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Prefacio

Prefacio

jUna calida bienvenida a la comunidad de AnalyzerPro!

Estoy encantado de que se haya unido a nosotros. Al elegir AnalyzerPro, se ha dotado de
una de las herramientas de reconstruccion de accidentes de trafico mas avanzadas del

planeta.

Nos gusta hablar de la «familia AnalyzerPro», y lo decimos de verdad. Para nosotros, un
buen software no se reduce a algoritmos complejos; se trata de lo bien que sirve a la
persona que lo utiliza. jAhi es donde entras tu! Considera esto una invitacion abierta a
compartir tus opiniones, y si... incluso tus criticas. Tus aportaciones son las que nos

ayudan a mantenernos a la vanguardia.
Espero con ilusidon una colaboracion fantastica y ver lo que podemos lograr juntos.

iManos a la obra!

Florian Kutschat

En nombre del equipo de AnalyzerPro




1 Introduccion

A la hora de realizar analisis de accidentes, una de las tareas cotidianas es realizar
calculos de distancia-tiempo. Este hecho ha llevado al desarrollo de un programa
informatico que permite a los usuarios calcular facilmente una gran variedad de variantes,
crear graficos de distancia-tiempo y simular la cinematica de los vehiculos implicados

(=video).

Basandonos en la experiencia adquirida en el trabajo sobre el terreno, también se han
desarrollado numerosas herramientas de calculo estandar (modulos) para una gran
variedad de situaciones de accidente habituales, asi como herramientas de analisis de

colisiones y de dinamica de conduccion.
Alguna informacién importante:

Mejoras de version
Una vez al afio, normalmente en diciembre, se lanza una nueva version de AnalyzerPro.

Con esta ampliacion de version, AnalyzerPro se mantiene siempre al dia con los ultimos
avances tecnologicos. Uno de los principales objetivos de las actualizaciones es
satisfacer los deseos de los clientes. Si tiene ideas o sugerencias sobre lo que le

gustaria que se implementara, no dude en ponerse en contacto con nosotros.

Actualizaciones

Cualquier producto de software tan complejo como AnalyzerPro puede presentar errores
0, en ocasiones, no funcionar exactamente como se espera. En tal caso, envienos un
correo electrénico describiendo detalladamente cémo y cuando se produjo el error.
Intentaremos corregirlo lo antes posible. A partir de la versién 22, Analyzer realiza una
busqueda automatica semanal de nuevas actualizaciones. También puede iniciar esta
busqueda manualmente en «Enlaces» -> «Actualizar». Si no dispone de derechos de
administrador en su PC, también puede realizar la instalacion de una actualizacion de
forma totalmente manual: puede descargar un archivo Zip para su versién especifica de

forma gratuita desde nuestra pagina web www.analyzer.at a través de «Descargas». Para

ello, cierre AnalyzerPro, descomprima el archivo Zip en el directorio de instalacién de
AnalyzerPro y sustituya los archivos correspondientes. Si es posible, le recomendamos

utilizar el actualizador automatico.



http://www.analyzer.at/

Seminarios

AnalyzerPro incluye una gran cantidad de herramientas y posibilidades, lo que dificulta
que los usuarios autodidactas aprovechen todo su potencial. Por lo tanto, sugerimos a
todos los usuarios que asistan a uno de nuestros seminarios. Para conocer las fechas
actuales de los seminarios y obtener mas informacion, visite nuestra pagina web,
www.analyzer.at, y vaya a «Seminarios». ¢No le convencen las ubicaciones o fechas de
los seminarios? No hay problema, es posible que podamos organizar seminarios en su

ciudad. Ponerse en contacto con nosotros o con Ipsum, distribuidor en su zona.
Tutoriales

En nuestra pagina web www.analyzer.at, en la pestafia «Tutoriales», encontrara videos

de aprendizaje gratuitos y utiles para AnalyzerPro.

Preguntas, sugerencias, quejas:

El contacto cercano con nuestros clientes es muy importante para nosotros. Si
tiene preguntas, quejas o sugerencias, sea lo que sea, no dude en ponerse en
contacto con nosotros o con Ipsum a través del formulario de contacto de

nuestras paginas web; intentaremos responderle lo antes posible.


http://www.analyzer.at/
http://www.analyzer.at/
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1.1 Acuerdo de licencia

1. Vigencia de estos términos y condiciones

Estos términos y condiciones se aplican a cualquier pedido realizado a través de nuestro sitio web o por
cualquier otro medio. Quedan excluidas las condiciones de compra del comprador para la presente
transaccion legal y para la totalidad de la relacion comercial. Esto también se aplica en caso de que el
comprador indique, al realizar un pedido, que solo desea contratar segun sus propios términos y

condiciones.
1.1 Oferta y celebracion del contrato

La oferta que figura en nuestro sitio web para adquirir una licencia de Analyzer Pro o una licencia de
actualizacion no es vinculante. El contrato de compraventa solo se perfecciona cuando el vendedor

confirma el pedido por escrito.
1.2 Cesion de la empresa

En caso de cesion de la empresa a otra persona, la totalidad de la relacion contractual se transfiere al
sucesor de la empresa sin necesidad de notificacion al comprador. En este caso, quedan excluidos los

derechos de desistimiento del comprador y la responsabilidad posterior del vendedor.

2. Cumplimiento y pruebas

2.1 El objeto del contrato es, previo pago del importe indicado para el producto correspondiente:
- la adquisicion de los derechos de uso de los productos de software que ofrecemos

- la compra de una copia del software mediante descarga digital

- la compra de una clave de activacion, ya sea en forma de hardware (dongle) o en formato digital
(clave de licencia). La eleccion de la clave de activacion (hardware o digital) queda a discrecion del

vendedor

- la adquisicion de licencias para el uso de proyectos.

No se incluye en el contrato:

-la adquisicion de derechos adicionales de uso y explotacion

-la compra de actualizaciones y complementos posteriores del software

- otro hardware para utilizar el software.




2.2 Descripcion del programa

El software Analyzer Pro se utiliza para la reconstruccion de accidentes mediante el procesamiento
electrénico de datos por parte de expertos en accidentes. El software permite crear simulaciones de
accidentes, pero estas siempre requieren la interpretacion de un experto.

2.3 Notificacion de defectos

Cualquier defecto que pueda producirse, es decir, desviaciones de las especificaciones de rendimiento
acordadas por escrito en el manual, debera ser comunicado por el comprador al vendedor con la

documentacion suficiente, quien se esforzara por subsanar los defectos lo antes posible.

3. Envio y asuncion de riesgos

El envio de los dongles corre a cargo y por cuenta y riesgo del comprador. A peticién del comprador,
estos se enviaran por correo certificado a su cargo. La clave de licencia digital se envia por correo
electronico sin gastos de envio. El vendedor se compromete a enviar el soporte de datos fisico o digital
en un plazo de 14 dias tras la recepcion del pago, pero como muy pronto tras la confirmacién del
pedido. El comprador debera facilitar su direcciéon postal. Los retrasos en la entrega y los aumentos de
los costes derivados de datos, informacion o documentos incorrectos, incompletos o modificados
posteriormente por parte del comprador no son responsabilidad del vendedor y no pueden dar lugar a
un retraso por parte de este. Los gastos adicionales que se deriven de ello correran a cargo del
comprador. En caso de que se supere el plazo de entrega acordado por culpa exclusiva o por una
actuacion ilicita del vendedor, el comprador tendra derecho a rescindir el pedido correspondiente
mediante carta certificada si, incluso tras un requerimiento por parte del comprador dentro de un plazo
de gracia razonable, no se cumple la prestacién acordada en sus partes esenciales y el comprador no
ha incurrido en culpa alguna. Los casos de fuerza mayor, los conflictos laborales, las catastrofes
naturales y los bloqueos del transporte, asi como otras circunstancias ajenas al control del vendedor,

eximiran al vendedor de la obligacion de entregar o le permitiran redefinir el plazo de entrega acordado.

