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WSTEP

Na przetomie dwoch ostatnich dekad odnotowano znaczy wzrost liczby samochodéw. Wedtug
danych z Instytutu Badania Rynku Motoryzacyjnego w 2018r. przybyto blisko 1,6 miniona pojazdow (do 3,5
T).[5] Wraz z wigksza liczba pojazdéw pojawia si¢ wzmozony problem bezpieczenstwa drogowego. Do
walki z tym zjawiskiem wlgczyli si¢ producenci pojazdéw i ustawodawcy, ktorzy tworza prawo i przepisy
majace za zadanie minimalizowanie skutkow jak i liczby wypadkow. Od kilkunastu lat producenci pojazdow
zaczeli opracowywaé roznego rodzaju systemy wspomagania kierowcy oraz uktady poprawiajace
bezpieczenstwo uczestnikow ruchu drogowego.

Nowe samochody s3 coraz czgsciej wyposazane w wysokiej klasy systemy bezpieczenstwa. Jest to
spowodowane wigksza $wiadomoscig konsumentow oraz zmieniajacymi si¢ przepisami. Unijni urz¢dnicy
caly czas pracuja nad rozwigzaniami, ktore maja zwickszy¢ bezpieczenstwo na drogach. Jednym ze
sposoboéw walki o bezpieczenstwo drogowe maja by¢ zmiany w obowiazkowym wyposazeniu samochodu.
Obecnie lista obowigzkowych elementow samochodéw produkowanych na rynek europejski to m. in.
poduszki powietrze, system naglego hamowania (ABS) oraz czujniki ci$nienia w oponach.

Artykut  przedstawia przeglad najistotniejszych stosowanych systemOw poprawiajacych
bezpieczenstwo. Zostaly w nim oméwione zasady dziatania uktadéow bezpieczenstwa czynnego polegajace
na dziataniu urzadzen zapobiegajacych wypadkom lub kolizja. [1,2,3,4]

SYSTEM ABS (ANTI-LOCK BRAKING SYSTEM)

Urzadzenie to uniemozliwia zablokowanie kot podczas hamowania. System polegajacy na sterowaniu
przebiegu hamowania w taki sposob aby sita przyczepnosci kot do podloza byla jak najwigksza, przy
jednoczesnym zachowaniu mozliwosci kierowania pojazdem. Dzigki temu rozwiazaniu kierujgcy pojazdem
zachowuje¢ kontrole nad pojazdem podczas hamowania. System ten stal si¢ standardowym wyposazeniem
wspotczesnych pojazdow. Poczatki stosowania siggajg lat 60-tych, jednak najwickszy rozwoj tego systemu
notuj¢ si¢ na lata 90-te. Od 1 maja 2004r. na tereniec Unii Europejskiej system ABS jest wymogiem
(standardem) w nowo produkowanych pojazdach osobowych.

Zasada dzialania tego systemu polega na pomiarze wartosci poslizgu kot, podczas hamowania.
Podczas gdy poslizg jest zbyt duzy, system zmniejsza ciSnienie powodujac zmniejszenie sity hamowania. W
przypadku gdy sita hamowania jest zbyt mata, system zwigksza cisnienie powodujac wzrost sity hamowania.
Dzi¢ki temu uzyskujemy duza skuteczno$¢ hamowania.
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Elementy na rysunku:

1 - pedat hamulca;

2 - silownik ukiadu wspomagania ukladu hamulcowego,
3 - pompa hamulcowa;
4 - rozdzielacz hydrauliczny dolotowy;

5 - zawor zwrotny;

§ - rozdzielacz hydrauliczny wylotowy,

7 - zacisk lub cylinderek hamulcowy;

& - czujnik predkosci obrotowej kota;

8 - sterownik ukladu ABS;

10 - akumulator hydrauliczny,
11 - pompa vkiadu hydravlicznego;,
12 - tlumik pulsacji w ukiadzie hydraulicznym

