodnoty platné pre tito plochu. Zobrazenie tohto okna
méZete aktivovat kedykolvek dvojklikom na ¢&iaru polygénu.

o« % Toto tlacidlo oznaci polygdn, ktory sa nasledne da posuvat.

e * Toto tlatidlo umozni otd&anie polygénu. Pomocou pravého tlac¢idla mysi je mozné do mnohouholnika
pridat dalSie body.

Ovladanie je rovnaké ako pri kresleni mnohouholnika s pomocou kresliaceho programu.

e Po stlaceni tohto tlacidla 9 sa zobrazi okno “Typ Ciary” na optické stvarnenie mnohouholnika trenia.

&V pripade, ¥e sa prekryva viacero mnohouholnikov, v oblasti prekrytia sa pouZiji hodnoty toho polygénu, ktory
bol zadany ako prvy.

Pri pouziti mnohouholnikov trenia sa trenie pocita pre kazdé koleso osobitne. Tymto moze pre kazdé koleso
platit iny st&initel trenia.

Takisto je mozné mnohouholniky trenia kombinovat s konvenénymi sekvenciami. V takom pripade maji sek-
vencie vzdy vysSiu prioritu ako mnohouholniky trenia. V pripade, ze pre vozidlo bola zadand sekvencia trenia,
nezmenia sa pri prejazde mnohouholnikom trenia stcinitele trenia pre toto vozidlo.

Definovat polygon sklonu

Tato polozka menu umoznuje aktivaciu panela nastrojov “Polygdn sklonu”, ak by nebol zobrazeny. Tymto menu
mozete vhodné definovat plochy. Struktira tohto panela nastrojov zodpovedd menu “Polygén trenia”.

w5 Y 4

e 7 Kliknutim na tento symbol je moZné definovat dalsi polygén. Zadavanie bodov sa ukonéi stlacenim
pravého tlacidla mysi. Nasledne sa zobrazi nizSie uvedené okno:
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e Miveleta: u—]@ et e
0} ZRef [m]
Sklonx: 0 0 Grad
Sklony: 0 0 Grad
Makka podloZla:
] Model makkej podioZiy pousit
vert. deformacia Trenie
ke 1000 i 0.4
n: 2 1 MIE: 1.2
z0: 0.05 ke 1
[ ok || zawier |

— ZRef [m]: Tato hodnota definuje vysku prvého bodu (oznaleny cervenym krizkom nad zdkladnou
rovinou).

— sklon X: Na tomto mieste mdzete vloZit hodnotu sklonu v smere x bud v percentéch, alebo v stupfioch.
Chybajica hodnota sa doplni automaticky.

— sklon Y: Na tomto mieste mdZete vloZit hodnotu sklonu v smere x bud v percentéch, alebo v stupfioch.
Chybajiica hodnota sa doplni automaticky. Z hladiska priority prekryvajiicich sa sklonov sa tieto na
rozdiel od polygdnov trenia prevezm.

— Model mikky podklad: Pouziva sa pri makkom podklade. Prednastavit mézete deforméaciu (k, n, z0)

podla Bekkera [67], [68], [69], [70] zavisli od sily pdsobiacej na stykovej ploche kolesa s podkladom,
ako aj trenie (, k) zavislé od drahy (Janosi/Hanamoto [73]).

Oba modely pracuji vzajomne nezavisle, pozri nizsie:

*  Vertikdlna deformicia:

Z3kladom tohto modelu je modifikovany vzorec podla Bekkera [67, 68, 69, 70].
Vzorec podla Beckera:

Vzorec programu PC-Crash:

z=20 1 Fz
VA
k= Fyg
_ logf2
_logz—i

Legenda:
z = vertical deflection (vertikdlne vychylenie)
z0 = vertical deflection constant (konstantné vertikalne vychylenie)
n = sinkage exponent (exponent sadania)
Fz = vertical force (vertikalna sila)
k = area constant (konstanta plochy)
A = area (fixed at 1) (plocha — fixovan3 hodnotou 1)
* Trenie
Zakladom tohto modelu je vzorec podla Janosiho/Hanamota [73].
Pévodny vzorec podla Janosiho/Hanamota:

B

)

~mazx * (1 —e
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Vertical Soil characteristics

10000

8000

7000 |

5000 /

Reaction force [N]

4000 | /

2000 | /;

ol

0 0.05 01 015 0z 025 03 035 04
Soil deformation [m]

Vzorec programu PC-Crash:

B
N

=0 +(mam_0) : (1 —€

Legenda:

10 = pociatoény koeficient trenia

pmax = maximalny mozny koeficient trenia

s = slide distance (vzdialenost zosunutia)

k = slide distance constant (kon3tantnd vzdialenost zosunutia)

Drag characteristics

25

Friction

0 05 1 15 2 25 3 35 4
Distance [m]

99

Vzorec programu PC-Crash pre charakteristiku odporu mikkého podkladu ( 10=0.5, pmax=2,

k=1)

V rezime Uprav ('k% ) mdzete zobrazenie okna kedykolvek aktivovat dvojklikom na &iaru polygdnu

sklonu.

° ﬁ * Prostrednictvom tychto symbolov je mozné tento polygdn presiivat, otdcat a menit. Pomocou

pravého tladidla mysi je mozné do mnohouholnika pridat dalsi bod.

& 7 hladiska priority prekryvajicich sa sklonov sa tieto na rozdiel od polygénov trenia prevezmil.

o 45 Aktivovanim tlacidla “Vytvorit 3D cestny objekt..." sa objavi okno “3D objekt cesty”.

Toto okno pozostava zo 4 ziloziek:

1. Vseobecne

— celkova diika, Sirka vozovky, Rozlisenie diiky:
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- hl
3D objekt cesty &I&J
VEeobecne | Priebeh I Znadkovanie I Nasta\renia.l

Celkova ditka: [N | m
Sirka vozovky: 4.0 m

RozliZenie dizky: 1.0 m

Priebeh polomerov vozovhy:

[Ukéi ako diagram V]

Priekopy
Skelony:

[ Viave 500
[ Vprave 500

[T Profil priekopy poudit’

OK ] [ Cancel Appy

V tomto okne sa definuje celkové dika Gseku cesty, &irka vozovky a rozlidenie dizky. Pri nastaveni
rozlisenia diiky nad droven Standardnej hodnoty bude vysledkom sice kratSia doba obnovenia
obrazovky, ale d6jde k zvySeniu miery vyskovych chyb pri zmenach sklonu.

— Je mozné definovat “Priebeh polomerov vozovky":

x Ukaz ako diagram: V zilozke “Priebeh” pod polozkou “Polomer cesty” je mozné graf mysou
zodpovedajlico nastavit.

* Rovny (sek
* Pouzit body st6p: Priebeh cesty sa prispdsobi stope zadanej pod polozkou <Dynamika> <Definovat
body> .
— Priekopy:
Priekopy je mozné zadat bud s konStantnym sklonom zvl4st pre lavy a pravy okraj vozovky, alebo
ich je mozné zadat mySou ako profil priekopy (aktivujte Profil priekopy pouZzit) v zdlozke “Priebeh”
pod polozkou “Uhol priekopy”.

1D beapes T e

[ Gotmorme Pouasa demicn et

| @ - BB >

— Importovat

Na tomto mieste moZete nahravat ulozené 3D cestné Useky. 3D ndkres musi obsahovat vsetky
potrebné plochy vo forme trojhrannymi polygdnov s vektormi normal orientovanymi nahor. Tieto
nakresy mézu byt bud vopred vytvorené v programe PC-Crash (trianguldciou) a nasledne ulozené
funkciou “Exportovat”, alebo mézu pochadzat aj z 3D kresliacich programov, ako napr. AutoCad
(s trojhrannymi polygénmi medzi bodmi).

& Ak by ste 3D nakres importovali polozkou menu <Déata> <Importovat> — vykres DXF, vozidla
by nerozpoznali 3D povrch. Niekedy je vyhodné nahrat 3D nékres prostredia 2-krdt, raz ako 3D
cestny objekt a raz ako 3D ndkres. Do 3D ndkresu mézete doplnit cestné znacenie, priechody pre
chodcov a rastliny, ¢o nie je pre transformaciu na 3D cestny objekt vhodné. V takomto pripade
deaktivujte v moznostiach zobrazenia zobrazenie polygdnov sklonu, ¢im dosiahnete vacsSiu mieru
zviditelnenia 3D ndkresu, vozidla sa viak pohybuji po 3D cestnom daseku.

— Exportovat: Tato polozka umoznuje uloZenie vytvorenych 3D objektov na neskorsSie pouzitie.

V rezime Uprav ('k% ) mozete zobrazenie okna kedykolvek aktivovat dvojklikom na Ciaru cestného
Gseku.
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2. Priebeh
V tejto zélozke mate moznost zadat priebehy priekopy formou grafu. Kliknutim lavym tladidlom mysi a
zodpovedajiice body sa presiivaji pri stlatenom tlacidle mysi. V okne “RozliSenie diagramu” je mozné
zadat pozadované rozliSenie. Dvojitym kliknutim na Ciaru sa aktivuje okno “Zmenit ddta objektu”,
v ktorom je mozné jednotlivé body (v zavislosti od rozliSenia diagramu) zadavat numericky (bud
prostrednictvom hodnoty y, alebo prostrednictvom stiipania).
— Uhol priekopy:
* Ak je v okne “V3eobecne” oznacené zaskrtavacie policko “Pouzit profil priekopy”, mozZete
definovat priecne sklony priekopy:

30 objekt cesty _i_ =]

Vissbecs | Frobeh | Znatkovarse | Nastaversa
T, — o ¢ Straieu
Iml
50
o
o
25 EIee- - a
£ =]
on
315
40
o i 5 00
ok ] [ conce

x Ak nie je v okne “VSeobecne’ oznacené zaskrtavacie policko “Profil priekopy pouzit’, mdzete
prednastavit uhol priekopy. Bud samostatne pre kazdi stranu, alebo symetricky pre obe strany
— aktivovanim polozky “lavy a pravy jazdny pruh identicky”:

30 okbjekct cesty i_ [ G 30 Darssellurg — ool

(] T Zobiazenie  Pozadic  Anmibcis Tl
Yorkmrm, Pt (et e P RO ommn

100005

1 ey 8 Ty e sk
000

50

— Sirka vozovky
Na tomto mieste mézete formou konkavnych a konvexnych tvarov menit Sirku vozovky, a to znovu

symetricky alebo samostatne pre lav(l a pravi stranu.
" | |8 30 Darteing pee—_________——m

Inbnazerie Pumie Animavs Tl
il wcl Ta Py P AT R g Sunains @

(S vy E) |
T pemm— 1wt 01
wo l visin o] |

e %0 Ho %0 o
FRedliferie dagromy. 1000 m

(o ) [Comea

— Vyskovy priebeh
Zmeni sklon vozovky v pozdiznom smere.
— Priecny sklon
Ovplyviiuje sklon vozovky v prie¢nom smere, a to znovu bud symetricky pre obe strany alebo
samostatne pre kazdd stranu.
— Polomer vozovky: Tato moznost je dostupna iba v pripade, ak v okne “VSeobecne” neaktivujete
moznost “Priamy (sek”.
% Ak uz nie je vozidlo viditené v 3D okne kvéli zmenam sklonu, méZete ho presunit tlatidlom so
symbolom odtahovacieho auta znovu na povrch vozovky.
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3. Znackovanie

KAPITOLA 4. POPIS MENU

PIINPRERE e
© Zobragenic Pozadic  Animbdie  Tiel

Wil i FaTaPa sl 4 b
|

@ sy T it

¢ Zobrazenis  Posadic  Animbus Tiel
| ol wa - Faly BT ST b

T g HStraing @ -1

V tejto zdlozke sa definuje Pocet jazdnych pruhov. Je mozné definovat Sirku lavého a pravého okraja,
ako aj jazdného pruhu a medzi jednotlivymi Gsekmi mdzete vloZit vodorovné znacenie:

o
3D objekt cesty uﬂ
Priebeh | Znach lie | Nastavenia.
Poéet jazdnjch prhov
Vozovka:
Zirka [m]: Typ Ciary:
lavjokmi: 010 [Zacha -~

Jazdry pruh 1: - 3.00
Jazdry pruh 2. 3.00

[Stredo\ré Giara v] [I:| - ]

Jazdny pruh 3

Jazdny pruh 4: -Eﬂ

Jazdny pruh 5:

Jazdny pruh &:

Praviokra:  0.10 [Zadna - [~
0K | [ Cancel || ppi

Farbu jednotlivych prvkov vodorovného znadenia vozovky je mozné zadat individudlne pomocou vybe-

rového panela na pravom okraji okna.

4. Nastavenia
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30 abyeks cesty = ool "5 10 Dusteung - e L)
Pt e Zobrazenie Pezadie Animicis Tad |
Wil - Fr Ty Pa a0 b o dtrains @
bl § g
10000
500
Frralaed
————
swaf
10000
a =0 500 7= 1]
Redileris dogromy: 5000 =
o =
oM I
3D objekt cesty ng

| VEeobecne | Priebeh I Znatkovanie | Nastavenia.

\Eeobecne

Dizka stredovej Giany: 6.00] m
Vzdialenost' stredovych Siar: 5.00 m
Vyplnenie

V tejto zélozke sa stanovuje Dizka stredovej ¢iary a Vzdialenost stredovych &iar. Volba “Vyplnit plochy”
sa vztahuje na grafické zobrazenie Useku cesty.

& Ak chcete zmenit uz vytvoreny Gsek cesty, neklikajte znovu na tlagidlo &~ Vysledkom by bolo vloZenie

nového Gseku cesty. Namiesto toho stlacte, prosim, tlacidlo pre Gpravy’ ﬁ a dvojklikom na cestu znovu
otvorte okno “3D cestny objekt”. Po vytvoreni dalSieho cestného objektu ho méZete napojit na prvy. Oznadte
druhy vytvoreny cestny objekt a mySou ho potiahnite na koniec prvého cestného objektu. Funkcia “Snap”
sa postara o ich spojenie.

Pohybovat/otacat vozidlom

i

Program PC-CRASH ponika jednoduchi a rychlu moznost na umiestnenie jednotlivych vozidiel.

Po kliknuti na tdto polozku menu sa vozidlo zachyti za taZisko (krGZzok) a so stlatenym lavym tlacidlom
mysi sa presunie na pozadovani poziciu. Ked sa vozidlo zachyti v okruhu 1 - 2 metrov od taZiska (napr. za
roh vozidla), je mozné vozidlom otacat okolo jeho taziska.

Pri stipravach s privesmi sa pociato¢né podmienky oboch vozidiel sipravy automaticky prispdsobuj.

# Pres(ivat mozno iba vozidl4, ktoré sa nachadzaji v pociatocCnej polohe.

4.1.6 UDS

Alternativne rozhranie na naéitanie dat so softvéru UDS.

4.1.7 Razy

Tato ¢ast menu sl(zi na vypocet zrazok. Okrem toho je v tomto menu mozné zapnit automatické rozpoznavanie
zrazok a je tu takisto mozné vykonavat optimalizaciu parametrov zrazky.
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Razy | Volba Pohlad Kreslit Obrazok opraco

V' | Rozlitenie razu

Rozlifenie razu v sdprave

Silovy model razu poudit’

Mesh model kontaktu pouzit

Konedné polohy oznac.

Medzipozicie »
dﬁ Stopy pre optimalizéciu

Farametre razu optimalizovat

MADYMO(r} simulacia pohybu posadky

Impulz — dobeh — F8

* Pokial sa prisluné vozidld nenachadzaji v podiatoénej polohe, je mozné v okne Impulz vybeh - raz rychlosti
pred zrazkou iba zobrazit, nemozno ich vsak menit.

»  Impulz vybeh - raz » IEM|

Vozidlo: 1 AUDI-B0 v |||2BMW-320 v

Dobeh: | [
v[kmfh] = 50 0

Smer. [7]: 5.20 -43.89
Omega [rad/s]: 0.01 -0.04
Vyheh:

v[km/h]= 34.25 34.25
Smer. [7]: 5.20 -43.89
Delta-v [km/h]: - -
Omega [rad/s]: 0.17 0.17
Deflam] 21 33
EES [km/h]
16.80 | dm[ ] 20.50
[km/h] (Ist: 5.00)
Trenie: 1 -

Koordinaty [m]: Raz

[]Bod rézu Nastavenia.
[ rovina rézu R&T

. ) pni

x| 29 = 9644 5 o | 2

y:| 031 = < >

[ autom.vi-

Pomocou tohto okna sa uskutocriuje dopredna simuldcia zrdzky. Pouziva sa na to model Kudlicha - Slibara
alebo rozsireny trojrozmerny zrazkovy model.

Pri oboch modeloch sa vsetky jazdné stavy oboch vozidiel pred zrdzkou pokladaji za zndme. Vypocitavajl
sa stavy vyjazdu zo zrazky pri pouziti zdkona zachovania hybnosti, zdkona zachovania momentu hybnosti, ako aj
Newtonovej zrazkovej hypotézy. V hlavnom okne simula¢ného programu sa zobrazuji polohy vozidiel bezprostredne
pred zrazkou, ako aj v definovanom okamihu po zrazke (200 ms).

Pri vypocte sa zohladfiuje aj poloha bodu zrdzky a smer dotykovej roviny.

Ak chcete vypoclet vykonat pomocou okna pre impulz — dobeh, musite najskor urcit bod zrazky a nasledne
dotykov(i rovinu (popis ovlddania je uvedeny nizsie).

MoZete zmenit nasledujlce parametre:

1. poloha bodu zrazky,
2. smer dotykovej roviny,
3. elasticky podiel zrazky (k), resp. opastacia rychlost bodu zrazky,

4. vrcholovy uhol kuZela trenia.
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V pracovnej oblasti programu PC-Crash sa graficky zobrazuji vektor hybnosti (tmavo modry), dotykova rovina
(Ciarkovand Ciara) a kuzel trenia (fialovy).

Vektor hybnosti, kuZel trenia a dotykovi rovinu je mozné zobrazit aj v 3D okne ( <Volba> <3D zobrazenie>).
Na to musia byt v okne pre moznosti zobrazenia aktivované zrazky (<Volba> <Nastavenia> <Moznosti zobrazenia>).

Drucken

Py By Be ol o1 b

V okne Impulz vybeh - rdz je mozné overit vplyv réznych ndjazdovych rychlosti do zrazky. Pritom je vsak
potrebné mat na zreteli to, Ze pri variacii najazdu do zrazky sa zakazdym zacne nova simulacia

& Rozhodnutie, & sa pouZije dvojrozmerny alebo trojrozmerny zrézkovy model, urobi program PC-CRASH auto-
maticky podla nasledujiceho kritéria:

Trojrozmerny zrazkovy model sa pouzije len vtedy, ak pre obe vozidla zicastnené na zrazke bola v okne
<Rozmery> zadand nenulova vyska taziska.
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= Impulz vybeh - raz » IEl

Vozidio: 1ALUDI-80 v ||[2BMW-320 v

Dobeh: I I
v[kmfh]= 50 0
Smer. [7]: 5.20 -48.89
Omeaga [rad/s]: 0.01 -0.04

Vybeh:
vkm/h]= 34.25 34.25
Smer. [©]: 5.20 -43.89
Delta-v [km/h]: - -
Omeaga [rad/s]: 0.17 0.17

Defcm] 21 33

EES [km/h]

d[ ] 15.80 e[| 20.50
4 < | kmh] (Ist: 5.00)

0.1 = Trenie: 1 o
Koordinaty [m]: Raz
[1Bod rézu Nastavenia.
[]Rovina rézu - Rz

= i
1 246 - = =
X = [ ag.44 |2 c: [ 2
y:|0.31 = € >

[ autom.wy-

Popis vstupnych tdajov

Vozidlo 1, resp. vozidlo 2

Definuje obe vozidld zi¢astnené na zrazke.

Dobeh

Vo vSeobecnosti sa ako hodnoty pre ndjazd do zrazky pouzivaji aktudlne polohy oboch vozidiel. Aby sa vSak
umoznila jednoducha variacia parametrov, je mozné NAJAZDOVU RYCHLOST modifikovat aj v tomto okne
pomocou posuvnika, resp. priamo zadat do zodpovedajlcich poli. Z toho vyplyvajliice zmeny v parametroch
vyjazdu zo zrazky sa priebezne vypocitavaji a zobrazuji sa v zrazkovom okne.

v
Oba posuvniky pre vozidlo 1 a vozidlo 2 reprezentuji rychlosti oboch vozidiel vo faze ndjazdu do zrazky.
Vybeh
Pod tymto nadpisom sa realizuje vystup novych vypocitanych hodndt pre fazu po uskutonenej zrazke.
— v (rychlost)
Popisuje rychlost oboch vozidiel bezprostredne po zrazke.
— Smer .
Tu sa uskutoCnuje vystup smerov vyjazdu zo zrazky pre obe vozidla.
— Omega
Popisuje uhlovil rychlost oboch vozidiel po zrazke.
Def.

Na kontrolu sa tu pre obe vozidld zobrazuje deformacna hibka (cm) uréend zadanim polohy zrazky a bodu
zrazky. Deformacna hlbka sa vypocitava vzdy v smere razovej sily od bodu zrazky az po nedeformovany
povrch karosérie.

EES

Na kontrolu sa tu okrem toho pre obe vozidld zobrazuje deformacnd energia spdsobend zrazkou (km/h).
Rozdelenie energie na obe vozidl4 sa realizuje v zavislosti od hmotnosti vozidiel a deforma¢nych hlbok. Pozri

Burg:
EESl _ mo - SDefl
EES2 mq - SDefQ
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2-Wp
mo - (SDefl + 1)

SDef2

EES; =

Okrem toho je mozné vzdy stlacit jedno z oboch tlacidiel EES. Potom je mozné hodnotu EES pre prislusné
vozidlo priamo zadat. Hodnota EES pre druhé vozidlo sa potom vypocita.

Vypocéet druhej hodnoty EES sa pri tomto variante uskuto¢fiuje podla nasledovného vzorca:

_ [Wp—my-EES?
= -

EES,

V pripade, Ze st obe tladidla pre hodnoty EES vypnuté, uskutocni sa rozdelenie oboch hodnét EES podla
vzorca Burga.

Databsza EES 9%

Program PC-Crash pon(ka alternativne takisto databazu s fotografiami poskodeni. Funkcia je rovnaka ako
v polozke menu <Vozidlo> EES kataldg, avSak pri aktivovani zo zrdzkového okna sa naditaji vozidld
zodpovedajlce vypocitanej hodnote EES spolu s prislusnymi fotografiami.

e delta v:

Alternativne ku k je mozné zadat aj opustaciu rychlost zrazky. Zakazdym sa vypocita vysledny zrdzkovy
koeficient.

Program PC-CRASH vam teraz umoziiuje namiesto zrazkového koeficientu k zadavat alternativne opistaciu
rychlost bodu zrazky. Vyskumy totiz ukazali, Ze moderné vozidla si konstruované tak, ze sa po zrazke za
takmer akychkolvek okolnosti od seba v bode zrdzky oddeluji relativne konStantnou rozdielovou rychlostou.
To vyplyva zo skutocnosti, ze elasticky razovy impulz je nezavisle od stupna deformacie vozidiel relativne

.....

Zaddavanie opistacej rychlosti bodu zraZky ma viak zmysel len vtedy, ked sa nejednd o zrdzku so sklzom. V
pripade, ze sa vypocitava zrazka so sklzom a s(i¢asne sa zada opistacia rychlost bodu zrazky, PC-CRASH
zobrazi v stavovom riadku varovanie a pouzije naposledy zadany faktor k. V tomto pripade sa skutoc¢na
opustacia rychlost bodu zrazky dodatocne zobrazi v zrdzkovom okne.

V pripade, Ze sa zad4 opUstacia rychlost bodu zrazky, ktord by vyzadovala zrazkovy koeficient > 1, zrazkovy
koeficient sa automaticky obmedzi na 1 a vypocita sa z toho vyplyvajiica opistacia rychlost bodu zrazky.
e k

k definuje elasticki zlozku zrazky podla Newtonove] zraZkovej hypotézy. Pomocou posuvnika je mozné tento
parameter menit, priCom sa vypocitava z toho vyplyvajiica zmena parametrov vyjazdu zo zrazky. Takisto sa
zakazdym vypodita vysledna opUstacia rychlost bodu zrazky.

e Trenie

Prostrednictvom trenia sa stanovuje vrcholovy uhol my kuZela trenia. Pokial je rdzova sila vo vnitri tohto
kuzZela, nedochadza ku sklzu vozidiel.

V pripade, Ze by sa razova sila dostala mimo kuzel trenia, je nim ohraniéend. V takomto pripade my popisuje
pomer normalovej a tangencialnej zlozky razovej sily.

e Bod rizu

Pomocou tohto prepinaca, ktory sa zapina, resp. vypina kliknutim mysou, je mozné definovat polohu bodu
zrazky. Po aktivovani tohto prepinaca je mozné konkrétnu polohu tohto bodu v hlavhom okne zadat jedno-
duchym kliknutim v kresliacej rovine. Odpor(i¢a sa vypnutie tohto prepinaca po urceni bodu zrazky, pretoze
inak pri kliknuti do 2D okna vlozite novy bod zrazky.

e Rovina razu

Po prvej definicii bodu zrdZky sa v hlavnom okne zobrazi smer dotykovej roviny, ako aj vrcholovy uhol kuZela
trenia. V pripade, Ze sa pri aktivovanom tlacidle <Rovina razu> naklikne nejakd nova pozicia v hlavhom
okne, stane sa tento bod automaticky bodom dotykovej roviny.
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e Koordinaty x, y, phi

Okno pre vstup a vystup siradnic bodu zrazky, ako aj smerov dotykovej roviny. Prostrednictvom tohto
okna je mozna kontrola, ako aj zadavanie sdiradnic a smerov. Hodnoty je mozné menit aj pomocou tlacidiel
pridat/ubrat, resp. kldvesmi Sipok na klavesnici.

Podla toho, &i sa pouziva dvojrozmerny alebo trojrozmerny zrazkovy model, zobrazuji sa, alebo sa nezob-
razuji aj hodnoty pre stradnicu z bodu zrazky a uhol sklonu psi.

Sdradnicu z, ako aj uhol sklonu psi je mozné zadat iba pomocou tohto okna.

e psi
Uhol psi popisuje sklon dotykovej roviny dotykovej roviny. Uhol 0 stupfiov znamena, Ze dotykova rovina stoji
zvisle.

e Raz
Ak si definované vsetky parametre, stlacte tlacidlo “Raz". Toto tladidlo umozriuje jednorazové vypocitanie
zrazky. Bez ohladu na stavy tladidiel “Bod rdzu” a “Rovina rdzu” sa vykond jeden vypolet zrazky na
zéklade vsetkych Specifikovanych vstupnych ddajov. Po ndslednom stla¢enim tlacidla “Nova simulacia” '

»

sa vykona simulacia.

e (islo zrazky

Stlacenim tohto tlacidla je mozné vratit sa ku skér ulozenym parametrom ndjazdu do zrazky. PC-CRASH
automaticky uklada poslednych pat zrazok a je mozné ich pouzit, az kym nestladite tlacidlo “Nova simulacia”

» v programe PC-CRASH je mozné ukladat aj zrdzky medzi r6znymi parmi vozidiel. V pripade, ze sa
pracuje s “automatickym vypoctom"” vyjazdu zo zrazky, je mozné prepnutim Cisla zraZzky automaticky prejst
k dalsej zraZke - napr. sekunddrnej zrazke - a odtial opat automaticky pokracovat vo vypocte aZz po dalsiu
zrazku.

e autom. vypocet

Po aktivovani tejto polozky a ak je v polozke menu <Volby> <Nastavenia> <MoZnosti zobrazenia>
aktivovand moznost “Posledna poloha”, ziskate v 2D okne nahlad pre vietky zmeny parametrov.

RozliSenie razu

Zapnutim tejto polozky menu sa aktivuje automatickd detekcia zrazky. T4to ststavne kontroluje, ¢i niektorému
z vozidiel nehrozi zrdzka. V pripade, Ze dve lubovolné vozidld sa k sebe priblizia na vzdialenost mengiu ako
minimalnu vzdialenost (Nastavenie pod polozkou <Volba> <Nastavenia...> <Parametre simulécie> Raz-hibka
prekrytia), vykond program automaticky vypoclet zrdzky. Pritom sa bod zrdzky automaticky umiestni do stredu
plochy prekrytia a automaticky sa stanovi rovina zrazky. Tento model je mozné pouzit aj na detekciu sekundarnych
zrdzok.

RozliSenie razu v suprave

Zapnutim tejto polozky menu sa aktivuje automaticka detekcia zrazky v sipravach s privesmi. Tato polozka menu
sa stane aktivnou, aZ ked je aktivované “Rozlidenie razu”. Vypnutim tejto polozky menu je mozné zabréanit tomu,
aby boli automaticky vypocitavané kolizie medzi privesom a taznym vozidlom.

Spatna analyza zrazok

Spatnd analyzu zrazky je mozné pouZit na vypolet pomerov bezprostredne pred zraZkou, pokial sa predpoklada, Ze
pomery po zrazke st zname. Na vypocet tychto pomerov je mozné pouzit napriklad spatné kinematické sledovanie
stdp (pozri kapitolu Spatné kinematické sledovanie stop).
Pomocou tohto prikazu sa objavi okno, v ktorom je zoznam vsetkych parametrov relevantnych pre zrazku.
Pomocou vyberového pola Vypoltovy model je mozné volit medzi

e spatne,
e EES spitne a

e Impulz/drall spitne.
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i}

Wipostow modek Hybnos spitne

[] Uetsie prevzia zo spatnéha wip

| Doben -

Zadania ®

Fifchlos: [ o  kmih
Smerowj uhol: v 23 701 Grad
Uhol stésania A R
Richios stianis om0 0 radis
wibeh -

Rfohiost v 0 kmth
Smeravj uhok o o Grad
Uhol stésania “ 00 G
Riohlost stania om0 0 radis
ind.rfchlost stieania  omind 0 [ radts
et ra :

EES spositand: EES 0 0 kmih
Famenorszovesiy M 0 0 m
SHA smeroui uhol: tho 374 038 Grad
Dyn. deforméoia: SDef 01 iIG m
Tuho karasérie: ) o Khim
Zmena rjchlosti: w0 0 kmih
Riohlostbodu rézu: vt 0 0iG kmih
castreaniardau: e T s
Stredné ufchlenie: akm o 0 mis’
Impulz: s 0 T Ns
Kask.restiticie ko o
Richlosprioddeleni;  dvSp0 000 kmih
anie w kentakee, A

FRovins rizu wy T 351 Grad
Badrizuy PRCEY m

Eiodrsauy y asm m
B

Tym sa uvedie, ¢i sa ma byt spatny vypocet zalozeny na hybnosti alebo deformacnej energii.
Ak sa pre vypolet vyjazdu zo zrazky pouzilo spatné kinematické sledovanie stop, je mozné aktivovanim volby

e Prevziat (daje zo spatného vypoltu automaticky prevziat tdaje vyjazdu zo zrazky.

Viaceré parametre z nasledujliceho zoznamu sii uz zndme z dopredného vypoctu zrazok (pozri kapitolu Impulz —
Dobeh ... F8, na strane).

e Dobeh

Rychlost v: rychlost ndjazdu do zrazky.

Smerovy uhol ny: kurz taziska vozidla pred zrazkou.

Uhol st4cania psi: smer pozdlZnej osi vozidla (uhol std¢ania) pred zrdzkou.

Rychlost stacania om: uhlova rychlost Smykového pohybu pred zrazkou. Tato sa predpoklada 0.
e Vybeh

— Rychlost v: Rychlost vyjazdu zo zrazky sa definuje bud zadanim, alebo prevzatim (dajov zo spatného
vypoctu drahy.

— Smerovy uhol ny': Kurz taziska vozidla po zrdzke sa definuje bud zadanim, alebo prevzatim Gdajov zo
spatného vypoctu drahy.

— Uhol staéania psi': Smer pozdiinej osi vozidla po zrdzke sa definuje bud zadanim, alebo prevzatim
Gdajov zo spatného vypoctu drahy.

— Rychlost sta¢ania om’: Uhlova rychlost Smykového pohybu po zrdzke sa definuje bud zadanim, alebo
prevzatim (dajov zo spatného vypoctu drahy.

— ind. rychlost staCania omind: Narazom indukovana uhlova rychlost.

e Vypocet razu

EES spocitane: Vypocitand hodnota EES. Ak bol ako vypoctovy model zvoleny model EES, je mozné
hodnoty EES zadat.

Rameno razovej sily N: Polomer ramena razovej sily, ktory vyplyva z polohy bodu zrazky.

— SHA smerovy uhol rho: Smer ramena razovej sily (SHA).

dyn. deformacia sDef: Deformacna draha fazy intrizie sa uréuje pomocou prekrytia vozidiel a polohy
bodu zrazky.
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— Tuhost karosérie c: Vypocitana struktdrna tuhost karosérie.
— Zmena rychlosti dv: Zmena rychlosti vozidla spésobend zrazkou.

— Rychlost bodu razu vSt: Rychlost vozidla v bode zrazky.

dv
aKm

— Cas trvania razu tK: Doba trvania zrazky tK=

— Stredné zrychlenie aKm: Stredna hodnota zrychlenia vozidla spésobeného zrazkou pocas doby trvania
zrazky. aKm=sDef 5=

— Impulz S: Impulz zrazky.

— Koef. restitlcie k: Koeficient restiticie urluje elasticitu zrazky. Pri pouziti modelu EES je mozné
koeficient restitlicie zadat.

— Rychlost pri oddeleni dvSp: Opustacia rychlost bodu zrazky.
— Trenie v kontakte R: Sicinitel trenia, ktory vyplyva zo spiatného vypo&tu momentu hybnosti.

— Rovina razu Txy: Uhol natolenia dotykovej roviny. Tato hodnotu je mozné definovat aj aktivovanim
volby Rovina rdzu pomocou mysi v kresliacej rovine

— Tz: Sklon dotykovej roviny. Tito hodnotu je mozné zadat len pri pouZiti 3D zrdZok (musi byt zadana
nenulovd vyska taZiska oboch vozidiel).

— X, y, z: Stradnice bodu zrdzky. Bod zrazky je mozné definovat aj aktivovanim volby Bod rdzu pomocou
mysi v kresliacej rovine. Saradnicu z je mozné zadat len pri pouziti 3D zrdzok (musi byt zadana nenulova
vyska taZiska oboch vozidiel).

— Stladenim tladidla

— Pocitat sa zrazka vypocita a vsetky hodnoty vo vstupnych poliach sa zaktualizuja.

Silovy model razu pouzit

Na analyzu zrdZok bol vyvinuty jednoduchy a spolahlivy model, ktory zohladfiuje tuhosti vozidiel. Boli prijaté
niektoré veobecné predpoklady tykajlice sa tuhosti, takymto spésobom bolo mozné dosiahnut prijatelny kompro-
mis, aby bolo mozné ¢o mozno najpresnejsie riesit rozne kolizne situdcie, a aby bol napriek tomu vypoctovy cas
zredukovany na minimum.

Pre simuldciu zraZok pomocou kinetickych 3D modelov sa vozidla obvykle predpokladaji ako tuhé telesa. Tato
idealizacia je pre vacsinu simuldcii aj pripustna. Aby vSak bolo mozné vypoditat ¢asovy priebeh zrazky, musia sa
pouzit modely kontaktu zalozené na tuhosti.

Na vypocet kontaktnych sil medzi r6znymi objektmi a podkladom sl pouZité rozne kontaktné elipsoidy, po-
mocou ktorych je zostrojené vozidlo. Rozmery kontaktnych elipsoidov sii uréené typom vozidla a zadefinovanou
geometriou vozidla. Kontaktny model vypodita kontaktné sily z prienikov medzi dvoma telesami alebo medzi te-
lesom a inym objektom podla linedrnej funkcie tuhosti. Elasticky podiel po¢as kontaktu je definovany pomocou
stdinitela zrazky. Po vypoéte normalovych kontaktnych sil je moZné vypoditat trecie sily pri zohladneni koeficientov
trenia definovanych medzi telesami. Je teda mozné poditat zrazky so sklzom, Ciastocne zaklinené a (plne zaklinené
zrazky. Vypodet prieniku, sicinitela zrdzky a orientdcie dotykovej roviny pritom program vykondva automaticky.
Po zadani parametrov vozidiel uz nie je potrebny Ziaden zdsah pouzivatela.

ANamiesto linedrnej funkcie tuhosti je moZné pouzit aj zavislost Sila/Draha z pri-slusného Crash testu. Zavislost
popisuje, aké velké sily museli byt vynaloZené na prislusna hibku prieniku. Z3vislosti Sila/Draha je mozné definovat
pod polozkou <Vozidlo> <Databanka tuhosti>. K tomu pozri popis od strany 154.

Geometria vozidla, ktord sa definuje pod polozkou <Vozidlo> <Udaje vozidiel...> <Tvar karosérie>, sa
pouzije pre dimenzovanie elipsoidov. AvSak tvar karosérie je mozné definovat iba pre osobné vozidla. Pre vsetky
ostatné typy vozidiel sa priradia definované elipsoidy. Na vypocet kontaktnych sil sa pouziji Specifikicie pod
polozkou <Vozidlo> <Udaje vozidiel...> <Parametre razu> (sek “Podvozok”. V polozke Podvozok je mozné
vykonat nasledovné nastavenia:

Tuhot karosérie
tvrda @ stredna makka

Trenie:  0.50
k-faktor: 0.100
Tuhost: 0.050 m 2503512 Nfm
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e Tvrdé; stredné; makké — Standardné nastavenia pre tuhost, pricom tvrdé je definované ako 0.02 m, stredné
ako 0.05 m a mikké ako 0.1 m statickej deformdacie.

e Trenie — stcinitel trenia pre Sasi. Stéinitel trenia medzi pneumatikami a podkladom sa nedefinuje v tomto
okne. Ur¢i sa ako najmensia hodnota spomedzi $tandardnej hodnoty 0.8, globdlneho siéinitela trenia a zo
stdinitelov trenia definovanych pomocou mnohouholnikov trenia alebo sekvencii trenia.

o k-faktor — zrazkovy koeficient pre zrazky vozidiel. Pre zrazkovy model zaloZeny na tuhosti by sa mal definovat
iba celkovy koeficient zrazky. Ak sa zadefinuja rozlicné zrazkové koeficienty, pre vypocet sa pouzije najnizsia
hodnota.

e Tuhost — tuhost je mozné definovat jednak prostrednictvom statickej deformadcie, a k nej prislichajicu tuhost
v N/m program vypodita automaticky, alebo je mozné zadat tuhost a automaticky sa vypodita prislusna
deformdcia. Vypocet tuhosti, resp. deformacie sa uskutoCnuje na celd hmotnost vozidla. Pre elipsoidy, ktoré
reprezentuji kolesa, sa pouzije poloviéna tuhost Sasi. Pre osobné vozidlad sa zadana tuhost pouzije len pre
spodnil Cast vozidla. Pre strechu sa pouzije Stvrtina zadanej tuhosti. Pre vSetky ostatné typy vozidiel sa
zadana tuhost pouzije pre vsetky elipsoidy.

Mesh model kontaktu pouzit

Sietovy kontaktny model rozloZi vozidlo na jednotlivé malé plochy (sietovli mriezku). Tieto plochy na za&iatku
simulacie zodpovedaji tvaru vozidla. Kontaktom s podkladom, mnohouholnikmi sklonu alebo inymi vozidlami sa
tieto plochy deformuja.

Podstatnym rozdielom oproti oby¢ajnému zrdzkovému modelu zaloZzenému na tuhosti (pozri kapitolu Model
razu zaloZeny na tuhosti) je deformdcia Struktiry vozidla a s tym spojend zmena funkcie tuhosti. Kontaktné
elipsoidy zraZzkového modelu zaloZeného na tuhosti sa nedeformuji a maja preto pri dalich zrdZkach rovnaké
vlastnosti ako pri prvej zrazke. Oproti tomu sietovy kontaktny model akumuluje deformdciu (za zohladnenia
elastickej zloZky) a pri dalich zraZkach sa zohladni zmenend geomet-rickd Struktira a jej tuhost. UZ vykonand
deformacnd prica sa takto nevynaklada dva-krat.

Vysledky je potom mozné zobrazit v 3D okne. Farby mriezkovej siete zndzorfiujd intenzitu deformécie.

Najlepsie vysledky zobrazenia sa dosiahnu, ked sa pod polozkou menu v 3D okne <Zobrazenie> <Nastavenia...>
zapne Zobrazenie bez pléch a vypne sa Vozidla. Potom sa namiesto vozidla zobrazia deformované plochy ako mrie-
zkovy model.

Konecné polohy oznacit

Umoznuje vyznacenie koncovych poloh vozidiel. Vozidld je mozné presiivat a otacat pomocou mysi. Funkcia je
rovnaka ako pod polozkou “Vozidlom pohybovat”. Po vybere tejto polozky menu sa aktivuje tlacidlo so symbolom
odtahovacieho vozidla a pri stlaéenom lavom tlalidle mySi presuniete u? nahrané vozidld do koncovej polohy.
Koncové polohy vozidiel sii oznacené Cislami vozidiel s pridanym pismenom -s-.

Optimalizator zrazky sa orientuje podla zadanych koncovych poldh.
& Ak sa koncové polohy nezobrazia, resp. ak sa nebudd dat vybrat, skontrolujte, prosim, ¢i je v mozZnostiach

=
.= .. o, et N v .
zobrazenia =, v sekcii na optimalizaciu rdzu oznalené zaskrtavacie poli¢ko ™| “Koncové polohy”.
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Koncové polohy mdzete vymazat v polozkdch <Raz> <Optimalizovat parametre razu> v okne Optimalizicia
bodov razu v polozke <Nastavenia> vyberom vozidla a polohy a ndslednym stlacenim tladidla Vymazat polohu.

MNastavenie vozidiel

Nestaveri

3

vmin: 0

\Wznamnosti:

[1 VW-Go5 1

vmax: 300

EES: O

km/h
kmsh
kmsh

| Kon. polohy

)

Chyba polohy: 100 7 4

Chyba uhla: 100

=

%

Poziciu vymazat’
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Medzipozicie

Medzipozicie r Medzipozicie 1 oznadit’
gﬂ Stopy pre optimalizaciu Medzipozicie 2 oznadit
v | Parametre razu optimalizovat’ Medzipozicie 3 oznadit

MADYMO(r] simulacia pohybu posadky Medzipozicie 4 e oznadit

Medzipozicie 5 oznacdit’

Umoznuje vyznacenie az piatich medzipolSh vozidiel.