4. Precios, impuestos y tasas

Todos los precios estan expresados en euros, sin incluir el Impuesto sobre el Valor Adadido (IVA). Los
precios indicados se entienden en origen, desde el domicilio social o establecimiento del vendedor. Los
precios solo se aplican al presente pedido. Se incluyen los costes del soporte de datos y del

dongle o de las alternativas digitales.

Para todos los demas servicios (asesoramiento organizativo, programacion, formacion, asistencia en la
conversion, asesoramiento telefénico, etc.), el volumen de trabajo se facturara segun las tarifas vigentes
el dia en que se preste el servicio. Las desviaciones respecto al tiempo en que se basa el precio del
contrato, que no sean atribuibles al vendedor, se facturaran segun el esfuerzo real. Los gastos de
desplazamiento, dietas y pernoctaciones se facturaran al comprador por separado segun las tarifas

vigentes en ese momento. Los tiempos de desplazamiento se consideraran tiempo de trabajo.



5. Pago

5.1 El vendedor presentara la factura en formato electrénico junto con la confirmacién del pedido. Las
facturas emitidas por el vendedor, incluido el IVA, deberan pagarse en un plazo de 14 dias a partir de la

recepcion de la factura, sin deducciones y sin gastos.

En el caso de pedidos que comprendan varias unidades (por ejemplo, programas y/o formaciones,
realizaciones en etapas parciales), el vendedor tendra derecho a facturar tras la entrega de cada unidad

o servicio individual.

5.2 El cumplimiento de las fechas de pago acordadas es una condicién esencial para la ejecucion de la
entrega o el cumplimiento del contrato por parte del vendedor. El incumplimiento de las condiciones de
pago acordadas dara derecho al vendedor a rescindir el contrato sin conceder un plazo de gracia. El

comprador debera indemnizar por cualquier dafio causado por ello, incluida la pérdida de beneficios.

En caso de impago, se cobraran intereses de demora en la medida prevista por la ley. En caso de pago
a plazos acordado, el vendedor tiene derecho a declarar la pérdida de la fecha de vencimiento
(«Terminsverlust») y, por lo tanto, a rescindir el contrato. No obstante, el vendedor también puede exigir

el pago, lo cual no requiere notificacion.

5.3 El comprador no tiene derecho a retener los pagos debido a una entrega total incompleta,

reclamaciones de garantia o reclamaciones de calidad.

6. Ambito de la licencia y uso

Tras el pago de la remuneracion acordada, el vendedor concede al comprador un derecho no exclusivo,
intransferible, no sublicenciable e ilimitado para utilizar el software en varias estaciones de trabajo

simultdneamente. Todos los demas derechos siguen siendo propiedad del vendedor.

Cualquier violacion de los derechos de autor del vendedor dara lugar a reclamaciones por dafios y

perjuicios, en cuyo caso se pagara una indemnizacion integra.

El comprador no esta autorizado a realizar copias del software con fines de archivo y copia de seguridad de datos.

7. Derecho de desistimiento

La cancelacion del pedido por parte del comprador solo es posible con el consentimiento por escrito del
vendedor. Si el vendedor acepta la cancelacion, tiene derecho a cobrar una tasa de cancelacion del 30 % del

precio de compra, ademas de los servicios prestados y los gastos incurridos.




8. Garantia, mantenimiento, modificaciones, leasio enormis

8.1 El vendedor garantiza que el software puede utilizarse con el sistema operativo especificado, el

hardware especificado y los demas requisitos del sistema.
8.2.1 El requisito previo para la eliminacion de errores en el software o en los soportes de datos es que:

- el comprador describa el error con suficiente precision en un mensaje de error y que este error pueda

ser identificado por el vendedor;

- el comprador facilite al vendedor toda la documentacién (por ejemplo, capturas de pantalla) necesaria

para la subsanacion del error;
- el comprador o un tercero no haya interferido en el software;

- el software se utilice en las condiciones de funcionamiento previstas, de conformidad con la

documentacion.

8.2.2 En caso de garantia, la reparacién y la sustitucion tendran prioridad sobre la reduccion del precio.
Se considerara razonable un plazo de un mes para subsanar los defectos. Salvo en caso de inutilidad
del software, se excluye la rescision. El vendedor se reserva el derecho a optar por la reduccion del

precio en lugar de la reparacion o la sustitucion.
Queda excluida la presuncion de defecto segun el § 924 ABGB

8.2 El vendedor no asumira ninguna garantia por errores, fallos de funcionamiento o dafios causados
por un manejo inadecuado, componentes del sistema operativo, interfaces y parametros modificados, el
uso de recursos organizativos y soportes de datos inadecuados, si estos son prescritos, condiciones de
funcionamiento anormales (en particular, desviaciones de las condiciones de instalacién y

almacenamiento) y dafios de transporte.

8.3 En caso de intervencién (posterior) en el software por parte de los propios programadores del
comprador o de terceros, cualquier garantia por parte del vendedor cesara inmediatamente.

Los costes de asistencia, diagndstico de errores, asi como la subsanacion de errores y fallos de
funcionamiento imputables al comprador, asi como otras correcciones, modificaciones y adiciones,
seran sufragados por el vendedor a cambio de un pago. Esto también se aplica a la subsanacion de
defectos si el propio comprador o terceros han realizado modificaciones, adiciones u otras

intervenciones en el programa.

Ademas, el vendedor no asumira ninguna garantia por errores, fallos de funcionamiento o dafos
derivados de un uso inadecuado, de la modificacién de componentes del sistema operativo, interfaces y
parametros, del uso de medios organizativos y soportes de datos inadecuados —en la medida en que
estos sean prescritos—, de condiciones de funcionamiento anormales (en particular, desviaciones
respecto a las condiciones de instalacion y almacenamiento) y de dafios ocasionados durante el
transporte.



Si el objeto del pedido es la modificacién o ampliacién de programas ya existentes, la garantia se refiere

a dicha modificaciéon o ampliacién. La garantia del programa original no se reactivara por este motivo.
8.4 Las reclamaciones de garantia prescribiran a los seis meses de la entrega.

8.5 Queda excluida la aplicacion del articulo 934 del ABGB.

9. Responsabilidad

9.1 El vendedor solo sera responsable ante el comprador por los dafios de los que se pueda demostrar
que es responsable en caso de negligencia grave. Esto se aplica de forma analoga a los dafios
atribuibles a terceros a los que haya recurrido el vendedor. En caso de dafios personales de los que

sea responsable el vendedor, la responsabilidad de este sera ilimitada.
9.2 Exclusion de responsabilidad por resultados incorrectos de simulacion y calculo

Los errores de simulacion y célculo debidos a errores de programacion no dan derecho al comprador a
reclamar una indemnizacién por dafos y perjuicios al vendedor. La responsabilidad final por los

resultados recae siempre en el usuario.