13 - zwezka thumiaca pulsacie przephwu

Rysunek 1 — Uktadu ABS z hydraulicznym uktadem hamulcowym, dla hamulca jednego kota.
Na podstawie [6]

Figure 1 — ABS system with hydraulic braking system, for one wheel brake.
Based on [6]

Typowy uktad ABS sktada si¢ z trzech podstawowych elementow: jednostki sterujgcej, uktadu
pomiarowego oraz modulatora. Na kazdym z k6t zamontowywany jest czujnik predkosci obrotowej. Podczas
hamowania czujnik dokonuje pomiaru predkosci obrotowej kot i przekazuje te informacje do
mikroprocesora. Informacja tg jest réznica migdzy predkoscia samochodu a predkoscia obwodowa kota
odniesiong do predkosci samochodu. Nastepnie mikroprocesor przetwarza wartosci chwilowe poslizgu z
wartosciami dopuszczalnymi. Wynik tego porownania sg przetwarzane i wysylane zostajg sygnaty do
modulatora na poszczeg6lne kota oraz do pompy. W przypadku gdy poslizg jest duzo mniejszy zawor
dolotowy zostaje otwarty natomiast zwor wylotowy zamknigty. Wtedy wzrost nacisku na pedal hamulca
powoduje znaczny wzrost sity hamowania i wzrost poslizgu. Gdy osiggniemy gorng granicg poslizgu zawor
dolotowy i wylotowy zostanie zamknigty — pompa nie pracuje. Zwigkszanie sity nacisku na pedal juz nie
przektada si¢ na zwigkszenie sily hamowania. Dopiero gdy poslizg osiagnie granicza warto$§¢ zawor
wylotowy otwiera si¢ uruchamiajac jednocze$nie pompe powrotng. Ma to za zadanie zmniejszenie sily
hamowania, pomimo wcisni¢tego pedalu hamulca. Dzigki temu poslizg wzdtuzny maleje az do momentu
osiaggni¢cia wymaganych warto$ci. Aby zachowa¢ minimalng warto$¢ poslizgu nastgpuje zamknigcie zaworu
wylotowego 1 wylaczenie pompy powtdrnej. Gdy proces ustabilizuje si¢ w wartosciach wymaganych cykl
rozpoczyna si¢ powtornie [6].

SYSTEM ASR (ACCELERATION SLIP REGULATION)

Jest to kolejny bardzo wazny system wspomagajacy kierowce i poprawiajacy bezpieczenstwo. Jest on
odpowiedzialny za utrzymywanie odpowiedniego poslizgu kot podczas ruszania i przyspieszania. ASR jest
istotnym systemem kontroli trakcji stosowanym niemal we wszystkich nowych autach. System ten zapobiega
nadmiernemu poslizgowi kot napedzanych, ktory nie jest wskazany tak samo jak to ma miejsce przy
hamowaniu. Uktad ten zapewnia odpowiednig warto$¢ poslizgu na tej samej zasadzie dziatania jak ABS
podczas hamowania. Montowany jest on tylko na kota napgdowe. Jesli poslizg wzdhuzny podczas ruszania
lub przyspieszania jest wigkszy od dopuszczalnej wartosci, system ten koryguje odpowiednio koto w celu
zmniejszenia poslizgu. Korekcja predkosci moze odbywaé si¢ przez wykorzystanie uktadu hamulcowego
przez przyhamowanie danego kola. Rozwigzanie to jest bardzo efektywne lecz pogarsza komfort
porézowania. Drugim sposobem jest ograniczenie mocy, ktore jest dla kierowcy bardziej komfortowe lecz
duzo mniej efektywne. W nowoczesnych samochodach system ASR jest na tyle rozbudowany, ze
wykorzystuje te oba rozwigzania na przemiennie lub w niektorych przypadkach réwnoczesnie. W
samochodach bez systemu ASR po najechaniu jednym z kot na $liska nawierzchni¢ maleje opor, ktory jest
stawiany uktadowi napgdowemu. Jedno z kot zaczyna si¢ szybciej obraca¢ w stosunku do drugiego.
Powodowac to bedzie zwickszenie predkosci obrotowej uktadu napedowego, co stanowi efekt odwrotnym do
zasady dzialania mechanizmu réznicowego, ktorego zadaniem jest utrzymanie statego momentu obrotowego
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dla kot napedzanych. Po odzyskaniu przyczepno$ci uktad przeniesienia napedu musi wytraci¢ obroty do
predkosci jazdy, co powodowaé moze ,,szarpanie” autem i zmian¢ warunkow przyczepnosci. W pojazdach
wyposazonych w system ASR w takiej sytuacji system ogranicza moc silnika i przyhamowuje koto, ktore
utracitlo swoja predko$¢ toczenia. ASR ogranicza to w taki sposéb aby za wszelka ceng¢ mechanizm
réznicowy mogl przekaza¢ moment obrotowy rowniez na drugie koto. Dzigki temu systemowi kota sg
optymalnie napedzane, co znacznie ulatwia poruszanie w trudnych warunkach w szczego6lno$ci w okresie
zimowy jak i1 rowniez znacznie poprawia komfort jazdy oraz bezpieczenstwa.

