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Elektronika v oblasti prednich svétlometu

1. Systémy Fizeni sklonu svétlometa — LWR
- manualni LWR
- automaticke LWR
- dynamicke LWR

2. Systémy adaptivnich svétlometl — AFS
- svétla do zatacky - staticke
- dynamické
a) rohovy svétlomet (CornerLight)
b) systém Halogen AFS (LOwWAFS)
c) system Xenon AFS
d) system Xenon AFS High
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10 cm

Rizeni sklonu svétlomett - LWR

Predpis EHK €.48

tlumené svétlo

10 m

Sveétlomety s funkci tlumeného svétla:
a) halogenovou - manualni LWR

b) xenonovou (plynova vybojka) - automatické LWR
- dynamické LWR
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rchitektura systemu LWR

manualni LWR




Architektura systému LWR

manualni LWR
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Manualni LWR
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rchitektura systemu LWR

automatické LWR
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Architektura systému LWR

automatické LWR
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Potenciometricky LWR senzor
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Poteciometricky LWR senzor - zastavba
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rchitektura systemu LWR

dynamické LWR
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- Regulace sklonu svétlometu

- Dynamicka regulace = regulace béhem jizdy vozu
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Dyn. regulace sklonu svétlometu

VStUpm iInformace: frekvence PWM 200+25%

- pfedni a zadni senzor: A
., 0
PWM signal: P P 87,5%
e P
PWM [%] T
A (stFida) TLﬂ
perioda
teplotni rozsah:  -40°C - +125°C 4
meéfici rozsah:  3x £60° < A
vystupni signal:  digitalni (PWM) 12,5%
J ) pracovni cyklus: 12,5% -87,5% | |y
R napajent: 5V+0,5V < s 7 5 5 g
i Zivotnost: 5x10° cykl( 60 uhel [*] +60

- sbérnice M-CAN (500kBaud):
zapnuti svétlometl [0/1]
rychlost vozu [km/h]
poloha plyn. pedalu [%]
brzdéni [0/1]
stav spojky [0/1]
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Dyn. regulace sklonu svétlometu

Vystup:
- fizeni krokovych motorkt (levy a pravy svétlomet):
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Dyn. regulace sklonu svétlometu

Posuzovani dyn. regulace sklonu svétlometu:
- vice moznych variant regulace

a) subjektivni posouzeni (pohled a pocit Fidi€e)
- rozdilné nazory fidi¢u, rozdilné vnimani fidicu
b) objektivni posouzeni:
- statické méreni
- nakladani vozu + méreni sklonu svétlometl (regloskop)
= homologacni zkousSka

- méfeni naklonl vozu + méfeni sklonu svétlometul pfi jizdé
- zaznam jizdy (vstupni informace)
- zaznam fizeni krokovych motorku
- vzajemné porovnani vysledku

Kritéria posuzovani:
1) odchylky od zadané polohy svétlometu (EHK €.48) — bezp. faktor

2) moznost oslInéni protijedoucich — bezp. faktor
3) harmonie pohybu svétlometu — subjektivni vnimani
fidice
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Algoritmy regulace sklonu sveétlometu

Srovnani odchylek sklonu svétlometu od poZzadované polohy
pro razné algoritmy automatické regulace sklonu
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Algoritmy regulace sklonu svétlometu

POROVNANI NAKLONU KAROSERIE S NAKLOPENIM SVETLOMETU
[ [ [ [
— Naklon karoserie wpocteny z udaju snimacu
0.045 —— Nakloneni swetlometu s Harmonickym nastavenim algoritmu
' —— Nakloneni swetlometu s Dynamickym nastavenim algoritmu
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Architektura systemu - AFS

CornerLight pravy corner
- manualni LWR s
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' ‘Architektura systemu - AFS '

CornerLight pravy corner
- manualni LWR
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Architektura systé

Xenon AFS
- dynamické LWR

M-CAN

-rychlost vozu

- nato€eni volantu
- stav blika¢ua




Architektura systé

Xenon AFS
- dynamické LWR

e

’l vykonovy
modul

kr. motorky

M-CAN
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vykonovy = natoce_nl vvonlantu
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SubCAN