Vozidld je mozné prestivat a otacat pomocou mysi. Funkcia je rovnakd ako pod polozkou “Vozidlom pohy-
bovat”. Po vybere tejto polozky menu sa aktivuje tladidlo so symbolom odtahovacieho vozidla a pri stlacenom
[avom tladidle mysSi presuniete uZ nahrané vozidld do medzilahlej polohy. Medzilahlé polohy vozidiel sii oznadené
&islami vozidiel s pridanym pismenom -i-, za ktorym je uvedené &islo medzilahlej polohy. Optimalizator zrazky
kinematické spatné sledovanie stdp sa orientuji podla zadanych medzipoldh.

Medzipozicie mdZete vymazat v polozkdch <Raz> <Optimalizovat parametre razu> v okne Optimalizicia
bodov razu v polozke <Nastavenia> vyberom vozidla a polohy a naslednym stladenim tladidla Vymazat polohu.

Optimalizécia bod... (| mee e

Optimalizovat’
MNastavenia Protokal

Mastavenie vozidiel

11 VW Gof5 1 -

vmin: 0 km/h
wvmae: 300 kmih
EES: 0
VWznamnosti:
Medzipozicie
Chyba polohy: 100
Chyba uhla: 100

Poziciu vymazat'

Stopy po pneumatikach na optimalizaciu

Na optimalizaciu bodu zrazky sa Casti stép daji priradit ku kolesu. Polohy bodov stdp sa pouziji vo vypocte.
Najskér sa v bode menu jRaz; vyberie polozka Stopy po pneumatikich na optimalizaciu (alternativne: vyber

ikony na liste symbolov ibi) a kliknutim lavym tlagidlom na mys$i na polohu v pracovnej oblasti sa vykona vyber

bodu stopy. Opakovanym kliknutim sa bod stopy potom vlozi. Po stlaceni tlacidla * a dvojkliku na bod stopy
je mozna zmena prislichajicich vlastnosti. Po stladeni tladidla Ctrl a vybere mézZete sicasne zmenit vlastnosti
viacerych bodov stopy.

e Je moznd lubovolnd zmena farby a typu Ciary.
e Vozidlo: Bod stopy sa priradi k vozidlu.
e Koleso: Bod stopy sa priradi ku kolesu (vlavo vpredu, vpravo vpredu, vlavo vzadu, vpravo vzadu).

e Smer: Orientécia Sipky nemd Ziaden vplyv na vypocet, slizi len na lepSie zobrazenie.
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“ﬂ Vlastnosti objektu ! L X J
Stopy prneumatik pre optimalizacu - m
El Veobecne
Farba - 0:0:0
Layer 0
Typ Eiary Bylayer
Faktor typu ciary 1
Typ Eiary centrovat’
Predloha o
Farba vyplnenia -0; 0;0
El Geometria
Pozicia X 93159 m
Pozicia ¥ -44.831 m
Srer: -3385°
&l Rézne
Vozidlo Vorzidlo 1
Koleso: vlavo vpredu
Vyznamnost’ 1000 %
Prahova hodnota 95.00 %
Penalty 100.00 %
| Prevziat” J I OK | ‘ Zavriet’

e Vyznamnost — Medzna hodnota — Penalizacia:

Chyba pre jednotlivé body stopy sa vypodita podla niZdie uvedeného vzorca z najblizSej polohy kolies v
simulacii.

EPos - HPTireSim - PTireOpt”

Pomocou parametrov “Medznd hodnota” a “Penalizacia” sa pre “kresliace” a “nekresliace” kolesa daji
nastavit rézne stupne vyznamnosti

Parametre razu optimalizovat

Této polozka menu kontroluje automatick( optimalizaciu bodu zrazky a rychlosti pred zrazkou. Ciel tohto opti-
maliza¢ného procesu spociva v tom, aby sa kolizne rychlosti a poloha bodu zrazky urcila tak, aby sa konecné
polohy dosiahli ¢o moZno najpresnejsie s ohladom na polohu taziska a uhol natoéenia.

Prvé prednastavenie bodu zrazky:

Prvym krokom je priblizné prednastavenie bodu zrazky. Na tento Gcel stlacte tlacidlo “Bod razu” v okne
“impulz rdz — ndbeh”. Momentélne sa na nom musi zobrazit kriz. Prvii polohu bodu zrazky, ako aj smer otocenia
dotykovej roviny mézete definovat jednym klikom na pracovnii plochu mimo prekryvajicej sa plochy oboch vozidiel.
Bod zrazky sa nasledne automaticky presunie do taziska prekryvajicej sa plochy a dotykova plocha sa vhodne
natodi.

Teraz mdzete spustit optimalizaciu.

Smer dotykovej roviny

VloZenie prepinacom “Dotykova rovina” v okne “Impulz raz — ndbeh”.

k faktor (stcinitel razu)

Presunutim posuvného reguldtora pre k faktor mozete preverit vplyv elastického podielu na konstelaciu narazu.

Trenie

Zmenou trenia (my) sa zakliesneny naraz da transformovat na kizavy naraz.

Okno sa skladd z 3 zdloZiek

1. Optimalizovat

Tu moZete vyberat, ktoré veli¢iny sa maji optimalizovat a varirovat, resp. ktoré veli¢iny sa smid zmenit.

e Pociatoc¢né rychlosti,

e Bod razu,
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r_'. e 2
= Optimalizicia bod.. @‘&J

_!_ Nastavenia | Protokel |
| Optimalizovat'

Optimalizacia

[#] Podiato&né richlosti
[#] Bod rézu

[7] z4oordinaty bodu razu |
[7] Rovina rdzu

[] Smeny pred rdzom

[7] Polohy vozidiel

| »

m

1

[Gene‘ticki' algoritmus -

Spol. chyba:

manualne prerugenie (Esc)

[ Jednotlivé wsledny zobrazit

Optimalizmrat'] | Ukonéit

e z-koordinaty bodu razu,
e Rovina razu,
e Smery pred razom,
e Polohy vozidiel,
o k-faktor,
e Trenie v kontakte,
e Stratégia optimalizacie
Vo vyberovom okne nizSie sa zadava, ktord stratégia optimalizacie sa pouZije:
V sGcasnosti st k dispozicii tri varianty:
— Linearny algoritmus:
Pri stradnicovej metéde Gaussa/Seidela, ktord sa oznaluje aj ako linedrny algoritmus, sa roz-
deli n-dimenzionalny problém optimalizacie na n jednodimenzionalych optimaliza¢nych problémov.
Optimalizacia v jednej rovine potom prebieha po jednotlivych krokoch, s pouzitim urcitej dlzky
kroku, pokial sa daji hodnoty cielovej funkcie zlepSovat. Ked sa cielovd funkcia uz ned3 dalej
zlepsit, zmeni sa iterativne dlzka kroku a/alebo smer, v ktorom sa optimalizuje, kym sa nedd do-
siahnut Ziadne dalSie zlepSenie. V nasledujicom kroku sa potom hore uvedeny postup aplikuje na

dalSiu dimenziu. Pritom sa ako Startovacia hodnota pouZije najlepsia hodnota predchidzajiiceho
optimaliza¢ného cyklu.

Napriklad pri optimalizacii rychlosti najazdu zdcastnenych vozidiel do zrazky tento algoritmus
najprv optimalizuje ndjazdov( rychlost prvého vozidla, az kym sa neda dosiahnut Ziadne zlepsenie
predtym, ako sa za¢ne optimalizovat rychlost dalSieho vozidla.

Tento algoritmus pracuje dobre, ak je stvislost medzi funkciou kvality a vstupnymi veli¢inami,
ktoré sa maji optimalizovat, definovana relativne “hladkou” krivkou. Tak je napriklad mozné
optimalizovat rychlosti ndjazdu do zrazky pri pouziti tohto algoritmu s mensim poctom krokov
ako pri evolu¢nej metéde. Nebezpecenstvo, Ze sa siradnicovd metdda pri vybere nevhodnej diiky
kroku dr#i lokdlnych minim, je vak vy$Sie ako pri evoluénej metéde. Dalej sa da sradnicovy
postup len tazko adaptovat na rieSenie problémov, pre ktoré neexistuje ziadny vSeobecny smer na
zlepSovanie cielovej funkcie a vedie k vysokému poctu iteracii, dokonca méze déjst k nekonvergencii
metddy.

Sdradnicovd metéda md z hore uvedenych dévodov stredné poZiadavky na cielovi funkciu, ale
vysoké poziadavky na parametre, ktoré maji byt optimalizované. Preto je mozné pouzit tento
postup na optimalizaciu ndjazdovych rychlosti do zrazky, kde sa dosiahne dobra konvergencia pri
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nizkom pocte iteracii. Pri optimalizacii inych vstupnych parametrov vykazuje siradnicovd metéda
horSiu rychlost konvergencie, a ma tendenciu zastavit sa v lokdlnych minimach.

Geneticky algoritmus:

Z dbvodov poziadaviek, ktoré kladie siiradnicovd metéda Gaussa/Seidela na vstupné parametre a
na cielovil funkciu, hladal sa iny algoritmus na optimaliziciu, ktory optimalizuje vSetky vstupné
parametre v podobnej kvalite.

Genetické algoritmy predstavuji velmi vieobecnii formulaciu na optimalizaciu n-dimenzionalnych
problémov. Tato metéda moéZe byt pouzitd na optimalizaciu podskupin vstupnych parametrov,
ale aj na optimalizaciu vSetkych vstupnych parametrov v jednom cykle optimalizicie. Pritom sa
pracovny postup optimalizaénej metédy nemeni.

Na optimalizaciu parametrov ndjazdu sa tieto rozdelia do podskupin, ktoré sa optimalizujd ite-
rativne. Tento postup sa ukdzal velmi ndpomocny pri rekonstrukcii dopravnych nehéd, teda pri
rieeni diskutovaného problému optimalizicie. Tak sa napriklad na zaciatku rekonstrukcie optima-
lizuja vsetky vstupné parametre, nasledne sa urcité parametre, ktoré sii k dispozicii v dostatocnej
presnosti, udrziavaji konstantné, a nakoniec sa ostatné parametre presnejsie preskimaji a opti-
malizujd.

Evolu¢na metdda zacina so zadanymi vstupnymi hodnotami (prvej generécie) a potom mutuje tieto
parametre vo fiaze rekombindcie. Z fazy rekombindacie pochddza rad prislusnikov druhej genericie.
Kazdy prislusnik jednej generacie obsahuje vsetky vstupné parametre, ktoré sa viac-menej odlisujd
od predchadzajicej generacie. Po rekombinacii dochddza k simuldcii pre kazdého prislusnika tejto
novej generdcie a nakoniec sa urdi funkcia kvality. V dalSom kroku sa uréi komplex parametrov,
s ktorou sa docielili najlepsie vysledky. Tento komplex parametrov, prislusnik prave vytvorenej
generacie, bude pouzitd ako zdklad na vznik nasledujiicej generacie v dalSej fize rekombinicie.
Pritom sa vo faze mutdcie pre jednotlivé parametre pouziji rozne Sirky kroku. Cyklus mutécie,
simuldcie a urdenie najlepSej sady parametrov sa opakuje tak dlho, pokial sa uz nedd dosiahnut
ziadne zlepsenie vysledkov, to znamend, Ze sa naslo minimum funkcie kvality. V druhom kroku
optimalizacie sa zmensi Sirka kroku, ktora sa pouzije vo faze mutacie, a nasledne sa skiima oblast
okolo dovtedy najlepsieho vysledku. Tym je mozné presnejSie urCenie vstupnych parametrov, a
dalej je mozné skiimat vplyv malych varidcii parametrov.

V zavislosti od zvolenych Startovacich hodnét prvej generacie vedie evoluéna metéda pocas malého
poctu krokov k riedeniu problému. Dalej sa ukizalo, 7e geneticky algoritmus je velmi vykonna
pomdcka varidcie parametrov v okoli uz najdeného riesenia. Tym je mozné skimat vplyv cielenej
variacie urcitych parametrov nadjazdu do zrdzky na pohybu pri vyjazde zo zrazky, a tym zistit, aké
citlivé je rieSenie, o sa tyka fluktuadcie parametrov.

V zavislosti od toho, akym sposobom boli vytvorené mutacie, je mozné pri genetickom algoritme
usetrit vypoctovy cas, ak sa ulozZia uz vypocitané rieSenia. V dosledku mutaéného procesu, v
ktorom nastali mierne variacie vstupnych parametrov, sa odliSuje vitaz jednej generacie len mierne
od prislusnikov predchddzajlcej generacie. V dalSom kroku mutécie sa mdZe stat, Ze sa vytvoria
sady parametrov, ktoré uz boli vypocitané. Zvycajne sa nahodne mutuje v kroku mutacie vstupny
parameter pouZitim urdite]j Sirky kroku, pouZity postup mutacie bol vSak dalekosiahlo zmeneny,
Ze dochddza k regulovanej mutdcii. Vyhoda tohto postupu je v tom, Ze sa ovela astejSie ziskaj
identické sady parametrov, a tym je mozné usetrit vypoctovy Cas. V principe ma vsak tato metdda
tendenciu zastavit sa na lokalnych minimach, tento efekt je ale mozné takmer (plne eliminovat
pouzitim prispésobenych Sirok krokov. Preto prevazuji vyhody regulovanej mutacie v tejto oblasti
aplikacii.

Ukazalo sa, Ze evolu¢nd metdda je podobne vhodna na optimalizaciu vSetkych vstupnych pa-
rametrov. Dalej vykazuje evolu&nd metéda vysok( robustnost, &o sa tyka pouZitych vstupnych
parametrov a funkcie kvality, ¢im je mozné dosiahnut vysok(i numericki stabilitu spojenii s dob-
rym konvergencnym spravanim a vysokou rychlostou konvergencie. Navyse metdda evoliicie nema
v dbsledku procesu mutdcie takmer Ziadnu tendenciu zastavit sa na lokdlnych minimach, pokial
sa pouziji prisposobené Sirky krokov.
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— Monte Carlo:

Pri metéde Monte-Carlo sa varirujii parametre vstupnych veli¢in ndhodne v urditej oblasti. Pritom
sa uskutoCfuje varidcia parametrov podla pravdepodobnostnych pravidiel, pomocou generatora
ndhodnych &isel (rovnica 1). Nasledne sa pre vygenerované testovacie body uréi funkcia kvality.
Ak sa po urcitom pocte iteracii nedosiahlo ziadne zlepsenie rieSenia, metdda sa zastavi, minimum
bolo najdené.

Popri &istom ndhodnom hladani je tiez mozna sekvenény variant, pri ktorom sa parametre vstup-
nych veli¢in variruji okolo Startovacej hodnoty prislusného kroku iteracie. Ako Startovacia hodnota
pre iteracny krok sa pouzije n najlepsich rieSeni z predchadzajiceho cyklu iteracie. Sekvenény va-
riant metédy Monte Carlo sa potom velmi silno priblizuje evolu¢nej metéde.

Ti=k i+ d

—

i ... vektor vstupnych velic¢in v kroku iteracie i

z
E, d ... definicia oblasti pre Sirku variacie jednotlivych vstupnych para-metrov

7 ... vektor ndhodnych ¢isel, pricom r; € [0, 1]

Spolahlivost konvergencie pri metéde Monte Carlo je v zdsade velmi vysokd, ak bolo vykonanych
dostato¢né mnozstvo iteracnych cyklov, pretoze po vysokom pocte iteracii mézeme vychadzat z
toho, Ze bol preskiimany cely pripustny priestor, v ktorom sa vstupné parametre smi pohybovat.
Miera konvergencie pri metéde Monte Carlo je v3ak iba stredna. Miera konvergencie a rychlost
konvergencie s pri metéde Monte-Carlo znaéne ovplyviiované rozdelenim nahodnych Cisel pou-
Zitého generatora ndhodnych &isel. Ak nie si k dispozicii informdcie o topoldgii cielovej funkcie,
tak sa vo vSeobecnosti poZiji ndhodné Cisla s rovnomernym rozdelenim.

Celkova chyba: Tato hodnota sa zobrazi po vykonani optimalizacie.

Ruc¢né stornovanie: Ak je pri metéde “Monte Carlo” oznacené zaskrtdvacie polic¢ko tejto polozky, slizi
kldves ESC na prerusenie optimalizacie.

Zobrazit jednotlivé vysledky: Pri aktivovani tejto moznosti sa vysledky zobrazuji v 2D okne okamzite.

Optimalizovat: Stlac¢enim tladidla Optimalizovat je teraz mozné optimalizaciu spustit. Proces opti-
malizicie je mozné takisto kedykolvek prerusit stlatenim pravého tlagidla mysi alebo prostrednictvom
kldvesu ESC.

Ukondit: Zatvori okno.

2. Nastavenia

e -
I Toptimalizécia bod.. (| eS|

Mastavenia
Mastavenie vozidiel

1 VW -Golf5 1

vmin: 0

wmae: 300

EES: O
Wznamnosti:

| Kon. polohy

Chyba polahy: 100
Chyba uhla: 100

Poziciu vymazat'

Na tomto mieste mézete definovat pre kazdé vozidlo nasledovné hodnoty:
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e vmin — vmax: platné rozsahy rychlosti
e EES: prednastavenie hodnét EES pre kazdé vozidlo
e Vyznamnost: pre hodnoty

— Koncové polohy,

— Medzipolohy 1 -5,
— Celkova EES.

e chyba polohy a “chyba uhla”: Obom cielom optimalizicie mdzete priradit réznu vyznamnost. Takto je
mozné zadat, ¢i ma byt pri optimalizacii splnena skér draha vyjazdu zo zrazky alebo natocenie vozidiel.
Zadavanie sa uskutoCnuje zakazdym pre aktudlne vybraté vozidlo.

e Vymazat poziciu: UmozZniuje vymazanie koncovych poldh, ktoré boli definované pomocou poloziek
menu <Razy> <Konecné polohy oznal>, resp. <Rdzy> <Medzipozicie> <Medzipozicie i oznacit>
(i=1az5).

& Cim je lepsie potiatodné riedenie, z ktorého sa optimalizécia zatina, o to rychlejsie najde optimalizator
dobré riesenie. Optimalizacny proces je takisto mozné viackrat opakovat, pricom program vzdy vyberie to
najlepsie riesenie a vychadza z prave nastaveného riesenia.

3. Protokol

V tejto zalozke sa zobrazuji rozne parametre pre optimalizdciu. Vyhodnotenie sa vykond stanovenim Hranice
chyby v prislusnom vstupnom poli.

| Dptimalizécia bod... MI
: i R

Nastavenia | Protokol

Hranica chyby: 5 A

Protokol optimalizacie: -
terdcie: 16 (0 < 5.0 %) [
Hranica chyby: 5.0 % ‘ ‘

Oblasti nfchlosti: (=1

vl 100000000000M | ~

v 100000000000 | ‘
Smery pred @zom: —
: 100000000000

Z 1000000000000
Bod razu:

X 10000000000 .
T P

Wymazat'

Diagramy

Detailny zoznam vsetkych dosiahnutych vysledkov je pristupny prostrednictvom polozky menu <Volba>
<Diagramy> <Diagramy> <Optimalizacia razu>.

Madymo(® simulacia pohybu posadky

Alternativne rozhranie pre Madymo(R) simuldciu pohybu posadky. K tomu si, prosim, pozrite kapitolu Madymo [®)
Simulacia pasazierov.
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Yolba | Pohlad Kreslit Obrazok

l.:ldaje F4

Diagramy F2
@l Kameru umiestnit

30 nastavenie Fa

Bodny pohlad

Poloha sinka
20 Animaciu wytvarit'.,
V| Mierka

Kalkulacka

Entwurfseinstellungen...

Mastavenia...

4.1.8 Volba

Udaje — F4

Tato moznost umoziiuje otvorenie okna na zobrazenie vysledkov vypoctov v textovej forme. Detailny popi ndjdete
v kapitole Udaje.

Diagramy — F2

Otvori okno pre diagramy, v ktorom sa dajd otvarat vSetky diagramy relevantné pre simulaciu. Detailny popis

najdete v kapitole Diagramy.

Kameru umiestnit

w (Nastav poziciu kamery)
Prostrednictvom tejto polozky menu je mozné definovat polohu a smer pohladu kamery.
Po kliknuti na tito polozku menu sa kamera zobrazend v 2D okne uchopi za stred a so stlaenym lavym

tlagidlom mysi sa presunie na pozadovani poziciu, alebo sa klikne na lubovolné miesto v 2D okne ﬁﬂ \%
pripade, Ze sa kamera uchopi v okruhu 1 - 2 metre od jej stredu, je mozné menit smer pohladu kamery.
Dvojitym kliknutim na kameru sa otvori okno“3D zobrazenie”.

3D nastavenie — F9

Aktivovanim tejto polozky menu sa otvori dalie okno, ktoré obsahuje trojrozmerné perspektivne zobrazenie.
Otvorenie tohto okna je mozné dosiahnut aj dvojitym kliknutim na predtym umiestnenii kameru.

Boény pohlad

Toto okno sliZzi v prvom rade na preskimanie priradenia vySok pri poskodeniach vozidiel (napr. kolizie zadnou
Castou, brzdené, nebrzdené . ..) Detailny popis ndjdete v kapitole 4.6 Bo¢ny pohlad.

Poloha sinka

Pomocou tejto polozky menu je mozné vypocitat polohu Sinka na zvolenych miestach, vo zvoleny datum a zvoleny
cas.
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l- - | MNordpol -
Sirka (+M, 5): 89,983  htip:/imaps.qoogle.com
Dizka (+0, W): 0 http: {fvwww. bing..com/maps
7/18/2013 A~ Essa0rM 2| [[Lemy s
l{GMT +01:00) Brussels, Copenhagen, M; VJ l pofitat’” ]

Poloha sk Osvetienie Jux] | Vyidenie sika  Zépad sinka

21.0 20082 | 00:00 o0 ||
Azimut: Civilny stmrak.
268.2 naut, simrak

Krajina

Viyber krajiny, vyberom SURADNIC sa aktivuji polia zemepisnej Zirky (+N, -S) a dizky (+0, -W) a je
mozné zadat siradnice poZzadovaného miesta.

Mesto

Zobrazia sa vSetky mesta vo zvolenej krajine, ktoré sa nachadzaji v databaze, a ktoré zacinaji zadanym

pismenom.

V tychto dvoch poliach sa zobrazia zemepisné stradnice zvoleného mesta. Vyberom SURADNICE vo vy-
berovom poli krajiny je mozné v tychto poliach zadat stradnice hladaného miesta, a to severn( zemepisn(
Sirku pozitivne a juzna Sirku negativne; vychodn(i zemepisn(i dizku pozitivne a zdpadni dizku negativne.
Déatum

Vyber pozadovaného datumu.

Letny cas

Definicia, ¢i sa ma pouzit letny ¢as.

Casové pasma
Po zvoleni krajiny s viacerymi ¢asovymi pasmami, resp. pri vybere prostrednictvom siradnic je potrebné
zvolit prislusné ¢asové pasmo. Pre miesta so zndmym casovym pdsmom sa toto zobrazi automaticky.
Pocitat Tladidlo Pocitat spusti vypocet, vysledky sa zobrazia v tabulke a okrem toho aj graficky.
Hodnoty

— Poloha sInka, elevacia: Uhol, pod ktorym vidi pozorovatel sinko nad horizontom. Tento uhol sa tieZ

nazyva vyska a lezi medzi 0 a 90. Uhol nad horizontom.
— Azimut: Uhol merany pozdii horizontu.

— Svetovd strana: Svetova strana sa tu uddva v stupfioch (0 stupiiov alebo 360 stupfiov zodpoveda
severu, 90 stupiiov vychodu, 180 stupfiov juhu a 270 stupiiov zdpadu). Okrem toho sa uddva svetova
strana textom (napr. 109.4° = VJV). V pravom obrdzku sa zobrazuje aktudlna poloha Sinka (&erveny
ukazovatel) alebo poloha Sinka v priebehu dnia (sivo).

— Osvetlenie (lux): Intenzita osvetlenia v luxoch (Ix) ako miera mnoZstva svetla dopadajiceho na jed-
notkov(l plochu (hustota svetel-ného toku). Pre vypocet sa predpokladd biela plocha pri bezobla¢nej
ob-lohe.
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— Vychod slnka — Zapad slnka: Casové okamihy, v ktorych vyska Sinka je presne 0 stupfiov.

* Je potrebné si uvedomit, 7e v kopcovitych a hornatych oblastiach dochédza v désledku reliéfu terénu
k takzvanému zatieneniu horizontu, t.j. Ze horizont sa nenachadza na 0 stupnoch, takZe napriklad v
tdoliach Sinko vychadza neskdr a zapada skér.

Civilny stimrak: Civilny Gsvit/simrak je definovany ako ¢asovy interval, v ktorom sa vyska slnka na-
chadza medzi 0 a -6,5 stup-fiov. Civilny Gsvit/simrak je krat$i ako astronomicky a nauticky.

Naut. simrak: Nauticky Gsvit/simrak je definovany ako ¢asovy interval, kedy sa vyska sinka nachadza
medzi 0 a -12 stupriov. Nauticky Gsvit/simrak je kratsi ako astronomicky.

Astro. simrak.: Astronomicky Gsvit/simrak je definovany ako asovy interval, kedy sa vyska sinka
nachddza medzi 0 a -18 stupfiov, t.j. &asovy interval, ked sa sInko nachddza medzi 0 a 18 stupriov pod
horizontom. Rano teda nastdva astronomicky dsvit a vecer astronomicky simrak.

V lavom obrdzku st zobrazené jednotlivé fazy vychodu a zdpadu slnka. Fizy st pritom zobrazené pri-
slusnym farebnym odtiefiom z tabulky hodnét. Aktudlna poloha je vyznacend cervenym ukazovatelom.

Vytvorit transparentnu animaciu

=

Po aktivovani sa automaticky vygeneruje sibor vo formate AVI. Po vlozeni 2 obrazkov bude vrchny obrazok
transparentny a da sa zobrazovat formou animacie.

0 Transparenz.avi {10 - stopped) - oW

[

Vytvorit 2D animaciu

Po vykonani vypoltu mézete aktivovanim tohto menu automaticky vygenerovat z 2D simulacie sibor AVI.

Mierka

1
Symbol néstroja Y (Okno merania)
Tymto je mozné v kresliacej rovine uskutocnovat merania.

" Meranie &J

DX = 0.00m

DY = 0.00m
D= 0.00m
phi = 0.00*

DX: vzdialenost v smere x (na obrazovke vodorovne)

DY: vzdialenost v smere y (na obrazovke zvislo)

e D: dizka meranej Ciary

phi: uhol meranej iary (od osi X)
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Pri merani vzdialenosti kliknite lavym tladidlom mysi najskdr na jeden a nasledne na druhy bod. Namerané
hodnoty zostan(i zobrazené az do dal$ieho merania. V pripade, Ze sa navoli ind poloZzka menu, okno Meranie
automaticky zmizne.

Kalkulacka

Polozka menu na aktivovanie vreckovej kalkulacky systému Windows v programe PC-CRASH.
Presny popis funkcii ndjdete v dokumentacii k systému Windows.

Fotoopracovat

Tato polozka spista alternativny program PC-Rect. Spustenie je prirodzene mozné iba v pripade, ak v polo-
zke menu <Ddta><Zakladné nastavenia> — Potlalenie skreslenia nastavite cestu do programu PC-Rect (PC-
Rect41/PCRect.exe).

Nastavenia

Na tomto mieste mdzete realizovat nastavenia pre aktudlny projekt.

1. Adresar

Na tomto mieste mdzete nastavit cestu do databazy vozidiel. Postacuje nastavenie pre jednu z dodavanych
databdz. Okno databdz potom umoziiuje pomocou polozky Databaza prepinanie medzi vietkymi databa-
zami, pretoZe st uloZené v rovnakom adresari (okrem SPECS).

Adresér | Nastay farby | Parameter simulacie | Refresh | Zadanie | Uloz|

Adresar &

Databanka vozidiel
: v @ Specs konvertovat’

PROGRAM FILES (X85)'P

-

Komentér:

m

2. Nastavenie farieb

Tato zdlozka umozriiuje zaddvanie nastavenia farieb vsetkych vozidiel, samozrejme len v prave otvorenom
projekte. Ak budete chciet ulozit farby globalne aj pre budiice projekty, musite pouzit polozku menu <Data>
<Zakladné nastavenia>.

e Farby vozidiel
Pomocou tohto okna je moZné nastavit farbu vozidla podla vlastnych poZiadaviek. Nastavena farba sa
pouzije pre vozidlo v 2D, ako aj 3D zobrazeni.
Najprv je potrebné zvolit vozidlo, pre ktoré sa ma farba menit. Pomocou tladidla ,,Zmenit* je mozné
vybrat poZadovani farbu z existujicej palety. Pre Specidlne poziadavky sa miesanie da dalej modifikovat
potiahnutim pipety.
Na tomto mieste mdzete menit nastavenia farieb aj pre zrazku, drahu taziska, ako aj pre drdhu na
sledovanie stép.
% Transparentnd farba vozidla na simulaciu posadky v 3D okne: RGB: 0;255;255.

e Optimalizicia bodu zrazky

Pre medzilahlé a koncové polohy, ktoré sa vyznadia pocas optimalizicie bodu zraZzky, méZete nastavit
farbu podla vlastného vyberu.
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Adresér | Nastav farby | Parameter smuléce | Refresh | Zadanie | Uiz |

= Optimalizicia bodu razu
Medzipozicie
Kon, polohy

= farby pneumatik
Néprava 1 vlavo:

Manrava 1 vlavn:

I Vozidlo:

1 VW-Golf5 -

=1 Farby vozidiel i
Farba vpredu: - 255:0:0
Farba pozadia: - 127:0:0
Farba razu: - 0:0:0 |=
Dréha tafiska: - 0;0:0
Sledovanie stép: - 255;0; 0

[ 192; 192,192
[ 192;192;192

I o:0:0
¥l

m

Apply

e Farby st6p po pneumatikich

123

Na umoznenie priradenia stop po pneumatikach jednotlivym kolesdm modzete na tomto mieste priradit

kolesdm vami vybrané farby stop.

3. Parametre simulacie

I [#] Bod rézu ohrani&it’ prekrytim

Sekundéme rézy automaticky pod ftat
Parametre pre sekunddme kol izie
[ ako pri prim. kolizii
kfaktor 0.1
@ Rychlv 5 km/h

Réz-hibka preknytia: max. &as vypodtu:
(as ukladania: Integracny krok

Rozligenie dzu [T Simul da kon polohy

Adresdr I Nastay farby | Parameter simulacie ‘Refresh I Zadanie I u|°§|

e Obmedzit bod zrazky na oblast prekrytia

V pripade, Ze je tento prepinac aktivovany, vykond sa vypocet zrazky iba vtedy, ak sa bod zrazky

nachadza v oblasti prekrytia oboch vozidiel zi¢astnenych na nehode.

e Simuldcia do koncovej polohy

Aktivuje simulaciu do koncovej polohy. Tento prepinaé ma rovnakid funkciu ako prepinac , autom.

vypocet" v okne Impulz vybeh - raz.’

e max. ¢as vypoctu

Ohranicuje ¢as pre simuldciu. V pripade, ze sa vozidlo do zadaného &asu nezastavi, vypocet sa pri
dosiahnuti zadaného casu simulacie ukondi, hoci sekvencie eSte neboli prejdené (plne do konca, resp.

vozidla sa eSte nezastavili.

e Integracny krok

Numericky vypoctovy Cas pre Casovy krok, ktory sa pouzije pri “automatickej simulacii do koncovej
polohy”. Volbou dlhsieho &asového kroku je mozné skratit potrebny &as vypoltu. Presnost vypoctu
sa vSak za urcitych okolnosti méze o nieCo znizit. Definitivny vypocet sa vykondva vzdy s ¢asovym

krokom nanajvys 5 ms.
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Rozlisenie razu

Aktivuje automatickd detekciu zrdzok. V pripade, ze dojde k detekcii zrazky sa pri deaktivovanom
“Sekundarne razy automaticky pocitat” pokracuje vo vypocte iba o interval zadany v "Raz - hibka
prekrytia”. Potom sa vypocet ukonéi. V okne Impulz vybeh - rdz je potom mozné raz vypoditat a
vozidld posunit do dal$ej polohy zraZzky a vypolet méZe pokraovat po zadani novych parametrov
zrazky.

Raz — hibka prekrytia

Uddva ¢as po detekcii zrazky, pocas ktorého sa vozidld pohybuji dalej, kym sa zrdZka nevypocita.

Interval zobrazenia

Toto pole slizi na vyber ¢asového kroku simulacie.

Pocitat sekunddrne zrazky automaticky:

Automaticky pocita mozné sekunddrne kolizie s nastaveniami zadanymi pod “Parametre pre sekundarne
kolizie" .

Parametre pre sekundarne kolizie

Pri detekcii zrazky sa vypocet nezastavi.

Detekciu zrdzky mozete aktivovat a deaktivovat v polozke menu <Razy><Rozlienie rdzu> .

& Za uréitych okolnosti méze dojst k tomu, e program zrazku nedokdze automaticky identifikovat.
Toto sa stava vzdy v tom pripade, ked sa vozidld od seba po prvej zrdzke Gplne neoddelia, alebo ked
je vniknutie prili§ velké (t.j. zrdZka bola identifikovand prili§ neskoro).

Ako pri primarnej kolizii automaticky prebera hodnoty prvej kolizie, pri deaktivovani je mozné zadat
bud

k-faktor, alebo

opustaciu rychlost.

4. Refresh (moznosti zobrazenia) =~
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e Posledna poloha

| Adresar I Nastav farby | Parameter simuldce | Refresh |Iadanie I Uloi|

Poslednd poloha

[ Medzipalohy

Stopy

[T Trajektérie kolies
[¥] Len viditeIné 95

[CIRézy

v-trojuh. 10

)4

= Viecbecne
Dxf-obrazok v
DXF farby
Bitmap v
Polygdny trenia

<

Text polygénu trenia
Polygény sklonov

Texty polygdnov sklonowv

Detailné zobrazenie pri operaciach s 1|

autom. refresh v
= Vozidla

Tatisko

Sekvencpoz.

Duf-auto v

Stopy pre sledovanie stép v

20 vozidla vyplneng v

Detailné vozidla

Obrysy pohybu vozidla

Cisla vozidiel ukazat v

Body detyku kolesa

Poloha senzoru

Obrys vozidla (rozligenie razu) W

polohy vozidla definované uzZivatelor

Cviary rozhladu W
= Razy

Vyznaé, deformacii

Ryichlosti bodu razu

Oblasti pre diagram rovnovihy hybn

Diagram hybnosti

Poloha 200 ms po kolizii(nahlad) v
[=] Optimalizicia bodu razu

Kon. polohy v

Medzipozicie

Drahy taZiska/konecne polohy/medz

Apply

Zobrazuje sa iba prva, posledna a aktudlna poloha vozidla.

e Medzipolohy

125

Zobrazujii sa aj medzipolohy. Po aktivovani tejto polozky sa menu rozSiri o moZnosti nastavenia pre

medzilahlé polohy.

— Casovy krok

Kritérium

[ Posledné poloha @ Casovy krok
Medzipolohy Dréhovy krok
Stopy () KaZdy krok
= Tra_]elfh-orle kf:lles 0.5 [sed]
[¥] Len viditené 95 Cas: <= b
[CIrazy 5:56 | [m]

w-trojuh. 10 Draha: +

Zobrazenie polohy vozidla kazdych x sekdnd.

— Drahovy krok

Zobrazenie polohy vozidla kazdych x metrov.
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— Kazdy krok
Zobrazia sa vsetky vypocitané polohy.

e Stopy
— Trajektdrie kolies
Zobrazuji sa stopy vsetkych kolies.

— Iba viditelné
Zobrazuji sa viditelné stopy vietkych kolies. PC-CRASH predpoklada, Ze k vytvaraniu stop po
pneumatikach dochadza v tych Gsekoch, v ktorych vyslednica brzdnych a bo¢nych vodiacich sil pre-
kro&i 95% adhézie, ktora je k dispozicii (0,954 F.g). Tato hraniénd hodnotu je moZné kedykolvek
zmenit.

e Razy
Zobrazia sa zrazky, vozidla sa zobrazia podla farieb pozadia definovanych pod “Nastav farby”.

v-trojuholniky
Nakresli sa rychlostny trojuholnik. Mierka sa definuje v poli vpravo vedla kontrolného poli¢ka a zod-
povedd 1 km/h xx cm v zobrazeni.

Usporiadat: Moznosti zobrazenia sa daji usporiadat alfabeticky.
VSeobecne

— DXF- obrazok
Nacitany obrazok DXF sa nakresli.
(Preddefinované: zapnuté)

— DXF- farby
Nacitany obrdzok DXF sa zobrazi vo farbe.
(Preddefinované: zapnuté)

— Bitmap
Zobrazi sa nacitand bitovd mapa.
(Preddefinované: zapnuté)
— Polygdny trenia
Zobrazenie mnohouholnikov trenia.
— Text polygdnu trenia
Zobrazenie textov k mnohouholnikom trenia.
— Polygény sklonov
Zobrazenie mnohouholnikov sklonov.
— Texty polygénov sklonov
Zobrazenie textov k mnohouholnikom sklonov.
— Detailné zobrazenie pri operaciach s mysou*
Pocas posiivania vozidiel na obrazovke budi tieto zobrazovat trvalo a ich zobrazenie sa nebude
vypinat.
— Automatické obnovenie
Priebeznd aktualizicia zobrazenia na obrazovke.

e Vozidla
— Tazisko
Zobrazi sa trajektdria taziska.

— Polohy sekvencii
Zobrazia sa polohy pre kazdi sekvenciu.

— Nakresy vozidiel DXF
Na zobrazenie nakresov vozidiel DXF musi byt tidto polozka aktivna. Plati to aj pre 3D okno.

— Stopy na sledovanie stop
Zobrazenie zadanych stop pre sledovanie stop.

— 2D vozidla vyplnené
Zobrazenie obrysov vozidiel s vyplnenymi plochami, G&inné, iba ked je navolené detailné zobrazenie
vozidla.
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— Detailné vozidla
Vozidld sa zobrazia detailnejSie.

— r—
‘ lm
 — | |

einfach detailliert DXF

Obrysy pohybu vozidla
Zobrazia sa trajektdrie obrysov vozidiel pocas simuldcie.

— Zobrazit Cisla vozidiel
Zapina a vypina zobrazenie automaticky pridelovanych &isel vozidiel.

— Body styku kolies s vozovkou
Zobrazia sa ako krize v kolesach.

— Poloha snimacov
Zobrazuji sa ako krazky s krizom.

— Obrys vozidla (rozliSenie razu)
— PouZivatelom definované polohy vozidiel
— Vrstevnice
Ciary definované moznostou <vozidlo> <vrstevnice> sa dajl v zobrazeni vypnit.
e Razy
— Deformacné linie
Zobrazenie deformacnych linii na vozidle.

— Rychlost v bode narazu
Rychlosti v bode narazu sa pre potreby analyzy kolizie zobrazia spatne.
Sekcie pre metédu impulzného zrkadlenia sa v ramci analyzy kolizie zobrazia spatne. Nastavenie
mierky 0.001:1 m zodpoveda 1 000 Ns

— Impulzny graf
— Poloha 200 ms po kolizii
Tyka sa polohy v ndhlade pri rozliSeni rizu.
e ,optimalizicia bodu nédrazu* (optimalizicia bodu nérazu)
— Koncové polohy
Zobrazenie koncovych poloéh definovanych na optimalizaciu bodu zrazky.

— Medzilahlé polohy y
Zobrazenie medzilahlych poldh vozidla definovanych na optimalizaciu bodu zrazky.

— Koncové/medzilahlé polohy na drdhe taZiska
Polohy taZiska v jednotlivych medzilahlych polohdch, ako aj v koncovej polohe sa spoja &iarou.

5. Zadanie

Tato zalozka umoziuje zadavanie nasledovnych nastaveni:
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6. Uloz
Tato
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_ 1

| Adresar I Mastav farby | Parameter simulace | Refresh | Zadanie |Ei

Sekvencie
Stdinitel trema.: |0
(Cas reakoie: 03 sec
(Cas ndbehu: 02 sec

[ Linedmy nérast sity pri ndbehu

Standardna vyska tagiska: [1} m
Jednotly

Drdha: Uhlova rychlost”

[ Metricky v [mdss -
Rychlost” Volba redi

[kmm < [Slowak -

Sadinitel trenia

Zadanie stdinitela trenia.

Cas reakcie

Zadanie Standardnej reak¢nej doby (Sekvencia Reakcia).

Cas nabehu

Zadanie Standardnej doby nabehu brzdného Géinku (Sekvencia Brzde-nie).
Linedrny narast sily pri ndbehu

Faza ndbehu brzdného Gcinku sa pocita linedrne, pri deaktivovani sa pocita s 50
Vyska taziska

Udava standardn( hodnotu vysky taziska pre vetky nacitané vozidla, tato hodnotu je vSak mozné
zadat pre kazdé vozidlo osobitne v polozke menu ,,Udaje vozidiel “.

Jednotky

Umoziuje prepinanie medzi rozli¢nymi sistavami jednotiek: Drahy méZu byt zobrazované bud Metricky
(v metroch) alebo US (v stopéch).

Rychlost

D34 sa zvolit medzi km/h mph, ft/s a m/s.

Uhlova rychlost

D34 sa zvolit medzi rad/s a Grad (stupiiami)/s.

Jednotky je mozné kedykolvek zmenit aj pocas prace na nejakom projekte.
Volba redi

Umoziuje prepinanie medzi rozli¢nymi jazykmi pocas préce.

zalozka umozniuje

)

1

aktivovanie alebo deaktivovanie funkcie “Vrat posledny krok” na liste symbolov
zadanie poctu krokov, ktoré je mozné vratit.

Automatické ukladanie

Toto nastavenie sa tyka ¢asového intervalu, resp. deaktivovania automatického ukladania.
PC-CRASH uklad3d vsetky kroky pocas jednej seansy automaticky do pracovného siiboru. Ak je v
polozke menu <Volba> <Nastavenia> <UloZ> aktivovand moZnost ,Automatické ukladanie”, tak
sa tento slbor prekopiruje v pravidelnych intervaloch do stiboru projektu: RECOVER.PRO. Ak ddjde
k zriteniu programu, tak sa pri dalSom $tarte programu otvori okno s otdzkou, & sa md znovu naditat
posledny projekt, alebo ¢i sa za¢ne s novym projektom.

% Ak je otvorenych viacero okien programu PC-Crash sii¢asne, odporia sa vypnutie automatického
ukladania, pretoze siibory typu RECOVER (na obnovenie) sa ukladaji do toho istého adresara a pritom
by mohli vznikat problémy.
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4.1.9 Nahlad

Pohlad | Kreslit Obrazok opr

Refresh F5
posledny pohlad  F3
Zoom oknor

Ukaz vietko

Posundt

Raster

Zoom-Raster..,

< Bl B

Status symbolov

Refresh F5

Vykon3 sa prekreslenie celého zobrazenia podla aktudlnych nastaveni pre obnovenie zobrazenia (Refresh).