ESP- ESC (ELECTRONIC STABILITY PROGRAM)

System ESP to rozbudowany elektroniczny system stabilizacji toru jazdy, w ktorego sklad przede
wszystkich zaliczamy uklady ABS i ASR. Zadebiutowal on w 1995r. w seryjnie produkowanym
samochodzie Mercedes klasy S. Producentem tego systemu byla firma Bosch, ktéra zarejestrowata nazwe
handlowa ESP (z niemieckiego Elektronisches StabilitdtsProgramm). Dlatego bardzo czgsto stosowang
nazwg jest tez skrot ESC (Electronic Stability Control). Producenci pojazdéw nazywajg ten system wiasnymi
nazwami dlatego wystepuje on tez pod nastepujacymi skrotami: ASC, PSM, VSA, DSC, VDC, DSTC, CST.
Jest on tez standardem wyposazenia aut na rynek europejski do 1.11.2011 r.

System ten zapewnia odpowiednig stabilno$¢ w kierunku poprzecznym, w trakcie wykonywania
zakretow (jazda po tuku). Podczas takiej jazdy pojawia si¢ sita odsrodkowa, ktora jest kwadratem masy
samochodu i predkosci a odwrotnie proporcjonalna do promienia pokonywanego tuku drogi. Jezeli sita
odsrodkowa wzro$nie moze to spowodowac poslizg kot, czyli nadsterownos¢ (tylnych kot), podsterownosé
(przednie kota) lub oba zjawiska jednoczes$nie. Skutkiem takiego poslizgu moze by¢ wypadnigcie z drogi.
System ESP jest odpowiedzialny za stabilizacj¢ toru jazdy. W przypadku gdy podczas pokonywania zakrgtu
zaczyna si¢ pojawia¢ nadsterownos¢, system przyhamowuje przednie zewngtrzne koto w celu przywrocenia
prawidtowego toru jazdy. Gdy dochodzi do podsterownosci system ESP przyhamowuje tylne wewnetrzne
koto powodujac przywrocenie toru jazdy.

Faza 1:

kierowca skreca, powstajg sity boczne

Faza 2:

groiba utraty statecznosci, ESP® przyhamowuje przednie
lewe keto

Faza 3:

korygujacy obrot kierownicy, pojazd:

bez ESP® utrata kontreli nad pojazdem

2ESP® pozostaje pod kontrolg

Faza 4:

pojazd bez ESP® traci catkowicie stabilnosc,

pojazd zESP® odzyskuje stabilnosc po przyhamowaniu kota

Rysunek 2 — Schemat pokonywania zakretow z sytemu ESP i bez systemu.. Opracowano na podstawie [11]
Figure 2 — Cornering scheme from the ESP system and without the system. Based on [11]

Zasada dziatania tego sytemu opiera si¢ na przyhamowywaniu kot w odpowiednim momencie nie
dopuszczajac do utraty toru jazdy. System ten wspomaga kierowce tylko i wylacznie do pewnego stopnia.
Jezeli predkos¢ zostanie mocno przekroczona i w skutek tego zostanie wygenerowana duza sita odsrodkowa
uktad ESP nie wykona swojego zadania skutecznie [11].