9.3 Queda expresamente excluida la responsabilidad por dafios indirectos, tales como lucro cesante,
costes asociados a la interrupcion de la actividad comercial, pérdida de datos o reclamaciones de

terceros.

9.4 Las reclamaciones por dafios y perjuicios prescribiran de conformidad con las disposiciones legales,
pero a mas tardar un afno después de que se haya tenido conocimiento del dafio y de la parte que lo ha
causado.

9.5 Si el vendedor presta servicios con la ayuda de terceros y si, en este contexto, surgen
reclamaciones de garantia y/o responsabilidad frente a dichos terceros, el vendedor cedera dichas
reclamaciones al comprador. En este caso, el comprador debera dar prioridad a la presentacion de las

reclamaciones ante dichos terceros.

9.6 Si se ha acordado expresamente la copia de seguridad de datos como servicio, la responsabilidad
por la pérdida de datos no quedara excluida, en desviacion de la seccién 8.2, sino que se limitara a un
maximo del 10 % del importe del pedido por cada caso de dafio, con un maximo de 15 000,00 EUR
para la recuperacion de los datos. Quedan excluidas cualquier otra reclamacién de garantia y
reclamacion por dafos y perjuicios distinta de las especificadas en el presente contrato,

independientemente de su fundamento juridico.

10. Varios

Si alguna de las disposiciones del presente contrato fuera o llegara a ser invalida, ello no afectara al
resto del contenido del contrato. Las partes contratantes colaboraran en un espiritu de colaboracion

para encontrar una disposicién que se acerque lo mas posible a la disposicion invalida.



11. Proteccion de datos, confidencialidad

El vendedor se compromete a cumplir con las disposiciones del articulo 15 de la Ley de Proteccion de Datos.

12. Lealtad

El comprador se compromete a abstenerse de cualquier intento de captacién y contratacion, incluso a
través de terceros, de los empleados del vendedor que hayan trabajado en la ejecucion de los pedidos,
durante la vigencia del contrato y durante los 12 meses posteriores a la rescision del mismo. El
comprador que incumpla esta disposicion estara obligado a pagar una indemnizacion por dafos y

perjuicios equivalente al salario anual del empleado.

13. Foro competente y ley aplicable

La relacion comercial entre las partes se regira exclusivamente por la legislacion austriaca. Queda
excluida la aplicaciéon de la Convencién de las Naciones Unidas sobre los Contratos de Compraventa
Internacional de Mercaderias. Para cualquier controversia, se considerara acordada la competencia
territorial del tribunal competente en la materia correspondiente al domicilio social del vendedor. En el
caso de las ventas a consumidores en el sentido de la Ley de Proteccion del Consumidor, las
disposiciones anteriores solo se aplicaran en la medida en que la Ley de Proteccién del Consumidor no

prevea necesariamente otras disposiciones.

14. Mediacion en litigios

Las clausulas de mediacion recomendadas por la Asociacion Profesional de Consultoria Empresarial y
Tecnologia de la Informacion de la Camara Federal de Economia de Austria seran aplicables

como medio de resolucion de controversias favorable a las empresas:

En caso de que surjan litigios derivados del presente contrato que no puedan resolverse de mutuo
acuerdo, las partes contratantes acuerdan recurrir a mediadores registrados (ZivMediatG)
especializados en mediacion empresarial, incluidos en la lista del Ministerio de Justicia, para la
resoluciéon extrajudicial del conflicto. Si no se llega a un acuerdo sobre la seleccién de los mediadores
empresariales o sobre el contenido de la mediacion, se emprenderan acciones legales como muy

pronto un mes después del fracaso de las negociaciones.

En caso de que la mediacion no se lleve a cabo o se cancele, se aplicara la legislacion austriaca en

cualquier procedimiento judicial que pueda iniciarse.

Todos los gastos necesarios incurridos como resultado de la mediacion previa, en particular los de un
asesor juridico, podran reclamarse como «costas previas al litigio» en los procedimientos judiciales o de

arbitraje.



En caso de discrepancia entre el original aleman de estas Condiciones Generales y la traduccion

al espafiol que figura aqui, prevalecera el texto aleman.
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1.2 Requisitos del sistema

El software ha sido desarrollado en Microsoft Windows; el lenguaje de programacion es

Microsoft Visual C++.

La aplicacion solo se puede ejecutar desde un sistema operativo Windows.
Recomendamos a los usuarios de Apple que la ejecuten instalando una maquina virtual

con un sistema operativo Windows.

Recomendamos la siguiente configuracion del sistema:

- Sistema operativo: Windows 10/11 de 64 bits o superior (jrequisito imprescindible!)
- Procesador: 2,5 GHz

- RAM: 16 GB

- Tarjeta grafica: 8 GB

- Resolucion: 1920 x 1080
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1.3 Instalacion

El programa se entrega a través de un enlace de descarga. La activacion se realiza

mediante una clave de activacion en linea, que debe introducirse para iniciar el programa.
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1.4 Noticias sobre actualizaciones

1.4.1

Novedades de la version 19.0

Los archivos DXF se pueden guardar en 256 colores

* Nuevo modulo: Transferencia de marcas de roce en bicicleta para validar la plausibilidad
de trazas de friccion.

Herramientas graficas 2D: arboles, diversos obstaculos y elementos de la carretera

Operacion 3D completamente nueva:

o Ahora todos los objetos se seleccionan en 2D vy tienen su propia ventana
de propiedades 3D

o Los modelos 3D se crean en tiempo real y se pueden mover y girar en
tiempo real (ya no es necesario cerrar y volver a abrir el 3D)

o Sincronizacion completa entre 2D y 3D
o Nuevos modelos 3D (adaptados a su equivalente en 2D): muro de piedra,
valla de jardin, barandilla, seto, arbol caducifolio, conifera, bolardo, sombrero,
barrera de carretera, farolas, balizas, etc...
o Las intersecciones y las rotondas ahora también tienen una malla de altura
para la isleta central y la acera
La calle se puede seleccionar en todos los elementos y, por lo tanto, se puede modificar
facilmente mas adelante.
Modelos de peatones méviles: mujer y nifio
Reestructuraciéon de los modelos 3D existentes para facilitar su busqueda en la
base de datos
El paso de cebra se puede restablecer
Base de datos con coordenadas de ubicacion para el calculo de la luz solar
(Alemania: 13 500 ubicaciones, Austria: 2 300 ubicaciones, Suiza: 4 000
ubicaciones, Italia: 8 100 ubicaciones)
Importacion de modelos:
o Control de la vista con 1, 3, 7 como en Agisoft
o Posibilidad de cambiar entre ortografica y perspectiva (tecla de acceso
rapido 5)
o Imagen ortografica exportable con resolucion de 2048x2048 o 4096x4096
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o Se ha afiadido una cruz de coordenadas y un patron de mosaico a la vista
previa para facilitar la orientacion
o Sistema de alineacién de mallas en tres puntos: la introduccion de angulos
y distancias permite alinear la malla con precisién
o Mayor resolucion del medidor inferior para un desplazamiento mas suave
sobre la superficie
- Datos del vehiculo simplificados: control simplificado mediante la supresion de
valores irrelevantes y la insercion de las imagenes correspondientes
- Procedimiento de barrera: distancia de lanzamiento de la bicicleta introducida tras
una investigacion de DEKRA
- Neumaticos: calculadora de geometria

- Base de datos de vehiculos ampliada con mas de 1000 vehiculos

- Sincronizacion directa con la base de datos DXF de Autoview: al cargar los datos
del vehiculo, también se carga el DXF si esta disponible.