Posledna pozicia F3

Naposledy pouzity vyrez obrazovky sa nastavi znovu a celd obrazovka sa znova prekresli v stlade s aktudlnym
nastavenim obnovenia obrazovky.

Okno Zoom

L (zva&it virez)

Tato polozke menu umoziuje zvadsit urcity vyrez kresliacej plochy.

Kliknite nejaky bod na obrazovke, drte stlacené lavé tladidlo mysi a nakreslite obdiznik.

Po pusteni tlacidla mysi sa automaticky vypocita faktor pre zoom a novy vyrez sa zobrazi tak, aby zaplnil cell
obrazovku.

Z toho vyplyvajica mierka sa aktualizuje vo vSetkych oknach a je mozné ju vycitat a zmenit v stavovom
riadku.

Ukaz vsetko
& (maximalizovat)

Automatické prispbsobenie faktoru pre zoom. Pritom PC-CRASH zabezpedi, aby boli viditelné vsetky aktivo-
vané polozky obsahu obnovovania obrazovky (vratane bitovej mapy a obrazkov DXF).

Z toho vyplyvajica mierka sa zobrazi v stavovom riadku.

Pohybovat

“J (Pohybuj kresliacu rovinu)

Stanovenie novej polohy stredu obrazovky.

Kliknutim lavym tlagidlom mysi sa v kresliacej rovine oznaéi nejaky bod, tladidlo sa drZi stlacené a tento bod
sa posunie.

O takto zadefinovanii vzdialenost sa teraz posunie cely obrazok. Skutocné siiradnice vietkych poldh vozidiel
pritom ostan(i nezmenené. Na ukoncenie tohto rezimu musite deaktivovat menu, resp. tlacidlo.

Raster

R (Nakreslit raster)

Prostrednictvom tejto polozky menu je mozné pod okno PC-CRASH podlozit raster.

Hustotu tohto bodového rastra je mozné nastavit pod polozkou menu <N&hlad> <Zoom-raster>. Okrem
toho existuje moznost pouzit Ciarovy raster <Nahlad> <Zoom-raster> Ciarovy raster kreslit.
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Zoom-Raster

Bl (faktor zvad3enia rastra)

Tato polozka menu slGzi na nastavenia pozadia v 2D okne.

] Zoom- a rasterfaktor ? =

Mierka 1: 200
4 3

Raster: 1 m
4 b

Ciarovy raster kreslit’

Bitmap zobrazit'

Zvalené

Zablokovany

Priehl'adnost’ zobrazit/interpolovat’
Biele oblasti priehfadné

Zvatsenie BMP: 0

Offset x: a m
Offset y: 0 m
Phi: 0 °
Priehladnost: 0% -

| OK | | Zavriet’ |

Zadévanie faktoru pre Zoom a pre Raster je mozné bud pomocou posuvnika alebo &iselne.

o Mierka

Tu sa urcuje mierka kresliacej plochy.
Po spusteni programu je preddefinovand mierka 1:200.
Mierka sa zobrazuje aj v stavovom riadku.

#® Zadana mierka je vo vieobecnosti platnd iba pre vyhotovenie vytlatku, nakolko velkost zobrazenia na
monitore zdvisi jednak od velkosti monitora, ako aj od rozlidenia grafickej karty. V pripade, Ze mierka
vytlacku nie je spravna, je to obvykle spésobené tym, Ze zvoleny ovladac tlaciarne sa nehodi k instalovanej
tlaciarni.

Raster

Stanovenie kroku pri kresleni rastra (iba v spojeni so zapnutou polozkou menu <Volba> <Raster> EE

Po starte programu je hustota rastra nastavena na 5 metrov.

Kreslit Ciarovy raster

Umoziiuje zvolit &iarovy alebo bodovy raster. Raster sa ale zobrazi aZ po aktivécii <Volba> <Raster>.

Kreslit bitov(i mapu)

Pomocou tejto volby je mozné stanovit pre kazdd nahrani bitovi mapu osobitne, & sa md tito zobrazit.
Takto je mozné pod simuléciu podloZit viaceré rozli¢né varianty schémy situdcie, bez toho aby boli vsetky
stcasne aj zobrazené. Vyberové okno okrem toho poskytuje moznost sa samostatny vyber bitovych map.
Zablokovana

“Zablokovana” znamen3, ze bitovi mapu nemdzete vyberat a teda ani prestvat alebo vymazavat.

Zobrazit transparentne

Pri aktivovani tejto polozky mdZete nastavit presnd transparentnost (v krokoch po 5 %, na konci okna)
pre bitovi mapu. Tladidld pre transparentnost na paneli nastrojov “Bitovd mapa” umoznujd len hrubé
nastavenia.

Biele sekcie transparentne

Pri aktivovani tejto polozky sa vSetky biele plochy bitovej mapy zobrazia transparentne.
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e Zvilsenie BMP

Stanovenie zvadSenia bitovej mapy. Spravny faktor sa najlepSie urli pomocou polozky menu <Bitmap
nastavit>.

o Offset x

Posunie aktivnu bitovi mapu o ofset v smere x.

o Offset y

Posunie aktivnu bitov(i mapu o ofset v smere .

e Phi

Oto¢i aktivnu bitovi mapu o uhol Phi (pozitivne ot4canie je proti smeru hodinovych ruciciek). .

Stavovy riadok

= 2561 y = 9390 | Mierka1:200 1:0.80 Kinetika (=) )

V stavovom riadku sa zobrazujii rézne informacie pre pouzivatela. Na tomto mieste ho méZete vypnit. Stan-
dardne je zapnuty.

4.1.10 Kreslit

Program PC-CRASH poniika moznost doplnit ziskané simulacie obrazkom a popisat ich. Na tento acel bol do
programu integrovany vlastny kresliaci program.

Kreslit' | Obrazok opracovat  Bitmag

~,  Ciara
. | Polyéiara
&= | Polygén
O Stvorec
Oblik 3
Kruh 3
Elipsa 3
¢~ Splinova plocha
Elok 13
4 Bod
abl  Text
[ Meracia siet
]l. Dreiecksvermessungsnetz
B Metdda zuZovania medzi

Cast' cesty...
Cast’ krizovatky...

[
1r

2| Objekt semaforu

Objekt nahrat...

&

Ciara

™ (kreslit &aru) Po kliknuti na toto tlagidlo mézete nakreslit &iaru fubovolnej dizky a fubovolného smeru.
Oznaéte pociatoény bod &iary a so stlaenym lavym tlaidlom mysi natiahnite &aru. Ak pri kresleni &iary
s(i¢asne stlacite klaves Shift (), uhol &ary bude vzdy 0, 45 alebo 90 stupiiov.
& Alternativne vlozenie: Po aktivovani kresliaceho programu stladenim tlagidla “Kreslit &aru” moézete presné
stiradnice zadiatku a konca vloZit aj do vstupného riadka (Standardne na spodnom okraji obrazovky, nad stavovym
riadkom). Najskér sa zobrazi podiatoény bod a méZete vloZit jeho siradnice. Potom vloZte siradnice koncového
bodu. Sdradnice mdzete vkladat v kartezidnskom systéme, teda pomocou osi x a y, alebo aj si¢asnym nastavenim
dizky a uhla. Hodnota @ 5 < 0 bude vodorovna &iara s dizkou 5 metrov.

Po aktivovani funkcie “vybrat a posunat” * 3 vybere Ciary ju neskdr moézete nielen prestvat, ale aj menit.
Body sa daji presiivat samostatne. Po kliknuti mySou medzi body mdzete Ciaru presiivat ako celok.

Po kliknuti pravym tladidlom mysi na &iaru sa otvori okno menu, ktoré umoziiuje vloZenie dalieho bodu, resp.
vymazanie niektorého z uZ existujicich bodov. Ciara sa da zachytit a zaoblit. 2 body méZete oddelit a spojit.
Polozka “Ciaru rozdelit” umoZfiuje rovnomerné rozmiestnenie nastaveného poétu bodov na &iare.
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Bod vlodit...
Bod vwymazat'...
Skosit’
Zaoblit’

Delit

Spajit’

Ciaru rozdelit...
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Po dvojkliku medzi 2 body sa otvori okno vlastnosti (tlagidlo .ﬁi) v ktorom je mozné pre body zadat, resp.

zmenit prislusné siradnice.

i ¥ Viastnosti objektu ﬂ‘

= Vieobecne
Farba - 0:0:0
Layer ]
Typ ciary ByLayer
Faktor typu Eiary 1
Typ giary centrovat’
Predicha o
Farba vyplnenia -0;0;0

=] Kétovanie
Text kdtovania zobrazit’
Velkost pisma: 0.200 m
Tzp ciary —1
Keniec Eiary —1

= Sirka diary
Sirka éiary 0,000 m
Lavi 0.000 m
Prava 0,000 m

= Geometria
Zatiatok X -15.348 m
Zaciatok ¥ 8038 m
Zatiatok Z 0.000 m
Koniec X -0.348 m
Koniec Y 1345 m
Koniec Z 0.000 m
Delta X 15.000 m
Delta ¥ -6.195 m
Delta Z 0.000 m
Dizka 16229 m
Dlzka XYV 16.228 m
Uhol -2244°

[ Prevziat’ ] [ OK ] [ Zavriet’ ]

Pri vybere viacerych objektov vyberte vo vyssie uvedenom okne typ objektu, ktory chcete zmenit.

-
4 Viastnosti objektu

£

o

-
VEetko (4)

Ciara (1)
Kruh (1)
polydara (1)
| Zakrivenie (1)

V zavislosti od typu objektu mdzete menit rézne parametre. V pripade Ciary:

e Farba

e Vrstva: Nakresleny objekt mo6Zete priradit k istej vrstve. Pozri popis menu pre vlastnosti vrstiev.

o typ &iary (typ &iary): UmoZiiuje dodatoén(i zmenu typu &iary. Program je vybaveny preddefinovanymi typmi
&iar: continous (plnd), dash (&iarkovand), dash dot (bodkodiarkovand), dot (bodkovand). MéZete ale defi-

novat aj vlastny typ Ciary.

Tlacidlom

(vlastnosti typu Ciary) mdzete bud vytvorit novy typ ¢iary a ulozit ho pod vlastnym ndzvom,

alebo zmenit dostupné typy Ciar. Pozri popis menu pre vlastnosti Ciar.
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e Koeficient Ciary
e Typ diary centrovat

e Vypln: Mozete definovat typ vyplne. Biele pole znamena bielu vyplni, Cierne pole oznaduje vypli farbou
podla vyberu vyssie.

e Zobrazit kétovanie: Mozete urcit, ¢i sa ma zobrazit hodnota dlzky Ciary.
e Velkost pisma: Na zlep3enie viditelnosti méZete text kétovania zvacsit alebo zmensit.
e Zadliatok Ciary — “"Koniec Ciary": Ciara méze mat na koncoch Sipku alebo zvisla iaru.

e Sirka ¢iary: Zmeni hribku &iar. Najskor sa samozrejme zobrazi hranata Ciara. Pri hrubSich ¢iarach musite

N1y

nastavit vypln. Pozri polozku “Vypli".
e Dolava — Doprava: Tahan4 &iara sa umiestni vlavo alebo vpravo od pévodnej &iary.
e Zacliatok X,Y,Z: Definuje stradnice pociato¢ného bodu diary.
e Koniec X,Y,Z: Definuje stradnice kone¢ného bodu Ciary.
e Delta X,Y,Z: Definuje smerové stradnice Ciary.
e Dika: Absolttna dizka &ary.
e Dizka XY: Dizka v smere x-y. Pri 2D zobrazeni sa tato hodnota zhoduje s predchadzajicim parametrom.

e Uhol: Smerovy uhol ¢iary, proti smeru hodinovych rudiciek — kladny smer.

Lomena ciara

Tla&idlom ™™ (lomend ¢iara) je mozné nakreslit napr. lomend Ciaru pozostavajiicu z viacerych priamych (sekov.
Po stladeni tohto tlacidla je mozné oznacit na obrazovke body, ktoré tito Ciaru popisuji. Body sa oznacia

jednym kliknutim lavym tladidlom mysi pre kazdy bod. Jedno kliknutie pravym tlaéidlom mysi ukon&i zaddvanie

bodov pre lomena diaru.

& Alternativne vloZenie: Pomocou vstupného riadka méZete presne definovat body. Po vlozeni prvého bodu sa

vygeneruje vyzva na vlozenie nasledujiceho bodu. Pozri aj kapitolu “Kreslit Ciaru”.

Neskor je mozné po prepnuti na “zvolit, posunat” * ua vybere nakresleného objektu pravym tlacidlom mysi
daldie body pridavat alebo mazat. Ciara sa suasne da rozdelit na lubovolny polet rovnomernych segmentov.
Presnejsi popis najdete v kapitole “Kreslit Ciaru”.

Zmeny, ktoré moézete vykonat v ramci vlastnosti objektu, si rovnako ako pri alternativnom sposobe kreslenia
¢iar doplnené o dodato¢né moznosti:

e Vertex: Tu mozete vyberat body, pre ktoré plati geometria.

Koeficient zaoblenia: Tato moznost umoznuje presné definovanie zaoblenia rohov.

Polomer: Zobrazi polomer zaoblenia rohu.

Uzatvorit: Moznost na uzatvorenie Ciary a vytvorenie polygénu.

Ciara priebezne

Vyhladenie: Na zaoblenie rohov lomenej Ciary.
Polygodn

i (kreslit polygdén) Tymto tladidlom je moZné takisto nakreslit lomend &iaru. Tdto ma vak td vlastnost, Ze sa
¢iara automaticky uzatvori.

Body sa oznacujl lavym tladidlom mysi. Kliknutie pravym tladidlom mysi ukonéi zaddvanie bodov a mnohou-
holnik sa uzatvori.
# Alternativne vloZenie: Pomocou vstupného riadka méZete presne definovat body. Po vloZeni prvého bodu sa
vygeneruje vyzva na vlozenie nasledujiceho bodu. Pozri aj kapitolu “Kreslit Ciaru”.

*

Neskor je mozné po prepnuti na “zvolit, posunat”
nakresleny objekt.

a vybere nakresleného objektu menit alebo posiivat
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Pravouholnik

= (nakreslit pravouhlonik) Tymto tladidlom nakreslite pravouholnik.

Oznacéte pociatoény bod &iary a so stlaenym lavym tladidlom mysi nakreslite pravouholnik.
& Alternativne vloZenie: Pomocou vstupného riadka méZete presne definovat body. Po vlozeni prvého bodu sa
vygeneruje vyzva na vlozenie nasledujiceho bodu. Pozri aj kapitolu “Kreslit ¢iaru”.

. u“ o PR . . . O v . v. A

Po prepnuti na “zvolit, posunit % 3 vybere nakresleného objektu dvojklikom alebo stlaceni tlacdidla =i
(vlastnosti objektu) méZete presne definovat pravouholnik. Presnejsi popis okna vlastnosti objektu ndjdete v kapi-
tole “Kreslit ¢iaru”. Okrem toho tu ndjdete aj moznosti pre sibory textir, ktoré sa daja pripojit k pravouholniku.

e Sibory textdr: Vlozte cestu k siboru s textirou, ktory sa ma pripojit k pravouholniku.
e Sibory text(r: Umoziiuje nastavenie dlazdic pre textiru.

e Vyska, Sirka dlazdic: UmoZnuje zmenu poctu dlazdic Gpravou ich vysky a Sirky

e u, v: Na vlozenie siradnic textiry. Tladidlo vpravo B otvori okno editora textir, v ktorom moZete textlru
upravit podla vlastnych poZiadaviek.

Obluk

N (kreslit oblik) UmoZiiuje nakreslenie oblika viacerymi spésobmi.

| Oblik 3 1 Dalej

Stred.pol, §tart kon.pol
Stred.pol, tart, uhol
Start, stred.pol,, kon.pol
itart, stred.pal, uhol
§tart kon.pol, uhol
§tart kon.pol, smer
§tart kon.pol, polomer

3 body

Vo vnorenom menu vyberte Zelany spbsob vkladania objektu. Vstupné parametre vlozte bud klikanim lavym
tlacidlom mysi, alebo nastavenim vo vstupnom riadku.
& “Pokralovanie obliika” znamend, ¥e od posledného bodu existujliiceho obliika sa vytvori dalsi oblik.
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Rovnako ako pri inych nakreslenych objektoch méZete vlastnosti menit prepnutim do reZimu “zvolit, posunit”’

u
* 5 vyberom nakresleného objektu dvojklikom alebo stla¢enim tlacidla i (vlastnosti objektu). Presnejsi popis
okna vlastnosti objektu najdete v kapitole “Kreslit ¢iaru”.

Kruh

O (kreslit kruh) Umozfiuje nakreslenie kruhu viacerymi sposobmi.

Kruh kW Stred, polomer

Elipsa 4 Stred, priemer
' Splinova plocha 2 body

Blok 4 3 body

Vo vnorenom menu vyberte Zelany spbsob vkladania objektu. Vstupné parametre vliozte bud klikanim lavym
tlacidlom mysi, alebo nastavenim vo vstupnom riadku. Aj v tomto pripade moZete vlastnosti menit prepnutim do

- . o , p . . v . v- A .
rezimu ,,zvolit, posunat *® . vyberom nakresleného objektu dvojklikom alebo stladenim tladidla =i (vlastnosti
objektu). Presnejsi popis okna vlastnosti objektu najdete v kapitole Kreslit ¢iaru. Této polozka vdm okrem toho
umozni zobrazenie a zmenu polomeru a polohy stredu.

Elipsa

Vo vnorenom menu vyberte Zelany spdsob vkladania objektu. Vstupné parametre vloZte bud klikanim favym
tla¢idlom mysi, alebo nastavenim vo vstupnom riadku. Pravym tladidlom ukondite vytvaranie objektu a elipsa sa
zobrazi na obrazovke.

Rovnako ako pri inych nakreslenych objektoch méZete vlastnosti menit prepnutim do rezimu “zvolit, posunit

, , . - v yv. A . . s .
* ; vyberom nakresleného objektu dvojklikom alebo stladenim tladidla =i (vlastnosti objektu). Presnejsi popis
okna vlastnosti objektu najdete v kapitole “Kreslit Ciaru”.
Tato polozka vam okrem toho umozni zobrazenie a zmenu polomeru a polohy stredu.

Kreslit zvineni ciaru

™ Kliknite lavym tladidlom mysi na body, na ktorych sa md vytvorit zvinend &iara. Jednym kliknutim pravym
tla¢idlom mysi mozete nastavit pociato¢n( tangentu (stipanie v pociato¢nom bode) a opakovanym kliknutim
tym istym tlacidlom mysi koncovl tangentu. Vytvaranie ukoncite zavereénym kliknutim pravym tlacidlom.

& Alternativne vloZenie: Pomocou vstupného riadka mézete presne definovat jednotlivé body na ziklade ich
suradnic. Po spusteni polozky menu alebo stlaceni tladidla na liSte nastrojov mozete vlozit najskor pociatocny
bod a potom “nasledovny bod” atd. Rovnako ako pri inych nakreslenych objektoch si sirad-nice x a y oddelené
bodko¢iarkou a stladenim kldvesu Shift sa presuniete na nastavenie dalSieho bodu. Ak si uz nezeldte Ziaden dalsi
bod, stlacte kldves Ctrl. Nasledne mozete nastavit pociato¢n(l, ako aj koncovii tangentu.

Stlacenim tlagidla ® dosiahnete vyber objektu a mézete ho presivat alebo menit. Po kliknuti pravym tladidlom
na zvlnend ¢&iaru sa zobrazi rozbalovacie okno, ktoré umoziiuje priddvanie alebo mazanie bodov, Gpravu tangent
a spresnenie vlozenych parametrov.

Bod vloZit
Bod wymazat’
Tangenty

Usporiadat (idaje nastavenia

Po vybere poloZky menu “Spresnit parametre Gprav”’ mdzete zmenit vzhlad krivky. Jednoducho posufite my3ou
zobrazené kontrolné body. Opakovanym kliknutim pravym tlaéidlom mysi na &iaru otvorite rozbalovacie okno,
ktoré umoznuje vkladanie alebo mazanie kontrolnych bodov. Polozka “Zjemnit” slGzi na automatické vlozenie
dodatocénych bodov.

Kontrolny bod vloZit
Kontrolny bod vymazat’
Zjemnit



136 KAPITOLA 4. POPIS MENU

b3

Po stlaceni tlacidla a dvojkliku na &aru sa otvori okno vlastnosti objektu ( .ﬁi) Podrobny popis najdete
aj na strane 317.

Pridavné vlastnosti pre zvinen( Ciaru v tomto okne:

Sdradnice kontrolnych bodov

Sdradnice bodov vyhladenia

Uzatvorit

Dvojrozmerne

Pociatocna tangenta

Sdradnice koncovej tangenty

Tolerancia vyhladenia

Blok

Casto pouzivané objekty mozete zdruzovat do blokov. Potom ich mdzete vkladat lubovolne &asto. Bloky
sa dajl definovat aj pre DXF nakresy vozidiel. Do bloku moéZzete napr. zdruzit koleso alebo iné konstrukéné
skupiny. St¢asne mdZete zmenit ich farbu a nasledne ich vkladat lubovolne &asto.

Na rozdiel od normalneho spéjania do skupin sa prvky daji pomocou definicie blokov zdruZovat vo viacerych
rovinach. Takymto blokom mozete potom priradit nazov.

DXF nékresy vozidiel, ktoré boli povodne zdruzené do blokov, sa vkladaji ako bloky. Neplati to ale v pripade,
ak aktivujete polozku menu <Data> <Zakladné nastavenia> “Rozdelit bloky pri importe DXF".

Postup:

— Nahrajte DXF nékres vozidla. Ak sa naimportuje ako blok, rozdelte ho stlagenim tlacidla #* (rozdelit
zdruzeny objekt). Pozri aj stranu 382.

— Oznacte v ndkrese zelané prvky a stlacte tlacidlo o (vytvorit blok). Otvori sa okno “Definovat blok”.

F NN maNDOs s,
= BBl b T LTS HNE ot R B,
£ = MelET .

Mestad B e 080 Geetia - o

— Nazov:

VloZte nazov pre blok.
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— Zakladny bod:

Ak si Zeldte, mdzete vybrat pre blok zakladny bod, a to bud vloZenim siradnic, alebo stlac¢enim tlacidla
“Vybrat bod”, pri¢om sice d6jde k zatvoreniu okna, ale po kliknuti lavym tladidlom sa opit automaticky
otvori. Zakladny sa oznadi cervenym symbolom “X".

— Objekty:
Po stladeni tlacidla “Objekte” mdzete znovu vyberat objekty v ndkrese. Okno sa samozrejme zatvori
a da sa opat otvorit tlacidlom “Vstup”. Ak ste objekty vybrali uz predtym, nie je tento tkon potrebny.
Zobrazi sa pocet priradenych objektov. Pod poctom s dostupné 3 moznosti, ktoré urcujd, ako bude
blok manipulovat s definovanymi dielmi.
* Zachova: Zachova individualne objekty vo vykrese po definovani bloku.
x Konvertovat: Objekty ndkresu nahradi referenciou bloku, t. z. Ze origindlne objekty sa nahradia.
x Vymazat: Odstrani origindlne objekty z nakresu.

— Po stlaceni tladidla “OK” je blok definovany.

\‘Véetky zmeny vykonané v referenénom bloku platia aj v pripade, ak st pripojené do ndkresu viackrat.
Na tento Gcel st oznalené a definované pod rovnakym ndzvom (napr. vo vietkych zmena farby vozidiel
vloZenych formou bloku).

& U3 definovany blok musite pred jeho uloZenim s novymi vlastnostami (napr. farba) pod rovnakym nazvom
najskor rozdelit.

. & Vlozit blok:

Toto tladidlo umoziuje lubovolny podet vlozeni predtym definovaného bloku do nakresu. Je to (&elné napr.
na vkladanie ndkresu vozidla DXF na viaceré miesta v nacrte.

Otvori sa okno “VlozZit":

— Nazov: Na vyber bloku, ktory sa ma vlozit. Dostupné si len bloky, ktoré boli uz vytvorené v aktudlnom
projekte PC-Crash.

— Sibor: Tladidlo na import lubovolného nakresu DXF z adresdra formou bloku. Ndzov siboru (bez
pripony) sa pouzije ako nazov bloku.

— Bod vlozenia: Da sa zadat zaskrtavacim polickom ¥ uréeny na obrazovke, lavym tladidlom mysi alebo
pomocou siradnic.

— Skalovanie: Ak si Zelte, mdzete pri importe zadat koeficient kalovania bud lavym tladidlom mysi

(zaskrtavacim poli¢kom ¥ “Uréeny na obrazovke” alebo v poliach x, y a z).

— ! Jednotné Zkalovanie: Koeficient $kalovania x, y a z je rovnaky.
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— Otocenie: Blok sa d4 importovat s oto¢enim, a to bud s vopred uréenym uhlom, alebo sa otolenie urci
mysSou na obrazovke.

— M Rozdelit: Ak je aktivovana tiato moZnost, vloZi sa kdpia vietkych prvkov vzdy do prvej roviny bloku
(namiesto referencie bloku).

Bod

# Toto menu je uréené na vytvaranie bodov. Po aktivovani tohto menu kliknite lavym tlaéidlom mysi na miesto

b3

na pracovnej ploche. Zobrazi sa bod. Vlastnosti bodu mézete menit prepnutim do rezimu “zvolit, posunit”’ a

. , . S v . v A . . vy .
vyberom nakresleného objektu dvojklikom alebo stlacenim tlacidla =i (vlastnosti objektu). Presnejsi popis okna
vlastnosti objektu najdete v kapitole “Kreslit Ciaru”.

Okrem toho mozete menit tvar bodu (kruh, kriz, trojuholnik ...), ako aj jeho velkost.

Text

abl Tot0 menu umoziuji popisovanie nadrtov programu PC-Crash. Po aktivovani kliknite lavym tlagidlom mysi
na miesto na pracovnej ploche, na ktorej sa ma text zobrazit. Vlastnosti pisma mozete menit prepnutim do rezimu

- P , . p - v . v A . .
“zvolit, posunut * 3 vyberom napisaného textu dvojklikom alebo stlaéenim tlalidla =i (vlastnosti objektu).
Presnejsi popis okna vlastnosti objektu ndjdete v kapitole “Kreslit Ciaru”.

Toto okno okrem toho umoZiiuje zmenu typu pisma a jeho zarovnania.

Daldia moznost ako text zmenit, je vybrat text a nasledne stlacit tlacidlo A Otvori sa nasledujiice okno:

Typ pisma ? 2
Farby Velkost' [cm]. Virstva
Il Bl=ck - 4000 i (1] -
Typ pisma
Pohlad
Arial Regular
AaBbYyZz
Efekty:
prediarknuté
jL podiarknuté
Script:
Westem - OK Zavriet'

Toto dialédgové okno umoziiuje menit farbu textu, velkost textu, ako aj obsah textu. Takto je v tomto okne
mozné zadavat aj viacriadkové texty.

Pomocou tohto okna sa takisto dd oznacdeny text preradit do inej vrstvy.

Siet merania

‘@(siet’ merania): UmoZiuje definiciu Stvorbodovej geodetickej siete. Volbou tejto polozky menu sa nacita Stvor-

me W

bodova geodeticka siet. Po prepnuti do rezimu “zvolit, posunit a vybere siete merania dvojklikom alebo

o o e S . ugi e ‘o
stladenim tlacidla =i (vlastnosti objektu) sa otvori okno “Siet merania”.
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rSiet'memnia 2 ﬂh.
Siet' merania | Volby
D @ Option 1
") Option 2 —
B
P1 L4 400 B m Pa
BE o H
L1: 400 B m L3:]400 B m
b L5 586 [+ m
=
=
3
P2 12: 400 5 m P3
[
1 4.00 m
L £ Gl

V okne “Siet merania” sa definuji diiky stran geodeticke] siete. Pomocou Option 1, resp. Option 2 sa urci
poloha uhlopriecky.

Pomocou ﬁ Vlozit sa pripoji nova geodeticka siet, a sice vzdy na ti Ciaru, na ktorej bolo aktivované tlacidlo
Vlozit. Dizka L1 novej siete je uz preddefinovana.

e 2 |t

Siet' merania | Volby

[%

Ditku dréhy zobrazit’
Vidkatetu: 0.25 m

[ Cisla Ziar siete zobrazit
[ Eisla bodov zobrazit

> | Farba Giary

@

l

Text mierky

I ~ | Cislabodov

I ~ | Cisa sieti

!

e

V okne “Siet merania - Volby" sa definuje, & sa maji zobrazovat diiky stran. Okrem toho je tu mozné zadat
vysku textu.

K dispozicii st dalsie volby pre Zobrazit ¢&isla buniek siete a Zobrazit ¢&isla bodov.
Zuzovanie medzi

= (zuZovanie medzi) Metdda zuZovania medzi je grafickd metdéda, ktord sliZi na vypocet nirazovej rychlosti a
miesta narazu pri nehodach vozidiel s chodcami, a ktora je zaloZena na stopach po pneumatikach, drahe zastavenia
vozidla a vzdialenosti odhodenia chodca.

Pri tejto metdde je mozné definovat medze alebo koridory vzdialenosti, ako aj medze rychlosti, aby bolo mozné
urcit skutoéné miesto zrazky. Vypocet je zalozeny na drahe zastavenia vozidla a konecnej polohe chodca.

& Pociatok diagramu je kone&nd poloha vozidla.

Po vytvoreni diagramu za pouZitia ponuky menu “ZuZovanie medzi” sa diagram musi umiestnit tak, aby sa
pociatok diagramu zhodoval s kone¢nou polohou vozidla. Pritom sa odporica, pouzit predok vozidla ako vztazny
systém.

Okno "Zuzovanie medzi" sa otvori dvojitym kliknutim na zdkladnu diagramu.

e Zadania

— Koncova poloha chodca: V zélozke “Zadania” je potrebné zadefinovat “Konecnii polohu chodca” rela-
tivne ku konecnej polohe vozidla. Kladné hodnoty x oznacuji konecné polohy pred kone¢nou polohou
vozidla. Zaporné hodnoty pre zlozku x konecnej polohy chodca predstavuji koneéni polohu chodca za
koneénou polohou vozidla. Zlozky y konecnej polohy chodca nemajii ziaden vplyv na vypocet, pouZzivaji
sa len na zobrazenie konecnej polohy chodca v redlnom pripade.
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Zuzovanie medzi B
Zadania | Hrarice | Diagram
Koneéna poloha chodca: Spomalenie vozidia: Farby
« H m amin: 5.00 m/s? I ~
y: 05 m amax: 7.00 m/s?

Vozidlo pred ndrazom brzdené

| Diagram zobrazit Tolerancia pozdiz. odhodenia:
vmin: -1.5 km/h
vmax: 35 km/h

Vozidlo brzdené po ndraze (00 6s)

Diagram zobrazit Tolerancia pozdi. odhodenia:
vmin: |-4.0 kmsh
wmae | 4.0 kmsh

Pole &repin l

Diagram zobrazit

prvé Erepiry: | 10.0 m
posledné Erepiny: | 0.0 m

— Spomalenie vozidla: Pre vozidlo sa zadd minimalne a maximalne Spomalenie vozidla. Hodnoty vypo-

¢itané na zaklade tychto zadanych (dajov sa v diagrame drdha-rychlost zobrazia ako cervené Ciary.
Pociatok diagramu pritom lezi v koneénej polohe vozidla.

Vozidlo brzdené pred koliziou: Pre chodca je mozné zobrazit bud vzdialenost odhodenia pre pripad, Ze
vozidlo bolo brzdené uZ pred zrdzkou, alebo vzdialenost odhodenia pre pripad, ze vozidlo zacalo brzdit
bezprostredne po zrazke (0 - 0,6 s). Ak si pouzivatel nie je isty, ktory pripad nastal, je mozné zobrazit
aj obidva diagramy.

Pre obidva diagramy je mozné zadefinovat toleranciu rychlosti na vypocet vzdialenosti odhodenia.

Diagramy pre vozidla brzdené uz pred zrazkou st zndzornené zelenou farbou, pri¢om graf vypocitany
na zaklade zadanych Gdajov je v diagrame zndzorneny svetlozelenou farbou a krivky vypocitané na
zaklade toleran¢nych rychlosti sii v diagrame znazornené tmavozelenou farbou.

Vozidlo brzdené po kolizii: Diagramy pre vozidlad brzdené po zrazke si zndzornené modrou farbou,
pricom vzdialenost odhodenia vypocditand na zdklade zadanych (dajov je v diagrame znazornena svet-
lomodrou farbou a krivky vypoditané na zaklade toleran¢nych rychlosti si v diagrame znazornené
tmavomodrou farbou.

Pociato¢ny bod diagramu vzdialenosti odhodenia spociva v kone¢nej polohe chodca, diagramy vzdia-
lenosti odhodenia st zndzornené spolu s diagramom draha — rychlost.

Pole ¢&repin: Okrem vzdialenosti odhodenia a priebehov rychlosti je mozné vypocitat vzdialenost od-
hodenia, resp. polohu pola Erepin relativne ku koneénej polohe vozidla.

e Hranice

Tu mozete zadefinovat 2 hranice drahy a 2 hranice rychlosti. Tieto medze sa daji pouzit na definovanie
moznych oblasti, kde napr. chodec prechadzal vozovku alebo na ohranicenie rychlosti vozidla. Pre tieto
medze sa vypocitaju oblasti vzdialenosti a rychlosti pre diagram rychlosti a vzdialenosti odhodenia. Oblasti
medzi sa v diagrame zobrazia ako Srafované plochy modrou farbou.

Oblasti rychlosti st zobrazené na osi rychlosti, ak bola definovand medza drahy. Ak boli zadané medze
rychlosti, zobrazia sa oblasti drahy na osi drahy. Takto je mozné na zdklade mozZnych miest narazu zistit
narazov( rychlost alebo zistit miesto narazu na zaklade medzi rychlosti.

e Diagram

— Oblast: V dialégovom okne Diagram je mozné definovat oblast diagramu ako maximélnu zobrazitelni

oblast pre drahu a rychlost.

— Skalovanie: Nastavenie $kily rychlosti je moZné zadat ako metre na km/h, dalej je moZné nastavit

rozlidenie rastra (hlavni siet, pomocni siet).
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Zadania | Hranice | Diagram
Hranica 1 pre chodca: Hranica 2 pre chodca
[ Pousit hranicu drdhy [ Pousit hranicu drdhy
x1: [20.0 m x1: (300 m
x2: 25.0 m x2: (350 m
Hranica rychlosti 1 Hranica nychlosti 2
| Hranicu pousit [ Hranicu pousit
vi: 450 km/h vi: |65.0 km/h
vZ 550 kmsh v |75.0 km/h
Zadania I Hranice | Diagram
Layer
Oblast’
max. draha: | EI m
max. rychlost:  70.0 km/h
Nastavenie
Mastavenie v: Tkm/Mh= 02 m
Raster
Raster drahy: 5.0 m 10 m
Raster rychlosti: 5.0 kmh o 10 km/h
Viskatesu: 040 m
Poloha diagramu
MNulovy bod x:  0.00 m
Nulowi bod - 0.00 m
Rotdcia: 0.0 Grad
[ x-0s nastavit’ zkadlovo
[ y- os nastavit' zicadlovo
Cancel Roply

141

— Raster: Tu moZete prednastavit rozliSenie rastra (hlavna mriezka, pomocna mriezka) a vysku zobrazo-

vaného textu.

— Umiestnenie diagramu: Okrem toho je v tomto okne mozné nastavit polohu a natolenie diagramu

vzhladom ku globalnemu siradnicovému systému v programe PC-Crash.

Usek cesty

— (vytvorit cestny objekt) Touto polozkou menu méZzete vytvarat rézne cestné objekty, ako st zdkruty, priame
Gseky a krizovatky. Daji sa zobrazit nielen plosne, ale aj formou Ciarovej grafiky. Sicasne moézete vzdjomne

zdruzovat viacero prvkov.

e Cesta, chodnik

Najprv v tejto zélozke zvolte, ¢i sa jednd a priamy Usek cesty alebo o zadkrutu (aktivéciou alebo deaktivaciou
“rovny Gsek”"). Potom je moZné zadat poZadovan( dlZku a polomer. Podla potreby je mozné definovat aj

chodnik.

e Sirka jazdnych pruhov
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Cast ulice (cesty) lil&]
Cesta, chodnik |§|’rka jazdnych pruhov Véeobecnel
Parameter
Dizka Cseku: 50} m
Polomer 100 m
Rovny dsek
Rohy zaoblit
Chodniky .
Sirka:
| [l vtavo 1 m |
| [ vprave 1 m
l |
||
| I
||

V tejto zalozke sa zada pocet jazdnych pruhov.

Pre jazdné pruhy je mozné zadat Sirky a znalenie vozovky. Dalej mate moznost definovat rdzne farby pre
jednotlivé znacenia vozovky.

Vseobecne

Tu sa definuje zobrazenie Gseku vozovky (vyplnenie ploch alebo zobrazenie Ciarovej grafiky). Tiez je mozné
nastavit farbu cesty, chodnika a znacenia vozovky. Farbu znacenia vozovky je okrem toho mozné zadat
individualne v zdlozke Sirka cesty, Sirka jazdnych pruhov.

DIzku stredovej Ciary a vzdialenost medzi dvoma stredovymi Ciarami je takisto mozné definovat v zdlozke
Vseobecne.

Po stlaceni tlacidla “Apply” (prevziat) sa prvok vykresli na obrazovke a po stladeni tladidla “OK" sa prvok
preberie a vstupné okno sa zatvori.

Po prepnuti do rezimu “zvolit, posunit”’ % 3 vybere Gseku cesty dvojklikom na niektory z okrajov Gseku
cesty mozete okno znovu otvorit a vykonat Gpravy Gseku cesty. VSetky prvky s zdruzené.

Po posunuti konca prvku na pripajaciu ¢ast iného prvku sa vykona automaticka Gprava posiivaného prvku.
Automaticka Gprava sa vSak netyka Sirky.

Krizovatka

4

[

- - (Objekt krizovatky zobrazit). Touto polozkou menu vloZite krizovatku alebo kruhovy objazd.

Krizovatka (o5 |

Udaje o krifovatkéch | yésobeme

Vzdialenost’ Polomer:

Podet vstupov:
Sirka cesty.: Smer: [7] Sirka chodnika:
L [ 1] 1]
2 [ a0 1)
3 & 180 a

4 6 270 1]

| | Kruhavy objazd (]
[ kruhowy objazd

| | Vndtorny polomer: | 5 m

| | Vonkajsi polomer: | 10 m |

Pofet jazdnych pruhov | 1

Stredové dara A
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° Udaje o krizovatkach: V tejto zdlozke najskor nastavte

— Pocet vstupov, potom mdzete pre kazdy vstup urcit
— Sirku cesty,

— Smer,

Posunutie (odchylka od stredového bodu),

Polomer vylstenia a

Sirku chodnikov.

Kruhovy objazd — Ak je aktivovand tdto moznost, zobrazi sa nakresleny objekt ako kruhovy objazd. V
tomto pripade musite uviest este vonkajsSi a vnitorny polomer, ako aj pocet jazdnych pruhov.

e V3eobecne: Na nastavenie, ¢i sa ma krizovatka zobrazit s vyplnenymi plochami alebo ako Ciarova grafika.
Na tomto mieste nastavite farby ciest, chodnika a znadenia, ako aj dlzku a vzdialenost stredovych Ciar a
vzdialenost medzi nimi.

Semafor
= (vloZit semafor) Tato polozka menu sl(Zi na vytvorenie semafora pri si¢asnom definovani pldnu faz. Po
aktivovani polozky menu kliknite lavym tlad¢idlom mys3i na miesto na pracovnej ploche, kde sa ma semafor vytvorit.

Po prepnuti do rezimu “zvolit, posunit” * a vybere semafora dvojklikom alebo stladenim tlacidla i (vlastnosti
objektu) sa otvori okno s vlastnostami objektu.

Ak budete chciet semafor zvacsit, kliknite na niektory z roznych bodov semafora a tahajte ho pre¢ od na-
kresleného objektu. Pri potrebe posunutia semafora kliknite na niektort z hrani¢nych Ciar. Presnejsi popis okna
vlastnosti objektu najdete v kapitole “Kreslit Ciaru”.

V okne vlastnosti objektu méZete sicasne definovat plan faz semafora a Struktdru jeho svetiel (napr. semafor
pre chodcov — len Cervené a zelené svetlo alebo semafor na odboéenie — len zelené svetlo):

| ¥ Vlastnosti objektu @

jobjekt semaforu hd
-] Vieobecne

Farba - 0:0:0

Layer 0

Typ Eiary ByLayer

Faktor typu Eiary 1

Typ &iary centrovat’

Predioha N

Farba vyplnenia |:| 192;192; 192
= Geometria

Pozicia X -12.779 m

Pozicia ¥ 12837 m

Pozicia Z 0.000 m

Smer -54.14 ¢

Dizka 1480 m
= Signalny plan

Posunutie (TO): 000

Cervena v

7ita 7

Zelena v

I Prevziat’ I [ Ok ] I Zavriet’ I

V spodnej sekcii okna vlastnosti mozete zaskrtdvacimi polickami aktivovat, ktoré svetld semafora sa maja

zobrazit. Pre semafor pre chodcov aktivujte napr. len Cervené a zelené svetlo a pre semafor na odbocenie len
zelené svetlo.

V plane faz definujte najskér ofset. Tlacidlom loae] otvorte okno pre plan faz semafora, v ktorom najdete
predlohy 2 planov faz, ktoré mozete upravit. Oba plany faz zodpovedaji krizovatke (hlavnd a vedlajsia cesta).
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i Signélny plan » . I =
Udaje Opracovat Riadenie faz
| — ]
10s 205 30s 40s 50:
I I I I
Name |
i Nrl
N2

Toto okno sti¢asne umoznuje zobrazenie vsetkych planov faz. Vsetkym vytvorenym semaforom sa najskor
automaticky priradi pldn faz ¢ 1. Oznacenim zaskrtavacieho policka priradite pozadovany plan faz aktudlne
vybranému semaforu. Ten isty plan fiz mdzete samozrejme pouzit aj pre viacero semaforov.