HBA (HYDRAULIC BRAKE ASSIST)

System o nazwie HBA to system wspomagania gwattownego hamowania. W przypadku sytuacji
hamowania awaryjnego kierowca jest zmuszony do nacisnigcia na pedat hamulca, w taki sposob aby uzyskac
maksymalng sil¢ hamowania. System HBA ma za zadanie rozpozna¢ czy wcisnicty pedat hamulca jest
wciskany gwaltownie czy tez nie. W przypadku hamowania awaryjnego, czyli naglego hamowania system
HBA zwigksza sam site hamowania, niezaleznie od sity docisku. Dzigki czemu w szybszy sposob
uzyskujemy peing sit¢ hamowania i mozemy skroci¢ droge hamowania. Odbywa si¢ to przez zwigkszenie
cisnienia w uktadzie hamulcowym do poziomu, w ktorym zaczyna dziata¢ system ABS. W niektorych
modelach samochodow system ten dodatkowo uruchamia $wiatta awaryjne lub zalacza Swiatta stop w
systemie pulsacyjnym w celu ostrzezenia pozostatych kierowcow.

Przeprowadzone badania dowiodly, ze uktad ten pozwala na skrocenie drogi hamowania przy
predkosci 100 km/h o 7 m przy drodze hamowania o dtugosci 40 m.
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SYSTEM ACC (ADAPTIVE CRUISE CONTROL)

System ten wystepuje rowniez pod nazwa ICC (Intelligent Cruise Control). System ten wspotpracuje
z tempomatem i dlatego potocznie zwany jest aktywny tempomat lub tez tempomat adaptacyjny. Praca tego
systemu polega na zachowaniu bezpiecznej odleglosci pomigdzy samochodami, ktore poruszaja si¢ w tym
samym kierunku na tym samym pasie ruchu. Do pracy ACC niezbedny jest radar, ktoéry umieszczany jest z
przodu samochodu. Zadaniem radaru jest pomiar predkosci poprzedzajacego pojazdu i utrzymywanie
bezpiecznego dystansu (odleglosci). W skrajnych przypadkach system moze nawet zatrzymac pojazd. Radar
w tym systemie stanowi dwie role jako odbiornik i nadajnik. Zasada dzialania fotoradaru to wysylanie fal,
ktore odbijaja si¢ od poprzedzajacego samochodu i trafiaja z powrotem. Okreslenie odlegtosci pomigdzy
pojazdami odbywa si¢ na podstawienie pomiaru opdznienia odbitych fal lub ich przesunigcia fazowego. Na
tej podstawie ustalane sg predkosci pojazdow i system zwigksza lub zmniejsza predkos¢é. Odbywa si¢ to
przez komunikacj¢ z uktadem hamulcowy i uktadem odpowiedzianym za przepustnicg. [7]

Rysunek 3 — Schemat systemu ACC. Opracowano na podstawie [7]
Figure 3 — The scheme of the ACC system. Based on [7]