- Analisis de colision revisado hacia atras: el método de impulso hacia atras
se activa directamente desde el seguimiento de trayectoria. Los ajustes del
seguimiento de la trayectoria se incorporan y se calculan directamente en el
analisis de colision. El coeficiente de friccion y el factor k se resaltan en rojo si

el valor correspondiente es especialmente critico.

1.4.2 Novedades de la version 20.0

- Revisién completa del motor de dibujo

o Los procesos de renderizado se pueden procesar de una manera mas eficiente en
cuanto a recursos

o Los graficos mostrados son graficos vectoriales
o Suavizado
o Procesamiento de imagenes con canal alfa
- Dibujo directo en 3D
o Las lineas se pueden dibujar directamente
o Se pueden insertar imagenes cuando la vista 3D esta abierta

o Sombra proyectada revisada

- Importador DDD:
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o Los archivos de tacografo digital se pueden leer directamente y transferir a
los datos de distancia-tiempo.

o Los tipos de archivo legibles son el tipo C (datos sociales), el tipo M (datos
de velocidad a 1 Hz) y el tipo S (datos de velocidad cifrados a 4 Hz).
o Es posible exportar todos los datos a archivos de texto
o Visualizacién detallada para una representacion mas precisa de los datos
- Optimizador para el analisis de colisiones: médulo de analisis automatico de
colisiones que genera los posibles parametros de colisién en funcién de las
posiciones inicial y final, asi como de los limites superior e inferior.
- Las dimensiones de los neumaticos se pueden mostrar con niumeros decimales.

- El analisis de colisiones cuenta ahora con 3 ventanas: pequefa, mediana y grande.

- Nuevo tipo de vehiculo: «Animales», que incluye modelos 3D méviles de perro,
gato, caballo y ciervo
- Base de datos de vehiculos:
o Ampliacion con mas de 100 vehiculos
o Sincronizacion con Autoview 19
o Ampliacidon con datos de neumaticos de mas de 7000 vehiculos

o Mas de 100 vehiculos nuevos

1.4.3 Novedades de la versién 21.0

- Calculo y visualizacién de curvas mediante segmentos de Bézier

- Revisién completa de la linea de conduccién

Fijacion del punto inicial y final en la linea de conduccién
Visualizacién de los limites de fase

Adicion automatica de fases adicionales

Marcha atras con remolques

Multiples cambios de direccién en una linea de conduccién

o O O O O O

Dialogo revisado para el restablecimiento
- Opcidn de importacién de archivos CDR de Bosch
o Lectura de fases previas a la colision
o Transferencia a cinematica

o Resumen automatico de las grabaciones relacionadas
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- Procedimientos de barrera
Revision completa del modulo «Método de barrera»
Posibilidad de ajustar directamente las posiciones en Movieview

o O O

Calculo de control integrado mediante la distancia de proyeccion
o Transferencia directa a la cinematica

- Regla curva con hasta 4 divisiones diferentes

- Nuevos modelos 3D estandar para los siguientes tipos: turismo, camion, tren de
camiones, camion articulado, bicicleta, ciclomotor, motocicleta, autobus, tractor,
tranvia, minibus, autobus articulado, carretilla elevadora, autobus doble articulado,

tranvia doble articulado
- Seguimiento: los campos del remolque solo se muestran si hay un remolque presente.
- Vista 3D: botdn central del ratén para desplazarse
- Nuevos tipos de vehiculos: scooter y vehiculo para personas mayores

- Base de datos de vehiculos actualizada con sincronizacion con Autoview 20 y 100

vehiculos nuevos
- Base de datos de vehiculos para remolques con 100 conjuntos de datos
- Importacién DDD: interfaz de usuario revisada, especificacion del eje temporal
- «Herramienta de arbol». Nuevos elementos: persona y bicicleta
- Siluetas de vehiculos estandar: motocicleta, ciclomotor, bicicleta
- Activacion de la licencia en linea mediante cédigo en linea
- Transportador con tolerancias
- Atajo «B» para el modo de seleccién de objetos de fondo
- Renderizado de DXF acelerado
- Herramienta de regla de medicién en 2D y 3D

- Mddulo «Accidente peatonal» revisado graficamente

1.4.4 Novedades de la version 22.0

- Revisién completa del andlisis de colisiones y la simulacién de salida de via.

- Ampliacion del analisis automatico de colisiones:
o Variacion de las posiciones relativas
o Ordenador de control EES

o Visualizacioén de trazas y estroboscopio en la ventana de resumen
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1.4.5

Ya no se requieren derechos de administrador para utilizar el programa
Guardar la configuracion en un archivo de texto editable
Importacion de escaneos laser en formato e57 y xyz

Ampliacién de la linea de conduccién general e importacion de GPS
o Se pueden importar nuevos tipos de archivo

o Nuevo diagrama para la seleccion
Ampliacion de la importacion de DDD

o Se pueden importar archivos DDD de nueva generacién
o Nuevo diagrama de seleccién

Importador de GPX (bicicleta / reloj deportivo)

Actualizador automatico

Sincronizacion con la base de datos Autoview DXF 2021

Calculadora de crepusculo solar

Sefales de trafico con fondo transparente

Modulo «v = Konst» con extension para multiples vehiculos

Nuevo modulo «Analisis de video» para leer archivos de video de camaras de vigilancia

Las imagenes se pueden insertar mediante arrastrar y soltar

Novedades de la version 23.0

AnalyzerPro es ahora un programa de 64 bits. Esto significa que practicamente ya
no hay restricciones en cuanto al tamafo de las imagenes y los modelos 3D

utilizados.

Rectificacion de imagenes: rectifique y elimine la distorsién de la lente (en barril o
en cojin).

Crear un informe: se genera un PDF con el historial exacto de calculos para una
mejor trazabilidad de los informes y andlisis.

Lector FIT: El lector GPX ahora también puede leer archivos FIT originales y
convertirlos a un formato claro

Lector ESO: Se pueden cargar y superponer tablas de dispositivos de medicion
ESO.

Angulo de direccién CDR: El angulo del volante en los datos CDR ahora se puede

transferir directamente a la linea de conduccion.
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- Importacién de datos: Los segmentos de grabacién se toman ahora desde el final

y no desde el principio del rango de seleccion.

- Lector GoPro: Los metadatos de las camaras GoPro se pueden leer y transferir directamente

a los datos cinematicos.
- DWG: Se pueden leer imagenes en formato DWG.

- Atajos: Shift + V y Shift + H mueven los elementos graficos al primer plano o al

fondo.
- Elvalor EES se muestra en la pequefia ventana de analisis de colisiones.
- Los médulos con datos GPS se muestran directamente en un mapa.
- Los angulos de guifiada y de direccion se muestran en la ventana de coordenadas.

