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16 ábra:  Az Aktív mód ki tudja használni, a mai autókba már jelen lévő, 
modern aktív kormányzó rendszer nyújtotta lehetőségeket

15 ábra:  Ha az útfelület havas, vagy saras, a rendszer hibásan 
működhet

17 ábra:  Az aktív módot általában a műszerfalba épített, zöld, 
sávelhagyásra figyelmeztető lámpa felvillanása jelzi

 Olvassa be a QR kódot és nézze meg az 
Aktív Sevelhagyásra Figyelmeztető Rendszer
működését bemotató videót.

Aktívból Passzív módba:
Bizonyos esetekben a passzív és aktív mód közötti
váltás a vezetési körülményektől függ. Adott
sebességen sok autó kikapcsolja az Aktív LDW
rendszert. Alább egy Volkswagen járművekben
használt rendszert mutatunk be. 

Sávelhagyásra figyelmeztető rendszer aktív mód
Aktív módban a rendszer a menetirányt is számításba
veszi és ha a jármű elhagyni készül a sávot, úgy hogy
az irányjelző nincs bekapcsolva, javító
kormánymozdulatot hajt végre az elektromechanikus
szervokormány segítségével.

Az alkalmazott nyomaték viszonylag kicsi (3-5 Nm) és
általában korlátozott ideig tart (Volkswagen járművek
esetében 100 másodperc ). Az aktív módot a
műszerfalba épített, zöld, sávelhagyásra figyelmeztető
lámpa felvillanása jelzi.

A kormányzási nyomaték annál nagyobb, minél
messzebb halad a jármű a sávjának közepétől. A sofőr
úgy fogja érzékelni a kormányzási beavatkozást, mint
egy “javaslatot”, amit vagy megfogad, vagy nem.
Ha ilyen helyzetben a sofőr át akarja vezetni az autót a
másik sávba, akkor nagyobb erőt kell kifejtenie, mint
amekkora az automata kormányzás nyomatéka.
Ha a rendszer megállapítja, hogy a sofőr nem fogadta
el a kormányzási beavatkozást, és ténylegesen sávot
akar váltani, akkor leállítja a beavatkozást. 

Sávelhagyásra figyelmeztető rendszer passzív mód
Passzív módban a kamera szintúgy figyeli az
útviszonyokat, melyeket a rendszer kiértékel, hogy
visszakapcsolhasson aktív módba, ha tiszta
sávmegjelölést észlel, vagy ha a szükséges feltételek
teljesülnek. A figyelmeztető lámpa jelzi M
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Bizonyos esetekben a funkciót másik szenzor is ki
tudja szolgálni. Egyes Volvo modellekben a hátsó
ablakokba épített kamera szenzor felügyeli a holtteret.

A BSD figyelmeztetés bekapcsolásának feltételei
1.A céljármű teljes egészében az A vonal mögött van.

2.A céljármű bármely része áthalad a B vonalon.

Működés
Figyelmeztetési feltételek: A kép a figyelmeztetési zónát jelöli. 
•Amikor a jármű érzékelhetően az LCA zónában van, de nem történik figyelmeztetés.

•Amikor a már érzékelt jármű a BSD zónában van, egy figyelmeztető lámpa fog kigyulladni.

51 ábra

50 ábra:  Az érzékelési távolság (3-6m és 70m) eltérhet az adott rendszer precízségétől függően

49 ábra:  Volvo szenzor a BLIS-hez (Blind Spot Information System –

Holttér Információ Rendszer)
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4.ADAS SZENZOROK

98 ábra

Minden funkció ami ez előző fejezetekebn tárgyalásra került igényel dedikált vezérlőegységet, szenzorokat és
beavatkozókat. A dedikált szenzorok a Vezető támogató rendszerekhez az alábbiak: 
1. Ultrahangos
2. Radar
3.Lidar
4.Kamera, működési elv szerint:
a.Látható fény;
b. Infravörös;
c.Mikro hullám;
5.Magnetometrikus (ha jelen van érzékeli a mágneses jeleket amik az út felületébe vannak építve)
6. GPS

Az érzékelők lehetővé teszik, hogy a rendszer megismerje a jármű körüli környezetet. Ezek a szenzorok többféle
technológiát használnak. Ebben a fejezetben ezeknek a szenzoroknak a működéséről less szó.
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