Do pola vedla zaskrtavacieho poli¢ka mézZete uviest lubovolné oznalenie planu faz.

e VloZit dalSiu fazu semafora: Kliknite pravym tlaéidlom mysi do prazdnej sekcie nad riadkom. Zobrazi sa
rozbalovacie menu, v ktorom vyberte polozku “VloZit riadky”. Tymto spdsobom mdZete pripojit lubovolny
pocet planov faz semafora.

e Riadky vymazat: Kliknite do prazdnej sekcie Zelaného riadku pravym tlacidlom mysi a vyberte tlto polozku.

e Riadky zamknt: Kliknite do prazdnej sekcie zelaného riadku pravym tlacidlom mysi a vyberte tto polozku.
Az do zruSenia tejto moznosti nebudd mozné Ziadne lpravy, teda ani poslvanie.

Vlodit fazu Eervene)
Vlozit fazu Zltej

Vlozit fazu zelengj
Vloit fazu Cervena/ilta
Wlozit blikajicu zelend
Vlodit blikajicu it
Vlodit riadky

Riadky vymazat’
Riadky zambknit’

e Vlozit &erveni, Zlth, zelen( fazu atd.: Kliknite do prazdnej sekcie Zelaného riadku pravym tladidlom mysi a
z menu vyberte Zelani fazu.

e Blok zamknat: Kliknite na Zelany blok (&erveny, Zlty, zeleny) pravym tlacidlom mysi a vyberte tito polozku.
Az do zruSenia tejto moznosti nebudd mozné Ziadne (pravy, teda ani poslvanie alebo vymazanie.

e Blok vymazat: Kliknite na Zelany blok (&erveny, Zlty, zeleny) pravym tlaéidlom mysi a vyberte tito polozku.

e Vlastnosti: Kliknite na Zelany blok (Cerveny, zlty, zeleny) pravym tlacidlom mysi a vyberte tdto polozku.
Otvori sa okno vlastnosti. Umoziuje nastavenie umiestnenia a trvania so sekundovou presnostou, ako aj
transformaciu bloku na inii fazu.

r -
Vlastnosti bloku l&l

i

Poloha: Trvanie

[i] 5 i1 5
Typ
. @ Cervend
i
7) Zelena
B O zelens blikajica
il TN © 2 bikaica |
=]

*) Cervendfdita

I OK I ‘ Zavriet’ I

e Bloky presuniete lavym tladidlom mysi — kliknite do stredu. Na ich zvid&3enie alebo zmensenie kliknite na
ich okraj.
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e Hornd posuvna lista: SlGZi na predlzenie a skratenie ¢asovej osi. Na ovladanie pouZite lavé tladidlo mysi.

Udaje: Umoznuje nahravanie planov faz, resp. ich uloZenie na neskorsie pouzitie.

e Opracovat: Zrusi, resp. obnovi posledny dkon.
e Riadenie faz:

— Timeline: Umoziuje obmedzenie ¢asovej osi.

— Zachytit ukazovate: Pri aktivovani sa ukazovatel po posunuti presunie na zadiatok alebo koniec nasle-
dujiceho bloku.

— zachytit blok: Pri aktivovani sa blok po posunuti, zvac¢seni alebo zmenseni presunie na zaciatok alebo
koniec nasledujlceho bloku.

Po stlaceni tlacidla pre dopredn( simulaciu P <2 sekvencia semafora zobrazi v 2D okne. Samozrejme simulacia
musi obsahovat nahrané vozidlo.

V 3D okne sa zobrazi nielen semafor na podklade, ale aj vo vyske 2,5 m (vzdialenost merana od stredu). Stip sa
da vytvorit bud extrudovanim kruhu, alebo pripojit z panela ndstrojov Explorer/3D vozidl4/DirectX/Misc/Pole/Pole
s vySkou 2,5 m alebo 3 m.

Aby sa stip semafora zobrazil v 3D okne na sprdvnom mieste, musite ho v 2D okne umiestnit vzdy na hornom
konci semafora.

V polozke “symboly” na paneli nastrojov Explorer najdete Sablony pre semafory pre chodcov, ako aj smerové
Sipky, napr. pre semafor na odboéenie dolava.

Pretiahnite ich funkciou “tahaj a pust” na 2D pracovni plochu. Semafor sa vloZi. V 3D okne sii viditelné len
na podklade.

Nahrat objekt

=
¥ (nahrat objekt). Pomocou tohto nistroja sa do obrazku d3 vloZit objekt zo siiboru *.DXF *.IDF alebo *.WRL.
Povazuje sa za komplexny objekt a da sa posiivat a menit ako jed-notka. Objekt sa vzdy vlozi do stredu aktudlneho
nahladu.

4.1.11 Uprava nakresu

Tato polozka menu umoziuje Gpravy uz vytvorenych ndkresov.
Zvolit — posunit

* (zvolit, posunit). Aktivovanim tejto funkcie vyberiete, presuniete a zmenite u? vytvorené objekty. Natiahnutim
okna cez vietky objekty (pri stlatenom lavom tladidle mySi) moZete vybrat viacero prvkov. Inou moznostou je
vyber prvého objektu (favé tlagidlo mysi) a vyber dalsich objektov pri siéasne stlatenom kldvese Shift.
Presiivanie objektov:
Ak ste oznadili viacero objektov, moZzete ich presunit spoloc¢ne. Po aktivovani objektov ich chytte za niektor(
iaru a posufite ich pri stlatenom lavom tlacidle mysi. Po zachyteni objektu za bod, presuniete len tento objekt.
& Pri problémoch, napr. pri zachytavani ¢iary medzi bodmi na nakresoch vozidiel DXF, je vyhodnejSie pouzitie

polozky menu: o (posunat vyber).
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Cbrazok opracovat’ | Bitmap 7

| Zvolit, posdvat
2 | Objekty otadat
Wymazat

4 Kopirovat

B | Viacndsobne kopirovat
Ak Zrkadiit
B4 posundt

M+ Otadanie

L] | Mastavenie

BB Rad

@ o Polarny rad

Transformacie [
Skosit

Zaoblit’

Skratit’

do popredia posunut’

do pozadia posunidt

o S Y

Spajit’

Skupinu rozloZit

A DXF obrazok posundt
DXF obrazok vymazat
#%  Blok rozloZit ybuchnut

Otocit objekty

7 (otoéit vyber). Tato poloZzka menu umoZiiuje otacanie vybranych objektov. Bezprostredne po vybere tejto

polozky menu sa zobrazi symbol ¢ identifikujuci stred otdcania. Otocenie dosiahnete kliknutim na [ubovolny
bod alebo ¢iaru nakresleného objektu a posunutim (pri stlaéenom lavom tladidle mysi).

Vymazat

(vymazat vyber). Tato polozka menu, ako aj prislusné tlagidlo umoZiuji vymazanie vybranych objektov.

Kopirovat

o

& (kopirovat vyber). Tento prikaz umozriuje kopirovanie oznalenych nakreslenych objektov. Po vybere kliknite
na objekt, ktory chcete kopirovat a nasledne na cielové umiestnenie kopirovaného objektu. Opakovanym kliknutim
na kopirovany objekt dosiahnete opatovné nakopirovanie. Funkciu kopirovania ukondite stlacenim pravého tlacidla
mysi.

Viacnasobné kopirovanie

O
%W (zrkadlit vyber). Po vybere tejto polozky menu kliknite na miesto na pracovnej ploche a otolte zrkadleny
objekt do spravnej polohy.
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Zrkadlit

d|t‘ (zrkadlit vyber). Po vybere tejto polozky menu kliknite na miesto na pracovnej ploche a otocte zrkadleny
objekt do spravnej polohy.

Posunit

i, . , . . v , . Ay
B (posunit vyber). Tato polozka menu umoznuje presné umiestnenie oznaceného nakresleného objektu. Mézete
pouzit aj vstupnu listu na vkladanie sdradnic.

% Na rozdiel od postvania pomocou tladidla * (vybrat, posuniit) je tato poloZzka menu mimoriadne vhodna
na posivanie komplexnych nakresov DXF, pri ktorych je zachytenie &iary velmi zloZité.

Otocit

e , . v vy - (v , . . (-
i+ (rotovat vyber). Tato polozka menu umoziiuje oti¢anie nakreslenych objektov bez posunutia stredu rotécie.
Stred rotacie sa automaticky umiestni na miesto, na ktorom kliknete na objekt lavym tladidlom mysi. Mbzete
pouzit aj vstupn( listu na vkladanie siradnic.

Skalovat

] (3kalovat vyber). Touto polozkou plynulo zmenite mierku oznaceného nakresleného objektu. Po aktivovani

tejto polozky menu sa po kliknuti mySou do pracovnej plochy zobrazi stred skalovania 4 . Po opakovanom kliknuti

.....

Rad

og
B8 (pravouhlé usporiadanie). Tato funkcia umoziiuje viacndsobné symetrické zobrazenie nakresleného objektu

na pracovnej ploche (napr. psy prechodu pre chodcov, dlazby ...). Po aktivovani sa zobrazi vstupny riadok s
poziadavkou na nastavenie:

e Pocet riadkov — vstup a stladenie tlacidla,
e Poclet stipcov — vstup a stlacenie tlacidla,
o Vzdialenost medzi radmi (v metroch) — vstup a stlacenie tlacidla,

e Vzdialenost medzi stipmi (v metroch) — vstup a stlagenie tlacidla.

Polarny rad

=L=]

o O e . . P . vv e P . . 7 7 . .

=2 (poldrne usporiadanie). Tato funkcia umoZiiuje pomocou vstupného riadku viacndsobné usporiadanie na-
kresleného objektu na pracovnej ploche do kruhu. Po aktivovani sa zobrazi vstupny riadok s poziadavkou na
nastavenie:

e vstup a stlacenie tlacidla alebo klik mysou,
e Pocet prvkov — vstup a stlacenie tlacidla,

e Uhol vyplnenia — vstup a stlacenie tlacidla.

Transformacie

Otvori vnoreny panel nastrojov:

° ED Transfokacia vyberu: Umozni zvac3enie a zmenSenie objektov v 2D rozsahu.
4 B .

e b~ Skilovat vyber 3D: Tento ndstroj upravi trojdimenziondlne mierku vybranych nakreslenych objektov
okolo nulového bodu roviny kreslenia. Ak aktivujete moznost “Nahlad”, bud( sa vykonané zmeny zobrazovat
okamzite.



148 KAPITOLA 4. POPIS MENU

O
o t'i Rotovat vyber 3D: Tento nastroj umozni trojdimenziondlne rotovanie vybranych nakreslenych objektov.
Ak vyberiete moznost “Rotovat okolo (0,0)", bude vyber rotovat okolo nulového bodu plochy kresliaceho
platna, inak bude vyber rotovat okolo prvého bodu vyberu.

{x]
. é Posun(t vyber 3D: Tato polozka menu umoziuje trojdimenzionalne poslvanie vybranych nakreslenych
objektov.

Skosit

T/_ (skosit). Touto polozkou menu spojite dve Ciary “skosenim”. Prikazy sa ovladaji pomocou vstupného riadka.
e Vyberte prvi Ciaru — Ciaru vyberte kliknutim mysou
e Vyberte druhy objekt — iaru vyberte mysou.

e Polomer zaoblenia — vstup a stlacenie tlacidla alebo kliknite mySou na miesto 1. Ciary, na ktorej sa ma
zaoblenie zadinat.

e olomer zaoblenia, druhy bod — vstup a stlacenie tlacidla alebo kliknite mySou na miesto 2. Ciary, na ktorej
sa ma zaoblenie kondit.

Zaoblit

'r._ (zaoblit). Touto polozkou menu spojite dve Ciary “zaoblenim”. Prikazy sa ovlddaji po-mocou vstupného
riadka.

e Vyberte prvy objekt — iaru vyberte mysou.
e Vyberte druhy objekt — iaru vyberte mysou.

e Polomer zaoblenia — vstup a stlacenie tlacidla alebo kliknite mySou na miesto 1. Ciary, na ktorej sa ma
zaoblenie zacinat.

e Polomer zaoblenia, druhy bod — vstup a stlacenie tlacidla alebo kliknite mySou na miesto 2. Ciary, na ktorej
sa ma zaoblenie kondit.

Orezat

7 (orezat). Nakreslite &iaru na orezanie cez &iary, ktoré chcete skratit. Potom ich oznadte a pouZite toto tladidlo
alebo prislusnd polozku menu. Prikazy sa ovladaji pomocou vstupného riadka.

drim line

e Vyberte objekt, ktory chcete orezat. Kliknite na Ciaru na orezanie na strane, na ktorej sa ma skratenie
vykonat. Po kliknuti mySou zmizne.

& Pevné materidly sa nedaji skracovat.

Presuniat do popredia

Th (presun(t do popredia). Presunie oznacené nakreslené prvky do popredia.
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Presuniat do pozadia

& (presunit do pozadia). Presunie oznacené nakreslené prvky do pozadia

Zoskupit

Il (zoskupit vyber). Zoskupi oznacené nakreslené objekty. .

Oddelit

I (oddelit vyber). Zrusi zoskupenie oznacenych nakreslenych objektov.

Posunat nakres DXF

g Ly . v s . L y

“J (posuniit ndkres DXF). Posunie vietky, aj neoznacené, nakreslené objekty. Po aktivovani tejto polozky menu
kliknite do pracovnej plochy a posurite objekty.

Vymazat nakres DXF

Vymaze vsetky, aj neoznacené, nakreslené objekty.

Zrusit blok/explodovat

#% Oddelenie zdruzeného objektu:

Tymto tlacidlom dosiahnete rozdelenie blokov na Ciastkové objekty. Prikaz odstrani vzdy len jednu rovinu
zdruzenia. Zvysné referencie bloku sa automaticky vyberl, takze prikaz mozete pouzivat okamzite opakovane.
Viacnasobnym stladenim tlac¢idla mézete Gplne oddelit aj vnorené objekty.

4.1.12 Bitova mapa

Tato polozka menu sliZi na dpravy bitovych map nahranych polozkou menu <Data> <Importovat bitmapu>
alebo funkciou ,tahaj a pust” z panela ndstrojov Explorer. Nahrdvat mozete postupne viacero bitovych map.
Pritom sa zobrazuje hldsenie: “md sa existujlica bitovd mapa prepisat”. Vyberte moznost “Nie”. Nahrd sa dalSia
bitovd mapa.

Viacero nahranych bitovych map mozete skalovat a posivat vzajomne nezavisle. Po stlaceni tlacidla na vyber

% Kliknite na zeland bitov( mapu a nezavisle od inych ju otolte, posunte, alebo zmente jej mierku.

Dostupné st 2 moznosti: Prvi z nich ndjdete v polozke menu <N&hlad> <Zoom a raster>. V spodnej polovici
mozete vybrat vyberové pole pre bitové mapy a nastavit v iom hodnoty rotacie a mierky. Detailny popis ndjdete
na strane 307.

Druh moznost na Gpravu bitovej mapy najdete v menu “Bitova mapa”.

Skalovat bitovii mapu

s (3kalovat bitovi mapu)

Tato polozka umozni nastavit pre nahrand (v pripade viacerych oznacen() bitovi mapu, ktord nezodpoveda
mierke, spravnu mierku. Po otvoreni polozky menu musite v bitovej mape vyznacit zndmu referencni dizku.
Kliknite favym tladidlom mysi na zadiatok a nasledne na koniec tejto zndmej diiky v obrazku. Zobrazi sa okno, v
ktorom je uveden3 redlna dizka tohto Gseku v metroch. Po potvrdeni vstupu sa bitovd mapa zobrazi s upravenou
mierkou.

Tento proces je mozné [ubovolne &asto opakovat.

DalSia moznost nastavenia mierky bitovej mapy je v okne Zoom a rasterfaktor pod polozkou <Grafika>
<Zoom-raster...>.

Pod polozkou Zvacsenie BMP je mozZné odcitat vypocitany faktor bitovej mapy, resp. zadat skalovaci faktor.
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Bitmap | Y

In | EBitmap nastavit

(= = ]
g['@; Bitmap posdvat

Bitmap otadat

Ctodit 90

Otodit 90

stupne iedi
Invertovat

HL5...

Kontrast a svetlost...
do popredia posunit
do poradia posundt

Kontrast zwyiit

@ @ g 7

Kontrast znizit

-0
s

Svetlost’ zvysit

Q) | svetlost znizit

Bt Priehladnost zvsit
Bl Priehladnost znifit
Zrkadlit

Bitmap vymazat

. o]
Bitmap nasmﬁfmﬁ

Dizka drahy v bitmape:

Posunut BMP

o (posun(t bitovd mapu).
Po oznaceni bitovej mapy a aktivovani polozky menu mozete bitovi mapu postvat mysou.

Dalia moznost ako posuniit bitovii mapu existuje pod <Grafika> <Zoom-raster...> v okne Zoom a raster-
faktor.

Pod Offset x a Offset y je mozné zadat hodnoty pre umiestnenie bitovej mapy.
# Ak pocas presiivania stla&ite klaves b, bud( sa koncové polohy vozidiel posivat spoloéne s bitovou mapou.

Rotovat BMP

Touto polozkou menu mdZete rotovat predtym vybran bitovi mapu. Po aktivovani tejto polozky kliknite favym
tla¢idlom mysi na miesto v bitovej mape, kde sa ma nachadzat stred rotacie a nasledne otocte bitov(i mapu do
pozadovanej polohy.

Daldia moznost ako rotovat bitovii mapu existuje pod <Grafika> <Zoom-raster...> v okne Zoom a raster-
faktor.

Rotuj 90°

Rotéacia bitovej mapy o 90 stupnov proti smeru hodinovych rudiciek.
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Rotuj -90°

Rotéacia bitovej mapy o 90 stupnov v smere hodinovych ruciciek.

Nastav Sed

Vykonanie transformacie do stupnice Sedej pre nacitan(i bitovii mapu. Pritom sa obrazok konvertuje z farebného
na Ciernobiely.

Invertovat

Invertovanie obrazku. Pod invertovanim sa rozumie konverzia obrazku v tom zmysle, Ze z pozitivu vznikne negativ
a naopak.

HLS...

Zmena nastavenia Hue (farby, tiefiovania), Lumen (svietivosti) a Sat. (sytosti) pre naditan( bitov(i mapu.
Znamend Hue, Saturation a Value of Brightness a zodpovedd modelu HSB (Hue, Saturation, Brightness;
slovensky: farebny odtien, farebnd sytost, jas).
Farebny odtien udava zdkladna farbu. Oranzova napriklad je jeden farebny odtien, zelend iny. Farebna sytost
udava, akd intenzivna je dana farba. Zikladné farby maji vysoki sytost, pastelové odtiene mensiu, a odtiene sivej
s Gplne nenasytené. Jas uddva, kolko podielov bielej alebo Ciernej urcita farba obsahuje.

Kontrast + svetlost

Zmena nastavenia jasu obrazku a kontrastu.

m  Kontrast & svetlost &I&J

Kontrast - o100
Svetlost 1 Fo 100
Adaptovany jas
< r
r & g 64 b 64
I[ ok || zawiet || Pohlad |

Pomocou “Adaptovany jasu” mozno dosiahnut, Ze sa svetlost a kontrast zmenia iba pre tie oblasti obrazku,
ktoré si tmavsie ako nastavené hodnoty.

Pomocou tlacidla “Pohlad” moZno obrazok pri“High Color kartdch” zobrazit bez toho, aby sa zmenil pévodny
obrazok. Toto tladidlo mozno stla&at [ubovolne asto. AZ po zavreti okna pomocou tladidla“OK"” sa Gdaje defini-
tivne prevezm.

Presuniat do popredia

Th (presun(t do popredia). Presunie oznacené nakreslené prvky do popredia.
Presunat do pozadia

Th (presunit do pozadia). Presunie oznacené nakreslené prvky do pozadia
Zvysit kontrast

at (zvysit kontrast)

Znizit kontrast

3l (znizit kontrast)
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Zvysit jas

O (zvysit jas)

Znizit jas

o (znizit jas)

Zvysit transparentnost

Ot (zvysit transparentnost). Tato polozka menu je aktivna iba v pripade, ak v polozke menu < Grafika> <Zoom-
Raster...> aktivujete v okne “Koeficient rastra” moznost “Zobrazit transparentne”.

Znizit transparentnost

Bl (zniZit transparentnost) T&to polozka menu je aktivna iba v pripade, ak v polozke menu <Grafika> <Zoom-
Raster...> aktivujete v okne “Koeficient rastra” moznost “Zobrazit transparentne”.

Zrkadlit

=
4L Oznagens bitova mapa sa zobrazi zrkadlovo s otocenim o 180.

Vymazat bitova mapu

Vymaze oznacen( bitovli mapu.

4.1.13 4.1.13 ? Napoveda

Toto menu obsahuje napovedu pre program PC-Crash, ako aj informacie o fiom.

[2

i) Index
Prirucku otvorit
Verziu overit...
DSD novinky
Info o PC-Crash 10.0..,

Index

Po spusteni sa otvori ndpoveda programu PC-Crash.

Otvorit priru¢ku pouzivatela

Otvori prirucku pre danii verziu programu. Je uloZena vo formate PDF v adresari PC-CrashXX/Help a v pripade
potreby si ju mozete otvorit a vytlacit aj pomocou aplikidcie OS Windows “Prieskumnik”

Kontrola aktualizacii

Spusti online vyhladavanie aktualizacii pre aktudlnu verziu programu. Normdlne sa zistovanie dostupnych aktuali-
zacii spusta automaticky po kazdom Starte programu. Ruéné spstanie ma vyznam iba v pripade, ak je automatické
zistovanie aktualizacii deaktivované v okne pre zdkladné nastavenia v polozke <Ddta> <Zakladné nastavenia>.
DSD Newsletter

Na prihlasenie do DSD RSS-Feed.
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Informacie o PC-Crash

153

Zobrazia sa informdcie o aktudlnej verzii programu, vratane datumu, ako aj adries na kontaktné osoby.

(pc_crasH o

PC-CRASH

Accident-Simulation Program

® Dr, Steffan Datentechnik, Linz, Austria
Ver, 10.0.0.4a - Jun & 2013 - 32 BitR Intel

[~ Support {except North America):
DSD - Dr. Steffan Datentechnik, Linz, Austria

Phaone: ++43 /732 [ 343200
Fax: ++43/732[343200-28
email: mailto:pecrash @dsd. at

homepage:  http:/fwww.dsd.at
Support {(North America):
MacInnis Engineering Assodates Ltd.

Phone: 604 277 3040

Fax: 504 277 3020

email: mailto:support@pc-crash. com
homepage:  http:/fwww.pc-crash.com

\Warning: This software and manuals are provided AS IS, without warranty as
to their merchantability or fitness for any particular purpose. The user
assumes the entire of risk of using the results of this software.

Flease see the manual for the complete licensing agreement.

Warning: This software is protected by copyright laws and international
treaties. Its reproduction or duplication will be prosecuted to the maximum
extent possible under the law.

Hlavna pamat: 4175492 KB

Diskspace: 3077532 KB Free on C:
98111

MNIC MAC: 140 137 165 201 233 208

4.2 3D zobrazenie

Pred otvorenim bezpodmieneéne umiestnite kameru do polohy. PouZzite néstroj: w (uréit polohu kamery) alebo

polozku menu <Volby> <Polohovat kameru>.
Tato polozka umozriuje definovanie polohy a orientaciu kamery.
Po kliknuti na polozku menu uchopte kameru, ktora sa zobrazi v strede 2D okna a pri

my$i ju premiestnite do Zelanej polohy, alebo kliknite na lubovolné miesto v 2D okne
kameru v okruhu 1 — 2 metrov od jej stredu a umozni zmenu jej orientacie.

Na otvorenie 3D okna je dostupnych viacero moznosti:

polozka menu <Volby> <3D okno>,

stlacte klaves F9,

dvojklik na predtym umiestnend kameru,

kliknite pravym tlacidlom mysi do pracovnej plochy 2D okna.

stla¢enom lavom tlacidle

Tiatidlo & chopi

V okne 3D je mozné navigovat réznymi kladvesovymi kombinaciami, t.j. nie je potrebné nastavovat kameru cez

polozku menu.

e Pri stlatenom lavom tladidle my$i pohybovanie dolava, resp. doprava pohybuje kamerou dolava, resp. do-

prava v rovine paralelnej k rovine obrazu.

e Pri stlatenom [avom tladidle mysSi pohybovanie hore, resp. dole pohybuje kamerou v pozitivnom, resp.

negativnom smere v rovine paralelnej k rovine obrazu.

e Otacanim kolieska na mysi sa da dosiahnut zvacSenie, resp. zmensenie zobrazenia.

Alternativne: Pri stlacenom lavom tlacidle mysi a siéasnom stlaéeni klavesy Ctrl sa

pri pohybe mysou dohora

posunie kamera dozadu (efekt Zoom-out). Pri stlatenom lavom tladidle mysi a si¢asnom stladeni kldvesy

Ctrl sa pri pohybe my3ou nadol posunie kamera dopredu (efekt Zoom-in).

e Pri stlatenom lavom tladidle mysSi a sGasnom stladeni kldvesy Shift sa pri pohybe mySou dolava otodi

kamera proti smeru hodinovych ruciciek.
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C) 30 Dy - e
Daritetung  (Sneegrund  Anisasion Descken |
ol e LByt »

1200 s
=31 et
37 B ek

4.2.1 Panel nastrojov

e &% (otvorit bitovii mapu)

Umozni nahranie obrazku ako pozadie. Identickd funkcia ako <Pozadie> <Otvorit bitovi mapu>.

S (tlagit oblast znakov)
Vytlaéi aktudlny 3D ndhlad <Tlaé> <Vystup tlaiarne>.

s (nastavit kameru) T4 polozka menu otvori dalsie okno na zmenu orientécie, vysky oéi, ako aj ohniskovej
vzdialenosti objektivu. Identickd funkcia ako <Zobrazenie> <nastavit kameru>).

" (umiestnit zdroj svetla)

[ ]
Identicka funkcia ako <zobrazenie> <zdroj svetla>.
o [t (predefinovany pohlad — x-z rovina)

Pohlad v smere osi y.

o L4 (predefinovany pohlad — x-z rovina)

Pohlad v smere osi x.

Ly (predefinovany pohlad — x-z rovina (pddorys)

Pohlad v smere osi z.

2 (preddefinovany pohlad — x-z rovina)

i (preddefinovany pohlad — rovina y-z)

4 Aktivovat animaciu ,,onscreen*

Po dokonceni vypoctu mézete pohyb zobrazit v 3D okne pomocou , onscreen” animacie.

4.2.2 Zobrazenie

Nnastavit kameru
Polozka menu na nastavenie polohy kamery a ohniskovej vzdialenosti.
e Pozicia kamery sa zaddva v kartezianskych stradniciach ako hodnoty x, y a z v [m].

e V poli Ohniskovd vzdialenost je mozné zadat ohniskovil vzdialenost (rozsah 10 — 200 mm). Ohniskova
vzdialenost sa v pracovnej oblasti zobrazuje prostrednictvom vrcholového uhla kuZela kamery.

Ohniskova vzdialenost a horizontalna poloha sa graficky znazoriuje v okne kamery.
e Sklon kamery je mozné zadat ako vertikdlne, tak aj horizontalne.

e Prostrednictvom tlacidla Kreslit je mozné zadané hodnoty zobrazit v okne.
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ru Nas,..l 2 -i,;h

Pozicia kamery [m]
x: (TS
y: 601 =
z: 11.80 =
Ohnis. vzdial {mm)
50 =
¥

}_x

Sklon kamery (%)

vert. 0.0 =

hor. 1432 |4

() (]

Zdroj svetla

"I Po aktivovani tejto polozky menu je mozné v okne Zdroj svetla definovat az 8 zdrojov svetla. Kazdy zdroj svetla

je mozné zapn(t alebo deaktivovat. Zdroj svetla je definova-ny vrcholovym uhlom kuZela, polohou a smerovymi
vektormi. Dodatocne je mozné definovat linedrne alebo kvadratické Zoslabenie. Tato polozka menu je dostupna
iba pri aktivnom spina&i “Tien pléch”. Zoslabovanie A sa podita podla vzorca:

1
A =
dvAQ0 + D - dvAl + D? - dvA2
s konstantami A0, Al (linedrne) a A2 (kvadratické) a D ako vzdialenost objekt — zdroj svetla.
Linedrne zoslabenie je mozné nastavit aj ako hodnotu vzdialenosti. Ak sa zadd vzdialenost, automaticky sa
vypocita hodnota pre linedrne zoslabenie. .

Moznosti zobrazenia
Tato polozka menu umoznuje vyber réznych moznosti zobrazenia.

e Format obrazku: V tomto vyberovom okne zmenite format obrazku pre pozadie.

il

Textlra neba: Tladidlom “Otvorit adresar” nahrate iny obrdzok ako nebo. Integrované textiry sa nachadzaji
v adresdri PC-CrashXX/Sky Textures.

Zobrazenie: Plati pre rozlozenie bodov v okne zobrazenia. Daji sa zoradit aj abecedne.

VSeobecne:

— Kreslit oblohu:

— Kreslit luku:

— Farba luky: Umoznuje vyber farby liky.

— Farba hmly: Umoznuje vyber farby hmly.

— Farba pozadia: Umoznuje vyber farby pozadia.

— Bitmap z 2D okna kreslit: Bitova mapa z 2D okna sa transformuje a nakresli sa aj v perspektive.
— Tiefovanie Goraud: Velmi homogénny vypodet povrchov vozidiel.

— 3D Texty): 3-rozmerné zobrazenie.

— Zobrazenie ako dréteny model: Telesd sa zobrazia ako drétené modely.

— Zdroje svetla: Pouzité zdroje svetla sa zobrazia ako gule na konkrétnej pozicii zdroja svetla.

— Rozmery animacie: V 3D okne sa zobrazia rozmery animacie.

e Vozidla:
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Hmla:

— Hmla: Prostrednictvom tejto volby je mozné simulaciu prekryt hmlou.

KAPITOLA 4. POPIS MENU

| = | 3D nastavit.

Vozidla: Zobrazia sa vozidla.

Formét obrézku
Textura oblohy:
C:\Program Files (x86)\PCCrash 100sky jpg B
Zobrazenie:
B4
= Vieobecne
Kreslit' oblohu 2
Kreslit’ liku v |
Farba liiky I 49: 170; 49
Farba hmly I:l 204; 204; 204
Farba pozadia [] 255; 255; 255
Bitmap z 20 okna kreslit’ v
Bitmapu z 2D okna na sklony v
Tiefiovanie Gouraud v
3D texty
Zobrazenie bez pléch
MNormaélové vektary zobrazit’
Zdroj svetla 7
Rozmery animaciez 3D okna prevziat’
= Vozidla
Vozidla v
Cisla vozidiel ukazat’ i
Vektory rychlosti v
Siroké stopy
Detailné zobr. kolies v
Tiene poéitat’
Reflexnost pléch vozidiel (Environment mapping) v
Kontaktné elipsoidy
= Hmla:
Hrmla:
Dohlad: 1000 m
[= Onscreen animacia
Casové lupa: 11
relativna poloha kamery konitant
tmin: -1000.000 =
tmax 1000.000 s
= 3D text
Pozicia vlavo hore
Komentdr
Farby M ooo
Velkost pisma: 14
Okraj: 0
Farbz pozadia [] 192;192; 192
= 3D nastavit
Rychlost’ 7 Direct-X
Dréha
Zrychlenie
=

Zobrazit Cislo vozidla: Zobrazia sa prislusné Cisla vozidiel

Vektory rychlosti: Zobrazia sa v 3D okne formou diar.

Vykreslenie Sirky stép): Stopy sa vykreslia v Sirke pneumatik.
Detailné zobrazenie kolies: Na kolesa sa pridaji puklice.

Vypoditat tien: Vypoditaja sa tiene vrhané vozidlami.

Reflexnost povrchu vozidiel: Zobrazia sa odrazy od povrchu vozidiel.

Kontaktné elipsoidy: Kontakty sa zobrazia ako 3D animdcia.

— Dohladnost: Na nastavenie intenzity hmly.

— Casova lupa:

Animdcia na obrazovke: Pohyby sa v okne 3D daji prezentovat formou animicie.

— Relativna poloha kamery: Tu mozete nastavit polohu kamery pre onscreen animaciu. K dispozicii
je moZnost na zobrazenie zorného pola vodi¢a, konstantného uhla pohladu (napr. svedka), ako aj
kyvanie/kolisanie a aktivovanie si¢asného natd¢ania kamery pre zorné pole vodi¢a. Otd¢anim kolieskom
mysi v 3D okne, aj podas onscreen animacie, sa zorné pole vodic¢a da dalej upravovat.
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w Pozicia kamery M

Pozida pri animadi {vztiahnute k polohe
vozidiel):

[knnémnt v]

["]Pohlad vodiza
[ kon&tantna rotica kamery
[ Klonenie Mopenie zohladnit

|| Kameru spalu naklanat’

! [ ok | [ zawier

— tmin a tmax: Casové vymedzenie pre onscreen animaciu.

e 3D stavovy text:

— Zobrazit stav: V okne 3D stavového textu sa da definovat umiestnenie textu. Je mozné vloZenie
komentdra. Dalej je mozna definicia farby, ako aj velkosti pisma a vzdialenosti od okraja okna.

— Moznosti zobrazenia stavového textu: Umozniuje definovanie hodndt, ktoré sa zobrazia.

e DirectX:

— Grafické adaptéry: grafické karty pocitaca, resp. ich vystupy.

r Bl
DirectX Settings ﬁ
-
Display Adapter
NVIDIA GeForce GT 530 -

Device settings

Back Buffer Format: ASRBGEBS -
Depth/Stend Buffer Format: D24X8 -
Multisample Type: MNOME -
(e
I [ Ok ] [ Cancel ] I

s — 4

Kazdy adaptér ma r6zne mozné rozliSenia obrazovky, teda 640x480 alebo 800x600 s opat réznymi
farebnymi hibkami, ako 8 Bit, 16 Bit alebo 32 Bit. Tieto rozligenia obrazovky sii oznadované ako
mddy. Okrem toho disponuje kazdy adaptér (kazda graficka karta) spravidla jednym alebo viacerymi
pripojenymi 3D Devices.

V Direct3D sa obraz vzdy vytvori na pozadi a potom zobrazi na obrazovku. Preto pouZiva Direct3D
dopliujicu pamatovi oblast grafickej karty ako tzv. Back Buffer. Tato pamat moze byt, v zavislosti
od poZiadaviek, rézne velka.
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V poli Back Buffer Format je mozné nastavit, aky format ma tiato pamat pouzivat. Velkost pouZite]
pamate pritom zavisi od tohto formatu. Format pozostdva z oblasti pre farebné zobrazenie a dopliiujlcej
informéacie (ako napr. transparencia).

— Z — buffer slazi na ukladanie informécii o hibke renderovanych objektov, aby sa objekty nemuseli pred
renderovanim triedit. Direct3D potom moze rozlisit, ktory objekt lezi v popredi a tym objekty v pozadi
zakryva. Aj Z-Buffer mbze nadobidat rozli¢né formaty, ktoré vyzaduji ré6zne mnoZstvo pamate

— Tento formét je mozné zvolit v poli Depth/Stencil Buffer Format.

— Polia Multisample Type a Multisample Quality uréuja kvalitu, s akou graficka karta vykonava rende-
rovanie pixelov. Nie kazda grafickad karta podporuje vsetky kvalitativne mdédy.

4.2.3 Pozadie

Umoziuje pouZit obrdzok (panoramaticky zaber) ako pozadie a tento obrizok aj zodpovedajiico umiestnit a
editovat. Kvalita obrazku sa da upravit aj zmenou jasu a kontrastu.

ung  Hirtergrund  Ani

FOPCRYING s EEe P r SN D

4.2.4 Animacia

Vypocitat

Otvori sa okno umoznujice ulozenie vypocitanej animacie. K dispozicii st rozne formaty. Po vybere videoformatu
(-avi, .mpg) sa vytvori video. Po vyber obrazkového formatu (.jpg, .png, .bmp) sa vytvoria samostatné obrazky,
ktoré sa daji bez problémov pripdjat do posudkov. Po stlaceni tlacidla “Ulozit” sa zobrazi okno “Vypoditat anima-
ciu”.

= Animdciu poditat i @Iﬂ

Rozmer obrazku Obrézkov za sekundu:
W 600 25 fps
yi o 400 Pohlad
tmin: 0 s Casovd lupa:
tmax: 3,945 s 11 -
vypoditany:
t=3.760s

V tomto okne sa urcia rozmery obrazku. Dalej sa urci pocet snimok za sek. pre animaciu. Vyberie sa Casovy
interval pre animdciu a je moZné rozhodn(t sa pre nahlad v okne.

o Kamera
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Po stlaceni tlacidla Kamera sa zobrazi okno “Poloha kamery”, pricom je k dispozicii konstantna poloha
kamery ako pri “3D zobrazeni”, alebo sa kamera méze pohybovat spoloc¢ne s vozidlom v relativnej polohe
voci nemu.

v

Okrem toho je k dispozicii alternativa “Pohlad vodi¢a”, ako aj Spoluotadanie kamery. Si¢asne poskytuji
nastavenia mozZnosti na natacanie a naklapanie kamery.

r 5
w Pozicia kamery L@ &_J

Pozicia pri anim&ci {vztiahnuté k polohe
vozidiel):

[refativ. k 1 AUDL-A2 -

[ Pohtad vodita

[~ kon&tanind rotécia kamery
[ Klonenie Mopenie zohladnit
[ kameru spolu naklanat

[ oK ] I Zavriet’

o Kompresia

Digitdlne video sibory sii velmi obsiahle a potrebuji vysoké prenosové rychlosti dat na nahrdvanie a pre-
hravanie. Nasledujlce softvérové komprima&né a dekromprimaéné algoritmy (Codecs) sii beZne pouZivané
pod WINDOWS:

Microsoft Video 1 na komprimaciu analégovych videi. Poniika silne stratovi priestorovii komprimaciu, ktora
podporuje farebné hibky od 8- po 16-Bit.

Microsoft RLE na komprimaciu animacii a obrazkov generovanych pocitacom. Ide o priestorovy 8-bitovy
komprimator, ktory pracuje s kédovanim dlzky behu.

Cinepak na komprimaciu 24-bitovych videi na prehravanie z CD. Cinepak dosahuje vyssie miery kompresie,
lepSiu kvalitu obrazu, ako aj vySSiu rychlost prehravania ako Microsoft Video 1 Codec. Je k dispozicii
ako na pocitacoch s Windows, tak aj na pocitatoch Macintosh. Najlepsie vysledky je mozné dosiahnut,
ak je Cinepak-Codec aplikovany na &isté povodné data, ktoré este neboli komprimované silne stratovym
komprimatorom. Cinepak je velmi asymetricky Codec, tzn. Ze dekomprimacia Cinepakom je ovela rychlejsia
ako komprimdcia. Datovy tok na prehrdvanie je nastavitelny pouZivatelom.

INTEL Indeo na komprimaciu 24-bitovych videi na prehrdvanie z CD. Podobne ako Cinepak-Codec dosahuje
vysSie miery kompresie, lepsiu kvalitu obrazu a vyssie rychlosti prehravania ako Microsoft Video 1 Codec a
je pouzitelny ako na pocitaéoch s Windows, tak aj na pocitatoch Macintosh. Tiez by mal byt aplikovany
na Cisté, povodné data. Ak sa pouzije s ddtovym tokom pre prehravanie, vytvdra tento komprimator filmy,
ktoré st kvalitativne porovnatelné s filmami komprimovanymi Cinepak Codecom.

INTEL Indeo Video Raw, na nahravanie nekomprimovaného videa. Ponika vynikajlcu kvalitu obrazu, pretoze
nepouziva Ziadnu komprimaciu.
e Start

Vypolet animacie sa spusti po nastaveni, prip. zadani vietkych adajov v okne Animaciu poéitati stlaenim
tladidla Start a moze byt hocikedy pocas vypocltu zastaveny stlaéenim tladidla Zavriet. Po skonceni, prip.
zastaveni vypoctu sa objavi “Video Player”.

Po stlaceni pravého tladidla mysi je mozné zmenit dodatoc¢ne niektoré nastavenia.

R

=

et A pmn




160 KAPITOLA 4. POPIS MENU

Prehrat

“Video Player” je mozné kedykolvek otvorit aj v okne “3D zobrazenie” pod poloZzkou <Animéacia> <prehrat> po
zadani pozadovaného video siiboru.

Nacitat subor Madymo® Kin3

Postprocesorové rozhranie ku programu Madymo[O firmy TNO.
Takto je mozné vizualizovat trojrozmerné simulacie pohybu viactelesového systému.

Animacia na obrazovke

4 Spusti onscreen animaciu v 3D okne. Na jej zastavenie stlacte toto tladidlo znovu. Popisy na nastavenia ¢asovej

lupy a na obmedzenie &su pozri v polozke menu <Darstellung> (zobrazenie) <Anzeigeoptionen> (moZnosti
zobrazenia).

4.2.5 Tlac

Jednak umoznuje Ukazku pred tlatou a na druhej strane pod polozkou Tladiaren ot-vara dialégové okno na
nastavenie tlaciarne.

4.3 Okno adajov

Vystupné okno pre cely rad hodnét, ktoré sii dolezité na posiidenie simulacie alebo sekvencie.

[F3 Udaje =renx )

Data Opracovat Mastavenie

1 VWW-Golfs 2 Fiat-Punt

Cas (g): 0.000 0.000
Draha(m) : 0.00 0.00

Rychiost. (kmih) : 55.00 48.00

Udery: 159

V standardnom nastaveni sa v tomto okne zobrazuji pre kazdé vozidlo Gdaje ako Cas potrebny pre simuldciu,
ako aj draha prejdend v ramci simuldcie a momentdlna rychlost.

Toto okno ma Struktaru tzv. okna RTF (Rich Text Format). Takto je mozné prevziat aj formatovanie textu.

Najdélezitejsi rozdiel spociva v tom, ze teraz st v tomto okne k dispozicii aj proporcionélne typy pisma a forma-
tovanie je mozné prevziat priamo do programu Winword.

4.3.1 Panel nastrojov

Na formatovanie textu a vyber typu pisma je integrovana lista nastrojov, ktora sa ovlada ako v prostredi programu
Microsoft Office.

B 7~ 0O

4.3.2 Data

Vsetky data v okne (dajov je moZné naditavat a ukladat. Takisto je kedykolvek mozné vyhotovit vytladok. Okrem
toho je mozné toto okno pouzit na spracovanie, resp. zmenu vsetkych siiborov.

4.3.3 Upravy

Toto menu umoznuje kopirovanie a vkladanie textov, ako vracanie uz vykonanych zmien.
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4.3.4 Nastavenia

Této polozka menu vymedzi (daje zobrazené v okne Gdajov podla réznych nastaveni.

| Mastavenie

Sekvencie

l.:lseky'

Farametre razu

Dynamika vozidla

Protokol

Predlohu poudit...