Pierwszy tego typu system zostal zamontowany w 1992r. w pojezdzie Mitsubishi Debonair. Wtedy
ten system polegat tylko i wylacznie na informowaniu kierowcy bez ingerencji czy to w przyspieszanie czy
to w hamowanie. Nastgpnie w 1995r. réwniez producent Mitsubishi wprowadzit do modelu Diamante
aktywny tempomat, ktory nie tylko ostrzegat ale wspotpracowal z automatyczng skrzynig i przepustnica
dzieki czemu mogt poprzez przyspieszanie utrzymywac stata predko$¢ z poprzedzajacym pojazdem. W
2005r. Mercedesa klasy S (model: W221) wprowadzit uktad Distronic, ktory wspolpracowal rowniez z
uktadem hamulcowym. W poczatkowej fazie producenci nie uzywali radarow lecz Lidaru (Light Detection
and Ranging). Lidar to urzadzenie wykorzystujace §wiatlo widzialne lasera. Wada tego rozwigzania jest
zasigg w szczegoOlnosci przy ztych warunkach atmosferycznych. Zastosowanie radaréw, ktorych praca oparta
jest na falach radiowych stworzyto system bardziej doktadny z wigkszym zasiggiem dziatania i rzetelny
nawet przy ztych warunkach pogodowych.

Ma on gléwnie zastosowanie na drogach ekspresowych i autostradach. Aktualnie instalowane
systemy potrafig zatrzymac pojazd podczas postoju na §wiatlach i wznowi¢ jazde z zachowaniem dystansu i
predkosci poprzedzajacego auta. Wplywa to bardzo znaczaco na poprawe komfortu i bezpieczenstwa jazdy.
Nalezy jednak pamigtac, ze moze to wptywac negatywnie na kierowce przez obnizenie koncentracji [7].

ASYSTENT PASA RUCHU (LINE ASSIST)

System ten wystepuje pod wieloma nazwami takimi jak: Lane Assist, AFIL, Lane Departure
Warning, Lane Keeping Assist. Wspolna cechg wszystkich tych systemow jest ostrzezenie kierowcy w
przypadku najechania lub zblizania si¢ do linii oddzielajacych pasy ruchu, bez poprzedzajacego
zasygnalizowania kierunkowskazami zamiaru takiego manewru. Po raz pierwszy ten system znalazl
zastosowanie na rynku Japonskim w 1992r. w samochodzie Mitsubishi Debonair. System ten byt oparty na
kamerze, ktora w sposob ciagly sledzita linie oddzielajace pasy ruchu, w przypadku niepozadanej zmiany
pasa system wzbudzat sygnat dzwigckowy. W Europie w 2000r. firma Mercedes wprowadzala swoj system
do modelu cigzarowego Actros. Samochody wyposazone w ten system posiadaja specjalng kamere
monitorujaca kierunek jazdy wzgledem linii wymalowanych na asfalcie (pasy ruchu). W przypadku proby
zjechania z pasa bez wczeSniejszej sygnalizacji kierunkowskazem system ostrzega kierowce sygnatem
swietlnym i dzwigkowym. Niektorzy producenci dodatkowo ostrzegaja przez wibracje fotela kierowcy lub
kierownicy. Na poczatku systemy te opieraty si¢ tylko i wylacznie na kamerze i metodzie detekcji krawedzi
obrazu z zastosowaniem wielostopniowego algorytmu. W nowych samochodach oprocz kamer dodatkowo sa
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wyposazane w czujniki laserowe lub na podczerwien. Dzigki potaczeniu tego systemu z innymi systemami
takimi jak aktywny tempomat pozwala na autonomizacj¢ jazdy.

Dlatego urzadzenia te mozemy podzieli¢ na:

* systemy monitorujace tor jazdy i ostrzegajace kierowce

* systemy, ktore samodzielnie potrafig utrzymac pojazd na pasie ruchu, bez ingerencji kierowcy;

» system, ktore w razie braku reakcji kierowcy, wspomagaja utrzymanie wtasciwego toru jazdy.

System Asystenta Pasa Ruchu ma za zadanie chroni¢ kierujacych przed niekontrolowang zmiang pasa
ruchu, ktéora moze powodowaé bardzo powazne wypadki zwigzane z wjechaniem auta na bariery
energochtonne, wypadnigcie z drogi czy tez zderzenia czotowe. Aby wyeliminowaé ryzyko wprowadzono
ten system. Niestety, do poprawnego dziatania potrzebne sa bardzo dobrze oznakowane drogi [10].