Xenon AFS High C Corner
- dynamické LWR
- dynamické svétlo do zatacky
-zmény rozlozeni svétla na vozovce podle rezimu jizdy
méd , C* - standardni (, meziméstské") svétlo
maod , E* - ,dalniéni* svétlo
maod , V* - ,méstské" svétlo
maod , W* - svétlo do Spatného poéasi (mlha, dést)
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Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

AFS — Adaptive Frontlight System

Legislativa:
- dodatky z roku 2003 k predpisu EHK ¢.48 — ,VnéjSi osvétleni vozu*
- rohovy svétlomet
- nataceni svétlometl do zatacek

- novy predpis EHK €. 123 ,AFS” — platnost od 7/2007
- nove mody svétlometu — zména geometrie svételného svazku
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Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

Pozadavky na systém:

Informace:
- 0 zapnuti svétlometu
- 0 rychlosti vozu
- 0 natoceni volantu/kol
- 0 zapnuti blikacu

Corner light
Halogen AFS
Xenon AFS
Xenon AFS High

akéni elementy:
- spinani rohovych svétlometu
- nataceni hlavnich svétlometu
- ovladani sklonu svétlometl (dostatecné rychlé)
- dynamické LWR (v pfipadé xenonovych svétlometu)
- ovladani zmény geometrie svételnych svazku
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' | Systémy adaptivnich svétlometu - AFS

rohové/odbocovaci
sveétlo

Corner light

tlumené svétlo

rohové/odbocovaci
sveétlo

Halogen/Xenon AFS

nataceci tlum. svétlo

rohové/odbocovaci

mezim. sveétlo svétlo

Xenon AFS High

daln. svétlo meést. svétlo
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Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

Corner light

LI Rohové svétlo odboc€.sv. (-30° az -60°)
(Corner light)

Odbocovaci svétlo
» samostatné homologovano
« integrované s mlhovkou (Skoda Auto.)
- VySka montaze 250 — 900 mm
nad zemi
- deaktivace nad 40 km/h




Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

Halogen / Xenon AFS

- svétlo do zatacek

statickeé (-15° az - 45°)
* pfid. sv. zdroj ve svétlometu

* spina podle nato&eni volantu
* deaktivace nad 50 km/h

* VySka montdze 500 — 1200 mm
nad zemi

dynamické (Schwenkmodul) (£15°)

* horizontalné nataceci sv. jednotka
* nataceni fizeno podle nato€eni volantu

staticky + dynamicky

* optimalni vykonnost sv. svazku
(viz Passat, Audi A8, Roomster, Fabia Il)

Rozsah: - 15° az + 45°




Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

Xenon AFS High
Novy predpis umozni:

11 Realizaci novych modu (nové sv. stopy)

zmény svazku tlumeného svétla - izslEhe sl o g

(soucasné horizontalni i vertikalni nataceni)

b b -

U Dalniéni svétlo (motorway beam)

U Mezimeéstské svétlo — tlumené svétlo

L1 Osvétleni za desté (wet road lighting)

o
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Mestskeé svetlo g
tlum. svetlo
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Dalnicni svetlo

tlum. svetlo




Svetlo do Spatneho pocasi /\\

tlum. svétlo svetlo do Sp. poc€asi
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Denni svetlo
Daytime running light

- lepsi viditelnost vozu béhem dne — bezpecnost

- automatické zapnuti pfi nastartovani vozu

- vypnuti pfi zapnuti jakékoliv jiné predni svételné funkce

- neovliviuje zivotnost dalSich svételnych funkci (tlumene, dalkové)
- samostatna sv. jednotka nebo integrovana ve svétlometu

- homologace samostatne




Denni sviceni

dennf'svétlo
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Vase otazky ?
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Manualni LWR

Stellweg
S{mm)

b 13 opannung




Manualni LWR
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Napétovy LWR senzor - zastavba

nap. signél [V]




Systemy adaptivnich svétlometu - AFS

Corner
Mezimeéstské svétlo

Dalniéni svétlo Meéstskeé sveétlo