Mastavenia protokolu...
v | Draha,fas

Sila na kolesach

Bodna vodiaca sila

Brzdné sily

Energia

Sdéinitele adhézie

v || Rychlosti

Zrychlenia

Sekvencie:

Pri vybere tejto polozky menu sa zobrazia vietky vstupné Gdaje o vsetkych definovanych tsekoch (sekven-
ciach).

Useky:

Pri vybere tejto polozky menu sa zobrazi vysledok celej simuldcie cez vietky definované aseky (sekvencie).

Pri tomto nastaveni sa okrem toho zobrazia aj rozlicné parametre moznosti zabranenia.

Parametre razu:

Pri vybere tejto polozky menu sa zobrazi vysledok vypoltu zrazky.

Dynamika vozidla:

Pri vybere tejto polozky menu sa zobrazia rozlicné vysledky vypoctov v zadanych intervaloch. Hustota zod-
poveda zadanym Gdajom v polozke menu <Volba> <Nastavenia> <Refresh> <Medzipolohy> <Casovy
krok>. Po definovani ¢asového intervalu by ste mali medzipolohy znovu deaktivovat, pretoze inak sa na
obrazovke zobrazia aj medzipolohy vozidiel.

Zobrazuje sa momentalny stav rychlosti ako aj momentalna poloha vsetkych vozidiel.

Tato polozku menu je mozné vyuzit predovsetkym ako rozhranie k inym programom. Napr. programom na
vytvaranie animdcii, ale takto je mozné s programom PC-CRASH prepojit aj programy na simulaciu pohybu
pasazierov.

Protokol:

Pri vybere tejto polozky menu sa zobrazi (iplny protokol vypoctu. Zadanie hodnét relevantnych pre protokol
sa uskutoénuje pod polozkou <Nastavenia protokolu...>.

Pouzit predlohu

Pri vybere tejto polozky menu sa nacita predloha, resp. je mozné nastavit cestu k Zelanej predlohe prostred-
nictvom okna Otvorit (format predlohy: *rtf).

Cez thto polozku menu je mozné pouzit preddefinované predlohy, pricom je tu aj moznost kombinovat texty
s kluovymi slovami a tieZ pouZivat logické opericie.

Priklad 1:
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*rtf
Pre vozidlo 1 (<<1name>>) plati:

Pociatoénd rychlost << Ikin_preimpact_vO0>> [km/h]; povolend rychlost: <<1kin_preimpact_vallowed>>
[km/h],

Zobrazenie v okne Gdajov

Pre vozidlo 1 (AUDI-A6 1.9 TDI) plati:

Pociato¢na rychlost: 76.9 [km/h]; povolend rychlost: 50.0 [km/h],
Priklad 2:

* rtf

<<if>><<1kin_preimpact_v0>> < <#H>#>><<#50#>> prekrocend rychlost <<else>> neprekrocend
rychlost <<endif>>

Zobrazenie v okne ddajov pri: rychlosti pred zrazkou > 50.
prekrocena rychlost

Zobrazenie v okne Gdajov pri: rychlosti pred zrdzkou < 50.
neprekrocena rychlost

Niektoré predlohy st v rozsahu dodéavky balika PC-Crash (FuBgaenger Kin.rtf; Halbe Sicht.rtf; Vorran-
gverletzung Kin.rtf). Dalej existuje stbor s kli¢ovymi slovami (Schluesselwoerter.rtf). Predlohy je mozné
zostavit a editovat kazdym textovym editorom.

e Nastavenia protokolu

mw Mastavenia protokolu wﬂ_hJ

Vydanie:
[#]:STARTOVACIE UDAJE
KONECNE UDAJE
Rézy

Sekvencie
TECHNICKE UDAJE
[T Useky

|| Zabrénenie nehode

[7] Wypocet EES Crash 3

| oK || Zavier |

Zadavanie (dajov relevantnych pre protokol. Je mozné zvolit pociato¢né hodnoty, konecné hodnoty, zrazky,
sekvencie, vstupné hodnoty, (seky, moznost zabranenia.

Nastavenie zvolené pod touto polozkou menu bude pouzité aj pre tla¢ protokolu pod polozkou <Data>
<Tla¢ protokol...>.

Draha, cas

Tla& aktudlneho lokalneho asu (s), ako aj zatial prejdenej drahy (m) uréitého vozidla.

Obe tieto hodnoty sa zakazdym na zaciatku novej simulacie nastavia na 0.

Sila na kolesach

Tla¢ aktualnych sil pésobiacich na kolesa pre kazdé koleso.

Bocné vodiace sily

Tla¢ bocnych vodiacich sil pre kazdé koleso.

Brzdné sily

Tlac brzdnych sil pre kazdé koleso.
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e Energia
Tlac¢ celkovej energie vozidiel.
e Sicinitele adhézie
Tla¢ aktudlnych sadinitelov trenia. Vystup sa uskuto&riuje pre kazdé koleso.

Tato veli¢ina ma vyznam predovsetkym pri simulacii brzdného manévru na mokrej vozovke.

e Rychlosti

Tla¢ vsetkych zloZiek rychlosti pre kazdé vozidlo.

e Zrychlenia

Tlac¢ vsetkych zloziek zrychlenia taZiska pre kazdé vozidlo.

% Polozky menu Sekvencie, Useky, Parametre zrazky, Dynamika vozidla a Protokol st “dominantné”. V pripade,
Ze je niektord z nich vybratd, vSetky ostatné sa potladia. AZ po vypnuti tejto volby sa opat zobrazia aj ostatné
vystupy.

Vsetky vysledky je mozné kedykolvek modifikovat prostrednictvom polozky menu Opracovat. Okrem toho je
mozné hodnoty kompletne alebo iba po ¢astiach vytladit alebo ulozit.

4.4 Diagramy

|i#f Diagramy- Dréha-rjchlost’ =SREf X

Diagramy Volba Tlaé Okno
BEIAA @ M5B BED% N waQ O =fA_
Dréha-rychiost VW-GolfS 1.4 FSI - 1K, Fiat-Punto 1.2 -

= Tlkmin] ——1 <1 VIW-GolfS 1.4 F5I- 1K
—2-2FiatPunto 1.2 -

0.000 0.500 1.000 1.500 2.000 2500 3.000 3.500 4.000 4500 5.000 5.500

Diagram je mozné konfigurovat prostrednictvom lokdlneho menu alebo listy nastrojov. Okrem drahového,
casového a drahovo — rychlostného diagramu je mozné zobrazit aj rozli¢né technické diagramy:

V pripade, Ze sa v paneli nastrojov pre simuldciu posunie posuvnik, zatial ¢o je okno diagramov otvorené, a
okrem toho je v tomto okne ako os x zvolend Casova os, zobrazia sa v okne diagramov prislusné hodnoty a Ciara
ukazuje aktudlnu poziciu v okne dia-gramov.

4.4.1 Panel nastrojov
. I+ Nahlad tlage
° = Tla¢ diagramu
o ¥\ Zmengit vyrez
o =N ZusEit vyrez
o B Zobrazit vietko

. Vymazat diagram
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[ ]
o

Kopirovat diagram
Usporiadat okna na seba
Usporiadat okna nad sebou
Usporiadat okna vedla seba
Vybrat, posunit

Kreslit ¢iaru

Kreslit lomeni Ciaru

Kreslit mnohouholnik

O O » ¢ » « 3 M o

° Kreslit kruh
. Kreslit pravouholnik
o b viosit text

° =4 Zmenit styl Ciary
° A Zmenit typ pisma

4.4.2 Diagramy

Na vyber pozadovaného diagramu. Okno sa Cleni na Sest sekcii:

e “Vozidld"
Diagramy
Vozidlo P ||| Drdha-rychlost
Viactelesowy systém » Draha-tas
Optimalizacia razu 4 Draha-tas-rychlost

MADYMOIT) diagramy... Uhal natotenia (), Course (v}, Schwimmwinkel (B HA

FE-vypoctove diagramy... Uhlova mchlost
Diagramy exportovat... Uhaol riadenia

Udaje senzorg Brzdné sily

Suginitel adhézie
Marmaloveé sily
Bocné vodiace sily
Brzdné sily
Zrjchlenia

Uhol klopenia-x
Klopenie-x

Uhol klopenia-y
Klopenie-y

5klz kolesa
Otatky kolesa
Sila v oji privesu

EES

Energie

— Draha — rychlost
Zobrazenie diagramu draha - rychlost (vzdy mozné navolit) v [km/h] alebo iné jednotky rychlosti.
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— Draha — cas
Zobrazenie diagramu draha - ¢as (vzdy mozné navolit) [s].
— Draha - ¢as — rychlost t
Kombinacia diagramu driha-¢as a drdha-rychlost.
— Uhol natolenia)
Zobrazenie uhla natocenia (uhol 3myku) ako funkcia drahy. [stupne]

— Uhlov3 rychlost)
Zobrazenie uhlovej rychlosti Smyku ako funkcie drdhy alebo ¢asu. [1/s]
— Uhol riadenia
Zobrazenie vychylky riadenia pre vietky napravy ako funkcia drdhy alebo asu. [stupne]
— Brzdné sily
Zobrazenie brzdnych sil pre vetky kolesd ako funkcia dréhy alebo asu. [%]
— Sddinitel adhézie
Zobrazenie sicinitelov trenia m pre vSetky kolesa ako funkcia drahy alebo &asu.
— Normalové sily
Zobrazenie normélovych sil pésobiacich na kolesa pre vietky kolesa ako funkcia drahy alebo ¢asu. [N]
— Boc¢né vodiace sily
Zobrazenie boénych vodiacich sil pre vietky kolesd ako funkcia drahy alebo Casu. [N]
— Brzdné sily na kolesach
Zobrazenie brzdnych sil kolies pre vietky kolesd ako funkcia drdhy alebo ¢asu. [N]
— Zrychlenia
Zobrazenie pozdiineho a prie€neho zrychlenia vozidla ako funkcia drahy alebo &asu. [m/s?]
— Uhol klopenia-x
Zobrazenie uhla naklopenia v smere osi x (bo¢ny naklon) ako funkcia drahy alebo ¢asu. [stupne]
(Iba pre simulacie s vySkou taziska > 0).
— Klopenie-x
Zobrazenie rychlosti naklapania v smere osi x (bo¢ného naklonu) ako funkcia drahy alebo ¢asu. [1/s]
(Iba pre simulacie s vyskou taziska > 0).
— Uhol klopenia-y
Zobrazenie uhla naklopenia v smere osi y (predklon) ako funkcia drihy alebo &asu. [stupne]
(Iba pre simulacie s vyskou taZiska > 0).
— Klopenie-y
Zobrazenie rychlosti nakldpania (predklonu) v smere osi y ako funkcia drahy alebo &asu. [1/s]
(Iba pre simulacie s vyskou taZiska > 0).
— Skiz kolesa
Zobrazenie sklzu kolesa ako funkcia drahy alebo &asu. [rad/s]
— Otacky kolesa
Zobrazenie otalok kolesa ako funkcia dréhy alebo &asu. [%)]
— Sila v oji privesu
Zobrazenie kartezianskych zloziek spojovacej sily medzi privesom a taznym vozidlom.
1: Sila v smere x
2: Sila v smere y
3: Sila v smere z
- EES
Zobrazenie hodnét EES, ak bol pouzity zrazkovy model zalozeny na tuhosti, zobrazeny je aj ¢asovy
vyvoj hodnét EES pocas doby zrazky.
— Energia
Celkova energia vozidiel.
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Viactelesovy systém
Optimalizacia razu

MADYMO{r) diagramy...

FE-vypoctové diagramy...

Diagramy exportovat...

Udaje senzoru

e Diagramy — viactelesové systémy

Draha

Rychlost

Zrychlenie

Uhaol rotacie

Uhlova njchlost

Uhlové zrjchlenie

Energia

Kontaktné sily
ﬂ Sily pruZenia

KAPITOLA 4. POPIS MENU

&V polozke <Volby> <Diagram/os x> sa v poli “Aktivovat/deaktivovat grafy” daji vyberat alebo vypinat
vSetky diagramy. Je to vyhodné najma pri potrebe zobrazenia iba istého telesa.

Draha

Zobrazenie ako diagram draha — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Rychlost

Zobrazenie ako diagram rychlost — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Zrychlenie

Zobrazenie ako diagram zrychlenie — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Uhol rotacie

Zobrazenie ako diagram uhol rotacie — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Uhlova rychlost

Zobrazenie ako diagram uhlova rychlost — ¢as pre kazdé jednotlivé teleso.

Uhlové zrychlenie

Zobrazenie ako diagram uhlové zrychlenie — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Energia

Zobrazenie ako diagram energia — Cas pre kazdé jednotlivé teleso.

Kontaktné sily

Zobrazenie ako diagram kontaktné sily — Cas pre kazdé jednotlivé teleso v smere x, y a z a aj ako

vyslednica.

Sily pruzenia

Zobrazenie ako diagram sily pruZenia a momenty — Cas pre kazdé jednotlivé teleso v smere x, y, a z a

aj ako vyslednica.

e Optimalizicia razu

Mozné nastavenia su:

Rychlosti,

Bod razu,

Sadinitel k, trenie,

Smery dobehu,
Polohy dobehu.

Optimalizacia razu

MADYMO(r) diagramy...

FE-wypoctové diagramy...

Diagramy exportovat’...

L:Idaje senzory

Rychlosti

Bod razu
sucinitel k, trenie
Smery dobehu
Polohy dobehu
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Pozri aj “"Optimalizovat parametre razu”, od strany 196.

e Diagramy Madymo[l
Alternativne — Aktivuje okno Otvorit na nacitanie poZadovaného siiboru Madymo. Pozri aj MadymoU
Simulacia pasaZierov.

e Diagramy vypoctu FE
Na tomto mieste méZzete vloZit diagramy pre vypocet FE. Zobrazi sa okno, pomocou ktorého otvorite siibory
* trk (sGbory diagramov). Sabory vysledkov FE a slbory diagramov si $tandardne ulozené v adresédri Moje
dokumenty/PC-Crash/Custom Vehicles/FE Models.

e Exportovat diagramy)

UmoZiuje uloZit diagramy do nejakého adresdra a poskytn(it ich k dispozicii na dalsie spracovanie (napr.
Excel).

V okne"“Ulozit ako” je mozné prostrednictvom Rozsahu zvolit rozliSenie. (drahovo alebo €asovo zavislé,
podla nastavenia osi x). V pripade, Ze je dlzka kroku kratSia ako vypoctovy krok, data sa interpolujd.
° Udaje senzoru
Umoziuje do vozidla umiestnit senzory.
V okne “poloha senzoru” je moZné zadat polohu senzoru vzhladom k taZisku, a to priamy nastavenim

stradnic alebo pomocou tlacidla - kliknite lavym tladidlom mysi priamo na Zelany bod na vozidle.

Poloha senzoru l B |-

Vozidlo:
1 VW-Tiguan v]

Poloha senzoru relativne k tazisku:

[ oK ][ Zavriet’ I

Po potvrdeni pomocou OK sa otvori okno Diagramy — Udaje senzoru a zobrazia sa rychlosti a zrychlenia,
ako aj uhly, uhlové rychlosti a uhlové zrychlenia pre jednotlivé osi.

4.4.3 MozZnosti

| volba | Tlaé  Okno
Kopirovat

Diagram / x-0s
Diagram-offset
Raster

Posur diagram

e Kopirovat

Pomocou tejto polozky menu alebo tlacidla je mozné skopirovat diagram do schranky a tak ho pouzit
v inych programoch (napr. MS Word).
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e Diagramm x-os

KAPITOLA 4. POPIS MENU

Prostrednictvom tejto polozky menu je mozné zvolit nastavenie pre os x a aktivovat, resp. deaktivovat

rozli¢né grafy.

Dalej je mozné definovat zobrazovanii oblast okna diagramov.

V rdmci filtrov si mozete vyberat rozne filtre pre diagramy.

Zaskrtavacimi polickami

e Diagrammoffset

[ — o]
» Vozidla (S8
X-0S; Export krokov:
Filter:
off hd
Oblast' Siet' merania
xmin/xmax autom. vypodtat’
yminfymax autom. vypodtat’ Siet' merania
xmin: | 0 amax: | 5.7942¢
ymin: | 0 ymax: 55

Sekvenéné dary zobrazit'

Farba diagramu:

E] [T Farby vozidia prevziat

Aktivovat' | deaktivovat’

1VW-Golf5 1.4FST - 1K
2Fiat-Punto 1.2 -

min/max autom. vypoditat je mozné zobrazovani oblast automaticky prispdsobit hraniciam diagramov.
Dalej je mozné zvolit jednotlivé vozidla pre zobrazenie diagramov.

Pre kazdy graf sa zobrazi prislusna farba. Pomocou tlacidla Zmenit je mozné zmenit farbu pre graf.
Ak sa aktivuje prepina¢ Farby vozidla prevziat, farby sa automaticky prisposobia farbam vozidiel.

Ak aktivujete moznost “Prevziat farby vozidiel”, farby sa automaticky upravia podla farieb vozidiel. o
Prostrednictvom polozky menu“Siet” je mozné pod diagram podlozit bodovy raster.

“Aktivovat/deaktivovat grafy”: Kliknutim pravym tlacidlom mysi do pola Grafy aktivovat/deaktivovat
je mozné vsetky diagramy vybrat alebo vypnit. Toto je vyhodné najm3a pre diagramy viactelesovych
systémov a Madymoll-diagramy, kde je mozné zobrazit iba jedno urcité teleso.

Pomocou tejto polozky menu je mozné grafy v drahovom-casovom a drahovo-rychlostnom diagrame posunit

o urcité ofsety.

[1 VW-Golf5 1 -
Nastav: draha-ychl diagram
draha [m] 0 [ Nastavit'
Mastav: draha-Cas diagram
drdha [m] 0 [ Nastavit
Tec] 0 [C] Nastavit

MNastav diagram l D

Dalej je mozné prostrednictvom tejto volby vozidld synchronizovat. Pri zadefinovani ¢asového ofsetu sa

tento priamo v simuldcii zohladni, t.j. t0 je pre zvolené vozidlo t0-+toffset.

Aktivovanim prepinaca “zrkadlit” je mozné okrem toho diagramy zrkadlit okolo nulového bodu.

Tato moznost je mozné vyuzit predovsetkym pri vytvarani diagramu na zobrazenie kolizii viacerych vozidiel.
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e Raster
Pod diagram je mozné podlozit bodovy raster. Hustotu tohto bodového rastra je mozné nastavit v hlavnom
okne pod polozkou menu <Grafika> <Zoom — raster...>.

e Posun(t diagramy

Pomocou tejto polozky menu je mozné posunit grafy v drahovo - ¢asovom a drdhovo - rychlostnom
diagrame.

Po aktivovani tejto polozky menu je mozné kazdy graf posunit pohybom mySou pri stlalenom lavom tlacidle
mysi.

Diagramy je v8ak mozné posun(t aj vtedy, ked pri pohybe my3ou pri stlaéenom lavom tladidle mysi sa
stéasne stladi kldves 7. Pri posivani v smere ¢asovej osi sa posunutie ako ofset zohladni priamo v simulcii.

44.4 Tlac

e Prostrednictvom polozky menu Ukadzka pred tlacou alebo symbolu nastroja [& je mozné aktivovat ukazku
vytlacku. Pri tladi sa pod sebou vytlacia vetky otvorené okna diagramov, aby bolo mozné porovnat viaceré
diagramy.

e Prostrednictvom polozky menu Tla¢ je mozné diagram vytlacit na nastavenej tlaciarni.

4.4.5 Okno

V tejto polozke menu je mozné otvorit nové okno diagramov alebo odstranit aktudlne okno diagramov.
Takisto je v menu mozné zvolit spdsob zobrazenia jednotlivych okien alebo pomocou symbolov nastrojov %

M alebo .

4.5 Sekvencie

Pomocou tohto okna moézete kombinovat rozliéné jazdné sekvencie ako: brzdné Gseky, akceleraéné Gseky, zatacacie
manévre a reakéné (seky.

= Sekvencie e

Data Opracovat Zobrazenia

PR

[1 vW-Go5 1 +| [2 Fiat-Punto +|
® Reakcia ® Reakcia
® Brzdenie @ Brzdenie
W Start t=0s) W Start ft=0s)
® Brzdenie ® Brzdenie

55 kmsh 43 kmsh

Po aktivovani polozky menu <Dynamika> méZete zo zobrazeného menu vybrat polozku menu <Sekvencie...>
Tym sa objavi nové okno s oznadenim “Sekvencie”.

Toto okno je mozné kedykolvek zobrazit, resp. skryt. Toto sa robi stlaéenim funkéného klavesu <F6>.

Ked bolo na&itané nové vozidlo, st najprv viditelné styri Gseky: reakény Gsek, brzdny Gsek, Start a dali reakény
asek.

Dvojitym kliknutim na prislusnd sekvenciu je mozné vizualizovat a zmenit prislusné (daje.

Potom, ¢o sa zvoli nejaky Gsek, vloZi sa tato sekvencia do okna. V pripade, Ze sa niektora sekvencia oznaci
jednym kliknutim lavym tlacidlom mysi, vloZi sa nova naditana sekvencia bezprostredne za fiu. Sekvencie je viak
moZné v okne aj [ubovolne presivat. (Sekvenciu vyberte favym tladidlom mysi a s pridrzanym tlagidlom mysi tiito
presufite.)

Pociatoény bod (t=0s):
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Zaciatok sekvencii. V tomto bode zacinaji vsetky simulacie.

Vytvorenie novej sekvencie:
Po vybere polozky menu “Sekvencie — (seky — reagovat” sa za prave aktivnu sekvenciu automaticky pripoji
reakcény Usek.

Postivanie sekvencii:
Kliknuti na Gsek lavym tladidlom mysi a jeho podrzanim. Symbol sa d4 posunit.

Postivanie parametrov sekvencii:

Po dvojkliku na prislusnii sekvenciu sa zobrazia prislusné parametre a mézete ich menit.

* Ak je toto okno otvorené, nemdete jednotlivé sekvencie ani vymazavat, ani postivat. Ak je pre jedno vozidlo
definovanych viacero sekvencii rovnakého druhu, mozete dvojklikom na ne prepinat medzi jednotlivymi oknami
parametrov.

Zobrazenie sekvencii pre vozidlo:
V prislusnom stlpci sekvencie mézete vybrat vozidlo, pre ktoré sa maji zobrazit prislichajice Useky. Kazdé
vozidlo méze byt priradené iba jednému stlpcu.

4.5.1 Panel nastrojov

Lista tlacidiel je tvorend nasledovnymi piatimi funkciami:
. Vymaze aktivnu sekvenciu.

o Vystrihne aktivnu sekvenciu a ulozi ju do schranky.

et Nakopiruje aktivnu sekvenciu do schranky.

=3 Vo sekvenciu zo schranky za prave aktivnu sekvenciu.

o & Aktivuje diagram “Draha/&as”.

4.5.2 Sekvencie
Useky

Useky sekvencii uvedené v tomto menu sa tykaji predovsetkym reakcii vodic¢a a defektov pneumatik. Maji ¢asovo
alebo priestorovo definované trvanie/dlzku.

|Da’ta Opracovat’  Zobrazenia

Useky » Reakcia
Body » Brzdenie
Trenie 4 Zrychlovanie
Inicializovat’ Raz

Tu je podrobny popis jednotlivych Gsekov a prislusnych vstupnych okien.

o Reakcia
Zadavanie reakénej doby (Cas|sec]) alebo reakénej drahy (Draha[m]).

Podas tejto doby sa vozidlo pohybuje s naposledy zadanym brzdnym G¢&inkom alebo zrychlenim. Zohladnia
sa takisto vytolenia volantu.

& Ak sa medzi dva BRZDIACE a ZRYCHLOVACIE Gseky zaradi iba jeden tsek REAKCIA, v reakénej faze
sa predpoklada linedrny prechod brzdnych sil.

Ak sa ma tomuto zabranit, je potrebné zaviest dalsi tsek REAKCIA s reakénou dobou 0 sekind.
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- v Bl

@ Casfsec]

5 1.00
(7 Draha[m]

-

w1 VW-Gorrs) IR B el

Nabeh {g) D20 | Difka sekvencie:

@ Brzdenie @Bl @ [m 10.00

) Zrychlenie 4 3
3) dopredne ajm/s3 : 0.00

Mast. pedalu: [%]
redl 1 s k
Zatad [7] Bo&né premiest
S0¢. brzdenia

vlavo prednd napr. vpravo

A v 0.0D 4 [ v 0.00
viavo 1. zadnd napr. vpravo
o v 0.0D 4 [ +  0.00

e Brzdenie/zrychlovanie

Dialégové okna pre brzdenie a zrychlovanie sii rovnaké a pouZivaji sa na definovanie vSetkych brzdnych,

ovladacich a akcelera¢nych procesov.

— Nabeh

Doba odozvy bfzd. (prednastavené: 0.2; prednastavend hodnota méze byt zmenend v polozke menu
<Volba><Nastavenia> “Zadania").

Cas/draha

Zadanie doby brzdenia [s]| alebo brzdnej drahy [m].

Brzdenie/zrychlenie

Po prepnuti prislusného spinaca sa definuje bud zrychlenie, alebo brzdenie. Vstup je realizovany bud
zadanim ¢iastkovych sicinitelov brzdenia podla Burga, alebo ako spomalenie a[m/s].

* Posunutie posuvného regulatora Gplne doprava znamena 150 % brzdne;j sily. Aby sa v dobe nabehu
skutocne pouzilo polovi¢né spomalenie, smiete posuvny regulator posunit iba do polohy, v ktorej sa
dosiahne zelané spomalenie, alebo nastavte spomalenie pri brzdeni priamo.

V pripade, Ze sa zadaji Ciastkové sicinitele brzdenia, urobi sa vypocet a zobrazi sa zodpovedajiice
spomalenie.

V pripade zadania spomalenia sa brzdné sily rozdelia rovnomerne na vsetky kolesa.

V pripade, ze bola v okne Rozmery zadand vyska taziska, uskutocni sa rozdelenie brzdnej sily zod-
povedajiico diagramu rozdelenia brzdnej sily. Okno mozno teraz kedykolvek aktivovanim prislusného
prepinaca (Brzdenie, Zrychlenie) zmenit z brzdného manévru na manéver akceleracny.

Akcelera¢né manévre mozno vypocitavat aj z charakteristiky krdtiaceho momentu vozidla a rozli¢nych
inych nastaveni. Toto sa uskuto¢ni aktivovanim prepinaca real.

V pripade, Zze sa aktivuje tento prepinal, stratia sa iastkové zrychlovacie faktory a objavi sa daldie
okno na zadanie otacok pri preradeni a doby potrebnej na preradenie.

Parameter radenia (1 VW-Golf3 )

Otacky radenia: Cas radenia:
A& 4000 | Ujfmin.: 1.00 s
w 1500 Ujmin.:

Otéacky radenia tu popisuji otdcky motora, pri ktorych sa radilo o stupen vyssie.



172 KAPITOLA 4. POPIS MENU

Cas radenia tu popisuje dobu potrebnii na vykonanie ikonu preradenia.
Okno sa zatvara prostrednictvom systémového menu.

& Ciastkové sii&initele brzdenia s vztiahnuté na statické tlakové sily posobiace na kolesd nalozeného
vozidla. Pri rovinnej simuldcii (vySka taZiska 0) znamen3 teda ¢iastkovy sacinitel brzdenia 100 %, Ze
dané koleso bolo zabrzdené tak silno, ze trenie, ktoré bolo k dispozicii, bolo plne vyuzité. Je teda
mozné dosiahnut plné teoretické spomalenie. V pripade priestorovej simulacie (redlna vyska taZiska) sa
zohladni dynamické rozloZenie tlakovych sil pdsobiacich na kolesd zodpovedajlco diagramu rozdelenia
brzdnych sil

Program PC-CRASH v3ak zohladiiuje to, Ze na kazdé koleso moZno preniest maximalne brzdni silu
vypocitani z tlakovej sily posobiacej na koleso a z trenia. Takto sa musia pre predné kolesa zadat
Ciastkové sicinitele brzdenia vacsie ako 100. V tomto pripade, sa musia hodnoty zaddvat Ciselne, lebo
posuvniky sii obmedzené na 100 %.

Pri vypocte stredného spomalenia PC-CRASH automaticky zohladni dynamické rozloZenie zataZenia

kolies.
— Zatacanie
Prepinac na zaddvanie natocenia kolies. Opatovnym kliknutim na tlacidlo sa natolenie volantu opat
deaktivuje.
g 7
- ZatsE (1 VW-Golfs ) T | e G
Cas zat.
Priemer 0 m 1] 5
Volant: 0 Grad
Uhol riad. (vIavovpravo)
MNapr.1 A g v 0 0 Grad
MNapr2 g r D 0 Grad

Aktivovanim tohto prepinada sa objavi dalSie okno, ktoré dovoluje zadanie uhla nato&enia riadenia a
doby zatacania.

* Uhol riadenia
Zobrazuje sa okamzite v kresliacej rovine. Kolesa vozidla sa zodpovedajiico natdcaji. Uhly riadenia
kolies je moZno definovat osobitne, aby bolo mozné zohladnit pripadn(i zmenu geometrie ndpravy
spbsobenii zrazkou. Sii mozné dva spbsoby definovania:

- Pouzitie posuvného reguldtora. Pri kliknuti do medzilahlého priestoru medzi tladidlami so

.....

- Pri priamom nastavovani uhla vonkajsieho kolesa a naslednom podrzani stla¢eného tlacidla t,
kym sa nedosiahne textovy box pre vnltorné koleso, bude uhol zapisany automaticky.

+ Cas zatadania
Doba potrebna na prechod od starého natocenia volantu k novému.
Predpoklada sa linearny prechod od posledného platného natocenia volantu.

* Priemer kruhu
Stopovy priemer zatdcania vonkajsieho kolesa vozidla. V pripade, Ze sa do tohto okna zada hod-
nota, vypocita sa zodpovedajlce natocenie kolies automaticky. Uhol natocenia kolies 2. a 3.
napravy sa nastavi na 0.

— Bocné premiestnenie
Po stladeni tohto prepinada sa otvori dalsie okno.
+* Boc¢né premiestnenie:
Zadavanie bo¢ného premiestnenia v m.

* max. prieCne zrychlenie
Maximalne prieCne zrychlenie, ktoré smie byt dosiahnuté pri manévri. Po dosiahnuti maximalneho
priecneho zrychlenia sa “rychlost zatdcania” nastavi na hodnotu 0 a zatdcaci manéver sa skrati.
* Rychlost zatacania
Zadavanie rychlosti zatacania na prednych kolesach.
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| - VW-Golf5) )

Boné prem. [3.00] ml Predchadzanie
max prieé.zrych. 400 m/s? ? Wliava
) Vpravo
Rychl zatag. 5.00 dea/s
Vyh. manéver 250 2 nomal -
[ e e -— = =}

* Vyhybaci manéver
Zadavanie, ¢i bol prechod do druhého pruhu prudky, normalny alebo jemny. Vo vyberovom boxe
vedla sa dajii vyberat preddefinované hodnoty:

- Prudky) 4,0 %
- Normilny) 2,5 %
- Jemny) 1,0 %
Zadavanie normalovej vzdialenosti taziska vozidla od pévodnej trajektdrie, pri ktorej sa zacina s

nato¢enim volantu do opacnej polohy.
Tato vzdialenost sa zadava v percentach zadaného boc¢ného premiestnenia.

* Predchadzanie
Vyber, & sa ma prejst do pruhu vpravo alebo vlavo.

Body

Body sa definuji na stanovenie istych kritérii medzi sekmi. Nenastavuje sa Ziadna dizka alebo trvanie. Tu je
detailny popis jednotlivych bodov a prislusnych vstupnych okien.

Data | Opracovat Zobrazenia

l.:lsek].r k

Body 3 Stop

Trenie r Mulovi bod
Inicializovat Synchronizacia

Min-max richl..
Zmena geometrie

Wymena DXF

Odopnutie privesu

e Raz
Moznost zadania ubytku rychlosti pri zrazke (delta v) v km/h.

V pripade, Ze bolo vozidlo zrdzkou urychlené, je potrebné zadat zapornii hodnotu.

e Stop

Pocas simulacie ostane vozidlo stat na rozhrani dvoch tsekov (napriklad na zadiatku zat4¢ania), medzi ktoré
bol vlozeny bod STOP. Simulacia sa pred zadiatkom nasledujiceho tseku automaticky prerusi a vozidlo sa
deaktivuje. Bod STOP nijako neovplyviiuje jazdné pohyby inych vozidiel. Jazdny pohyb zastaveného vozidla
a sa d4 obnovit aj napriek bodu STOP opakovanym aktivovanim vozidla na paneli néstrojov simulacie (sym-
bol semafora) a stlatenim tla¢idla“Doprednd simuldcia”, resp. “Spitna simuldcia”. Bod STOP je aktivny
iba pri 1. vypocte. Ak sa bud( vozidla pohybovat len po uz vypocitanej krivke drahy, bude bod STOP
ignorovany.

e Nulovy bod
Draha a ¢as sa v tomto bode sa nastavia na nulu. Tento bod ma dopad iba na diagramy.

e Synchronizicia

Umoziuje synchronizaciu diagramov viacerych vozidiel. Draha a ¢as sa v tomto bode zhodujl pre vsetky
vozidla.
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Tento bod ma takisto Gcinok iba na diagramy.

min/max rychlost
Zadavanie pripustnej minimalnej, resp. maximalnej rychlosti.

Ak sa maximalna rychlost prekro¢i, nezohladnia sa uz Ziadne dalSie zrychlenia. Brzdny manéver sa vak ne-
spusti automaticky. Nasledujici diagram napr. uvaddza definovani maximalnu rychlost 25 mph pre sekvenciu
zrychlenia.

Velocity : Buick Gentury, Ford Windstar, AGURA-3.2 GL 2DR GOUPE,

2¢lmon

Ak sa rychlost zniZi pod minimalnu rychlost, nezohladni sa uz Ziadne dalSie brzdenie. Akceleraény manéver
sa vsak nespusti automaticky.

Zmena geometrie

Umozniuje vziat do (vahy zmeny geometrie pocas simuldcie. Tato sekvencia umoznuje zmenu polohy kolies
vozidla v istom momente. Je to (1¢elné pri modelovani vodorovnych a zvislych pohybov kolies spdsobenych
poskodenim a na zohladnenie zvislého pohybu pri “defekte pneumatiky”.

[ wm 7mena geometrie (1 AC-AcefAceca 4) @Iér A
Zmena geometrie ]
®[m  y[m  z[m] x[m]  y[m]  z[m] [
0 ] ] 0 0
0 a a 0 0

Zmena geometrie sa vztahuje na zodpovedajice koleso, pricom kladné x smeruje v smere pozdlznej osi
vozidla, kladné y v smere jazdy nalavo a kladné z smerom hore.

Zmena DXF

Od tohto momentu bude vozidlu priradeny iny ndkres DXF. Predpokladom je, Ze ste predtym nahrali viacero
nakresov DXF (<vozidlo> <DXF vozidla>).

Odopnutie privesu

Ak sa tento bod priradi privesu v privesovej sliprave, tak sa zodpovedajlici prives odpoji od svojho tazného
vozidla. Tymto postupom je mozné simulovat vadné tazné zariadenie, ktoré sa v uréitom okamihu uvolni
bez nejakého osobitného pdsobenia sily.

Aby ste dosiahli odpojenie spésobené pdsobiacou silou, je potrebné zadat maximalnu zataZitelnost v zilozke
Zaves pod polozkou menu <Vozidlo> <Udaje vozidiel. .. >.

Trenie

Sekvencie trenia platia od miesta v rdmci sekvencie az po zaciatok novej sekvencie trenia.
& Ak ste sekvenciu trenia definovali iba pre jedno vozidlo, bud(i pripadne nakreslené polygény trenia, ako aj
Standardné trenie pre toto vozidlo ignorované.
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Data | Opracovat Zobrazenia

Useky 3

Body 3

Trenie k Trenie
Inicializovat Trenie maokro

e Trenie sucho

Tento Gsek slGzi na definovanie koeficientov trenia pre trenie za sucha. Plati pre vSetky nasledovné (seky
od jeho definovania az po zadanie nového trenia.

Koeficient trenia mozno zad4vat individualne pre kazdé koleso. Pre kontrolu sa v okne amax[m /s 2] zobrazuje
maximalne dosiahnutelné spomalenie. Plati pre maximalnu brzdn silu.

A% pripade, Ze v poradi Gsekov sa pred oknom Brzdenie/Zrychlovanie nachddza dsek Trenie, pouZiji
sa koeficienty trenia zadané v tomto okne na vypoclet stredného spomalenia. Ak bude sekvencia trenia
definované bezprostredne za pociato¢nym bodom, plati pre celdl dopredn( simulaciu. Ak bude definovana
pred pociatoénym bodom, plati pre celti spatnii simulaciu.

e Trenie mokro

Okno na zadavanie koeficientu trenia zavislého od rychlosti. Definicia zavislosti je realizovana zodpovedajiico
vyjadreniu hyperboly.
Oba na vypolet my potrebné parametre a20 (spomalenie pri 20km/h) a a80 (spomalenie pri 80km/h)

mozno pre rozliéné stavy vozovky od¢itat z nasledujicej tabulky. Parametre “a” a “n” sa vypoditavajl z
tychto veli¢in a popisuja hyperbolu.

Fyzikdlne pozadie:

Hyperbolické vyjadrenie uverejnil Schimmelpfennig, aby zohladnil zavislost brzdného spomalenia od rychlosti
na mokrych vozovkach. Predpokladom pre platnost tohto vyjadrenia je pritomnost brzdiaceho manévru pri
vyssich rychlostiach na mokrej vozovke. Na vypocet Smykovych procesov pri vyjazde zo zrazky vsak nie je
toto vyjadrenie vhodné, nakolko pri takychto procesoch méZze zavislost spomalenia na rychlosti vykazovat
Uplne ind charakteristiku.

# Preto sa odporada aj na mokrych vozovkich nepouzivat pre vyjazd z kolizie model pre mokré trenie, ale
zaviest Usek suché trenie s redukovanymi koeficientmi trenia.

Tabulka: (Schimmelpfennig: Verkehrsunfall 3/85)

trochu vlhko- mokra velmi mimo-

vihka mokra mokra riadne

mokra
a20 8.0 7.0 6.0 5.0 4.0
a80 6.0 5.0 4.0 3.0 2.0

A 12.6 11.9 11.36 11.14 11.79
n 2.21 2.24 2.29 2.37 2.5

# Standardne sa suché trenie predpoklads v prednastavenej hodnote. Na nastavenie suchého trenia pozri
definovanie sekvencii (Trenie) v tejto prirucke.

Vseobecne

Tento odsek slazi na definovanie koeficientov trenia pre trenie za mokra. Plati od definicie az do zadania
nového trenia (za mokra alebo za sucha).

Inicializovat

Vymazi sa vsetky sekvencie a vlozia standardné sekvencie.
Pri aktivovani sa zobrazi dotaz, ¢i sa majl vSetky sekvencie vymazat.
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Ty ¢ - =

[e] Cheete vymazat vietky Gseky pre vozidla?

Yes ] | Mo

4.5.3 Upravy
o # Vystrihnat
o 52 Kopirovat
o B viosit
o Vymazat

4.5.4 Moznosti

Toto menu umoZiiuje realiziciu vypoltov drdha/&as alebo vypocet zabrdnenia.
Draha/cas

14 Spusti kinematicky vypoclet “draha/as” a otvori okno pre diagramy s vysledkami pre kazdé vozidlo — zaloZzené
na sekvencidch brzdenia s spomalenia (pozri aj ¢ast venovani diagramom). Kinematicky vypocet sa pouziva aj
v ramci polozky menu <Dynamika> <Kinematicky vypocet F10>, resp. pri prepnuti kinetického modelu na

kinematicky model v paneli nastrojov pre simulaciu tlacidlom % .

Zabranenie

Do programu PC-CRASH sii integrované vlastné funkcie na analyzu moznosti zabranenia nehode.

Takto je mozné bezprostredne potom, Co bol ndjdeny bod reakcie, odcitat alebo vytlait maximalnu rychlost,
nutn( drdhu, ako aj nutni reakén(i dobu pri maximalnom, resp. strednom spomaleni alebo spomalenie zabranenia
na zabrdnenie nehode.

Predpokladom je spatna simulécia od Startovacieho bodu cez brzdnii sekvenciu az po bod reakcie.

Pri aktivovani tejto polozky menu sa zobrazi nasledujiice okno:

= Zabranenie L 2 ﬁ.]
1 AC-Ace/Aceca 46 VB | lfoz kopirovat|
Povol. nychlost':
50 km/h
ZABRAMENIE NEHODE -
Pri mae. zrychleni [m/ss] : 7.85
Rychlost' pre zabrdnenie [km/h] - 117
Draha pre zabranenie [m] 0.04 =
Realkcny Eas pre zabranenie [s] : 0.00

Narazové rychlost' pri pov. rychl. Jkm/h]: 50.00

Pri strednom zrychleni [m./zs] - 0.00

Rychlost' pre zabrénenie [lkm/h] : 0.00

Draha pre zabranenie [m] : 0.00

Reakény Sas pre zabranenie [s] 0.00 -
[ ok ][ zawier |

V tomto okne je mozné pre kazdé vozidlo odcitat prislusné parametre zabranenia.

V pripade, Ze sa ma vykonat podrobnejsia analyza moznosti zabranenia, predovsetkym pri posudzovani caso-
vého zabranenia, je mozné pouzit nasledovné funkcie.



4.6. BOCNY POHLAD 177

e Kopirovat vozidlo: V pripade, Ze sa ma vykonat podrobnejSia analyza moZnosti zabranenia, predovsetkym pre
idice vozidlo, mézete pouZit toto tlacidlo. Pri aktivovani tejto polozky menu sa prislusné vozidlo skopiruje
vratane sekvencii, pricom sa kdpia vozidla automaticky umiestni do bodu reakcie. Sekvencie sa automa-
ticky preusporiadaji tak, Ze vo forme dopredného skiimania je mozné okamzite analyzovat vSetky varianty
moznosti zabranenia. Na tento (el sa definuji aj ofsety, aby obidve vozidla prechadzali reakénymi bodmi
¢asovo synchrénne. Pomocou tejto kdpie vozidla je mozné takto jednoducho preskiimat aj ¢asové zabra-

nenia. Po dokondeni simulédcie, niektorym z tlacidiel pre doprednl simulaciu 4 », mozete vozidlami

pohybovat regulatorom v paneli nastrojov pre simulaciu I

Po ukondeni skiimania moznosti zabranenia je mozné toto dodatoc¢né vozidlo pomocou prikazu <Vozidlo>
<Sprévca vozidiel > opiat odstranit.

e Zabranenie: Zobrazia sa nasledovné hodnoty:

— Ppri maximalnom spomaleni: Spomalenie zaloZzené na vypocte zabranenia.
— Rychlost zabrdnenia: Maximalna rychlost, pri ktorej by sa vybrané vozidlo eSte vyhlo kolizii.