- > 100 vehiculos nuevos en la base de datos de vehiculos, sincronizaciéon con
Autoview 2022.

- Moddulo grafico para la carga automatica de mapas de Google Maps y

OpenStreetMap.
- La posicion de la barra de herramientas se guarda automaticamente.
- Las entradas de la base de datos de vehiculos se pueden ordenar.
- Lalinea de conduccion muestra la fase actual al pasar el raton por encima.

- En el andlisis de video, se puede especificar manualmente la duracion de los fotogramas para
el calculo.

1.4.6 Novedades de la versidon 24.0

- Analisis automatico de colisiones: ahora se puede tener en cuenta la altura del
punto de impacto, el angulo de guifiada y la velocidad de guihada. Ademas, se
puede anadir un tercer vehiculo u obstaculo.

- Nueva interfaz y mejoras en los graficos: los graficos (por ejemplo, el grafico de
tiempo-distancia) cuentan ahora con una nueva interfaz de usuario y muchas
funciones avanzadas, como la visualizacién de fases y mucho mas.

- Amplia expansion de la herramienta de importacion de CDR de Bosch: graficos,
tablas, visualizacion de datos, etc.

- Herramienta de analisis de video de dashcam: la |IA analiza el flujo de video de las
grabaciones de dashcam y determina la velocidad de conduccién del vehiculo.
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Herramienta de analisis de video basada en texto: en el caso de las camaras dashcam
con texto escrito sobre la velocidad, este se puede extraer directamente.

Limpieza de imagenes: elimine objetos que distraigan la atencion de las imagenes,

como coches aparcados, con un solo clic.

En el andlisis de colisiones, ahora se pueden girar conjuntamente ambas partes implicadas
en la colision, conservando la posicion relativa. Los objetos graficos marcados también se

pueden girar conjuntamente.
Las coordenadas se pueden mostrar en la vista de impresién.
Los vehiculos con una trayectoria se pueden girar directamente sobre el vehiculo.

En la vista previa de impresién, los tamafos de los campos se pueden ajustar dinamicamente

y se puede mostrar una escala.

Modelos 3D de prados y campos de maiz, asi como de una parada de autobus.

Se puede acceder a los manuales directamente desde el Analyzer.

Se puede colocar una regla directamente sobre la trayectoria.

Es posible imprimir desde la vista 3D.

Se puede desactivar el conductor de las motocicletas 3D.

Solo las fases activas son visibles en la ventana de datos principal y se pueden ajustar.
La posicién se puede restablecer y ajustar con precisién en la funcién «Mover vehiculo».
La tecla Ctrl restringe los movimientos a las direcciones de los ejes principales.

Al recorrer todos los objetos de la pelicula con la tecla «Tab», solo se tienen en

cuenta los objetos visibles actualmente.

Las polilineas pueden importar y adoptar puntos en varios formatos (archivos Disto).

Los objetos de fotogrametria y escaneo laser se cargan directamente tras la exportacion.
Los grupos y los archivos DXF se pueden escalar como las imagenes.

Los nombres de las fases se pueden mostrar en la trayectoria.

La herramienta grafica Mapas ahora es compatible con Google Earth.

Exporte datos de los modulos de analisis de datos a un archivo .csv.

Las curvas de ajuste en las herramientas de analisis de datos pueden asumir cualquier grado
polindémico.

«Psychoman» para la visualizacion de fases.

Ampliacion de la base de datos de vehiculos con mas de 100 vehiculos,

sincronizada con Autoview 23.
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14.7

Disto Reader para la lectura de puntos de medicion.

En la pantalla principal de datos, ahora es posible un numero ilimitado de fases.

Novedades de la version 25.0

Ampliacion de la base de datos de vehiculos con mas de 100 vehiculos,

sincronizacién con Autoview 24
Motor de proyeccion de sombras: los arboles proyectan sombras

Fuentes de luz: se pueden configurar fuentes de luz individuales; se pueden

encender las luces delanteras del vehiculo

La visibilidad desde los vehiculos, incluida la ocultacién visual por elementos del

vehiculo, se puede mostrar mediante la luz

Datos CDR: se pueden introducir tolerancias, calculo de movimientos en caso de

derrape previo a la colision
El cuadro de didlogo del remolque muestra los datos introducidos de forma dinamica
Modulo de contacto de las ruedas revisado y ampliado para incluir las huellas en la rueda

Angulo: Se puede cambiar la posicion del etiquetado y se puede insertar texto

alternativo
Los valores del vehiculo se pueden transferir al importador de modelos
El cuadro de dialogo de coordenadas también esta disponible en blanco y negro

Calculo de la distancia de proyeccion de peatones segun Searle utilizando el
método de barrera

Las capas se pueden nombrar individualmente

Diagrama distancia-tiempo: zoom alrededor de la posicion del cursor

Amplia base de datos de objetos viales en 2D y 3D

Base de datos sobre la rigidez de los asientos para el calculo de las cargas de los ocupantes
Interfaz de acceso a la base de datos de pruebas de choque de la NHTSA

Se pueden fusionar mapas de Google Maps

Nuevo analisis de la dindmica de conduccion y de colisiones
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1.4.8 Novedades de la version 26.0

Ampliacion de la base de datos de vehiculos, vinculacién con la ultima base de datos de
Autoview.

Tree-Tool: nombres de objetos definidos con mayor claridad y campos divisores afiadidos
en 3 tamafios.

Las splines tienen un parametro de «curvatura», que determina cuando se
produce la curvatura maxima después de un punto de control. Anteriormente,
esto siempre se producia en un punto de control, pero ahora se puede
configurar para que ocurra un poco mas tarde, lo que suaviza las lineas de
conduccioén y las aceleraciones laterales. El valor esta entre 0 y 2, donde «1» representa
una spline antigua, 0 una linea recta y 2 una linea muy «abombaday.

Los vehiculos pueden mostrar un indicador de coordenadas que se mueve con
ellos y muestra las coordenadas deseadas. Ajustable en la pestafia «Vehiculo»
para los vehiculos de pelicula.

Ahora los textos se pueden mostrar como un contorno con color interior y
exterior y un borde de un grosor de linea especifico. Util para textos sobre
fondos de alto contraste que no se desea rellenar con un rectangulo.

Los ajustes de la camara 3D se pueden guardar con todas sus propiedades
(ajustes de camara en 3D). Esto crea una camara 2D en la vista 2D. Si haces clic
en esta camara 2D mientras la vista 3D esta abierta, la camara 3D salta a la
posicién guardada por la camara 2D (con todos los parametros de visualizacion).

La seleccion de subelementos en DXF, arboles, etc., en el arbol de objetos
graficos ahora los resalta en la pelicula.

Al editar un punto de una polilinea en la configuracion, ahora se resalta el punto actual.

El cuadro de didlogo «Insertar graficos» tiene un boton  «Directorio
predeterminado» que le lleva alli.

Mejor logica para la seleccion de objetos con el raton (mas facil de acertar en el
objeto correcto) y retroalimentacion visual sobre qué objeto se seleccionaria.
Esta funcion se puede activar o desactivar con «Q» o haciendo clic con el botén derecho
en «Resaltar objetos».

Al pulsar «R» mientras el modo de rotacién esta activo, el punto de rotacion
salta al cursor del ratén.

