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A nyerges szerelvény becsuklas folyamata



Nyerges szerelvény becsuklasos
baleset autopalyan
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Tulméretes szerelvény athaladasa vasuti atjaron/USA



© USA 1938
(USA AVI)

* Gyalogos balesetek /Zomotor A. Mercedes-Benz
1982
(AVI)



A9 L 1. ens
ABS(Automatikus Kerék Blokkolasgatlo)

Wabco ABS els6
generacio 1981

1995 4.
(Generacio




~— Advanced Driver Assistance
System (ADAS)

Accident Emergency Call System (AECS) /eCall
Adaptive Cruise Control (ACC)

Autonomous Emergency Braking (AEB)
Adaptive Front Lights (AFL)

Blind Spot Monitoring (BSM)

Curve Speed Warning (CSW)

Driver Monitoring Systems (DMS)

Electronic Stability Control (ESC)

Forward Collision Warning (FCW)



Heads-Up Display (HUD)

Intelligent Speed Adaptation (ISA)
Lane Departure Warning (LDW)
Night Vision System (NVS)

Parking Assistance (PA)

Pedestrian Detection System (PDS)
Road Sign Recognition (RSR)
Railway Level Crossing Warning (LC)
Surround View Cameras (SVC)
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— Fékasszisztens ( a fékpedal miikodtetést folyamatosssa teszi)

Vészfékasszisztens( autondm érzékelés és fékezés)

ACC-széria bevezetés 2002
CltY Brake/ Clty Safety bevezetés 2007

City Brake/ City Safety (gyalogos felismerés) 2013

(Vertal avi)
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-Szenzortechnikai megoldasok

LIDAR- (Light Detection and Ranging) lézer
- koltséghatékony
-hatdtavolsag ca.ism

RADAR- 24 GHz-nagyobb hatétavolsag

Kamera rendszer -mono
-sztereo

VOLVO: Lidar-Radar-Mono kamera
Mercedes: Tobb radar-Sztereo kamera

Toyota : agyalogos behaladasat is érzékeli és feldolgozza, AEB
mukodik miel6tt a gyalogos behalad a jarm savjaba
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Beschleunigung-Zeit-Diagramm Volvo V40
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Hersteller
Modellbezeichnung

Stehender Erwachsener

Hersteller
Modellbezeichnung

Gehender Erwachsener

Lexus ‘ Volvo Mercedes BMW
LS 600h L V40 E-Klasse , 3er GT
1,0 1,8 1,0 ' 3,7
Kollisions- Kollisions- Kollisions- ; Kollisions-
geschwindigkeit = geschwindigkeit = geschwindigkeit = geschwindigkeit

10km/h Abbau
20km/h Abbau
30km/h Abbau
40km/h Abbau

50km/h Abbau
60km/h | Abbau
Lexus Volvo ' Mercedes BMW
. LS 600h L * V40 i E-Klasse 3er GT
| 1,1 1,0 | 31 3,7
Kollisions- Kollisions- ‘ Kollisions- Kollisions-

geschwindigkeit

geschwindigkeit |

geschwindigkeit

10km/h
20km/h
30km/h
40km/h
50km/h
60km/h

Mobileye 560

Kollisions-
geschwindigkeit

Mobileye 560

geschwindigkeit = geschwindigkeit




Hersteller Lexus
Modellbezeichnung LS 600h L
Gehendes Kind 2,8
Kollisions-
geschwindigkeit
10km/h Vermeidung
20km/h

30km/h

40km/h |

50km/h | Abbau

60km/h | Abbau
Hersteller Lexus
Modellbezeichnung LS 600h L
Stoppender Erwachsener I 3,0

Warnung, TTC,  TTC0,9-1,2
Bremsung, Max_Verzogerung [m/s?] | 10,4m/s?

Endgeschwindigkeit (von 30km/h) 4,3km/h

TTC-Time To Collision= Srel/Vrel

Volvo
V40

3,7
Kollisions-

geschwindigkeit

Armelaunc

Volvo
V40

2,0
yes
11,7 m/s?
14km/h

Mercedes
E-Klasse

4,0
Kollisions-

geschwindigkeit

Mercedes
E-Klasse

4,0
none

none
30km/h

BMW
3er GT

3,8
Kollisions-

geschwindigkeit

Abbau
Abbau
Abbau
Abbau
Abbau

BMW
3er GT

2,0
17C0,5-0,7
3,8 m/s?
26 km/h

Mobileye
Mobileye 560

5,0
Kollisions-

geschwindigkeit

Abbau

Mobileye
Mobileye 560

o
TTCc1,0-1,3
none
30km/h




Actros-AEBS fékasszisztens fazisai 347/2012/EC
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~— TeslasS gépr‘aleﬁe/
2016. 05.07. Williston, Florida

Jarmuavek:

Tesla S 70 D /2015

Tesla Autopilot Driver Assistance System(DAS)
Bosch radar( 24 GHz), idedlis hatotav 160 m
Optika: MobilEye, Monocrom 1 Mpixel
Ultrasonic Sensor System, elol/hatul

Event Data Recorder (EDR) , fekete doboz,,
Traffic-Aware Cruise Control (TACC)
Autosteer lane-keeping system



Freighliner Cascadia 20143/ Utility 3000R
hito szerelvény

Utpdlya : forgalmi jelzélampa nélkiili keresztez6dés
Tesla szamara egyenes két forgalmi sav

Tgk. szerelvény: balra nagyivben kanyarodik
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~—Tehergépkocsi vezetd nezdépont







Tesla
vezeto

zerelvény
ezeto

Stesla ~333 M Skamion Ca~351 M



.VFreightliner= 12,0-13,0 mph utkozeés ~
20,0 km/h

.TTC Freigtliner = 3,4'3,9 S
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Utkdzési helyzet




Time—-to-Contact (TTC)

Front of tractor is
approximately parallel
with the left edge of the

Front of tractor first
crosses into the
eastbound travel lanes of

Initial Max left turn lane of eastbound Us-27A
speed acceleration Us-27A from the median
Run # h
(mph) (g) (sec) (sec)
#1 0 0.035 4.5 3.9
#2 0 0.05 4.0 3.5
#3 5 0.035 4.4 3.7
#4 5 0.05 4.0 3.5
#5 14 0.10 3.9 3.4
#6 13 Braking only 7.0 6.2




Car crests hill
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Tesla vezeto

A g0 éves ferfi,

Biztonsagi ovet hasznalt

Nagy, tompa er6hatas a fejen.

A karokon kétoldali torések és zuzodasok.
Kismertéka bal tuddsérules

Tovabbi séruléseket nem dokumentaltak a
torzson vagy az also végtagokon.



Table 1: Injury Documentation and Coding

Massive craniocerebral blunt trauma with facial and scalp lacerations

Open fractures of calvarium and skull base with avulsion of the brain and
upper bramstem

Vertically oriented 77 laceration extending from superior right orbit into
posterior right parietal scalp, empty cranial cavity visible

Left frontal Scalp laceration (1.257)

Left superior frontal scalp laceration (1.25”)

Laceration above and to the left of the left eye (3.25”) and abrasion (47 x
1.757)

Multiple linear and punctate cuts over left cheek and mandible (57 x 47)

Bilateral fractures of maxilla and mandible

Contusion (4” x 1.57) on right upper arm involving medial deltoid region

Linear and irregular abrasions (8 x 57) from elbow to wrist along ulnar aspect
of left arm

Multiple contusions and small linear abrasions on dorsum of left hand and
fingers

Small contusions of right and left lungs

Injurx DescriEtion ICAO Code

Fatal
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- NTSBjelentés megallapitasai:

~ + A Tesla automatizalt jarmtivezérld rendszer nem tudta
azonositani a tehergépkocsit,ezért a figyelmezteto
rendszer sem adott jelzést és az automatikus vészfékezés
nem aktivalodott.

- Amennyiben az automatizalt jarmtvezérl6 rendszerek
nem korlatozzak automatikusan sajat miikodéstiket olyan
kortilményekre, amelyekre tervezték és megfelel6ek, a
jarmuvezeto6i hibak tovabbra is fennallnak.

Az Autopilot rendszer programja tulzottan
tamaszkodott az automatizalasra és a rendszer korlatok
megértése is hianyzott.
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~ +ATesla "Autopilot” rendszer palyakovetése és
a kormanykerék interakcidjara adott valasza
nem hatékony mddja a jarmuvezet6 i hibas
dontések elkerulésre.
* A Tesla az titkozés utan valtoztatasokat
hajtott végre "Autopilot” rendszerében.

A valtoztatasban csokkentette azt az
idotartamot, amig az "Autopilot”’ rendszer
figyelmeztetést / riasztast ad ki, amikor a
vezetd keze nincs a kormanykeréken.



~+ A faradtsag, az utpalya kialakitdsa és a mechanikai
rendszerhibak nem voltak az titkozés meghatarozoé
tenyezoi.

Nincs bizonyiték arra vonatkozdan, hogy a teherauto-
vezetd mobiltelefont hasznalt.

Jollehet a Tesla-vezet6 nem tartotta be a
jarmuvezetési feladatat, i a figyelmének elmaradasi
okat egyértelmlien nem lehetett megallapitani.

A kabitoszer-vizsgalat eredményei azt mutattak, hogy
a teherauto-vezeto a baleset el6tt marihuanat
fogyasztott, a baleset idején az esetleges hatranyos
szintje nem volt meghatarozhato .



OosSZonom megriszZicio
figyelmiiket