— Draha zabranenia: Celé vnimanie pred koliziou, reakény ¢as a brzdna draha potrebné na zabranenie,
ktoré sa zakladaji na aktudlnej rychlosti.

— Reak¢nd doba na zabranenie: Celkova reakéna doba potrebna pre aktudlnu rychlost vybehu na zabra-
nenie.

— Kolizna rychlost pri max. pripustnej rychlosti: Kolizna rychlost, ktorad sa vypocita po nastaveni hodnoty
v polozke “Pripustna rychlost”.

— Spomalenie na zabranenie: Spomalenie pred koliziou potrebné na zabrdnenie, vypocitané na zaklade
rychlosti vybehu.

4.6 Boény pohlad

Toto okno sldzi primdrne na preskiimanie vyskovych priradeni pri poskodeniach vozidiel (napr. niraz do zadnej
Casti, brzdeny, nebrzdeny, .. .).

Pod polozkou <Vozidlo> <Vozidlo Dxf...> je moZné v okne Obrizok vozidla pod poloZzkou <Data (stbory)>
<Boé&ny pohlad> priradit vozidldm objekt Dxf alebo bitovii mapu.

V okne boéného pohladu sa v rdmci moZnosti da vypoditat uhol klopenia y vyplyvajici z nastavenia vozidla a
jeho spomalenia.

Pri vypoditani simuldcie mdZete v okne boéného pohladu graficky zobrazit priebeh pohybu. Pozri niZdie:
“MozZnosti"” .
* Pred aktivovanim okna Bo&ny pohlad sa musi pod polozkou <Volba> <Kameru umiestnit> zvolit zodpove-
dajica poloha kamery. Poloha kamery by mala byt podla moZnosti v pravom uhle ku skiimanym vozidldm, aby
ste sa vyhli skresleniu.

&l Botny pohlad ) o e S

Pohlad Wolba Tladit -

_l = 2 S8
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4.6.1 Lista nastrojov

It Nahlad pred tladou
= Tlag

Kopirovat

4 ZviAdSit vyrez

=" ZmenSit vyrez (<Nahlad> <Zmensit vyrez>)

4.6.2 Nahlad

Zvacsit vyrez
Zmensit vyrez
Stavovy riadok

Aktivuje/deaktivuje stavovy riadok. Zobrazuje aktudlnu polohu mysi v okne bo&ného pohladu, pri¢om y =
0 zodpovedd podkladu. Natiahnutim &iary so stlaéenym lavym tladidlom mysi je mozné zmerat vzdialenost
a uhol medzi dvoma bodmi.

e Nastavenia

Definicia mierky tla¢ okna bo&ného pohladu. Aktivacia, prip. deaktivicia rastra s definovanou hustotou
rastra.

4.6.3 MozZnosti

e Kopirovat

Aktudlny vyrez okna bo¢ného pohladu sa skopiruje do schranky.

Uhol predklonu spocitat

V okne boéného pohladu je mozné vypoditat uhol predklonu, ktory vyplyva z nastavenia parametrov vozidla
a zo spomalenia vozidla. Na to je ale potrebné definovat vysku taziska vozidla (zaddva sa pod polozkou
<Vozidlo> <Udaje vozidiel> <Rozmery a hmotnosti> Vyska taZiska).

V okne “Uhol predklonu spocitat” je mozné po vybere pozadovaného vozidla zadanim Stredného spomalenia
vypoditat zodpovedajici uhol predklonu. Vozidlo sa zobrazi v okne boéného pohladu s prislusnym uhlom
predklonu.

Nastav prekrytie vozidiel

Urcuje poradie, v ktorom sa vozidld zobrazuji na obrazovke. Deaktivovanim a si¢asnym nastavenim <Volba>
<Nastavenia> <Refresh> Medzipolohy a Kazdy krok je mozné zobrazit priebeh pohybov vyplyvajici zo
sekvencii.

4.6.4 Tlac

e Nahlad pred tladou

Aktivuje ukazku pred tlacou, vyzor sa urluje jednak nastaveniami pod polozkou <Data> <Komentare tlace
/ Ukazka pred tlacou; a na druhej strane mierkou zadanou pod polozkou <Pohlad> <Nastavenia>.

o Tlac

Spusti sa tlag, vytla¢ok bude rozvrhnuty tak, ako bolo zobrazené v ukazke pred tlacou.

4.7 \Vypocet zatazenia naprav

Ndstroj na vypocet zatazenia naprav.



4.7. VYPOCET ZATAZENIA NAPRAV

650 kg

1300 kg

650 kg

& ;;f- L

1285 kg
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643 kg 643 kg

4.7.1 Lista nastrojov

o % Nahlad pred tladou

« I Tla¢ aktivneho dokumentu

Bz , .
. Kopirovat
o *L Zys&it nahlad

o & Zmengit nahlad

4.7.2 Nahlad

o\ Zys&it nahlad

o “% Zmengit nshlad

e Stavovy riadok: Nizsie uvedeny riadok sa dd zapnit a vypndt.

e Nastavenia: Na tomto mieste mézete nastavit mierku pre vytlacok, ako aj rastrové pozadie.

4.7.3 Moznosti

Bz . .
° Kopirovat

e Vypocitat uhol klopenia: Otvori okno na vypocet uhla

- -
Uhol predkiéfiania spocitat |t

e Nastav prekrytie vozidiel

4.7.4 Tlac

o 4 Nghlad pred tlacou

o I T2

1 Aud-A3 1.

)

Stredné spomalenie:
Uhal predklafiania:

] m/s?
] Grad
Zavriet’

179
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4.8 FE model

Po aktivovani menu sa otvori okno pre FE model.
Dodané modely nahrite bud funkciou “tahaj a pust” z panela nastrojov Explorer (Udaje vozidiel/FE modely).

alebo pomocou polozky menu <Data> <Importovat> Fahrzeugdaten ot (Gdaje vozidiel). Stbory Mesh (*.msh)
sa dajl nahrat pomocou okna pre FE model polozkou menu <Data> <Importovat meshn>.

TN F Model |l
Sdeor  Opracovall  Angight 5
DAL TINIRP QIS Q2 ¢ 2505 %,

-

ax

| s G32AR enen, y: 43457 men,

4.8.1 Systém jednotiek
Pre FE modely platia jednotky kg, mm, ms.

Dizka | Cas | Hmotnost | Sila | Tlak | Rychlost | Hustota | Energia | Zrychlenie | Graviticia
mm | ms kg kN | GPa m/s Mkg/I J mm /ms> 9.81E-3

4.8.2 Panel nastrojov
Detailny popis funkcii panela nastrojov ndjdete v prislusnej polozke menu.
o *\ Zvakiit nahlad
o “% Zmengit nahlad
o L Zvacsit vyrez
. ﬁ Zvacsit vsetko
e TIPEHPED Definovans pohlady zhora, zdola, sprava, zlava, spredu a zozadu
e WY DE Izometrické pohlady SW, SO, NO a NW.
° < Vlozit material
° & Vlozit okrajové podmienky
° *I:E Vlozit nahravanie
. Zmenit vlastnosti

{x]
° @v Posunit vyber 3D:

SlaZi na Gpravu jedného alebo viacerych objektov alebo FE modelov. Po vybere (pri stlaéenom lavom tlacidle
mysi a presivani ponad objekt) presiivaného objektu a po aktivovani tejto polozky menu sa zobrazi okno,
v ktorom mozZete nastavit hodnoty na posunutie v smere x, y a z v metroch.
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O
° t'ﬁ Rotovat vyber 3D:

Po vybere otd¢aného objektu a aktivovani tejto polozky menu sa zobrazi okno, v ktorom mdzete nastavit
hodnoty na otocenie v smere x, y a z v stupiioch.

o
e 0= Skilovat vyber 3D
Po vybere skdlovaného objektu a aktivovani tejto polozky menu sa zobrazi okno, v ktorom mozete nastavit

hodnoty na skalovanie v smere x, y a z.

. = Nastavenia

4.8.3 Data

Sdbor

Mesh importovat’...

UloZit

UloZit ako...

e Importovat mesh:

Tato polozka menu umoziuje nahravanie siiborov “mesh” a ich ukladanie v okne pre FE modely po Gprave
formou FE modelov.

S programom PC-Crash sa siiasne instaluje open source softvér Gmsh, ktory umozriuje kreslenie a sietovanie
vlastnych objektov. Pozri kapitolu “Priklady/Gmsh”.

Subory vytvorené v softvéri Gmsh (*.mhs) sa daji nahrdvat pomocou tejto polozky menu, pri¢om PC-Crash
vytvori Standardny material a priradi ho k sietovému objektu (GMSH MAT).

Po importe by ste mali vymazat paralelne naimportované vystuzenia (ROD), ktoré vznikli pri vytvarani
objektu.

Na to otvorte v pravej Casti okna v prehlade modelov sekciu “Prvky” a oznalte vietky “ROD" (pri stlatenom
klavese Shift mézete silasne vybrat vietky). Po vybere kliknite pravym tla¢idlom mysi a z rozbalovacieho
menu vyberte polozku “Vymazat vybrané prvky".

TN Moded o
Sibor  Opracovat  Ampicnt
AAGE TIRIRPOIdd 25 ¢+ #f5 5.

Objects 3=

2Zvaient bpeity wmazat
ROD 21 WIS okrajovE paamienty.
ROD_ZE Materisl sl

L BOR.2 =10 x
Prepertses ax

g
—

Eement
] 5
Nade 1 3
Node 2 »
[Corevaar | ‘

e Ulozit:
Ulozi prave otvoreny model.
e Ulozit ako:

Této polozka menu vdm umozni uloZenie sietového siiboru vo forme FE modelu (*.in) alebo uloZenie FE
modelu pod inym nazvom.
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4.8.4 Upravy

Opracovat

Vybrané body vymazat

Vybrané elementy vymazat
Material vloZit...

Zmenit viastnosti...

oh @

Okrajové podmienky vioZit...

oy

Loads vloZit...

1

=

Poufit wypocet Multicore

Eatchverarbeitung...

e Vymazat vybrané body:
Tato polozka menu umoziiuje vymazanie vietkych oznadenych bodov. Samozrejme musite najskér vymazat
prislichajice prvky.

e Vymazat vybrané prvky:

Vymaze vybrané sietové prvky.

° < Vlozit material:

Otvori okno na vlozenie réznych dostupnych materidlov. Pomocou tlacidiel s alebo t mdzete v pripade
potreby vybrat aj viacero materidlov.

- v @ T EEEEEE—S——— =
o e e
s nagTsLATE STURL P 0 T10RC o 700N 8.3 VML STRESS « 0 80P 40,1
s AT BRATHE 19,4105 o L ATLAAL » 10553 ok _pyoss 317 LD STRISS o KM #0.5
ATERLC 0T ATTORLASTI - AR - T, e = & ALIT D STRESS = 0. LS = 0.1 |
Lan ASTORLASTIC GEADE = 13 M A0 = 1 1MEG0A M = 0,41 dukre _siemm = 00179235 IO SRESS = 0.00BMIN O = 0.001
ATEELRELE BLASTORLASTIC STEELAMENAE = 133040 B0 = 50008 WU = 029 Sk _strems = 0 S90014 VIELD STRESS = DL AKIER = 8.1
e by f—— £ = 41 008301 0.3 e, sem = L PSSR VLD STRESS L 0WOAER 1
o TR
R mATRTE MBI « LTI o2 o = 0308 LD, RSSO IMTI 00§
ac, DLASTOP RSTIC seoem | L STRESS - LR - 2.0
Qs BASTORAETE RS E =45 R SRS = 2070 = 001
e I £ ' )_STRESY
Pt AT AR = 30 HHTSD = LI = 7 ok T = 0,93 T, STRESS = 0 SO = 1
s BASTORATC MAGHELSIL = 4 EIT R . TG00 0 = 0.8 takre_soess = 0390601 THLO_STRESS » 3 SEATIOF = 0. §
OO BLASTORASTE COPPRAMDCR AW £ = 117308 B3 = L.9-006 W = 0,52 ke, Sess = L 298 TIRLD,_STRESS = 6 80 B9 = 1.4
-y BASTOR ASTIC SROAIE £ = 1094 BHO = BENEG08 N = 5334 fkore_stress = 3 178 YLD STREGS L LS
a3 st AME = 410 « 8.8 00U = 0.3 fare_sbes = LO04 TELD_STRESS = 09905 = 09300
BLASTORLASTIC = IPLTREND = LI fahre_sive TELD STRESS = 08313510 =01
= BT = KOG = . H-ET ) + 0.4 ek v + 0.0 TERD, TR
e
e
e
st memcer
E= e SR e B L =03
=

Po nahrani je materidl dostupny pre FE model. Nasledne ho ale musite priradit k Zzelanym prvkom polozkou
menu “Zmenit vlastnosti”.

=

° “Zmenit vlastnosti”:

Otvori okno nastaveni, v ktorom mdzete nastavovat, resp. upravovat rézne parametre pre oznacené prvky.

= Nastavenia

Thickness 5mm
Friction 03
Factor 100
Material

Constraint

Load

— “Thickness": Na nastavenie hribky (materialu) prvku.
— “Friction”: Nastavenie trenia prvkov.
— “Factor”: Regresny koeficient pre vypocet kontaktu.

— “Material”: Z importovanych materidlov méZete niektory z nich priradit k prvku.
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— “Constraint”: Z uZ importovanych okrajovych podmienok (constraints) mozete niektoré podmienky
priradit k vybranym uzlom.

— "Load": Z uZ importovanych zataZi (loads) moZete niektoré zdtaze priradit k vybranym prvkom.
° P ‘Vlozit okrajové podmienky':

Otvori okno na vloZenie réznych dostupnych okrajovych podmienok. Po vlozeni je okrajova podmienka
dostupna pre FE model. Nésledne ju musite polozkou , Eigenschaften dndern® (zmenit vlastnosti) priradit
k Zelanym uzlom (nodes).

F
o *F Viozit zitaze:

Otvori okno na vloZenie zatazi, ktoré ale musite podobne ako pri materidli a okrajovych podmienkach najskor
priradit.
e Pouzit viacjadrovy vypocet):

Mo6ze sa aktivovat na dosiahnutie vyssieho vypoctového vykonu.

4.8.5 Nahlad

Toto menu slizi na zmenu ndhladu v pravej sekcii okna FE na zlep3enie Giprav a oznadovania prvkov a bodov.

[ Ansicnt |

Gl | Virez zvadiit

Cl, | Virez zmeniit
H Zaom akno
(

2
.:& Zoom vietko

Preddefinované pohlady »

3.!_», Mastavenia...
° 2N Zvacsit vyrez

° SN Zmensit vyrez

° L Okno na transfokaciu

° 'ﬁ Zvadsit vsetko

° —% Nastavenia

Na tomto mieste méZete realizovat nastavenia pre nihlad pre sietovy model. Oznadenim a odznadenim
zaskrtavacich poli¢ok méZete vybrat, & sa zobrazia uzly a ich ndzvy, ndzvy prvkov, okrajové podmienky atd.

[5
e Nastavenia T ||
= Zobrazenie
Uzly
Nazvy uzlov
Nazvy casti

Okrajové podmienky
Loads

Tracker

Materidl

g 49 98| s s
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4.8.6 Vlastnosti sekcie objektov

V lavej Casti okna sa nachddza zobrazenie sietovych modelov v stromovej Struktire:

Objects X

e “Uzly" a “Prvky":

Po kliknuti na symbol * vedla “uzlov’ a “prvkov” sa otvori vnoreny adresar, v ktorom sl uvedené uzly,

resp. prvky.
Objects fx
- Modes ~
- Elements

- SHELL_CO_3 1D=333
- SHELL_C0_3 ID=334
- SHELL_CO_3 ID=335
- SHELL_CO_3 ID=336
- SHELL_CO0_3 ID=337
- SHELL_C0_3 ID=338
- SHELL_CO_3 1D=339
- SHELL_CO_3 ID=340
- SHELL_C0_3 ID=341

CLICI) /0 3 IM_JAT N
Properties g x
-| Element

D 335

Mode 1 66

MNode 2 292

Mode 3 65

Elernent Type SHELL_C0 3
Material GMSH_MAT
Thickness 1 mm
Factor

Friction

Contact BASIC

Load

MNIP 5

PIP 2

Thinning v

Yalue 335 nodes = [66,292,65]

Po ich oznaéeni lavym tladidlom mysi sa okamZite zobrazia na modeli ervenou farbou, takze zistite, kde sa
prvky nachadzaji.

Po vybere prvku alebo uzla sa v spodnej sekcii “Vlastnosti” zobrazia vsetky vlastnosti prvku.

o “Trackers":
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Sldzia na konfigurovanie vystupov diagramov. Definované “Trackers” sa zobrazia na tomto mieste a dia-
gramy sa bud( dat otvorit polozkou menu <Volby> <Diagramy> <Diagramy> <Diagramy z FE vypoctu>

. Pozri kapitolu venovand diagramom.

e Materidly:

Ak ste uz importovali materidly prikazom “Vybrat material” < mozete po kliknuti na symbol na tomto
mieste zobrazit ich zoznam. Po oznadeni Zelaného materialu sa v sekcii “Vlastnosti” zobrazia vlastnosti

prislusného materialu.

Objects
[+ Nodes
[+]- Elements
- Trackers
=) Materials
L GMSH_MAT

[ AL UMINUM2024T3

- Constraints
- Loads

ekl

Properties

= Material
Mame
Type
Density
Young's modulus
Poison ratio
Failure stress
Value

e Okrajové podmienky:

ALUMINUM2024T3
ELASTOPLASTIC

0,00000277

73,08075

033

0,4826087

ALUMINUM2024T3 E = 73.0807 R

Reaguje rovnako ako polozka “Materidl”. Pozri predosly bod.

o ZatazZe:

Reaguje rovnako ako polozka “Materidl” a “Okrajové podmienky”. Pozri predosly bod.

e “Control”:

Po kliknuti na symbol '+ sa zobrazi polozke “Controlset”. Po oznaéeni lavym tladidlom mysi moZete v sekcii
“Vlastnosti” vykondavat niekolko kontrolnych nastaveni.
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Objects xx
- Trackers A

=) Materials

L. GMSH_MAT
. ALUMINUM2024T3
- STEELANSIC1020

- NICKEL
... GLASS
- Constraints
- Loads
=- Control
Properties x
- Controlset
Start time 0'ms
End time 100 ms
Tirmestep
Print step 1ms
Tracker print step Oms
Run from 0to 100
Print every 1 step
Value For writer use GIDWRITER
For trackwriter use
GIDTRACKWRITER
Results directory C:\Program Files (x86)\PCCrash10:
Filename S\Fileserver\Diverses\PCCrash\Cu
Nr of CPUs 8
Save results in PC-Crash v

— Datum zaciatku — konca:
Na definiciu zaciatku a konca FE vypoctu.

— Time step:
Krok integracného casu.

— Print step:
Interval ulozenia.

— Tracker print step:
Interval ulozenia pre diagramy.

— Value:
Popis globdlnej konfiguracie.

— Result directory (adresar vysledkov):
Na tomto mieste sa zobrazi cesta na miesto uloZenia siboru s vysledkami. Mozete ju aj zmenit.
PC-Crash vytvori po kazdom vypocte sibor s vysledkami. Nazyvaji sa ndzov _siiboru.gid.mesh, na-
zov_slUboru.gid.res a nazov_suboru.lgx.

— N4&zov stboru:
Zobrazi nazvy siiborov pre vysledky, vratane cesty.

— Pocet CPU:
Zobrazi pocet pouzitych procesorov. Hodnotu mdzete menit.

— Ulozit vysledky v PC-Crash:
Na tomto mieste moZzete aktivovat alebo deaktivovat, ¢i sa vysledky maji ukladat do siiborov PC-Crash.
Ak je tato polozka deaktivovana, budd sibory s vysledkami ukladané len formou externych siborov s
vysledkami. Tym sa znemozni onscreen animacia a ovladanie posuvnym reguldtorom v paneli nastrojov
pre simulaciu.
Deaktivécia je G&elnd pri velkych siiboroch z vypoétov. Na neskorSie zobrazenie budete musiet siubory
s vysledkami importovat (momentélne to nie je mozné).

e Oznadenie a stlacenie pravého tlacidla mysi

Tymto (konom otvorite rozbalovacie menu, pomocou ktorého méZete vymazdvat oznaéené uzly, ako aj
vkladat material, okrajové podmienky a zataze.
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Zvolené objekty vymazat
WioZit okrajové podmienky...
raterial vioZit...

Load vioZit...

e Pripadné vstupy potvrdte polozkou “Prevziat”.

Po identifikovani FE modelu ho mozete polozkou menu <Data> <Ulozit> alebo <Data> <Ulozit ako> ulozit
ako sabor *.in.

4.8.7 Vypocet

Nahrajte z panela nastrojov Explorer “Udaje vozidiel” alebo z hlavného menu PC-Crash polozkou menu <Data>
<Importovat> (daje vozidiel. Pri nahrani viacerych modelov sa vygeneruje otazka, ¢i chcete prepisat uz nahrany
model.

Po prevzati zelanej konfiguracie spustite vypocet tlacidlom pre dopredn( simulaciu * r», panela néastrojov
pre simulaciu.

# Rovnako ako pri viactelesovom modeli musite pre potreby vypoétu vidy nahrat [ubovolné vozidlo, ktoré sa da
odstrénit z viditelnej Casti.

Dobu simuldcie nastavite v okne FE v sekcii pre objekty polozkou “Control — Controlset - start time — end time”.
Stlacenim tladidla moézete simulaciu kedykolvek prerusit.

Simulécia sa zobrazi nielen v 2D, ale aj v 3D okne a polozka “Onscreen animacia” umozni jej opatovné zobrazenie

v 3D okne " .V 3D okne mézete polozkou <Animacia> <Vypocitat> vytvorit animaciu spésobom popisanym
v kapitole venovanej 3D zobrazeniu.
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Kapitola 5

Simulacia posadky

5.1 Simulacia posadky pomocou PC-Crash
Program PC-CRASH takisto ponitka moznost vykondvat podrobné simuldcie pasazierov.

e Simulacia bez modelu posadky:
Najskor musite vypocitat a ulozZit koliziu. Ak ste predtym nahrali model posddky, mézete ho deaktivovat

tlacidlom % (zapnat/vypnit vozidla, simulaény model), kym neuzatvorite vlastni simuléciu nehody. Potom
musite znovu aktivovat viactelesovy systém a mdzete vykonat simulaciu posadky.

e Nahranie modelu posadky:

Potom mdzete polozkou menu <data> <importovat> <daje vozidiel> v moZnosti Multibody/Occupants*

nahrat vhodny model posadky. (Alternativne pretiahnite z panela nastrojov Explorer “Fahrzeugdaten/Multibody/Occupant:
na pracovnil plochu). Viactelesovy model sa najskor zobrazi na lubovolnom mieste na pracovnej ploche a

az po priradeni vozidla a (prave v okne “viactelesovy systém” sa umiestni korektne.

e Simuldcia posadky: :
Simuldciu posadky upravite a vypocitate pomocou polozky <vozidlo> < viactelesovy systém> v okne
“posadka” .

m Viactelesovy systém l T

‘ Telesa | Kiby | Pruginy/timice |Zadan|a| Posadka |Knrvtakty|
Vozidlo:

1 WW-Tiguan -

Poloha sedenia:

x 2000 m
v. 0375 m
z 0400 m

Body pasov nastavit

Start: 0.000 s
oniec: 0000 s

OK Cancel Apply Help

Na tomto mieste musite stanovit polohu sedadla. Nastavenia st uvedené v kapitole pre popis menu — Cast
“Viactelesovy systém” — Posddka). Ak pre pociato¢ny a koneny as predbezne zadate hodnotu 0 a stladite
tlacidlo “poditat”, mozete skontrolovat, ¢i bol viactelesovy systém vo vozidle spravne umiestneny. V 3D
okne méZete aktivovat transparentné zobrazenie vozidla, &m ziskate lepsi pohlad na posidku.

Polohu bedrového bodu posadky uvedte v textovych poliach, ktoré definuji nasledovné vzdialenosti:

189
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— x: vzdialenost od ¢ela vozidla,
— y: lavd pozdlZna os — zdpornd hodnota pre pravii pozdlZnu os spolujazdca,

— z: nad podlahou.

Sedadlo spaja s vozidlo Standardne pruzny/tlmiaci prvok. Mozete ho skontrolovat v okne ‘“viactelesovy
systém” v rdmci polozky “pruziny/timice”.

Nasledne vlozte Zelany zaciatocny a konelny cas simulacie posadky a stlacte tlacidlo “pocitat”. Postup
vypocCtu je zrejmy zo stavovej listy dole.

V 3D okne mozete pohyby posddky sledovat uz pocas vypoctu.

Na zobrazenie vozidla a ziskanie lepSieho pohladu na posddku sliZi moZnost na transparentné zobrazenie
vozidla (skleneny model), a to v hlavnom okne PC-Crash v polozke <volby> <nastavenia...> v okne
“nastavenie farieb”, kde vyberiete prislusné vozidlo a farbu popredia zmenite na R:0, G:255 a B:255.

Dal$ou moznostou na zlepsenie pohladu na posadku je drdteny model v okne“3D zobrazenie” v polozke
<zobrazenie> <moznosti zobrazenia...> , kde aktivujte moznost “zobrazenie ako dr6teny model”.

e Sledovanie pohybov posidky v 3D:

Umiestnite na 2D pracovnej ploche kameru do Zelanej polohy a otvorte 3D okno. Teleso vozidla normaélne
prekryva spodni Cast posddky. Ma zobrazenie posadky mate viacero moZnosti:

— Priehladné zobrazenie vozidla:

V hlavnom okne PC-Crash v poloZke <volby> <nastavenia...> zmeiite v okne “nastavenie farieb”
farbu popredia na R:0, G:255 a B:255 (tyrkysova).

Ak je na vozidlo nahrany 3D model, farba sa zmeni automaticky.

Ak je na vozidlo nahrany 2D ndkres DXF, pouZite na zmenu farby polozku <vozidlo> <vozidlo DXF>
v “upravit nakres” — dvojklik na ndkres v okne vlastnosti objektu.

e ——
Zotexsere Poshe amimica Tt |

T [Ty

— Zobrazit vozidlo ako dréteny model:

Vozidlo sa da zobrazit ako dréteny model. V menu 3D okna vyberte polozku <zobrazenie> <moZznosti
zobrazenia> a oznaclte zaskrtdvacie policko “zobrazit ako dréteny model”.
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| Zsbiaiveie Bosses Anemstis Tl
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T
[ 1= by

— Vypn(t vozidla v 3D okne:

Vozidla mdzete v 3D okne vypniit pomocou menu 3D okna. Pouzite polozku <zobrazenie> <moznosti
zobrazenia> . Nasledne bude zobrazené len posadka so sedadlami.
& Foaay (PE—E———y

[ ———

W e BB BT b AR
-

ey
|t pmay

e Vysledky simulacie posadky ako diagram:

Viactelesové diagramy méZete otvorit v rdmci polozky <volby> <diagramy> <diagramy> <viactelesové>
. Podrobny popis najdete v kapitole venovanej diagramom.

5.1.1 Modelovanie interiéru pre simulacie posadky

.....

viactelesovym systémom teda nem6zu mat Ziaden kontakt s prvkami interiéru, simuldcie pohybov pasazierov
maji teda vypovedn( hodnotu len bezprostredne po naraze. Aby bolo mozné dosiahnut lepsie vyroky o pohybe
pasazierov, je nevyhnutné modelovanie interiéru vozidla. Iba vtedy ma posudzovanie, napr. mechanizmov zraneni
sposobenych pohybmi pasazierov, zataZenia pasazierov a priradenie zraneni, nejaky zmysel.
V tomto priklade si ukdzeme, ako je mozné modelovat jednoduchy interiér vozidla pre simulaciu pasazierov.
Priklad:

e Nahrajte nakres vozidla alebo fotografiu a upravte jeho mierku:

Nahrajte tlacidlom e z adresdra PC-Crash 9.2 /Examples/Extrusion obrazok: bmw 5xx.gif. Najskér musite
polozkou <Bitmap> <3kélovat bitovii mapu> upravit obrazok na spravnu velkost (4,84 m).

=
Pripadne zrkadlite obrazok tlacidlom 4L takze &elo vozidla bude zobrazené vpravo.
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cwoma,
SHEOLES 3 0l HADY NS R GE B

o Modelovanie:

Na modelovanie pouzite kreslenie a extrudovanie lomenej ¢iary pomocou integrovaného kresliaceho prog-
ramu.

Nakreslite pozdlz interiéru vozidla lomeni ciaru.

e T
ALGAIOE s e R G e O R a e,

. me, =08 GEEd sS4 ARG RS atkE D
R TR T F NG PE =T

e

A FEAP BRANNY

AN emons

o

. - - y s o (. .
Oznacte teraz lomend Ciaru a pouzite prikaz na extrudovanie = z kresliacich nastrojov na extrudovanie
Ciary v osi z o Sirku interiéru 1,48 m. Ziskate extrudovan( képiu lomenej Ciary, ktora predstavuje obrateny

o ’
interiér. OtoCte teraz extrudovany objekt tladidlom t'ﬁ 0 90° pozd|Z osi x a umiestnite objekt vo vozidle.

X-05
¥-05
Z-05

Rotdda o (0, 0)

I O i[ Zavriet’ ]

Skontrolujte v 3D okne, &i sa interiér zhoduje s vnitrajskom vozidla. Pretoze sa extrudovany model otdca
okolo lavého horného bodu, je model momentalne posunuty v smere z nadol a musite ho zdvihnit v smere z

n}
& Pri upravovani je vyhodné nahrat vhodné vozidlo z databazy DSD (2006-BMW-520) a otvorit 3D okno.
V polozke <zobrazenie> <moznosti zobrazenia> prip. vyberte “zobrazit ako dréteny model”. Ziskate lepsi
pohlad na model interiéru.
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Gttt it demin Seabie [ egr—g———
e BREAAY e BREAAY

=

Po dosiahnuti zelanej polohy natiahnite v pddoryse 2 pomocné Ciary na zaciatku a konci vozidla. Pri novom
nahrdvani modelu dosiahnete korektné nastavenie mierky pre dlzku.

—u—umm—mnh_m_q__hj
e 14 a8
N wn=arOore
EWNA IEORE ST
Nad A,

=

Potom vyberte pomocné Ciary a extrudovany objekt a vSetko uloZte tlacidlom “ulozit vybrané objekty"”
2 ligty tladidie @ & 416 sabor DXF.

& Ak ulozite objekt polozkou <ddta> <exportovat...> “vozidlo DXF", ulozia sa vSetky nakreslené objekty
projektu do ndkresu DXF.

Nasledne vymaZzte vSetky nakreslené objekty a bitové mapy tak, aby vam zostalo len vozidlo.

e Nahranie interiéru:
Aby sa interiér priradil k vozidlu, musi byt nahrany ako sucast vozidla DXF. Az potom sa bude interiér
pohybovat paralelne s vozidlom.
Vyberte prikaz <vozidlo> <vozidlo DXF...> a potom polozku “novy” na pripojenie vykresu DXF vozidla.

Bia ol Vit Cyamts UDU By Sbs Ped Dol Ol sl Bime |

Wl A aa _‘dto Bnbw) @, = - @uaisrni® som | B W
e \\\n—A‘\ODQ‘nﬁ.ﬁ SLHEEbmA w W F ST G 4] SABL WE SaE:
FELVYRT LT T T e s QOOJ.La KA AsGE Fat he st B ey N € &,

PR P L IR e e

Vyberte zaskrtdvacie policko “upravit obrazok” a teraz vlozte nastrojom = (vloZit objekt) vytvoreny
interiér. Interiér je teraz priradeny k vozidlu. Znovu skontrolujte zobrazenie v 3D okne — korektnii polohu
interiéru.
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e Simulacia:

Pre simuldciu pasaZierov je najprv potrebné vypoditat zrazku. Ked je zrdzka vypoditand, je mozné pouzit
viactelesovy model pasaziera, ktory je umiestneny v interiéri vozidla. Podrobnejsi popis vsetkych volieb
viactelesového modelu najdete v kapitole Viactelesovy systém - posddka.

BMW ma pri rychlosti 40 km/h narazit pri plnom brzdeni Sikmo do miru. Pri ndjazde do zrazky malo BMW
brzdnl drahu 10 metrov. Pri vyjazde zo zrazky boli takisto vsetky kolesad brzdené. Najprv pomocou prikazu
<Déata> <Importovat> <Udaje vozidla. .. > naditajte mdr z adresar “objekty”. Potom objekty umiestnite
do polohy zrazky. Pre BMW je eSte potrebné pomocou prikazu <Dynamika> <Sekvencie. .. > zadefinovat
sekvencie. Pred bodom Start je potrebna brzdna sekvencia v dizke 10 metrov, za bodom Start potrebujete
takisto brzdn( sekvenciu neureného trvania. Ako poéiatoénii rychlost zadajte hodnotu 40 km/h. Prikazom
<Zrazka> <Ndjazdovy impulz...> mozete vypocitat koliziu. Vypocitajte ndjazd do a vyjazd z kolizie.
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Teraz zvolte prikaz <Déata> <Importovat> <Udaje vozidla... > a nalitajte sibor z adresira Ordner Mul-
tibody/Occupants na nahranie siboru Seat+Occupant 010910.mbdef. Tento viactelesovy systém je pa-
sazier so sedadlom, avSak bez bezpecnostného pdsu. Potom pomocou prikazu <Vozidlo> <Viactelesovy
systém. .. > otvorte dialdgové okno viactelesového systému. Na zdlozke Zadania stladte tlacidlo Syst. na-
stavenia a aktivujte volbu 3D Dxf voz. kontakt. Tymto zaddte, aby sa va$ nakresleny interiér pouZil.

Poh.hmotnost” | 101.5 | kg

Dizka 1470 m k-faktor: 0.100
Sirka 0.580 m  Trenie vozovka: | 0.600
ViEka 1143 |m Trenie vozidio: | 0.600

3D Dxf voz, kontakt
[ Kontakt elipsoidu vozidia
Posadka

Zavriet’

Na zélozke Posddka musite zadefinovat polohu sedadla. Ak pre pociatocny a konecny Cas predbezne zadate
hodnotu 0 a stlacite tlacidlo Pocitat, mozete skontrolovat, ¢i bol viactelesovy systém vo vozidle spravne
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umiestneny. PresvedCte sa, Ze ziadna Cast ziadneho z telies viactelesového systému neprenikd cez nejakl

Cast vozidla. Overite to v paralelne otvorenom 3D okne.
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Nahrajte 3D model pretiahnutim stboru *.emc z panela néstrojov Explorer z umiestnenia ,,3D Fahrzeuge*
(3D vozidld)/DirectX/Cars/BMW/5 Series Sedan 2003 na BMW. Tahajte, kym sa nezobrazi $ipka. V
polozke <volby> <nastavenia...> v okne “nastavenie farieb” vyberte prisluiné vozidlo a zmeiite farbu

popredia na R:0, G:255 a B:255, &im dosiahnete transparentné zobrazenie vozidla.
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Potom zadajte pociatoény a konecny ¢as pozadovany pre simuldciu pasaZierov a stlacte tladidlo Poditat. V

3D okne teraz moézete sledovat, ako pasaZier narazi do interiéru vozidla.

5.2 Simulacia posadky modelom Madymol[l pre PC-Crash

Prostrednictvom rozhrania k programu MADYMO (MAthematic DYnamic MOdel), programu na simuldciu ne-
hodovych situacii, ktory je Siroko rozsireny predovsetkym v automobilovom priemysle, mate k dispozicii moznost
vykondvat simulacie pasazierov. K tomu sa (idaje vozidla zo simulidcie PC-CRASH odovzdaji do modelu vozidla,
do ktoré ho sa podla zadanych dajov umiestni model pasaziera. Okrem toho je k dispozicii moZnost pasaZierov
pripatat alebo nastavit pouZitie airbagu alebo napinada bezpec¢nostnych pdsov. Program MADYMO kombinuje

metddu viacerych telies s technikou koneénych prvkov.

V porovnani s plnou verziou programu MADYMO sii vak vo verzii PC-Crash pritomné urité obmedzenia:

Velkost pasaziera zodpoveda 50 percentilovému muZovi.

Geometria interiéru:

Charakteristika prediZenia bezpeénostnych pasov (13 % prediZenie pri 11 kN).

Na zaciatku narazu sa pasazier nachadza v normalnom posede.
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e Maximdlna doba simulécie je 2 000 ms po néraze.

e Velkosti airbagov sa modeluji nasledovnymi dimenziami: Objem airbagu vodi¢a je cca. 50 litrov a objem
airbagu spolujazdca je priblizne 115 litrov.

Airbag vozidla

e Postup:

Najprv sa vypocita zrazka. AvSak pre simulaciu pasazierov MADYMO potrebujete simulaciu pred a po zrazke,
nakolko zrazka je definovand bodom zrazky a vozidla si v tejto polohe uz vnorené do seba. Na zmysluplné
vyhodnotenie pohybov pasazierov a ich zataZenia a na aktivaciu airbagu, resp. napinaca bezpeénostnych
pasov s potrebné (daje o faze najazdu do zrazky. Z tejto okolnosti vyplyva takisto negativna hodnota
pre okamih odpdlenia airbagu a napinada bezpeénostnych pasov. Na vypodet pohybov pasaZierov je dalej
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Beifahrerairbag
potrebny vypocet vyjazdu zo zraZky, nakolko spravidla nie sii vozidlo a pasaZier spolu pevne spojené a tymto
dochadza k relativnemu pohybu medzi vozidlom a pasaZierom.
Postup pri vypocte zrazky a praca so sekvenciami uz boli popisané v predchadzajicich odsekoch.

Potom sa pod polozkou <Razy><Madymoll simulacia pohybu posadky>

|~ pyew Insassenberechnung {Madymo®) 2] x|
lielaa) Bl 7 " i i 3
T a1 mf | si io | igkeit | Insasse | Berechnen |
e |
e o
ey £ -
mr———— = | Sto e
- -4,
e we

|
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V tomto okne sa v zdlozke “Impulz zrychlenia” vybera jednak Cislo zrazky v okne “Réaz ¢." a tak isto vozidlo,
pre ktoré sa ma simulacia pasazierov vykonat. V tomto okne je tiez mozné zadat Cas trvania razu.

Insassenberechnung (M adymo®) [x]

Beschleunigungspuls  Stzgeometi | Sizsteiighet | Insasse | Berechnen |

Le
Neigung Phi 1
Hohe L1

ot
Neiguna Phi 2
Hihe L2

hor. Pas.
veit Pos. v:

Abbrechen | (bercien

V zilozke “Geometria sedadla” sa zadava podla zobrazeného obrizka sklon a vyska operadla a vyska a
poloha opierky hlavy.
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Insassenberechnung (Madymo®)
Beschleuniqungspus | Sitzgeometri | Sitzstefigkeit  Ihsa4s¢ | Berechnen
Insassenberechnung [(Madymo®) e 7 | — I I
Gewicht 75k
Beschleurigungspuls | Sitzgsametie Skestefigkelt | Insasse | Bereshnen| 4
Elastischer Bersich Sitzposition: rechts vome |
Lehnenneigung [0 - el ~ -
Riickstelmoment; [1051  Nm <[ em
Pastischer Bersich y 75 om
Lehnenneigung. [15 * 20 lem
Riickstelmoment: [1616  Nm
Lehnenneigung: |2 °
Riickstelmoment: [1848  Nm
Hysterese 171442 Nnl"
Abbrechen | [bermeten Cancel foply

V zalozke “Tuhost sedadla” sa zaddva charakteristika sedadla. V pravom okne je tiito mozné vybrat z troch
prednastaveni, makké — stredné — tvrdé, alebo ju mozete sami definovat prostrednictvom zodpovedajicich
okien.

V zédlozke “Posadka” sa urcuje hmotnost pasaziera a takisto sa vyberd aj poloha jeho sedadla, vpravo vpredu
— vlavo vpredu.

Dalej je mozné zadat polohu sedadla a pasaziera relativne k vozidlu, pri¢om sa definuje Poloha sedenia x
(vzdialenost bod H — predna hrana vozidla), y (vzdialenost bod H — stred vozidla), z (vzdialenost bod H —
podlaha).

Insassenberechnung (Madpmo®) 2]

Beschleunigungspus | Sitzgeametie | Sizsteiighet | Insasse. Berechnen |

Madyma® Verzeichris

[solver3d exe andem
Ergebrisse speichen n:
andem

max Simdatiorszeit [250ms v (01005-0.250%)
Ziindzeipunkt
I hibag [0025 s
™ Guit
I St
= rurBeskenau
I= | Geteranara]

I=| Giatsizaffer [0035) s |EEEsEd
Cancel L)

V zélozke “Pocitat” sa jednak zadava cesta do adresira Madymo a takisto sa tu zadava adresar, kam sa
ma zapisat vystup. Dalej sa tu uréuje doba simulacie. Nastavenie airbagu, bezpenostného pasu, bo&ného
narazu a napinaca bezpecnostnych pasov sa realizuje aktivovanim zodpovedajicich kontrolnych poli, pricom
je mozné zmenit okamih odpdlenia airbagu a napinaca bezpecnostnych pasov.

Vypocet sa spusti stlacenim tlacidla Ml.
Objavi sa okno “SOLVER 3D”

Vypocitané siibory sa ulozia do adresara zodpovedajiceho zadanej ceste v okne <Razy><Madymol simu-
lacia pohybu posadky> v zédlozke “poditat”.