«Esc» deselecciona los objetos.

Ahora los peatones en 3D se pueden mostrar sin textura en el color del
vehiculo.

Los terrenos de polilineas ahora pueden actuar como interpolaciones para
terrenos de escaneo laser/fotogrametria. Para ello, los usuarios pueden activar
un ajuste de «prioridad» en la polilinea.

Diagramas cinematicos: las fases muestran ahora informacién adicional
interesante, como la velocidad, el tiempo y las desaceleraciones, y, en general,
se dibujan con mayor claridad cuando la opcion «Mostrar texto» esta activa a la derecha.
Lo mismo se aplica a los nombres de las fases en la linea de
conduccién.

La herramienta «Cinta métrica» muestra la distancia como texto junto al
cursor y permanece visible hasta que el usuario vuelve a medir o desactiva
la herramienta.

Visualizacién de coordenadas en la parte inferior izquierda: ahora también se puede ver la
coordenada Z.

Abajo a la derecha, se muestra una «B» si el «Modo de seleccion para objetos de
fondo» esta activo.

Activar reloj grande: muestra la hora en la vista previa de impresion, y el
tiempo se va descontando en la herramienta de grabacién de video.
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- Al abrir la ventana de analisis de colisiones, ahora también se copian los objetos de las
capas inactivas al analisis de colisiones.

- Se han revisado, reordenado y depurado los ajustes generales.

- Los terrenos de Agisoft/Fotogrametria ahora pueden recibir desplazamientos Z
(verticales) posteriormente en la configuracion.

- Rueda delantera izquierda: al cambiar el color, ahora se cambian todos los
neumaticos de todos los vehiculos. Esto también incluye copias/vehiculos de
colisién y ensayos de colocacion, no solo vehiculos de pelicula.

- Camara 3D: la rotacion con el ratén (clic izquierdo) ahora se produce
alrededor del centro de la vista, y vya no alrededor del origen de
coordenadas.

- Imagenes y cursores mas nitidos y de mayor resolucién (en pantallas de alta
resolucion) en el programa y en los datos de los vehiculos.

- Las descripciones emergentes en muchos cuadros de dialogo muestran ahora (al
pasar el cursor por el campo) lo que de otro modo se mostraria en la parte inferior
izquierda.

- Se han adaptado los mensajes de error de muchos modulos para que los bordes
indiquen qué constituye una entrada problematica por parte del usuario (se
ampliarda a todos los mdédulos y estd pensado para sustituir a los mensajes de error
recurrentes).

- Nueva exportacibn de cinética a cinematica: los angulos de balanceo vy
cabeceo se transfieren exactamente a la cinematica. Los vehiculos de dos
ruedas que caen ahora lo hacen alrededor del punto de impacto (dependiendo de
su altura relativa al centro de gravedad, a la izquierda o a la derecha).

- Los angulos de balanceo/cabeceo y las velocidades se pueden configuraren
los datos basicos para los estados iniciales.

- Las colisiones secundarias se pueden activar manualmente en el analisis de colisiones con
impulso hacia delante.

- Moddulos revisados:

1. Proceso de cambio de carril: Las curvas se pueden transferir a la linea de

conduccién.

2. Proceso de adelantamiento: Las curvas se pueden transferir a la
trayectoria de conduccién base. Modulo ligeramente adaptado y simplificado.
Distancia de lanzamiento: diagrama dinamico, muestra el viento.

Frenado de motocicletas: Comportamiento de frenado calculado en forma de

diagrama.

Velocidad limite en las curvas: Se muestra un diagrama de la forma de la curva;

vista del conductor de un vehiculo de dos ruedas representada graficamente.

Desaceleracion maxima en una pendiente: Vehiculo mostrado esquematicamente.

Frenado en curva: transfiere la trayectoria de conduccién con curvatura.

Moédulo CDR: el diagrama incluye etiquetas; en «Diagramas» se pueden

mostrar mas curvas al mismo tiempo, lo que permite correlacionar mejor

multiples variables.

- Nueva dinamica de vehiculos multicuerpo en 3D: Calculo en un entorno 3D
completamente nuevo. El calculo se realiza alli primero y, a continuacién, como en el
calculo del impulso hacia delante.

B w

i
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2 Primeros pasos

Ha instalado correctamente AnalyzerPro en su ordenador y ha activado el programa.

Ejecute AnalyzerPro y, tras unos segundos, vera esta imagen:

A AnalyzerPio Version 261 Florion Kutscha - [ifrot] - 8 x
W1 File Edit View Involved Modules Graphics Options  Window  Links

FOHmED PaUs Ml Fham  elecmimieiseleRRnsRRnlme ofk - e BB R ez B
CracexdszifaiEiawog l f & w2z 4 i ! ]

SToon /77 o

T3
'
¢

REEAYT 1 L VR AT

= ———— = . - | E[r[s[a[e]  amos Mouie Kinematics)

x=-0BImy =147 m active laver - WT, 6 min Scale: 1:117

Ahora puede empezar a trabajar en su informe.
A modo de breve ejercicio, vamos a analizar este accidente entre un peatdn y un coche.

1. Definir un vehiculo:

Party involved - [ Vehicle 1] = X Party involved - [ Vehicle 2 ] = X

Driver: [Party & oK Driver: [Party 3 oK
o ] Manufacturer: [Mum and Dad l [ o
Modet Mr. smith
Help Help

Registr. No.

Manufacturer: [BhW
Model [1series

Registr. No:  [ABC123

Data base Data base

Modek car =]| reage: [ 0 ka Rheight| Doom —— Modsk Pedestiian *] Reage: [ 0 R height| 0.00 m
v | u it Veh Ox: I 2! ) ! Veh DXF
— [ 20 madel = — | oetete || 20 modet
Length: 4330 m  Kerb weight: 1300 kg Dist. CG-axle | 1345 m E = = Length: 0,400 m  Kerb weight: 90 kg  Dist CG-axe | 0.200 m ‘77 -
el 3D model P | oiere || 30 model
Width: [1770 m  Total weight: 100 kg CG.height [0S0 m | ———"1 Width: 0600 m Towlweight | 90 kg CG.heght [095 m L
Helght: 1421 m  Allovied weiqm:| 1865 kg ‘ Copy Height: 1700 m  Allowed weight | 0 kg Copy
Wheelbase 1: | 2.690 m  EES mass 1300 kg [ e © man £ES mass [ 0 i Delete
- O Woman
— dat
Overhoney O.TT0 o [T e || 10,90 va. Rottamole o, 3w | | Dmamicd ® Boy SR
Trackadle 1. [ 1.540 m Frontadetorot:| 2.690 m  Steering ratio: 1 [160 | []Trailer = ] rraler =
Trackarle 2 [ 1,540 m Friction length- / crosswise = 1:[ 100
Tyre radius 1st axle: [0310 m fiﬁ Tyre width 1st ande: 0.185 m
Tyre radius 2nd axle: 0,310 m Tyre width 2nd axle: \ 0,195 m B
[ import [ import
e L
Position of C.G: with cargo | Export Position of €.G: with cargo Export
x [13%  m v ™ m z % m | x [0 m v ™ w 2 6%
Veh:[1 x| veh:[2 ~]
Moments of inertia Moments of inertia
Yaw: 1922 kg'me Rol: 641 kg'mt  Pitch: 1922 kgrme vaw: | Tko'mt el [ 0 kg'me  Pitch: 1 kgrme
Description: ‘ veh2 Description: | | ven1 || wvens
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En primer lugar, hay que definir las partes implicadas en el accidente. Haz clic en el icono
para abrir las opciones de datos del vehiculo (%= ). Define el tipo de vehiculo como
«turismo». A continuacion, pulsa el boton «Veh. 2» situado en la parte inferior derecha de

la ventana. Establece el tipo de vehiculo 2 como «Peaton».