OGRANICZNIK MARTWEGO POLA (BLIS, SIDE ASSIST)

System ten ma za zadanie wykry¢ obecno$¢ innych pojazdéw w martwym polu, czyli obszarze wokot
pojazdu, ktory nie jest widoczny dla kierowcy w lusterkach bocznych ani w lusterku wstecznym. System ten
zadebiutowal w 2001r. pod nazwa BLIS (Blind Spot Information System), zostal on zamontowany przez
producenta samochodéw Volvo. Wystepuje on rowniez pod nazwa Side Assist jest to nazwa stosowana przez
grupe Volkswagena. Obecnie praktycznie kazdy z producentow stosuje to rozwigzanie jako dodatkowa opcja
wyposazenia [9].

System ten jest aktywowany wraz z uruchomieniem silnika i przekroczenia predkosci 10 km/h.
Dzialanie jego jest oparte na pracy zestawu kamer cyfrowych lub czujnikow umieszonych przewaznie w
lusterkach bocznych, ktoére w sposob ciagly analizujg otoczenie pojazdu. Przewazanie zakres detekcji to ok
3-3,6m szerokosci i diugosci od 9-30m. W przypadku pojawienia si¢ pojazdu obok samochodu
wyposazonego w system detekcji martwego pola, system zasygnalizuje kontrolka(lampka) ostrzegawcza. W
ten oto sposob udaje si¢ zapobiec kolizjg, ktore wynikaja z braku widocznos$ci pojazdéow w tzw. ,,martwy
polu”.

PODSUMOWANIE

Wraz z rozwojem motoryzacji i wzrostem liczby samochodéw na drogach pojawia si¢ aspekt
bezpieczenstwa. Ro6znego rodzaju systemy utatwig kierowcg unikna¢ kolizji, wypadkow lub zminimalizowaé
ich skutki. Jednak najbardziej zaawansowane systemy bezpieczenstwa nie zwalniajg kierowcow z obowigzku
zachowania czujno$ci w czasie jazdy. Czgsto dzigki zastosowaniu roznego rodzaju rozwigzan
wspomagajacych bezpieczenstwo maleje koncentracja kierowcow. Nalezy pamictaé, ze kierowca jest
odpowiedzialny za swoje czyny, a systemy jedynie go wspomagaja.
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W zwigzku ze wzrostem liczby kolizji 1 wypadkéw w ruchu komunikacyjnym, zaistniata potrzeba
zwrocenia uwagi na bezpieczenstwo drogowe. Artykut przedstawia przeglad najistotniejszych stosowanych
systemOw poprawiajacych bezpieczenstwo. Zostaly w nim omoéwione zasady dzialania podstawowych
elementow uktadu bezpieczenstwa takich jak ABS, ASR, ESP, HBA, ACC, BAS, Line Assist.
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ANTYKONTROLNY, ELEKTRONICZNY PROGRAM  STABILIZUJACY, ADAPTACYJNA
KONTROLA STEROWANIA.
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JIATAJIA [JaBig. Cyuacni cucremu Oe3neku B aBToMoOuTbHOMY TpaHcmopti / Jasig JIATAJIA //
Bicuuk HamionansHoro TtpancmoptHoro yHiBepcutery. Cepis «Texniuni Hayku». HaykoBo-TexHiuHHI
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Yepes 301MbLICHHS KITBKOCTI 3iTKHEHb Ta HEUIACHMX BHUIIAJKiB Ha TPAHCIIOPTi, HEOOXiAHO 3BEpHYTH
yBary Ha Oe3leKy AOPOKHBOTO PyXy. Y CTaTTi NPEACTAaBICHO OIS HaHOiIbIl BaXKIMBHX CHCTEM, SIKi
BHUKOPUCTOBYIOTHCS JUTS IiABUIIICHHS OE3MEKH.

