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SYSTEM ZDALNEGO STEROWANIA POJAZDAMI

1. Wstep, cel i zakres pracy
Celem pracy byto opracowanie koncepcji systemu zdalnego sterowania pojazdem badawczym. Opracowane rozwigzanie bedzie
punktem wyjscia do dalszych prac nad automatyzacja. Pojazdem, dla ktorego stworzono koncepcje systemu zdalnego sterowania byt
uniwersalny pojazd elektryczny Zefir 1 UTV.

Zakres pracy obeymowalt:

- analize stosowanych systemow zdalnego sterowania pojazdow samochodowych;

- badanie wybranych charakterystyk pojazdu Zefir 1;

- opracowanie koncepcji 1 dobor elementow systemu zdalnego sterowania pojazdu badawczego.
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2. Analiza stosowanych systemow zdalnego sterowania pojazdow samochodowych
Analizowane rozwigzania oceniano pod katem:

- fatwosci implementacji do pojazdu;

- wymaganych metod sterowania 1 komunikacji;

- kosztow 1nstalacji w pojezdzie.
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3. Badanie wybranych charakterystyk pojazdu Zefir

W pracy, w celu umozliwienia doboru elementéw wykonawczych zapewniajgcych bezpieczne
sterowanie pojazdem, przeprowadzono badania wybranych charakterystyk uktadu hamulcowego
oraz kierowniczego pojazdu.

Ogolny schemat systemu zdalnego sterowania
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4. Schemat blokowy systemu zdalnego sterowania pojazdem
Na podstawie przeprowadzonej w pracy analizy rozwigzan systemow zdalnego sterowania dostepnych w literaturze oraz badan wybranych wtasciwosci pojazdu badawczego

opracowano schemat blokowy systemu zdalnego sterowania oraz dobrano konkretne urzadzenia dostepne na rynku. Wiazka elektryczna
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S. Podsumowanie

System zdalnego sterowania musi by¢ $cisle dobrany do pojazdu. Badanie procesu hamowania pojazdu pozwolilo na wyznaczenie charakterystyki opdznienia pojazdu w funkcji sity
na pedale hamulca 1 dobor elementow systemu sterowania hamowaniem pojazdu.

Badanie kinematyki uktadu kierowniczego pozwolilo na dobdr elementow gwarantujgcych wykonanie manewru zmiany kierunku jazdy tak jak podczas sterowania realizowanego

przez kierowce.
Opracowano koncepcj¢ systemu zdalnego sterowania pojazdem Zefir; na podstawie przeprowadzonej analizy rynku przygotowano schemat potgczen 1 dobrano odpowiednie

podzespoty systemu oraz oszacowano jego przyblizony koszt.
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