Vysledky je mozné zobrazit ako diagramy v okne <Volba> <Diagramy> (alebo <F5>) pomocou <Diagramy><Madymo[J
Diagramy...> Otvorit"so zodpovedajicou cestou a poZzadovanym stiborom.

e Diagramy::
*.dvl Sternum Vzdialenost, Rychlost (m, m/s)
Ukotvenie zamku Vzdialenost, Rychlost
Koncové kovanie Vzdialenost, Rychlost
* lac Hlava Vysl. zrychlenie x, y, z (m/s

(m/s)
vrchné torzo Vysl. zrychlenie x, y, z (m/s)
spodné torzo Vysl. zrychlenie x, y, z (m/s)
EMD (Obmedzovaé sily pasu) Vysl. zrychlenie x, y, z (m/s)
Retractor (Napina¢ pasu) Vysl. zrychlenie x, y, z (m/s)
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* |ds Hlava Vysl. posunutie %, y, z (m)
vrchné torzo Vysl. posunutie %, y, z (m)
spodné torzo Vysl. posunutie x, y, z (m)
lavé koleno Vysl. posunutie x, y, z (m)
pravé koleno Vysl. posunutie x, y, z (m)
Bod rozvetvenia pésu Vysl. posunutie x, y, z (m)
Bod ukotvenia zdmku Vysl. posunutie %, y, z (m)
Koncové kovanie Vysl. posunutie x, y, z (m)
Spodok Vysl. posunutie x, y, z (m)
EMD (Obmedzovac sily pésu) Vysl. posunutie x, y, z (m)
Retractor (Napina¢ pasu) Vysl. posunutie x, y, z (m)

*.rds Sternum Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
Hlava Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
vrchné torzo Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
spodné torzo Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
lavé koleno Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
pravé koleno Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
Spodok Rel vysl. posunutie %, y, z (m)
EMD Rel vysl. posunutie x, y, z (m)
Retractor Rel vysl. posunutie x, y, z (m)

199
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* rtf

Na spodny pas od spodného torza

Na spodné torzo od spodného pasu

Na vrchné torzo od vrchného pasu

Na vrchny pas od vrchného torza

Na spodny senzor krku od spodného pripo-

jenia krku

Na spodné pripojenie krku od spodného

senzoru krku

Na hlavu od spojenia hlavy a krku

Na spojenie hlavy a krku od hlavy

Na lavé koleno od lavého stehna

Na lavé stehno od [avého kolena

Na pravé koleno od pravého stehna

Na pravé stehno od pravého kolena

Na lavii holenni kost od lavej stehennej
kosti

Na lavii stehennii kost od [avej holennej
kosti

Na pravi holennii kost od pravej stehennej
kosti

Na pravil stehenni kost od pravej holennej
kosti

Na lavé chodidlo od lavej holennej kosti
Na lavi holenni kost od lavého chodidla

Na pravé chodidlo od pravej holennej kosti

Na pravil holenn kost od pravého chodidla

Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
x, ¥,z (N
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila posobiaca na teleso
x,y, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
x, y, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila posobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila pésobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila posobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila pOsobiaca na teleso
x,y, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila posobiaca na teleso
x,y, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, Z, sila posobiaca na teleso
x,y, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila posobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila posobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila posobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila posobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvadna sila x, vy, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
x, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvaéna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib x, y, z, sila posobiaca na teleso
x,y, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, z, sila pésobiaca na teleso
X, ¥, z (N)
Vysl. sila, zotrvacna sila x, y, z, sila poso-
biaca na kib X, Y, Z, sila posobiaca na teleso
x,y, z (N)
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* rtt Rovnako ako *.rtf Vysl. moment, zotrvaény moment X, vy, z,
moment pdsobiaci na kib X, ¥, Z, moment
pbsobiaci na teleso x, y, z (Nm)
* tq3 EMD-Retractor Vysl. zatazenie, elast., timiace, trecie zata-
Zenie 1., 2. a 3. stupfa volnosti

Jednotlivé min. a max. hodnoty, ako aj kritérid pre zranenia je mozné naditat prostrednictvom siiboru *.peak
napr. v programe WordPad.

Na vyber zobrazeného grafu je mozné v okne " Diagramy” <Volba> <Diagram/x-os> otvorit okno “Vozidlg"
a stladenim pravého tlacidla mySi bud aktivovat alebo deaktivovat vsetky, alebo vyberom lavym tladidlom
mysi aktivovat alebo deaktivovat jednotlivo.

V okne “Diagramy” je mozné pod polozkou <Diagramy> <Diagramy exportovat...> vybrané grafy expor-
tovat do zvoleného adresdra a takto ich spristupnit na dalSie spracovanie, napr. v programe MS Excel. V
zodpovedajicom okne “Ulozit ako" je mozné zvolit adresdr. V okne “Rozsah” sa zadava Casovy interval pre
data.

e 3D zobrazenie a videoanimicia

V okne “3D zobrazenie” pod polozkou <Volba><3D nastavenie; alebo <Shift F5> sa pod bodom programu<Animécia>-
MadymolO Kin3-d4ta nahrat...> aktivuje okno “Otvorit”. V tomto okne je mozné otvorit siibor *.kn3 zo
zodpovedajiceho adresdra. Pasazier sa vlozi do zodpovedajlcej polohy do vozidla vybratého pre simulaciu.

Teraz je mozné nastavit polohu kamery bud aktivovanim polozky “Kameru nastavit”, kameru je mozné pri
stlaéenom lavom tlacidle mysi [ubovolne umiestnit a takisto je moZné takym istym spdsobom nastavit smer
pohladu. Dalia moznost pre aktivovanie kamery sa nachddza v okne <Volba> <Kameru umiestnit>.

Prostrednictvom <Volba> <3D nastavenie> (alebo <Shift F5>) alebo dvojitym kliknutim na kameru sa
dostanete do okna “3D zobrazenie”. Aktivovanim symbolu " Kameru nastavitilebo prostrednictvom polozky
menu <Kamera> <Kameru nastavit> sa objavi okno " Nastavenie kamery”. V tomto okne je mozné jednak
presne nastavit polohu kamery (napr. znizit zlozku z), ohniskov(i vzdialenost a tym aj vyrez, ako aj sklon
kamery.

Na zobrazenie vozidla a tym aj pre pohlad na pasaziera mate jednak moZnost zobrazit vozidlo priehladne (SK-
LENY MODEL), a sice v hlavnom okne programu PC-CRASH pod polozkou <Volba> <Refresh obsah...>,
alebo aktivovanim symbolu “Nastavit refresh-obsah” v okne “Zdkladné nastavenie” v zdlozke “Nastav farby”
vyberom zodpovedajiiceho vozidla a zmenou zdkladnej farby popredia na R: 0, G: 255 a B:255.

Dalia moznost, ako ziskat lepsi pohlad na pasaZiera, existuje ako DROTENY MODEL v okne “3D zobra-
zenie” pod polozkou <Zobrazenie> <Moznosti zobrazenia> aktivovanim “Zobrazenie ako 3D model”.

Pre VIDEOANIMACIU sa v okne “3D zobrazenie” pod polozkou <Animacia> <Vypoditat> otvori okno
Uloz ako”. V tomto okne sa vyberie, resp. zada adresar a meno siiboru pre video. Objavi sa okno “Vypoditat
animaciu”. V tomto okne je mozné zadat rozmery obrazku, ¢asovy interval pre animdciu a frekvenciu

v W Waorschau

generovania obrazkov. Aktivovanim “Pohlad je mozné vytvdranie videa sledovat on-line.

Pod sa objavi okno “Nastavenia animacie”. Pri pouziti ANTIALIASING sa hrany zobrazia
jemnejSie, avSak k tomu je potrebné viac vypoctového Casu a pamite.

T e , . . . K.amera...

Dalej existuje moznost definovat v okne ,, Nastavenia animdcie" polohu kamery. Stlacenim 4| sa
aktivuje okno “Poloha kamery” a mdZete pouZit bud konstantnd polohu kamery, ako je nastavend v okne
“3D zobrazenie”, alebo mézete kamerou pohybovat relativne voci niektorému vozidlu. Alebo mozete takisto

navolit pohlad vodi¢a VI ht

Vypocet animdicie sa po nastaveni, resp. vybere vSetkych vstupnych veli¢in v okne “Vypodcitat anima-

- . . ” Start . v Ly A
ciu” spusti stlacenim tlacidla a je ho mozné aj pocas procesu vypoctu zastavit tlacidlom

Abbrech v vy no ey . .

ﬁl. Po ukondent, resp. po preruseni vypoctu sa objavi “Video Player”, pricom stlacenim pravého
tlagidla mysi je mozné uskutoénit edte niektoré dalSie nastavenia. “Video Player” je mozZné kedykolvek otvorit
aj v okne “3D zobrazenie” pod polozkou <Animdcia> <Prehrat> a po zadani poZzadovaného videosiuboru.
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e Vystupné signdly modelu pasaZiera
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LINACC Spodné torzo X-, y-, z- a vysl. zrychlenia

LINACC Vrchné torzo X-, ¥-, z- a vysl. zrychlenia

LINACC Hlava X-, y-, z- a vysl. zrychlenia

RELDIS Sternum Zlozka x zatladenia hrud-
ného kosa

DISVEL Sternum Vzdialenost, rychlost

CONSTRAINT

LOAD

Na spodny pas od spod-
ného torza

Sila posobiaca na klb x,
Y, Z Moment pdsobiaci na
klb x, y, z

Na wvrchné torzo od
spodného pasu

Sila posobiaca na klb x,
y, Z Moment pésobiaci na
klb x, y, z

Na spodny senzor krku
od spodného pripojenia

Sila posobiaca na klb x,
y, Z Moment pésobiaci na

krku kib X, Y, Z
Na hlavu od spoje-nia | Sila pdsobiaca na klb x,
hlavy a krku y, z Moment posobiaci na

kib X, Y, Z

Na lavé koleno od lavého
stehna

Sila posobiaca na klb x,
Y, z Moment pdsobiaci na
kb x, y, z

Na pravé koleno od pra-
vého stehna

Sila posobiaca na klb x,
y, z Moment pésobiaci na
klb x, y, z

Na fav( holenn( kost od
lave] stehennej kosti

Sila posobiaca na klb x,
¥, z Moment pdsobiaci na
kb x, y, z

Na pravi holennl kost
od pravej stehennej kosti

Sila posobiaca na klb x,
Y, Z Moment pdsobiaci na
klb x, y, z

Na lavé chodidlo od [a-
vej holennej kosti

Sila posobiaca na klb x,
¥, z Moment pdsobiaci na
klb x, y, z

Na pravé chodidlo od
pravej holennej kosti

Sila pésobiaca na klb x,
Y, Z Moment pdsobiaci na
klb x, y, z

e Madymo Output Dateien

* abl AIRBAG1

* ab2 AIRBAG2

* ab3 AIRBAG3

*.aac ANGACC Uhlové zrychlenie (rad/s)

*.ang ANGLE Uhol (rad)

* avl ANGVEL Uhlovd rychlost (rad/s

* axl AXLOAD Axidlne zatazenie (N)

*.can CARANG | Kardanov obmedzovaci uhol (rad)

203
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*.dbg DEBUG Poloha, rychlost a zrychlenie lokalneho si-
radnicového systému ku kazdému telesu;
9 zloziek matice rotacie kazdého telesa,
uhlova rychlost a uhlové zrychlenie pre ka-
zdé teleso, aktivne sily a momenty k prislu-
$nému casovému bodu, stupen volnosti pre
kazdy kib, kineticka energia pre kazdy sys-
tém.

*.dvl DISVEL Rel. Vzdialenost medzi 2 bodmi a rychlost
(m, m/s)

* err ERROR Docasny siibor s chybovymi hlaseniami

* fai FEMANI Udaje o zatazeni pre animaciu pomocou
KIN3

* fan FLEANG Obmedzovaci uhol pre flexiu-torziu (rad)

* fms FEMESH Uzlové siiradnice pre kazdy model FE

* ths FEMHIS FE time-history stbor

* fkn FEMKIN FE kinematicky stibor (prekonany)

* fou FEMOUT Debug sibor pre model FE

* fre FORCES Sily v silovom modeli (N)

* jac JNTACC Stupen volnosti zrychlenia klbu

* jan JNTANG

* jps JNTPOS Stuperfi volnosti polohy klbu

* jvl JNTVEL Stupefi volnosti rychlosti klbu

* kn3 KIN3 Kinematické Gdaje

* kin KINEMA Kinematické Gdaje (prekonané)

* kn2 KINTWO Kinematické adaje (prekonané)

*.lac LINACC Linedrne zrychlenia (m/s?)

*.lds LINDIS Relativne posunutie (m)

* Ivl LINVEL Linearne rychlosti (m/s)

* msl MUSCLE Vystup svalov

* out OUTLET Popustenie napinaca pasov (m)

* peak PEAK Spickové hodnoty a kritérid pre zranenia

* pen PENETR Preniknutie pri kontakte rovina-elipsoid a
elipsoid-elipsoid (m)

* ptr PNTRST Vystup bodového obmedzenia (m, N)

*.rtf REACTF Obmedzovacie sily klbov (N)

* rea REACTI

*.rtt REACTT Obmedzovacie momenty klbov (Nm)

*.rds RELDIS Relativne posunutia (m)

*rlg RELONG Relativne predlzenie a predlzenie Kelvino-
vych a Maxwellovych prvkov a segmentov
pasu (m)

* rvl RELVEL

* rep REPRINT Zoznam vstupnych tdajov a chybovych hla-
seni

* tst TISTEP Integracny Casovy krok

* tql TORQU1 Momenty Kardanovho obmedzenia (Nm)

*tq2 TORQU2 Momenty obmedzenia flexie-torzie (Nm)

*tq3 TORQU3 Zatazenie dynamickych modelov klbov a
Coulombovské trenie (N od. Nm)

* tyr TYRES Vystup pneumatik

* x4k X44KIN
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/& Boendet - run_Madymo
[eas &l pile || @] =5 Al oo o gl B Ef5 A

1\PCCrash51\madymo~madyno >rem pause
C:\PCCrash51smadyno\nadyno>de REPRINT
:\PCCrash51smadymosnadyno>echo TSTART >solver_Locked
C:\PCCrash51\nadyno\nadyno>de 1 TISTEP

PCCrashSismadymoSnadyno >solverdd Datei nicht gefunden

cation: C: \PCCrashS1\madyno \nadymo >de 1 TORQU1
words for integer storage [Datei nicht gefunden

2A0AAAA words for real storage

100600 words for character storage C: \PCCrashS1\madyno \nadymo >de 1 TORQUZ

[Datei nicht gefunden
MADYMO <(R> Soluer MADYMO 3D R5.3 C: \PCCrash51\madyno \nadymo >de 1 TORQUZ

[Release date : Novenber 1997 C: \PCCrash51snadyno\nadyno>de 1 TYRES
Datei nicht gefunden

(c> Copyright 1997, TNO Road-Uehicles Research Institute

11 rights reserved C:\PCCrash51\nadyno \nadyno>de 1 RA4UIN
Datei nicht gefunden

MADYMO softuare programs_and MADYMO databases are confidential information

v products of TNO. Delft. The Netherlands. C:\PCCrash51\nadyno \nadyno>de 1 data.x
nditions gaverning the licensing of MADYMO softuare cons

solely of those set forth in the written contracts between TNO and its c: \PCCrash51snadyno nadyno>

customers. The softuare may only he used or copied in accordance with the

[terns of these contracts.

Ergebnizse speichern in;
CATEMP andern

Grundfarbern:

H T BEE

Eomess Qusishng firougend Anmaton Dasien

T
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Kapitola 6

Simulacia chodca

Nehody chodcov sa v programe PC-Crash daji poditat bud jednoduchym modelom z tuhych telies, alebo formou
viactelesového systému.

6.1 Jednoduchy model chodca

V tomto pripade je chodec umiestneny na pozadi za vozidlom vo forme jednoduchého blokového modelu. Tento
model je vhodny na zobrazenie viditelnosti chodca vzhladom na iné objekty alebo vozidla, ako aj pre asové Stidie
vzdialenosti. Polozkou menu <data> <importovat> <(daje vozidiel> alebo funkciou “tahaj a pust” nahrajte z
panela nastrojov Explorer, z adresdra "Objects/Pedestrian”, sibor “Pedestrian74kg.xml". Tlaéidlom so symbolom
odtahovacieho auta premiestnite blok chodca na poZzadované miesto. Rychlost chédze chodca mézete nastavit v
okne “zakladné hodnoty " <dynamika> <zakladné hodnoty>).

& Aby sa chodec pohyboval, musite za po&iatoénym bodom edte definovat sekvenciu “brzdenie” s hodnotou
0 m/sec2.

Na realistické zobrazenie v 3D okne mdzete objektu chodec priradit 3D model. Dostupné s tuhé, ako aj
pohyblivé (animované) modely chodcov. Na priradenie pouzite bud polozku menu <vozidlo> <vozidlo DXF> ,
alebo aplikujte funkciu “tahaj a pust” z panela nastrojov Explorer — adresar: 3D vozidld /DirectX/Human/People
animated.

207
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Dartestung  Mntegrand  Anmaton  Druckan Dertestung  Mntegrand  Anmaton  Druckan
il e LB BaTA e g wd e BRI

= I — e

w80

3D modely chodcov sa automaticky prisposobia vyske chodca <vozidlo> <(daje vozidiel>.
& Beh alebo chddza animovaného chodca sa v 3D okne zobrazia aZ po vykonani vypoctu.

6.2 Viactelesovy model

Na dosiahnutie realistickych vysledkov a pohybov pri simulacii je ¢asto potrebné aplikovat namiesto tuhého modelu
chodca viactelesovy systém. Program PC-Crash ponika modul na simuldciu viactelesovych systémov. Pomocou
tohto modulu je mozné podobnym spésobom, ako sa simuluji kolizie vozidiel, rekonstruovat aj dopravné nehody
s chodcami. Pri vytvédrani simulaénych modelov sa klddol osobitny zretel na realistické priebehy pohybov a opod-
statneny vypoctovy Cas. Pouzitim viactelesovych systémov je takisto mozné priviest vzniknuté vzory zraneni a
typické poskodenia vozidiel do koreldcie s vysledkami simulacie.

Postup:

e Nahrajte vozidlo a chodca: Najskor nahrajte z databazy poloZzkou menu <vozidlo> <databdza> vhodné
vozidlo.

Potom polozkou menu <data> <importovat> <(daje vozidiel...> nahrajte z adresdra “Multibody/Pedestrian”
chodca.

Alternativne mézete chodca pretiahnut z panela nastrojov Explorer - umiestnenie: “Fahrzeugdaten/Multibody/Pedestrian”.

Vozidio & - |1 Vodis
Suchenin: | || Pedestrians vl @2 E-
T Name - Anderungsdatum Typ
g || Pedestrian 20020208.mbdef 20.03.2000 20:43 MEDEF-D.
Zuletztbesucht | pjectyian 20061127.mbdef 27.11.2006 18:43 MEDEF-D
_ {7 Pedestrian 20110404.mbdef 05.04.2011 10:42 MEDEF-D.
- __| persen pushing other 20081014.mbdef 14.10.2008 17:27 MEDEF-D
Desktop || woman falling 20100324.mbdef 24022010 17:09 MEDEF-D
| woman sitting 20100324 mbdef 24.03.2010 16:57 MEDEF-D
Bibliotheken
Ay
Computer
,
‘H ( N
Netrwerk
Dateiname: Pedestrian 20110404 mbdef v
Dateityp: Udaje vozidia (*dat, “mbdef, “ml, *in) - Abbrechen

\‘V}'Ipoéty s viactelesovymi systémami sa dajl vykonavat iba pri dodato¢nom nahrani vozidla. Ak budete
chciet napr. vypocitat pomocou viactelesovych systémov koliziu dvoch motocyklov musite aj v tomto pripade
vloZit vozidlo, ktoré nasledne umiestnite mimo obrazovky (posufite ho na okraj pracovnej plochy).

Polohu a orientéciu je mozné urdit bud pomocou <Dynamika> <Vozidlom pohybovat>, alebo pomocou

¥ “ozidlom pohybovat"”, alebo v okne ”Udaje polohy”. Pod polozkou <Dynamika> <Udaje polohy...>,
resp. F7.
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— Tlacidlom so symbolom odtahovacieho auta ¥ alebo polozkou menu <dynamika> < posun(t/oto&it
vozidlo> mdZete viactelesové systém bud zdruZovat, alebo ich po stladeni kldvesu y po&as posiivania
pos(vat a otacat samostatne. Ak napr. nahrite 2 motocykle s posiddkou (teda 4 viactelesové systémy),
spociva nevyhoda v tom, Ze oba motocykle sii oddelené od posadky. V takomto pripade je vyhodnejsie
nastavenie polohy v okne “viactelesové systémy/prednastavenia)” (pozri niZsie).

— Polozkou <dynamika> <zakladné hodnoty> (F7) moZete vietky viactelesové systémy posivat, resp.
rotovat zdruzene.

— Polozkou <vozidlo> <viactelesovy systém> <prednastavenia> mozete viactelesové systémy individu-
alne postivat a otacat aj v Grovni jednotlivych telies. Presnejsi popis najdete v popise menu “Viacte-
lesovy systém”.

e Uprava viactelesového systému:

Nastavenie jednotlivych telies systému, resp. presné nastavenie polohy a rychlosti sa uskutoénuje v okne
“Zadania” (<Vozidlo> <Viactelesovy systém>). M6Zu sa zvolit jednotlivé telesd pomocou rolovacieho okna
alebo kliknutim na prislusné teleso lavym tladidlom mysi. Potom je moZné teleso rotovat a to bud priamym
zadanim hodnét Phi, alebo posuvnikom v zodpovedajicom Pohlade. Ak je aktivovany akt. systém, je
mozné zadat pre zvoleny systém jednak rychlost (vxy: hodnota rychlosti v x-y rovine, PhiVel: smer rychlosti
v x-y rovine, vz: hodnota rychlosti v z-smere), a takisto je mozné systému nastavit polohu, pricom xmin,
ymin a zmin popisuje bod telesa s najnizSou prislusnou siradnicou v siiradnicovom systéme programu PC

Crash.
- Viactelesovy systém ?
Teleso | Kiby | Pruginytimide | Zadania | Posadka | Kontakty
Vaetly systémy w Syst. nastavenia
10 - right lower am (Y Zmenit' data telesa
(®) jedno teleso
() zkt. systém
vy 0.0 > [kmm
Phivel: 0.0 S
vz: 0.0 = km/h
xpos; -5.562 < |m
ypos: (0.923 < |m
zpos: 1.175 S m
< > Phi: |47.0 <

Abbrechen Ubemehmen Hitfe

Systémové nastavenia

Pomocou systémovych nastaveni mozno nastavit aktudlny viactelesovy systém. Dajl sa nastavit napr. po-
hotovostna hmotnost a vyska aktudlneho systému a systém sa preskdluje podla nového zadania.

& Ak sa v pripade viactelesového systému jedna o &loveka (chodec),nemali by ste stav menit na tomto
mieste ale v polozke “zmenit parametre telesa” (pozri nizsie). Vyska uvedend v tomto okne zavisi od polohy
MKS (napr. predklonend alebo sediaca osoba je nizsia ako stojaca).

Dalej je mozné definovat k — faktor a stéinitel trenia voci podkladu (tento je platny aj pre kontakty telies
navzdjom), resp. trenie s vozidlom. Ak si v oblasti predefinované viaceré koeficienty trenia, pri vypocte sa
pouZije najnizsi z nich. DalSie nastavenia st 3D Dxf kontakt s vozidlom, ¢o znamena, e kontakty bud(l
pri simuldcii pocitané s 3D Dxf plochami <Vozidlo> <Vozidlo DXF...>, a Posadka, t.j. bud(i vypocitané
kontakty s interiérom vozidla. Respektujte aj popis v kapitole s popisom menu “Viactelesovy systém vozidla”.
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Poh.hmotnost’ kg

Ditka 0370 m k-faktor:

Sirka 0,580 m  Trenie vozovka:
v Trenie vozidlo:

[ | kontakt elipscidu vozidia
[ |Posédka

OK | Zavriet

Zmena udajov telies

Telesné Gdaje chodca je mozné zmenit po stlaceni tlacidla Zmenit data telesa. Aktivuje sa okno, v ktorom je
mozné zadat alebo zmenit Vek, Vysku a Hmotnost. Okrem toho je mozné uréit, &i sa (daje maji upravit
len pre aktualneho chodca alebo pre vSetkych chodcov. Telesné (daje sa prisposobia v stlade s vyskumnou
spravou “Medzindrodny antropometricky atlas”, od autorov Hans W. Jiirgens, Ivar A. Aune and Ursula
Pieper, Federal Institute for Occupational Safety and Health, Dortmund, a stidiou uznavanych vedcov na
Slovensku (Autori — kolektiv, Vademecummedici, Zilina Slovakia 1998).

Vek: Roky () akdtugineho chodca zmenit Mé& sa moment zotrvaénosti automaticky
Viska: m () w3etkych chodcov zmenit’ prepocitat?
Hmotnost* kg

| 0K | | Favriet' | [#] nebude dalej pozadované i

Ak sa zmenia telesné (idaje, objavi sa dotaz, ¢i sa maji automaticky prispdsobit momenty zotrvac¢nosti.

e Nahranie modelu 3D DXF na vypocet kontaktu

Pri simulacii viactelesového systému pre nehodu chodca, pri ktorej doslo ku kontaktu s vozidlom, je dolezité
pouzit ¢o najpresnejsi obrys vozidla. Preto je PC-Crash vybaveny modelom DXF pre takmer vsetky modely
DirectX, ktory umozniuje vypoclet kontaktu s viactelesovymi modelmi. Tvori ho siet, ktord reflektuje povrch
prislusného vozidla.

Pretiahnite z panela nastrojov Explorer z adresara “3D-Fahrzeuge/DirectX" model DXF vhodny pre vozidlo

(.dxf) na vozidlo na pracovnej ploche (ked sa kurzor mysi zmeni na Sipku @ , je model priradeny k vozidlu).

Bs O s mests U My Vb fehd B Db et e |
FErT T T AOGBOUE R B, e AN SR saes | M,
WE N AENOD s oGRS Bhmd w Ty P e FAUE- G PME

- =Fx

LA ITOBO TSN QOO Ll KA
NEE S, REE RS W et -

&V polozke <vozidlo> <viactelesovy systém> <prednastavenia> <systémové nastavenia> musi byt ak-
tivna moznost “3D kontakt s vozidlom dxf".
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Na Setrenie vypoctového vykonu mdZete vymazat sicasti DXF, ktoré nie sii potrebné pre simuléciu (napr.

pri ndraze spredu sa to tyka zadnej €asti). PouZite polozku <vozidlo> <vozidlo DXF...> .

e Vypodet:

- Obrazok vozidla

Vozidlo:

1 Mercedes€ | [JBoéné pohtady DXF rotovat
Automatidd vymena po kolizi
[]30 vozidlo poutit'pre generovarie v Mesh modsli

Zobrazenie: od &asu:
BMW 318i Touring 3r -999.000 | 5

Data (stibory)
Navy
Kopirovat’

Vymazat’

[] Obréazok opracovat

V “paneli nastrojov pre simulaciu” je potom mozné zacat s “Doprednou simulaciou”. Dolezité je pre obno-
vovanie obrazovky zvolit maly ¢asovy krok, aby mohol byt pohyb zodpovedajiico rozlisitelny aj na obrazovke.

Vypocet pre model chodca sa Standardne realizuje v 1 ms krokoch. V pripade, ze sa v okne “Vozidlad"

(aktivovanie tlagidloml % ) redukuje Integraény krok na 0.5 ms alebo 0.1 ms, pouZije sa pre vypodet tato

hodnota.

Vozidla ?

L3
Simulaény model: Integracny krok:
Kinetika v 5ms v

Kritérium ukoncenia smulédi "0 L M
0.05ms

Hodnota min. energie nedo, 1 ms
max. £as simuldde

B 1ms
Ruéne S5ms

Tabultka sekvendi

[ ka#dy integradny krok ulogit’
neaktivne vozidld zobrazit'
[ neaktivne vozidia aktualizovat

Vozidio aktivovat' [ deaktivovat:

1 MercedesE 270 COI Autom -
Viactelesovy systém

& Pri uvedeni hodnoty 5 ms, hoci pohyb viactelesového systému sa podita v intervaloch 1 ms, pohybuje
sa vozidlo v intervaloch 5 ms. Pri vy3Sich rychlostiach zrazky (viac ako 40 km/h) alebo pri velmi tazkych
viactelesovych systémoch mozu preniknit do povrchu vozidla a odrazit sa neredlnou silou. Za zaistenie
kratkych vypoctovych casov mozete simuldciu zastavit po kolizii ru¢ne a zvySok simulovat integracnym
krokom 5 ms. Ak dbjde k neredlnemu odrazu, alebo ak viactelesovy systém prenikne do povrchu vozidla
napriek nizkemu integracnému kroku, méze byt pricinou aj prednastavena tuhost viactelesového systému.



212

dRgewR Ad as - A4
e L maNO D e
& "Nk R B

Dot Cpmmest feos Dpasas 06 Bl VESe Pead P Otoss mmred e [

3 o7 o g
WEE R RS E BB, W et -

R R R
P MARE- wm %
oM T OOy o oA

KAPITOLA 6. SIMULACIA CHODCA

e 3D zobrazenie a animdcia:

Na optické zobrazenie mdZete pomocou 3D-Dxf pretiahnut na vozidlo vhodny model DirectX (.enc) z panela
nastrojov Explorer. 3D-Dxf sa pritom neprepise. Podobne ako predtym sa pouzije na vypocet, ale nebude
viditelny v 3D okne. Ak ho budete chciet znovu zobrazit, vymaZte model DirectX poloZkou: <vozidlo>

<vozidlo DXF> “data” —

“3D vozidlo” — “vymazat 3D vozidlo”.

© gotamenis Poisdie  gnimscs Tl
i id e B laPad a0 b

S 8 -

10025 &
| =384 k]

e Diagramy: Pod polozkou menu <Volba> <Diagramy>, resp. F5 sa otvori okno “Diagramy”.

V tomto okne je mozné pod polozkou <Diagramy> <Viactelesovy systém> zvolit nastavenie pre

diagramov:

Draha,

Rychlost,

Zrychlenie,

Uhol rotacie,

Uhlova rychlost,

Uhlové zrychlenie,

Energia.

okno

Na vyber zobrazeného grafu je mozné v okne “Diagramy” <Volba> <Diagram/x-os> otvorit okno “Vozidlg"
a bud stlacenim pravého tladidla mysi aktivovat alebo deaktivovat vsetky, alebo vyberom lavym tladidlom
mysi ich aktivovat alebo deaktivovat samostatne.
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X-08: Export krokov:
Ces (05 |mes
Filter:
off v
Oblast’ Siet'merania
xminxmax autom. vypoditat
ymin/ymax autom, vypoditat Siet’ merania
xmin: 0 xmax: 0.645
ymin: 0 ymax: 6.7358¢

Sekvenéné Gary zobrazit

Farba diagramu:

lil []Farby vozidia prevziat

Aktivovat’ / deaktivovat?

1Torso ~

3 Femur Vietky diagramy zvolit’

4 lower | Wietky diagramy vypnit

5 Foot let

& Femur right ]
.

213

V okne “Diagramy” je mozné pod polozkou <Diagramy> <Diagramy exportovat...> vybrané grafy expor-
tovat do zvoleného adresdra a takto ich spristupnit na dalSie spracovanie, napr. v programe MS Excel. V

zodpovedajicom okne “Ulozit ako" je mozné zvolit adresar. V okne Rozsah ¥ “Rozsah” sa zad4va

Casovy interval pre data.
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Kapitola 7

Examples

7.1 Vytvorenie modelu FE v Gmsh

Pomocou dodaného open-source softvéru Gmsh (verzia 2.7) sa md vytvorit stip, ktory sa bude dat integrovat do
prostredia programu PC-Crash na vypocet FE.
Modelovany objekt m3 mat nasledovné rozmery (v Gmsh sa jednotky uvadzaji v mm):

Ptiemer: 76 mm
Dlzka: 2000 mm
Spustite program Gmsh.
e Vytvorenie geometrického stboru:
Najskér vytvorte geometricky sabor, ktory bude nésledne “sietovany” bud v 2D (len povrch) alebo v 3D (aj
vn(tro).

— Vytvorenie nového siboru:
Otvorte v <File> (siibor) <New> (novy) okno na uloZenie a vlozte nazov slboru.

A Gmsh - F

- Tools Help

- Open... Ctri+O
Open Recent »

" Merge... Shift+Ctri+O

- Watch Pattern__.

 Clear
Remote ]

L5 New Window ||

Pripona siboru musi byt *.geo. Tento stbor sa teraz bude po kaZzdom vstupe automaticky ukladat.
Program mdzete na konci zatvorit bez ukladania.

& Ak sa pri zmenach geometrie zachovajl oba varianty, musite pre novy variant pred zmenou vlozit
novy nazov. Pouzite polozku menu <File> (sibor) <Save as> (ulozZit ako). Nezab(dajte, prosim, ze
pri ukladani musi byt spodné zaskrtdvacie policko “only save physical entities” odznaené (ako na
obrazku nizsie).

GEO Options

W Save physical group labels

™ Only save physical entities

oK 7 Cancel ‘
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Potom musite nahrat novy sibor polozkou menu <File> (stibor) <Open> (otvorit).

— Definovanie rozmerov:
Prepnite nahlad pracovnej plochy na Z (pbdorys). Prepinal najdete v lavom spodnom rohu.
SxvZe 1@ md s seometry _ Pri vkladani parametrov kliknite v navigaénom menu na polozku jGeometry;
(geometria) <Elementary entities> (zakladné prvky) <Add> (pridaj) <New> (novy) <Parameter>.
Otvori sa okno “Contextual Geometry Definitions” (kontextové definicie geometrie).

_\ Contextual Geometry Definitions E s o b e S|
Parameter Point Translation Rotation Scale Symmetry

Ic Name
40 Value

Lc| Labsl

Gmsh/Parameters  Path

Add 7

Nazvy parametrov mézu byt [ubovolné. Mali byt iba jednoznaéné. Na jednoduch$ie spracovanie uz
vytvorenych modelov pouzivame pre parametre vzdy rovnaké nazvy.
V rdmci parametrov by ste mali definovat nasledovné hodnoty:
* Rozlisenie siete:
Name: Ic
Value: 40
Label: LC
Potvrdte tladidlom “Add” (pridat).
& Po stlaceni tladidla “Pridat” zostant predtym vloZené hodnoty zachované a pre nasledujiice
hodnoty ich musite prepisat.
* Polomer:
Name: radius
Value: 38
Label: Potvrdte polomer tlac¢idlom “Add” (pridat).
x Vyska:
Name: height
Value: 2000
Label: Height
Potvrdte polomer tladidlom “Add" (pridat).

&\ prvok kroku definujte parametre. Vyhoda spodiva v tom, Ze rozmery modelov sa daji menit
jednoducho, pretoze v okne na editovanie textu musite zmenit len hodnoty parametrov a nie stradnice
pre kazdy bod. Parametre si po stlaeni tladidla “Reload Elements’ mozete prezriet v polozke menu
“Gmsh” a sicasne ich mdzete aj priebezne menit.

File Tools Window Help

= Modules
Geometry
Mesh
Solver

= Gmsh

tho00test. msh w| Mesh name

] Parameters

2000 ;| & | | Height

40 N =S e
38 | & |k |Radius
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— Definovanie bodov kruhovej zdkladnej linie:

Pre kruh musite definovat 5 bodov. Pouzite v otvorenom okne “Contextual Geometry Definitions”
(kontextové definicie geometrie) sekciu “Points” (body).

1. bod — stred:
X coordinate: 0
Y coordinate: 0
“Prescribed mesh element size at point (rozliSenie siete)": Ic (ak ste v parametroch vybrali pri
rozliSeni siete iny nazov, uvedte ho).
Potvrdte tladidlom “Add” (pridat), pricom aj v tomto pripade zostan( hodnoty po potvrdeni
zobrazené v okne.

(3 Contextual Geometry Definitions = E'

Parameter Point Translation Rotation Scale Symmetry

0 X coordinate

¥ coordinate

0
0 Z coordinate

Ic Prescribed mesh element size at point

0.1 ,T 0.1  Snapping grid spacing

2. bod:
X coordinate: 0
Y coordinate: radius
Z coordinate: 0

“Prescribed mesh element size at point (rozliSenie siete)": lc.
Potvrdte tladidlom “Add” (pridat).

3. bod:
X coordinate: radius
Y coordinate: 0
Z coordinate: 0
“Prescribed mesh element size at point (rozliSenie siete)": lc.
Potvrdte tladidlom “Add” (pridat).

4. bod:
X coordinate: -radius
Y coordinate: 0
Z coordinate: 0

“Prescribed mesh element size at point (rozliSenie siete)": lc.
Potvrdte tladidlom “Add” (pridat).

5. bod:
X coordinate: 0
Y coordinate: -radius
Z coordinate: 0
“Prescribed mesh element size at point (rozliSenie siete)": lc.
Potvrdte tladidlom “Add"” (pridat).
Ndsledne zatvorte okno “Contextual Geometry Definitions” (kontextové definicie geometrie).

— Kruhova zakladna diara

Kliknite v okne hlavného menu na polozku <Geometry> (geometria) <Elementary entities> (zakladné
prvky) <Add> (pridat) <New> (novy) <Circle Arc> (kruh).
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V hornej ¢asti pracovnej plochy sa zobrazi popis nasledovnych krokov:

File Tools Window Help

= Modules
& Geometry
[=] Elementary entities
=l Add

Parameter
Point

Straight line
Spline

B-Spline
Ipse arc

Plane surface
Ruled surface
Volume
Translate
Raotate
Scale
Symmetry
Split
Delete
Physical groups
Coherence
Reload
Edit file
Mesh
Solver

HEHEEME

A C:\Users\GSteffan\Documents\PCCrasm\Gmsh\pole_76... = =

1 E—
EXYZC11E ML S Geometry>E

Select start point
° [Press 'q' to abort]

1. Select Start Point: Kliknite mySou na pravy bod (radius/0).

2. Select Center Point: Kliknite mySou na stredovy bod (0/0).

3. Select End Point: Kliknite mySou na horny bod (0/radius).

4. Select Start Point: Kliknite mySou znovu na horny bod (0/radius).

5. Select Center Point: Kliknite mySou na stredovy bod (0/0).

6. Select End Point: Kliknite mySou na lavy bod (-radius/0).

7. Pokracujte, kym sa kruh neuzatvori. Stlaéenim pismena

kruhu.

‘g’

KAPITOLA 7. EXAMPLES

na klavesnici ukondite vkladanie

# Rozéirenim vetvy <Geometry> (geometria) <Elementary entities> (zakladné prvky) <Delete>
(vymazat) mozete teraz kliknutim na prislusn( polozku menu znovu vymazat <Point> (body) <Line>
(Ciary) <Surface> (povrchy) a <Volume> (objemové teleso)
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File Tools Window Help

=1 Modules
[ Geometry
[z Elementary entities
Add
Translate
Rotate
Scale
Symmetry
ol
[ Delete
Point
Line
Surface
Volume
2] Physical groups
Coherence
Reload
Edit file
Mesh
Solver
Gmsh

Vyberom polozky <Geometry> (geometria) <Edit> (editovat) v navigatnom menu otvorite siibor v
rezime editora a parametre, ako aj siradnice mozete menit priamymi vstupmi, resp. aj vymazavat.

File Tools Window Help B pole_76.geo - Editor = ‘:'
= Modules Datei Bearbeiten Fgrmat  Ansicht 2
(] Geometry // Gmsh project created on Tue Mar 85 19:36:14 2013
Elementary entities 1c = 48;
Physical groups radius = 38;
Coherence height = 2000;
geload Point(1) = {@, @, @, 1c};
$ Point(2) = {radius, @, 8, lc};
esl Point(3) = {®, radius, ©, 1lc};
Solver Point(4) = {-radius, @, @, lc};
Gmsh Point(5) = {@, -radius, @, lc};
Circle(1) = {2, 1, 3};
Circle(2) = {3, 1, 4};
Circle(3) = {4, 1, 5};
Circle(4) = {5, 1, 2};

UloZte okno editora a kliknite v hlavnom menu na tladidlo “Reload”. Zmeneny nakresleny objekt sa
nahra na pracovni plochu.

— Extrudovanie a posunutie zakladnej Ciary:

Kliknite v navigatnom menu na polozku <Geometry> (geometria) <Elementary entities> (zakladné
prvky) <Translate> (previest) <Extrude line> (extrudovat ¢iaru).

File Tools Window Help

= Modules
£ Geometry
=] Elementary entities
Add
[ Translate
Point
Line
Surface
Volume
Duplicate point
Duplicate line
Duplicate surface
Duplicate volume
Extrude point
Extrude surface
Rotate
Scale
Symmetry
split
Delete
Physical groups
Coherence
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Nasledne sa otvori okno menu umoznujice postivanie a rotovanie extrudovanej zakladnej plochy.

File Tools Window Help

= Modules
=] Geometry
[ Elementary entities
Add
[ Translate
Point
Surface
Volume
Duplicate point
Duplicate line
Duplicate surface
Duplicate volume
Extrude point
Extrude line
Extrude surface
Rotate
Scale
Symmetry
Split
Delete
Physical groups
Coherence

Kliknite v navigaénom menu na polozku <Geometry> (geometria) <Elementary entities> (zakladné
prvky) <Translate> (previest) <Line> (&iara).

V n3sledne otvorenom okne nastavte pre posun Z hodnotu “height” (vysoky), ktory bol predtym
definovany ako parameter. Samozrejme tu mozete nastavit aj milimetrov(i hodnotu.

Parameter Point Translation Rotation Scale Symmetry

o X component
o Y component
neight] Z component

=EXYZQ 1@ M ST L Geometry>Elem

V hornej ¢asti pracovnej plochy sa zobrazi poziadavka “select lines” (vybrat &iary). Vyberte teda my3Sou

4 kruhové &iary a vyber potvrdte kldvesom "e". Stladenie kldvesu “u” by zneplatnilo posledny vyber.

Akciu ukoncite stlacenim klavesu ‘“q

4
= XYZ@ 118 M s ) [ Geometry>ElementzLine 6 {26}

Konstrukcia stipu je tym vytvorend. Pohybom a stiéasnym stladeni lavého tladidla my$i mézete zmenit
nahlad objektu na kontrolu, ¢ sa 3-dimenziondlny ndkres vytvoril korektne.

e Vytvorenie 2D siete:

Pripraveny stip mdZete “sietovat’ bud ako duté teleso, teda len povrch (2D), alebo ako vyplnené teleso
(3D)

— o Na “sietovanie” stlaéte v naviga¢nom menu polozku <Mesh> (siet) <2D>.
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File Tools Window Help

= Modules
Geometry
=1 Mesh
Define
1D
3D
Optimize 3D
Optimize 3D (Netgen)
Set order 1
Set order 2
Set order 3
Optimize high order
Inspect
Refine by splitting
Partition
Reclassify 2D
Delete
Save
Solver
Gmsh

Povrch sa “zosietuje” podla vasich udajov.

s L rsPCCras Grtbole 76560 - T

[Press ‘&' to and seéection or 'q' to abort]

EXYIG 11O MES Mesn

— Ulozenie:
Na uloZenie sietového objektu vyberte polozku <File> (siibor) <Save as> (uloZit ako) a siibor uloZte
vo formate Mesh-Gmsh MSH (*.msh). Bezpodmiene¢ne uvedte priponu. Nezmeni sa automaticky po
prepnuti typu stboru.