[IpoTsirom OinbIne ecATH pOKiB BUPOOHUKH aBTOMOOUIIB PO3POOIISIOTH Pi3HI TUIIH CUCTEM JIOTIOMOTH
BOJIsAM, MO0 MiABUIIUTH Oe3meKky KopucTyBadiB popir. [leBHa 1x yacThHa € OOOBSI3KOBHMH Ui HOBHX
aBTOMOO1ITIB 3rigHO 3akoHi €C. IHImI BHpOBaKYIOTHCS Ha MEPCIEKTHBY ab0 3 METOI0 MOMYJISpH3yBaTH
0e3reyHi TEeXHONOTil B MacOBOMY CETMEHTI aBTOMOOUIIB. BiNbIICTh MOAIOHMX CHCTEM BiAINOBiAalOTH 3a
JONOMOTY BOJI€BI IiJ 4Yac raJbMyBaHHS a00 MalOThb MOXIIMBICTD 3YHNHHATH aBTOMOOUIH 0e3 BTpy4aHHS
Bozisa. OctaHHi po3poOku B 001acTi Oe3MeKku AOPOKHBOTO PYXy AAIOTh MOXKIIMBICTH MONEPEAUTH HEUacTi
BHITa KK a00 MiHIMi3yBaTH IXHil BIUIKB.

B crarTi po3risgaloTeCsl MpU3HAYEHHS 1 NPUHIUIHN pOOOTH OCHOBHHX €JIEMEHTIB CHCTEM Oe3leKu
MpPHU TAIBMYBaHHI Ta Ui CBOEYACHOTO BUSIBJICHHS IEpeIlKol. Po3rismaeTbesi eeKT Bifg TakuxX CHUCTEM SK
ABS, ASR, ESP, HBA, ACC, BAS Ta Line Assist. AHani3y€eTbcd MOIUBICTh CyMillIeHHSI (YHKLIH Ta
MOJXKJIUBICTh CHIBIpaIli Mi€ COOOK JEKUTBKOX CHUCTeM O€3MeKH aBTOMOOLTS 3apaaul MiJABHINCHHS PiBHS
Oe3Ieku Ha J0po3i.

KJIIOYOBI CJIOBA: CUCTEMA BE3IIEKU, CUCTEMA JOIIOMOI'U ITPU I'AJIBMYBAHHI,
[IPOTUBOBJIOKYBAJIbHA ~ CUCTEMA,  EJIEKTPOHHA  CTABUIIBVIOUA  IIPOI'PAMA,
AJJATITUBHUU KPYI3-KOHTPOJIb.

ABSTRACT

LATALA David. Modern safety systems in car transport. Visnyk of National Transport University.
Series «Technical sciences». Scientific and Technical Collection. Kyiv. National Transport University. 2019.
Vol. 3 (45).

Due to the increase in the number of collisions and accidents on transport, it is necessary to pay attention to
road safety. The article provides an overview of the most important systems used to improve security.

For over a decade, car manufacturers have been developing various types of driver assistance systems
to improve the safety of road users. Some of them are mandatory for new cars according to EU law. Others
are being introduced to the perspective or to promote safe technologies in the mass segment of cars. Most of
these systems are responsible for helping the driver when braking or have the ability to stop the car without
driver intervention. Recent developments in traffic safety provide an opportunity to prevent accidents or
minimize their impact.

The article discusses the purpose and principles of operation of the basic elements of safety systems
during braking and timely detection of obstacles. The effect of such systems as ABS, ASR, ESP, HBA,
ACC, BAS and Line Assist are discussed in it. The possibility of combining functions and the possibility of
cooperation Mie a few vehicle safety systems to improve the level of safety on the road is analyzed.

KEYWORDS: SAFETY SYSTEM, BRAKE ASSISTANCE SYSTEM, ANTI-LOCK BRAKING
SYSTEM, ELECTRONIC STABILITY PROGRAM, ADAPTIVE CRUISE CONTROL.
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