2. Crear un croquis:

Con AnalyzerPro puede tanto cargar imagenes
como dibujar sus propios bocetos. En este ‘ t ‘
ejemplo, dibujaremos una interseccion utilizando la
herramienta de dibujo de intersecciones (- ).

Primero haga clic en el icono y, a continuacion,

haga clic en el punto donde desea colocar la
interseccion. Para este ejercicio, utilizaremos los
valores predeterminados y no cambiaremos ningun ‘ l ‘
dato. Ademas, dibujaremos un rectangulo en la

esquina inferior izquierda que simulara una casa.

3. Crea una secuencia de conduccion:

A continuacion, crearemos secuencias de conduccion. Para ello, abrimos la pantalla de
datos principal del vehiculo 1 (1® ). En primer lugar, debemos elegir si queremos realizar
el calculo hacia adelante o hacia atras. jEsto no tiene nada que ver con la direccién de la
marcha! «Hacia adelante» significa que conocemos las condiciones y los
parametros iniciales y queremos calcular las condiciones finales. «Hacia atras»
significa que conocemos las condiciones finales y queremos calcular las condiciones

iniciales.

Supongamos el siguiente escenario: el coche viene por la izquierda circulando a
velocidad constante, el conductor ve al peaton y frena a fondo para que el vehiculo se
detenga justo antes de atropellar al peatéon. Vemos marcas de derrape de 5 m de

longitud. Esto es lo que hacemos:

Seleccionamos el modo de calculo «Hacia atras» porque conocemos las condiciones
finales (parada junto al peaton). Denominamos «fase» a una parte concreta de una
secuencia de conduccion. Por cada fase, debemos introducir 3 valores de entrada para

calcular los valores desconocidos.

Como primera fase, seleccionamos «Frenadoy». La velocidad final es 0; la desaceleracion

de frenado se puede estimar en 6 m/s?, ya que hay marcas de derrape. La distancia de
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frenado puede introducirse como 5 m, ya que esa es la longitud de las marcas de

derrape. Pulsamos «Calcular» para obtener nuestro primer resultado provisional.

Para nuestra segunda fase, SelecCioNamoS i..iwewn v ot %

Person involved
Calculation oK

«Acumulacion» con el fin de tener en cuenta o  ponvas (300 - En

Car: BMW 1 Series ® Backwards (End --> Beg)

el tiempo que tardan los frenos en |@EN

Help

1 2 3 4 5

desarrollar toda su potencia de frenado. Esta ... — (o [ww e fmo =l
fase también se conoce con el término «retardo = e

Deceleration 600 [ oo [ oo0 [ oo [ ooo
Time  (interval) 120 0,20 100 [ 100 [ 000

de frenado», aunque a menudo nos referlmos Initial velacity 27,89

Total distance 5.00

30,05 | 3005 | 000

[T7as8 [2332 [ oo
249 [ 349 | 000 |

Total time B

a ella como «acumulacion». La velocidad e [

Position time | 0.00

final y la desaceleracion S€ [ w [ com | et |[ coumn s [0

tomaran automaticamente de la fase

anterior.
Por defecto, el tiempo (intervalo) para una fase de acumulacién sera de 0,2 s.
De nuevo, hacemos clic en «Calcular».

Antes de la fase de acumulacion necesitamos una fase de reaccion, por lo que
seleccionamos «Reaccion» para nuestra tercera fase. La velocidad final se tomara de

nuevo, la desaceleracion de frenado es 0 y el tiempo (intervalo) es, por defecto, de 1 s.

Como cuarta fase elegimos la conduccion a velocidad constante (v = const.) con una

duracion de 2 segundos, elegida de forma arbitraria.
Distance-time data - [ Vehicle 2 | X

Person involved

El calculo nos muestra que el coche  ow e e =
pedestrian Mum and Dad Mr. smith " Backwards (End --» Beg) Help

circulaba con una velocidad constante de ’m m‘

30,05 km/h al principio. Hemos tomado con } e S S

Ay o : it velocity | 000 [ 500 [ 000 [ 000 [ 000 [ 000 [ 600 sanm

éxito las condiciones finales y hemos  [n 0 D000 tl k| e

— Calculate
096 | 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 mys?

144 [ 100 [ 000 [ 000 [ 000 000 [ 000 s

Deceleration

calculado una condicion inicial simple | e wes

|

Final velogity | so0 5,00 0.00 [ o0 | o000 0.00 0.00 km/h
\
\

2,39 [ 1.39 [ o,00 ‘ 0,00 [ 000 [ 000 [ 000 m
244 [ 100 [ 000 [ oo [ 000 [ 000 [ 000 s

. P . Total distance
mediante un calculo inverso.
Position dist. 238 [ 139 [ op0 [ o000 000 [ 000 [ 000 0,00 m

Pasition time 2,44 1,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 s

Init Copy Delete Column gotas [0,0 veh1 | veh3

Como siguiente paso, queremos calcular
los datos de distancia-tiempo del peaton. El
peaton afirma haber caminado rapidamente hacia la carretera. Abrimos la mascara de
datos principal del vehiculo 2 (el peaton). Esta vez elegimos la variante de calculo

hacia adelante.

Elegimos «aceleracién» como primera fase para nuestro peatén. Supongamos que el
peatdon comenzd a caminar con un solo paso rapido. Elegimos una velocidad inicial de 0

km/h, una distancia de 1 m y una velocidad final de 5 km/h.

En nuestra segunda fase, dejamos que el peatdn camine a velocidad constante durante 1 s.
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4. Ajustar la linea de conduccion:

Tras crear las secuencias de conduccion, AnalyzerPro creara automaticamente los

vehiculos con una linea de conduccidn recta.

Ahora hay que ajustar los vehiculos para que se adapten al escenario real. Supongamos
que el peaton cruzo la calle justo al lado de la casa. Por lo tanto, lo arrastramos a la
posicion que se muestra en la imagen siguiente. Si es necesario, podemos girarlo. El
botdn « ) » (Girar objeto) se puede utilizar para girar objetos. Tenga en cuenta que los

vehiculos (incluido el peatén) siempre se giran girando su linea de conduccion.

A continuacion, queremos ajustar la posicion del coche. Para ello, tenemos que curvar la
linea de conduccion. Para curvar la linea, insertamos un punto adicional en ella. Esto se
puede hacer seleccionando la linea con un clic izquierdo y, a continuacién, haciendo clic
con el botdn derecho y seleccionando «Anadir punto». También puede pasar el cursor del

ratdn por encima de la linea y pulsar F9.