& Ak rozligenie siete alebo iné parametre nevyhovuji vasim predstavam, mozete parametre zmenit priamo
v navigaénom menu v ramci polozky “Gmsh”. Vyberte v navigatnom menu <Geometry> (geometria) a
kliknite na <Reload>. “Sietovanie” zmeneného nakresleného objektu sa zrusi a objekt sa vlozi na pracovni
plochu.

Tymto spbésobom mozete z uz vytvorenych objektov vytvorit novy, s inymi rozmermi. Nezabudnite vSak
ulozit stibor pred editaciou pod novym nazvom, pretoze inak sa automaticky prepiSe.

e Vytvorenie 3D siete:

Na vytvorenie 3D sietového objektu z 2D sietového objektu vyberte v naviga¢nom menu polozku <Geometry>
(geometria) a kliknite na <Reload>. Nakresleny objekt sa vloZi bez siete.

— Uzatvorenie nakresleného objektu:

Pre 3D siet sa zakladna Ciara a extrudovana kruhové c¢iara maji transformovat na povrch. Hoci boli
strany vytvorené extrudovanim a posunuti ako plochy, zdkladna a koncova Ciara zostdvaji bez vyplne.

Kliknite v navigaénom menu na polozku <Geometry> (geometria) <Elementary entities> (jednoduché
prvky) <Add> (pridat) <New> (novy) <Plane Surface> (rovinna plocha) a vyberte na jednom konci
stlpa 4 kruhy, ktoré sa vyplnia.
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File Tools Window Help

=1 Modules
& Geometry
=] Elementary entities
[ Add
Parameter
Point
Straight line
Spline
B-Spline
Circle arc
jpse
Ruled surface
Volume
Translate
Rotate
Scale
Symmetry
Split
Delete
Physical groups
Coherence
Reload

a0 ]
EXYZ@ 1B M s A D [ Geometry>Eleme

Potvrdte vyber klavesom“e” a vyberte 4 kruhy na opa¢nom konci. Znovu potvrdte kldvesom ‘“e” a

wn

kldvesom “q" vykonajte prevzatie. Oba konce si teraz definované ako plochy.

— Definovanie objemu:
Teraz definujte objem telesa. Na to kliknite v hlavhom menu na tladidlo <Volume> (objem).

File Tools Window Help

= Modules
[ Geometry
[z Elementary entities

= Add
Parameter
Point
Straight line
Spline
B-Spline
Circle arc
Ellipse arc
Plane surface
Ruled ace

Translate

Rotate

Scale

Symmetry

Split

Delete

Physical groups
Coherence
Reload

won W n

Oznatte podla poziadavky mySou hranice, potvrdte kldvesom “e” a ndsledne stladte kldves “q" na
prevzatie.

EXYZE 1IEME S0 01D Geometry=Elementar

— Sietovanie:
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V naviganom menu znovu vyberte <Mesh> (siet) a kliknite na <3D>. Objekt je teraz plne “sieto-
vany”.

EXYZICIE ME S0 Mesh

— Ulozenie:

Na uloZenie sietového objektu vyberte v hlavhom menu <File> (stibor) <Save as> (ulozit ako) a
uloZte siibor vo formate Mesh-Gmsh MSH (*.msh).

Vsetky modely vytvorené programom Gmsh sa daji nahravat do programu PC-Crash. V okne pre modely polozkou
menu <ddta> <importovat siet> (importovat siet), kde k nim mézete pripdjat materidly a iné vlastnosti.

Modely, ktoré boli spracované v programe PC-Crash, sa uloZia vo formate *.in. VSetky dodané modely sa naché-
dzaj( v adresari pouzivatel/Dokumente/PCCrash/CustomVehicles/FE Models. St tu uloZené nielen sibory *.geo,
ale aj stbory *.in. Stbory *.geo sa daji kedykolvek upravovat programom Gmsh, resp. ich méZete pouZit ako
novy, vychodiskovy model.

& Okrem stipov sa mozZu vytvarat aj objekty so zaobleniami. Na to vyberte po extrudovani namiesto polozky
“Translate” (previest) tlagidlo “Rotate” (rotovat). Ak sa maji modely skladat zo zaobleni a priamok, pouZivajte
striedavo “Translate” a “Rotate” a medzitym zakazdym pouzite prikaz “Extrude” (extrudovat). V rdmci “Rotate”
sa uhol nastavuje v radidnoch, siradnice reprezentuji stred osi.

Na nasledovnom obrazku vidite riru zahnuté v smere X.

Parameter Point Translation Rotation Scale Symmetry

152] X coordinate of an axis point

Y coordinate of an axis point
Z coordinate of an axis point
X component of axis direction
Y component of axis direction y
Z component of axis direction . Q it

Angle in radians

i)

Kl
=EXYZ% 11& ME ST AT F T 'Geometry=Ele

7.2 Zobrazenie spatnych zrkadiel v animdcii

Na preskimanie moZnosti zorného pola vodica v spitnom zrkadle méZete v animacii aktivovat zobrazenie jedného
alebo viacerych vnitornych, resp. vonkajsich spatnych zrkadiel.
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Nasleduje popis animacie s boénym zrkadlom ndkladného vozidla:

1. Najskér vytvorte animdciu z pohladu vodica. Vyhodné je uloZenie polohy kamery v stibore *.xml. Po zmene
vypoctu sa da opatovne nahrat bez zmeny nastaveni. Pozri kapitolu Popis menu - 3D okno - Poloha kamery
od strany 77?.

Vytvorené video je v tomto priklade ulozené pod nazvom ,,drivers view.avi".
2. Po vytvoreni videa kliknite pravym tlacidlom na mysi do animdcie a zo zobrazeného prekryvacieho menu

vyberte polozku , Kopirovat®. Do schranky sa nakopiruje kdpia zobrazenej snimky a nasledne sa da vlozit
do grafického editora.

3. V grafickom editore teraz vystrihnite a ulozte sekcie oboch zrkadiel. Na presné umiestnenie videa do zrka-
diel (zaoblené) sa pre obrysy zrkadiel aktivuji pridavné masky. Striebornd &ast zrkadla vypliite bielou a
jeho vonkajsiu Cast Ciernou farbou a obe masky ulozte ako siibory s ndazvami ,,mask upper.bmp* a ,, mask

lower.bmp*.

4. Nasledne umiestnite na horné bocné zrkadlo kameru orientovanii dozadu. Pre potreby vypoctu animacie
musite teraz upravit format videa na rozmery (velkost v pixeloch - zobrazend v spravcovi siborov Windows
Explorer, kliknite pravym tlacidlom na mysi na prislusny graficky stibor - vyberte polozku Vlastnosti - kartu
Podrobnosti) vystrihnutého zrkadla. Video je v tomto priklade uloZené pod nazvom ,mirror upper.avi*.

\‘Deaktivujte zobrazenie stavového textu v 3D okne, pretoze inak sa zobrazi vo videu v spatnom zrkadle.
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5. Vytvorte video aj pre spodné bocné zrkadlo a ulozte ho pod nazvom ,, mirror lower.avi®.

6. Teraz otvorte program AVSP-Avisynth Editor, ktory sa pri instalacii programu PC-Crash nainstaluje auto-
maticky.

7. Prikaz z menu <Upravy> <Vlozit> <Vlozit zo zdroja> umozni nahratie hlavného videa (drivers view.avi).

File Edit Video Tools Macros Options Help
1und2.avs | brad2.avs = MNew File (1)

Ctrl+Z
Ctrl+Y

Cut Crl+X
Copy Ctrl+C
Paste Ctrl+V

Find... Ctrl+F
Find next F3
Replace... Ctrl+H

Select All Ctri+A

Insert Insert source... F9

Indent selection =% Insert filename...

Unindent selection Shift+Delete Insert plugin... F10
Block comment Crl+Q Insert user slider... F12

AviSynth function Insert user slider separator Shift+F12

. Miscellaneous Insert frame # F11

A W B » o | Tag selection for toggling Ctrl+T

Line: 1 Col:0 Clear all tags Ctrl+Shift+T

8. Dopliite momentalne zobrazen( cestu do sboru videa o oznadenie, napr. video=

File Edit Video Tools Macros Options Help

1und2.avs | bradz.avs | side mimor.avs |

1 video=AVISource("5:\ServerG\Manuals\Crash100\tex\Projektdateien\RearMirroridrivers view.avi")
2

9. Ulozte sibor *.avs polozkou menu <Siabor> <UlozZit skript ako>. Pri uloZeni skriptu do adresara s videami
mozete cestu vymazat.

File Edit Video Tools Macros Options Help

1und2.avs | bradz.avs | * side miror.avs |

1 video=AVISource("drivers view.avi")
2

10. Nahrajte teraz obe vided pre spitné zrkadld (mirror upper.avi a mirror lower.avi) podfa popisu vysSie a
definujte ich ako mirrorupper= a mirrorlower=

File Edit Video Tools Macros Options Help

tund2.avs | brad2.avs | * side mirror.avs ‘

1 video=AVISource("drivers view.avi")

2 mirrorupper=AVISource("mirror upper.avi™)
3 mirrorlower=AVISource("mirror lower.avi ")|

11. Aby sa vided dali pouzit ako pohlad do zrkadla, musite ich zrkadlit. Na to vloZte pred AVISource prikaz:
FlipHorizontal a do zétvoriek uvedte ndzov zdroja. Pozri obrazok niZsie:

File Edit Video Tools Macros Options Help

1und2.avs | brad2.avs | * side mior.avs |
1 video=AVISource("drivers view.avi")

2 mirrorupper=FlipHorizontal{AVISource( "mirror upper.avi"))
3 mirrorlower=FlipHorizontal (AVISource("mirror lower. avi"))|
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12. Na zobrazenie hlavného videa v AvsP a na umiestnenie videa pre horné spatné zrkadlo vlozte nasledujici
prikaz:

overlay(video, mirrorupper)

File Edit Video Toeols Macros Options Help
1und2.avs | brad2.avs | ~ side mirror.avs

1 video=AVISource("drivers view.avi")
2 mirrorupper=FlipHorizontal(AVISource("mirror upper.avi™))
3 mirrorlower=FlipHorizontal(AVISource("mirror lower.avi™))

Line: 7 Cok 0

Na aktivovanie zobrazenia videa kliknite na Sipku nahor v spodnej Casti okna.

Na umiestnenie videa pre horné spatné zrkadlo doplite prikaz ,, Overlay“ o siradnice x a y. Video umiestnite
najskor do polohy 0.

overlay(video, mirrorupper, x=0, y=0)
Na otvorenie editacného okna kliknite na vodorovn( Sipku na pravej strane okna programu:

V polozke ,, Overlay “ alebo aj priamo v prikaze mozete video umiestnit na spravne miesto vloZenim prislusnych
stradnic.

File Edit Video Tools Macros Options Help

(1) =side mior.avs |

1 video=AVISource("drivers view,avi")
2 mirrorupper=FlipHorizontal(AVISource("mirror upper.avi"))
2 mirrorlower=FlipHorizontal(AVISource("mirror lowsr.avi"))

5 overlay(video, mirrorupper, x=0, y=0)

5
8

< >
+ AVISource
+ AVISource (2)
+ AVISource (3)
- overlay
w [o \
v o |
»
»
3
< >
LA o] |
Frame 0/ 304 - (00:00:0.000) 1600x600 (2.667:1) - 25.000 fps - YV12

% Na aktualizovanie zobrazenych videoobrazkov stlatte tlaidlo [/ alebo zatvorte a otvorte snimku Sipkou

nahor v spodnej &asti programu < "= o
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e ol I~

Frame 07 304 - 00000 W) G246 - XD - W

13. Na zaoblenie zobrazenia zrkadla musite pripojit masku.
Medzi import videa a prikaz Overlay vlozte nasledujiici prikaz:
maskclipupper=ImageReader(,, mask upper.bmp*)
a doplite prikaz Overlay o masku:

overlay(video, mirrorupper, x=...., y=...... , mask=maskclipupper)

“drivars wvie.avat)
3 marorupper= FlipHorsontab{ AVISomsrce] “siior ger . avi®))
3 marroriowar = FllpHorizontab{ AVIScurce] “wirar Lever, avi=]}
.

B maskcipupper = ImageReader| ‘s spper et}
L

T averlay(vides, meonpper, 1= 1440, y= 116, maskemaskcigapper )
.

e ol I~

Lea 7 Gt

Prekrytie videa pre spatné zrkadlo je teraz dokondené a skript sa dd naditat v programe PC-Crash alebo
Virtual.

14. Na aktivovanie zobrazenia videa pre spodné spitné zrkadlo ho musite umiestnit nad uz dokoncéeny skript.

e Na tento (¢el zmerite prikaz Overlay na:

clipres=overlay(video, mirrorupper, x=...., y=...... , mask=maskclipupper)

e Nad to sa pripoji maska s prikazom:

maskcliplower=ImageReader(,, mask lower.bmp*)

e A dplne dole musite definovat novy prikaz Overlay:

overlay(clipres, mirrorlower, x=...., y=..... , mask=maskcliplower)
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File Edit Yideo Tools Macros Options Help

| 3 sund2.avs | 2] brad2.avs | (&) *side mimoravs |
1 video=AVISource("drivers view.avi")
2 mirrorupper=FlipHorizontal(AVISource("mirror upper.awvi™))
3 mirrorlower=FlipHorizontal(AVISource{ "mirror lower.avi™))
4
5 maskclipupper=ImageReader({"mask upper.bmnp")
6 maskcliplower=ImageReader({"mask lowsr.bmp")
T
& clipres=owverlay(video, mirrorupper, x=1443, y=118, mask=maskclipupper)
o
10 overlay(clipres, mirrorlower, x=1439, y=362, mask=maskcliplower)
i1

<

£

Y anor| 0] _|

Frame 0/ 304 - (D0:00:0.000) 1600x600 (2.667:1) - 25.000 fps - YV12

15. Vysledny skript sa teraz d4 priamo nacitat v programe PC-Crash alebo VirtualDub.

& Preto¥e v pripade vytvoreného stiboru AvsP ide iba o skript a nie o video, musite ho konvertovat do stiboru
Avi. Umozni vdm to dodany softvér VirtualDub. Tento softvér je bezplatny a nemusite ho instalovat. Spustite
stbor VirtualDub.exe z DVD média programu PC-Crash. Néjdete ho v adreséri Tools/VirtualDub. Sibor *.avs
nahrate prikazom <File> (siibor) <Open video file> (otvorit video). Polozka <Video> <Compression> (kom-
presia) umoZziiuje skomprimovanie siboru a polozka <File> (sbor) <Save as AVI> (ulozit ako AVI) uloZenie ako
videosuboru.

7.3 Laserovy skener

Udaje z laserového skenera sa vo formdte xyz, resp. asc (format xyzrgb: poloha a informdcia o farbe) daji formou
vykresu DXF priamo importovat do programu PC-Crash.

7.3.1 Redukcia Mesh v Meshlab

1. Importovat Mesh polozkou menu <Sibor> <Importovat Mesh>.
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ea® -« /8" X~

2. Priradenie farby pomocou , Vytvorit a upravit farbu/Funkcia vertex color*

& x

Ol® ¢ /8" X-
Colar funchion using muparser i fo generate new =
RGE color for every vertex |
Insert three funciion each one for red, green and
hilue channel respectively.
It’s possibie fo use e folowing per-verfex
vanahles i1 the expression:
X, ¥ Z, v, Y, 0z (pormal), ; g, b (eolor), g
{quality), rad, v (index), viu, viv {fex coord )
and aff cusfom verfex attnbutes aready defined
by user.

funcg =

funch = I"z|

func alpha = IZSS

I Preview

Default

Close

3. Redukcia Mesh pomocou <Filter> <Vzorkovat> <Vzorkovat Poissonov disk>.
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B Meshlab 132 6l e 1. - SEN

18 Fe [t Fpes Bender Yeew Windews Jeoh Help =l x]

D@ cemEsoreame G20 ORS¢ /B X"

Poisson-disk Sampling

Create a new layer populzted with 2 point sampling of the current
mesh:samples are generated according fo 2 Poisson-disk
distnbution. wusing the algorithm described in:

‘Efficient and Flexible Sampling with Blue Noise Properties

& x

By ey
o 1 Poison-dek Samles *

of Triangular Meshes’
Massimiiano Corsing, Paole Cignoni, Roberfo Scopigno
IEEE TWOG 2012

Number of samples | 1000000

world unie perc oD ... B4.0708)
Explicit Radius (abs and %) | < <
0.00000 = | 0,000 =

MenterCarlo QverSampling |20

I” Approximate Geodesic Distance
|¥ Base Mesh Subsampling
I Refine Existing Samples

Samples to be refined |453,)(yz ﬂ
Default | Help |
Close | Apply |

7.3.2 Uprava v prostredi programu PC-Crash

Vzorovy stbor je uloZeny v adresdri PC-Crash: Examples/Laserscanner.
Stbor nahréte ako graficky objekt poloZzkou menu <Sidbor> <Importovat> <Vykres DXF> alebo funkciou
Drag & Drop (tahaj a pust) z panela nistrojov Explorer.

e Upravit objekt tvoreny siitborom bodov

Po vybere (symbol * a lavé tladidlo na mysi) objektu tvoreného siiborom bodov ho mézete upravit.
Rozélenenie objektu prikazmi ,,Oddelit" alebo ,, Zrusit blok/explodovat” nie je mozné. Stlacenim tlacidla

= dosiahnete vymazanie celého objektu. Postup na Gpravu Casti objektov alebo na vymazanie jednotlivych
bodov najdete v nasledujiicom odseku.

— Objekt mdzete presivat lavym tladidlom na mysi a po aktivovani symbolu ‘7 ho mbete otacat. Na
lpravy celého objektu pouZite symboly z kresliaceho programu (Posunit 3D vyber, $kilovat).

— Vlastnosti
Na nastavenie zobrazenia otvorte okno pre vlastnosti objektu, a to bud dvojklikom na vybrany objekt,

alebo kliknutim na symbol aii

b | Vlastnosti objektu H
ibar bodov] v ‘ 5
=] Vieobecne
Farba Ml yLayer
Vrstva 0
= $tyl bodu
Velkost bodu 2

prevaat zavrer

Objekt mézZete priradit do istej vrstvy a sGcasne tu mozZete menit aj velkost bodov. Vyssia velkost
bodov umozriuje plnsie zobrazenie grafickych objektov.

e Upravit Casti objektov

Po vybere (symbol * a lavé tladidlo na mysi) objektu tvoreného siiborom bodov vdam miestne menu umozni
aj Upravu Casti objektu. Miestne menu sa otvori po kliknuti pravym tlacidlom na mysi na bod vybraného
objektu.
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Wybrat
Vietky vybrat
Zvaolené vwymazat

Zvalené invertovat

Body vwwmazat’

Triangulovat

— Vybrat

Funguje ako pri inych kreslenych prvkoch a zohladiiuje aj moznost: ,Pripojit k vyberu® tlacidlom
snit_ IMdZete bud klikat na body, alebo pouZite toto okno na vyber &asti objektov. Zohladfiuji sa iba

objekty tvorené siiborom bodov. Vyber ukoncite kliknutim na symbol e [e<] alebo na pravé tlacidlo
na mysi. (Pred vyberom iného prikazu musite tento prikaz deaktivovat.)

— Vybrat vsetko
Vyber( sa vsetky body.

— Vymazat vyber:
Vyber sa vymaze.

— Invertovat vyber
Invertuje stav vyber vSetkych bodov.

— Vymazat body:
Ak sl body uz vybrané, nasleduje ich okamzité odstranenie. Body a Casti objektov vSak moézete po-
stupne oznacovat a po ukonceni tejto operacie ich vymazete stlacenim symbolu el (=] alebo pravého
tladidla na mysSi. Pocas vyberania (oznafovania) méZete stladit aj tladidlo =) Operacia sa tym nepre-
rusi, takze vymazavanie budete moct zopakovat viackrat. Ak uz objekt PointCloud neobsahuje Ziadne

dalSie body, odstrdni sa z vykresu aj prazdny objekt.
& Pred stladenim tlagidla ™ musite vybrat prikaz , Vymazat body“, pretoZe inak sa z vykresu vymaze
cely objekt.
— Triangulovat
Vykona trianguldciu predtym vybranej Casti objektu.

: Zobrazenie Pozadie Animacia Tiaé
== R e T e E :jié'skrainsfl}

= B 3
.‘r'

Ll

(0,

il
I

NNl Y
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7.4 Import adajov z tachografu

7.4.1 Vseobecne

Udaje z tachografu st dostupné formou tabulky rychlosti v ako funkcie ¢asu t. Pri prednastaveni sekvenénej tabulky
viak budete niteni prednastavit pre isté ¢asové okamihy zrychlenie. V rdmci vypocétu pomocou sekvenénej tabulky
sa aplikuje linedrny prechod z bodu do bodu.

Na zaklade (dajov z tachografu mézete vypoditat priemerné zrychlenie v kazdom okamihu nasledovne.

V1 — Vo

= 7.1
A —, (7.1)

Na prednastavenie v sekvenénej tabulke musite priemerné zrychlenie prednastavit 2x (v momente to a t1),
pretoZe sekven¢na tabulka pracuje s linedrnym priebehom medzi jednotlivymi hodnotami zrychlenia. Tento vypocet
je ulozeny v sbore aplikicie Excel a hodnoty na importovanie sa pocitaji automaticky.

7.4.2 Priklad

Otvorte v adresari PC-Crash, v podadresari ,, Examples/Tachograph data* predlohu ,,velocity & distance20131101.xIs*
a nahradte hodnoty v stipcoch: Time(sek) a Km/h, vagimi hodnotami z tachografu.

Pre ostatné stipce a [m/ss], vint, sint, t[s] a a [m/ss] obsahuje harok aplikicie Excel prislusné vzorce.

Posledné dva stipce t[s] a a [m/ss] musite aktualizovat kopirovanim a# po vami nastaveny &as. Vo vzorovom
priklade ide o 35,99 sek. Nésledne nakopirujte posledné dva stipce t[s] a a [m/ss] do textového stboru (Editor
alebo Notepad) a uloZte ich.

] velocity & distance 20131101.xls [Kompatibilitatsmadus] o B =
) B B ] E F ] H 1 ] K L ] ] ] P ] A=

T [Time(Sec.) Kmeh  a[miss] i sint ga) amizz] -
H [ [ 033 00 000 000 0.3 z [

3 1 12 000 120 017 039 0.3

4 H 12 000 120 050 100 0,00

5 El 12 000 120 033 139 0,00

5 4 12 033 120 17 200 1,00

7 5 [ 000 00 133 239 1,00 &

E] [ [ 000 00 133 300 1,00

3 7 [ 000 00 133 339 1,00 a0

0 E 0 053 000 133 400 033

it 3 21 157 20 153 439 0.3 .

iz 10 4l 053 40 304 500 0,00

1 [ il 029 i 571 539 0,00

i 2 121 0.28 20 693 600 0,00 0

5 ] ] 059 i 1215 639 0,00 /

i " 4 025 300 434 700 1,00 2 ko
17 5 a1 053 a0 732 739 1,00

18 1 B2 -058 520 131 800 055 - —2im/=]
] " 41 000 410 2074 839 058 int
20 [ 41 000 410 2138 400 167 / _

21 ] 41 133 410 2201 959 167] = s
22 20 EX] i 410 2488 10,00 0 /

2 21 531 000 B 2781 1039 0 10

24 E 31 053 i 157 1100 0.2 /

25 ] 01 136 0. 7 1139 0.2 s

26 2 52 i 520 632 1200 028 .

27 £ 12 000 120 781 1239 028

F] 2 12 000 120 81 13,00 158 ° e ——

23 27 12 000 120 3847 1389 055 s oo o = o= 0

0 2 12 033 120 881 14,00 025 =

Eil El [ 000 ] ECLT) 1439 1,29

3z £l o 142 [t 087 500 153

EE] El 51 029 500 EEL 539 153

ED) 32 41 025 400 4058 1600 158

] k2] iz 056 320 4137 1639 158

36 k2] 12 033 120 4258 7,00 1,00

ET) 5 [ 000 000 4275 739 1,00

38 00 1,00 =
EE] ©39 1,00

40 1,00 139

41 1939 139

[H] 2000 i

43 2088 A

4 2100 10,00

45 2139 0,00

46 22,00 023

47 22,38 023

48 23,00 138

43 2338 138

50 2400 A1

il 2438 A

52 2500 10,00

53 2558 0,00

54 26,00 0,00

55 2688 0,00

56 27,00 1,00

57 2738 1,00

58 28,00 033

53 2838 033

50 29,00 1,00

il 2088 .00

62 30,00 142

63 088 142

) 3100 1.2

55 3139 1.2

56 32,00 0,25

67 3238 025

] 33,00 158

] 338 158

70 3400 033

il 488 1.3

2 3500 0,00

iE] 3558 o000

i)

5

76 -
W+ M| Tabellel ~ Tabelle2 . Tabelle3 ~¥J 4 » .

V prostredi programu PC-Crash teraz poloZzkou menu <Dynamika jazdy> <Sekven&na tabulka> otvorte tabulku
. Brzdit/zrychlit”. Popis okna ndjdete v popise menu v polozke , Dynamika jazdy"“ — , Sekven¢nda tabulka® od

F

strany ??. Polozkou systémového menu a prikazom , Load data" nahrajte predtym vytvoreny textovy stbor

do tabulky.
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& | Wiederherstellen
Verschieben ] [automvi- Zrychl./Brzdenie
GroBe dndern 5] @ LF
18 4 _
= Minimieren U iz e 2 y i
34% 3.4% 34% 34% 14,1692 14,475 &Lz
o Maximieren 15
34% 34% 34% 34% TS Bl
x  SchlieBen Alt+F4 00% 0.0% 00% 00% 12 -
8,46075
Load data.. 00% 0.0% 00% 00% o]
_— 00% 0.0% 0.0% 00% 5,91233]
00% 0.0% 00% 00% 6
— {3.36331| T2,55%23
® 3000 0.0 /st 00% 0.0% 0.0% 00% £ 5] -
(% 3905 0.0 m/s* 0.0% 0.0% 00% 00% '—5“ KCECEEEG o][{a 0
4,000 s 03 my/s -42% -42% -21% 21 % T U 2,0783] 15 7 ENTER]
g
[ 4905 03 m/s* -4.2% -42% 21% 21% S ] 32010 -3,65283| Q411 117-3,52687)
50005 00 m/s 00% 00% 00% 00% 5 522733
-6,53076[1-;
K sw0s  00ms 00% 00% 0.0% 00 % -6 B
65.000 s 0.0 my/s* 00% 0.0% 0.0% 00% o] e
(% 6905 0.0 m/s* 0.0% 0.0% 00% 00%
7.000 s 0.0 my/s* 00% 0.0% 0.0% 00% 129
(% 7905 00m/s 0.0% 0.0% 00% 00% 5]
8000 06 m/s* 59% 59% 59% 59% 17,3548
(% e0s 0.6m/s* 59% 5.9% 59% 59% -18
9.000 s 17 m/s* 17.0% 17.0% 17.0% 170% ) I I I
L= o - * i T - T 0 10 20 30
et | [ ox || et e

Podmienkou dspedného vypoétu je zhoda trvania sekvencie (<Dynamika jazdy> <Sekvencie>) s ¢asovym rozsa-
hom v sekvenénej tabulke. V tomto priklade je sekvencia brzdenia teda nastavend na 35 s.

Nibeh(s)  [P40 | Difka sekvencie:
(® Brzdenie ®E O m
() Zrjchlenie < 3
®) dopredne
spatne Nast. pedalu; [%]
redl < >
[ zZaaz. [] Boéné premiest

SuE. bredenia
vlave predndndpr. vpravo

vlave 1.zadnanapr. vpravo

Okrem toho musite v okne simulécie (na otvorenie pouZite % ) uviest cely ¢asovy rozsah ako kritérium prerusenia.

Simulaény model: Integraény krok:

netia v [5ms v

Kritérium ukoncenia simuldde

S S
(®) max. &as smuldde 5 ]
() Tabulka sekvencii

[ kazdy integracny krok ulozit
neaktivne vozidid zobrazit
[Ineaktivne voridia aktualizovat
Vozidlo aktivovat'/ deaktivovat:

1 truck_7m_10to
Viactelesovy systém

[ o ][ amee |

Simuldciu mézete spustit bud tladidlom v okne sekvenénej tabulky, alebo z panela nastrojov pre
»

Vysledky sa zobrazia v okne diagramu ( <Moznosti><Diagramy><Draha - rychlost>. Os x je vyhradena pre
&as, pozri aj popis menu ,, Diagramy“ od strany ?7?).

simulaciu
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Dodatok A

Priloha A

A.1 Koeficient trenia

Suchd, pod 48 | Suchd, nad 48 | Suchi, pod 48 | Suchd, nad 48
Popis povrchu vozovky km/h km/h km/h km/h
PORTLANDSKY CE-
MENT
novy, ostry 0.80 -1.20 0.70 — 1.00 0.50 - 0.80 0.40 - 0.75
ojazdeny 0.60 — 0.80 0.60 — 0.75 0.45 -0.70 0.45 - 0.65
zjazdeny 0.55 - 0.75 0.50 — 0.65 0.45 — 0.65 0.45 - 0.60
ASFALT, DECHT
novy, ostry 0.80 -1.20 0.65 — 1.00 0.50 - 0.80 0.45 -0.75
ojazdeny 0.60 — 0.80 0.55-0.70 0.45 -0.70 0.40 — 0.65
zjazdeny 0.55 - 0.75 0.45 -.0.65 0.45 - 0.65 0.40 - 0.60
prebytok dechtu 0.50 - 0.60 0.35-0.60 0.30 - 0.60 0.25 - 0.55
STRK
zhutneny, zaolejovany 0.55 - 0.85 0.50 - 0.80 0.40 - 0.80 0.40 - 0.60
volne sypany 0.40 - 0.70 0.40 - 0.70 0.45 - 0.75 0.45-0.75
TROSKA
zhutnend 0.50 - 0.70 0.50 - 0.70 0.65 - 0.75 0.65 — 0.75
KAMENE
lamané 0.55 -0.75 0.55 - 0.75 0.55 - 0.75 0.55 - 0.75
LAD
Poladovica 0.10 - 0.25 0.07 - 0.20 0.05-0.10 0.05-0.10
SNEH
zhutneny 0.30 — 0.55 0.35 -0.55 0.30 - 0.60 0.30 - 0.60
nezhutneny 0.10 - 0.25 0.10 - 0.20 0.30 - 0.60 0.30 - 0.60

Tabulka A.1: SAE 830612: C.Y. Warner, G.C. Smith, M.B. James, G.J. Germane; Friction Applications in Accident
Reconstructions (Reference: J.S. Baker; Traffic Accident Investigation Manual, Northwestern University, Evanston,
I.U. 1975)

A.2 Pohotovostna hmotnost

Stanovenie pohotovostnej hmotnosti je upravené v smernici 92/21/EHS ,, Smernica o hmotnostiach a rozmeroch
v motorovych vozidlach triedy M1“. Tato smernica nadobudla G¢innost 1. aprila 1992.

Pre vozidla s prvym uvedenim do evidencie po 1. aprili 1992 je v databaze v hmotnosti vozidla zahrnutd
hmotnost vodica.

235
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Popis povrchu vozovky Pneumatiky, os. auto Pneumatiky, nakl. auto

Suchy betén 0.85 0.65

Suchy asfalt 0.80 0.60

Mokry betén 0.70 - 0.80 0.50

Mokry asfalt 0.45 - 0.80 0.30

Utlaceny sneh 0.15 0.15

Lad 0.05 0.11 (sucho)
0.07 (mokro)

Zaschnuté nelistoty 0.65

Blato 0.40 - 0.50

Strkopiesok 0.55

Mokry, zaolejovany, hladky betén 0.25

Utlaceny sneh s retazami 0.60

Suchy lad s retazami 0.25

Tabulka A.2: SAE 830612: C.Y. Warner, G.C. Smith, M.B. James, G.J. Germane; Friction Applications in Accident
Reconstructions (Reference: J.C. Collins; Accident reconstruction, C.C. Thomas, Springfield, lllinois, 1979)

Zrazkové hodnoty rychlosti

Rychlost km/h (mph) ZniZenie koeficientu trenia [%)]
64 (40) 3

80 (50) 7

97 (60) 9

113 (70) i1

129 (80) 14

145 (90) 18

Tabulka A.3: SAE 830612: C.Y. Warner, G.C. Smith, M.B. James, G.J. Germane; Friction Applications in Accident
Reconstructions (Reference: J.C. Collins; Accident reconstruction, C.C. Thomas, Springfield, lllinois, 1979)
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Pneu./podklad

Popis (teplota od —42 do —4°C)

Rozsahy hod-

Klasifikacia not w

Lad Pevna dosadacia plocha na zamrznutej vode, dostato¢ne hrubd, aby ne- | 0.054 — 0.19
doslo k jej prelomeniu hrotmi alebo retazami, vzhlad ako sklo, v bode
topenia s vrstvou vody.

Lad, zimné pneu. | Ladovy povrch ako vysSie, zimné pneumatiky s hrotmi za zadnych kole- | 0.092 — 0.16

s hrotmi sach, zniZzené hodnoty pre vsetky kolesa

Lad, zimné pneu. | Ladova plocha ako vysSie, zimné pneumatiky s ocelovymi retazami 0.12-018

s ocelovymi reta-

zami

Lad, zniZeny tlak | Ladovd plocha ako vy3ie, tlak v pneumatikich od 83 do 221 kPa (0.83 | 0.13 — 0.15

V pneu. az 2.21 bar).

Hruby, Cierny lad | Priebeznd vrstva ladu na asfalte alebo betdne, ktord nedokaze priemerny | 0.12 — 0.26
vodi¢ rozpoznat, zablokované kolesd nenarusia vrstvu ladu.

Tenky Cierny lad | PriebeZnd vrstva ladu na asfalte alebo betdne, ktor(i nedokdze priemerny | 0.17 — 0.49
vodi¢ rozpoznat, zablokované kolesa iastoéne narudia vrstvu [adu.

Sneh a lad PriebeZny vrstva snehu, utladeny sneh tak, Ze vytvara zladovateny povrch. | 0.12 — 0.39

Sneh a lad s lesk- | Kompaktna snehova a ladova plocha, pdsobenim tepla z motorov a vlh- | 0.09 — 0.22

lym povrchom kosti z vozidiel sa vytvorila leskld ladova vrstva.

Sneh a [ad s pies- | Kompaktna snehova a fadové plocha s pieskovym posypom (drvina), zrni- | 0.15 — 0.45

kom tost 3 az 6 mm.

Sneh a lad s pies- | Kompaktna snehova a ladova plocha s kolajami, pieskovy posyp, zrnitost | 0.20 — 0.29

kom v kolajach 3 az 6 mm, piesok ujazdeny v kolajach, zakryty podklad.

Sneh a lad s &er- | Kompaktna snehova a ladova plocha s vrstvou &erstvého snehu 3 az 100 | 0.18 — 0.45

stvym snehom mm alebo z mrzniicej hmly, e$te nie si vytvorené kolaje.

Sneh a lad s | Kompaktna snehovd a ladova plocha s vrstvou hrubou 100 aZz 200 mm z | 0.43 — 0.45

vrstvou starSieho | drsného snehu so Skrupinou, este nie s vytvorené kolaje.

snehu

Sneh a lad s 20 % | Kompaktna snehovd a ladovd plocha, ktord je tak vyjazdend, Ze sa vy- | 0.20

vyjazdenymi ko- | tvorili kolaje, v ktorych je odkrytych do 20 % asfaltu.

[ajami

Utlaceny sneh Sneh na povrchu vozovky utlaceny vozidlami, ktory sa vSak nedd oznacit | 0.24 — 0.37
za sneh a lad.

Neutlaceny sneh Novy sneh na povrchu vozovky, ktory eSte nebol utlaceny vozidlami. 0.15 -0.42

Hlboky, neutla- | Velké mnoZstvo snehu, vozidlo nema oporu na kolesach. 0.92 - 0.95

¢eny sneh

Intenzivny mraz Podmienky pripominajice poladovicu. Zretelnd biela vrstva, lahko roz- | 0.37 - 0.48
poznatelnd vodiémi.

Mraz Biela vrstva na celej vozovke, lahko identifikovatelnd vodiémi ako pola- | 0.48 — 0.58
dovica.

Ciasto¢nd pola- | Mierna alebo iasto¢na poladovica, vodi¢i ju dokdzu rozpoznat len ¢ias- | 0.61 — 0.64

dovica tocne.

Suchy asfal- | Suchd asfaltova plocha bez dosadacej plochy. Vplyv nizkych teplét na | 0.59 — 0.72

tovy povrch bez
dosadacej plochy

adhézne vlastnosti pneumatik . asfalt.

Tabulka A.4: SAE 960657: D. P. Martin, G. F. Schaefer; Tire-Road Friction in Winter Conditions for Accident

Reconstruction
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A.2.1 DIN 70020

Na stanovenie pohotovostnej hmotnosti vozidla existujii r6zne normy. Pohotovostnd hmotnost cestného vozidla
(napr. osobného motorového vozidla) sa podla normy DIN 70020 skladd z hmotnosti vozidla a hmotnosti nadrze
naplnenej na 90 %. Na registraciu vozidiel pre cestn(i premavku bola v Nemecku v osved&eniach o technickom
preukaze vyddvanych do roku 2005 (v ¢isle 14) a v technickych preukazoch uvadzana podla poriadku pre registraciu
vozidiel aj pohotovostnd hmotnost vozidla. V osved&eniach o evidencii (&ast 1) vyddvanych od roku 2005 sa v poli
G pouziva pojem ,,Hmotnost prevadzkovaného vozidla v kg, pohotovostnd hmotnost"“. Pohotovostnd hmotnost
zahffia v tomto pripade vozidlo, vratane plnej palivovej nadrze, hmotnosti vodi¢a (75 kg), naradia vo vozidle,
rezervného kolesa, lekdrnicky a vystrazného trojuholnika. Pri vozidlach, ktoré boli prvykrat registrované od jila
2003, sa zohladriuje len 90 %-tna naplii palivovej nidrze.

A.2.2 Smernica ES 92/21

V smernici 92/21/EHS Rady z 31. marca 1992 a po Gprave smernicou 95/48/ES Komisie z 20. septembra 1995 o
hmotnostiach a rozmeroch motorovych vozidiel triedy M1 (Stvorkolesové vozidla s maximalnou rychlostou vy$Sou
ako 25 km/h) sa za pohotovostnii hmotnost povazuje hmotnost vozidla v prevadzkyschopnom stave (vratane
chladiacej kvapaliny, mazadiel, paliva, rezervného kolesa a vodi¢a). Pre hmotnost vodi¢a sa akceptuje pausélna
hodnota 75 kg (68 kg + 7 kg batoZiny).

A.3 Vlastnosti materialu

A.3.1 Hustota

Hustota réznych materialov.

Stoff Dichte kg/m3
Aerogel 3...500
Pertinax 1.350
Plexiglas (Acrylglas, PMMA) 1.190
Polystyrol (Styropor) 1.040 - 1.090
Thermoplastische Schaumteile 12...300

Eis (bei 0 C) 917
Neuschnee 60...200
Wasser (bei 0 C) 1000
Balsaholz (lufttrocken) 100...200
Eichenholz ca. 800
Fichtenholz ca. 500

Holz (lufttrocken) 400...800
Kork 480...520
Papier Broqualit0 g/m? ca. 800
Gummi (Kautschuk) 920...960
Paraffin 860...930
Wachs 900...980
Beton 1.800...2.450
Fensterglas 2.500...2.600
Gips 2.300

Granit 2.800
Sandstein 2.400
Schotter 1.700...1.900
Steinkohle 1.350
Quarzglas 2.200
Zement 3.000...3.100
Aluminium 2.710
Antimon 6.680
Beryllium 1.850

Bismut 9.800
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Stoff Dichte kg/m3
Blei 11.340
Bronze 7.400...8.900
Cadmium 8.640
Chrom 7.200
Cobalt 8.900
Eisen chem. rein 7.860
Eisen Invar 7.900
Eisenoxid (Rost) 5.100
Eisenstahl 7.700
Gold 19.302
Gusseisen 7.250
Indium 7.310
Iridium 22.560
Kalium 630
Kohlenstoff (Diamant) 3.510
Kohlenstoff (Graphit) 2.250
Konstantan 8.800
Kupfer 8.920...8.960
Lithium 535
Magnesium 1.738
Mangan 7.430
Messing 8.100...8.700
Molybd 10.280
Neusilber 8.500
Nickel 8.910
Osmium 22.610
Palladium 12.000
Phosphor 1.823
Platin 21.450
Quecksilber[1] (bei 0 C) 13.595
Rhenium 21.040
Rhodium 12.400
Schwefel (rhombisch) 2.070
Silber 10.490
Silizium 2.330
Stahl legiert 7.900
Stahl unlegiert 7.850
Tantal 16.650
Titan 4.500
Uran 19.050
Vanadium 6.120
Wolfram 19.270
Zink 7.130
Zinn 7.280

Quelle: Wikipedia http://de.wikibooks.org/wiki/Tabellensammlung Chemie_Dichte_fester_Stoffe

A.3.2 Streckgrenze

Werkstoffgruppe Legierung Streckgrenze Ryo.2
N/mm? (103G Pa)

Kupfer-Legierungen (ungefe Werte) E-Cu57 160
CuZn37 250340
CuZn39Pb3 250340
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Werkstoffgruppe Legierung Streckgrenze Ryo.2
N/mm? (103G Pa)
CuNil, 5Si 540
Magnesium-Legierungen (ungefe Werte) CP Mg 40
AZ91 110
AM60 130
WE54 200
MgZn6Zr[1] 250
Aluminium-Legierungen (ungefe Werte) Al99.5 40
AlMgl 100
AlMg3 120
AlMg4.5Mn 150
AlMgSi0.5 190
AlCu4PbMgMn 220250
AlZnMgCul.5 450
AA 7175[2] 525
Titan-Legierungen (ungefe Werte) CP Ti 220
Ti-6Al-4V 924
Ti-6Al-2Fe-0.1Si 960
Ti-15Mo-3Nb-3Al-.2Si 1400
Bauste S235JR 235
S275 275
5355 355
E360 360
Edelste (typische Werte) WNr. 1.4301 360
WNr. 1.4307 340
Betonste BSt 420 420
BSt 500 500
Spannste St 1370/1570 1370
St 1570/1770 1570
Vergtungsste C22 340
C45 490
C60 580
42CrMo4 900
34CrNiMo6 1000
Einsatzste C10E 430
16MnCrb 630
18CrNiMo7-6 685

Quelle: Wikipedia http://de.wikipedia.org/wiki/Streckgrenze

A.3.3 Poisson Rate, Elastizitmodul
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