Si todo esta ajustado y estas satisfecho con el escenario, puede pulsar el botén
«Reproducir» en la parte inferior de la pantalla. Los usuarios de la via publica deberian

moverse ahora en consecuencia.
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4. Resultados:

Podria ser interesante saber cuando exactamente el conductor podria haber visto al

peaton, ya que la vista esta obstruida por la casa al principio. Abrimos la ventana «Rayo

visual» ( )y marcamos «del veh. 1 al veh. 2». Se dibujara automaticamente una linea
de vision desde la cabina de conduccion hasta el peatén.

Si pulsamos el botéon «R», situado en la parte inferior de la pantalla, y seleccionamos a
continuacion «Veh. 1», el coche se situa automaticamente al inicio de la fase de reaccion.
Ahora podemos determinar que el conductor del vehiculo ha reaccionado inmediatamente
ante la aparicién del peatdn detras de la casa.

=
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3 Descripcion del programa
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3.1 Atajos

Esc

Cierre de un submenu, retorno al menu superior. Sin

embargo, no es posible cerrar ventanas de esta manera.

Cursor arriba / abajo

En un cuadro de seleccion: marca una opcion del menu con la

barra de seleccién (pero aun no se inicia la ejecucion).

En un campo de edicidon: Aumenta o disminuye el valor

introducido en la ultima cifra decimal con calculo, si ya se ha
ejecutado un calculo previamente.

Si se pulsa simultdneamente la tecla Cirl, el valor modificable
se incrementara en un factor de 10.

Si se pulsa simultdneamente la tecla Mayus, el valor
modificable se incrementara en un factor de 100.

Ctrl + Mayus: aumento de 1000 veces.

Sin_seleccidén: si no hay ningun objeto seleccionado, solo se

movera el cursor del raton.

Shift + Mover cursor

Desplaza el objeto seleccionado. La tecla Mayus simula una
pulsacion del boton izquierdo del raton

Retorno/Intro

En un cuadro de didlogo: Confirmacién de la seleccion o de la

entrada. Con un objeto seleccionado: Se abre la ventana de

propiedades del objeto.

Tab En un cuadro de didlogo: pasa al siguiente campo.
Sin seleccidn: selecciona ciclicamente los objetos existentes
que estan visibles actualmente en la vista, como vehiculos,
y las definidas por el usuario.

Imagen 1 Funcion de zoom: Ampliar

Imagen | Funcién de zoom: reducir

Ctrl + Dibujar

Modo ortogonal, lo que significa que solo se dibujan lineas
horizontales o verticales. Al mover objetos, una pulsacion
posterior hace que el desplazamiento se produzca solo en la

direccion X o Y.

Ctrl + O Abrir archivo.
Ctrl+ S Guardar archivo.
Ctrl + X Cortar.
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Ctrl+C

Copiar al portapapeles.

Ctrl+V Pegar desde el portapapeles.

Ctrl+D Abre el menu de opciones del diagrama.

Ctrl+T Ajuste de tiempo.

Ctrl+ W Cerrar archivo.

F1 Ayuda sobre el tema.

F2 Ejecuta el calculo.

F3 Crea una copia de todos los vehiculos representados en un
momento determinado.

F4 El cuadro de dialogo de colision cambia entre representacion
grande, mediana y pequeia.

Alt + F4 Salir del programa.

Ctrl + F4 Cierra la ventana activa (no es valido para el cuadro de dialogo).

F5 Abrir el médulo «Velocidad constante».

Ctrl + F5 Abrir el médulo «Reaccion - Frenoy.

F6 Abrir el médulo «Calcular distancia-tiempo».

Alt + F6 Abrir el médulo «Calcular distancia — tiempo» (Areas de
frenado parcial).

Ctrl + F6 Pasa a la siguiente ventana.

Ctrl + Mayus + F6

Pasar a la ventana anterior.

F7

Calculadora.

F8 Abrir el diagrama de distancia-tiempo.

F9 Colocar un punto en una linea seleccionada (definicion) o
eliminar un punto.

F10 Abrir cuadro para ajustar el color.

F11 Alternar entre secciones rectas y curvas de una spline.

F12 Duplicar objeto.

Alt + Atras Deshacer.

Alt + Mayus + Atras

Volver a ejecutar la accion deshecha.

Imprimir

Copia el cuadro al portapapeles.

Alt + Imprimir

Copia el cuadro actual al portapapeles.

z Funcion «Zoomy.

M Funcion «Maximizar». Desplaza o amplia la vista para que todos
los objetos activos sean visibles a la vez.

X Reproducir / Detener

F Catch: Selecciona el siguiente objeto y mueve el cursor a la
posicion adecuada.

S Inicia el modo «Estirar» / «Comprimir» o «Desplazary,

respectivamente.
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E Activa el modo «Editar».

Activa el modo «Rotar» / «Desplazar». Si el modo Rotar ya esta
activo, el punto de rotacién se desplaza al cursor.

V Mueve un objeto un nivel hacia delante (secuencia).

Shift + V Mueve el objeto a la parte superior (Secuencia).

H Mueve un objeto un nivel hacia atras (Secuencia).

Mayus + H Mover el objeto al fondo (Secuencia).

P Nueva posicion del vehiculo en el seguimiento.

B Activar/desactivar el modo de seleccion para los objetos del
fondo

Q Activar o desactivar el modo de vista previa de seleccion, que

resalta el objeto que se encuentra actualmente bajo el cursor

del ratén y que seria seleccionado con un clic izquierdo.
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3.2 El

Boton izquierdo del ratén: Funcion normal analoga a la de otros programas de Windows:

dibujar, arrastrar, girar, seleccionar, etc.

Boton derecho del raton: abre el menu «Propiedades», dependiendo de la seleccion

actual.

Rueda del ratén: La funcion de la rueda del raton se puede asignar en Opciones /

Propiedades.
Si se selecciona «0y,

- Girar la rueda hacia delante/atras> Zoom (hacia delante: maximizar, hacia atras:
minimizar)
- Shift + Girar la rueda hacia delante/atras> Desplaza un boceto hacia la izquierda/derecha

- Ctrl + Girar la rueda hacia delante/atras> : desplaza el boceto hacia arriba/abajo

Boton central del ratdn (= pulsar la rueda del ratén): desplaza la seccion de la imagen.
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3.3 Archivo

3.3.1 Nuevo

(Icono: ) Al seleccionar «Nuevo», se carga un informe vacio con valores
predeterminados (en su mayoria 0). A continuacién, puede asignar un nombre al nuevo

informe con «Guardar como...».

3.3.2 Abrir archivo «nuevo»
Se abrira un archivo con el nombre «New.anl».

El usuario puede crear un archivo personalizado «new.anl». De esta forma, se pueden
establecer las preferencias personales como valores predeterminados para los préximos
informes. En primer lugar, debe seleccionar «Nuevo» en el menu y especificar las
propiedades deseadas. En un segundo paso, puede cargar diversos objetos que necesite
utilizar repetidamente y ajustar las propiedades de las lineas, etc. A continuacion, guarde

el archivo como «Nuevo».

La proxima vez que se seleccione «Reabrir archivo», se cargara este archivo; para evitar
cambios involuntarios en el informe estandar, también se abrira la ventana «Guardar

como...». Aqui puede determinar el nombre final del archivo.

3.3.3 Abrir...

~

(Icono:! ) Con este icono, puede abrir documentos de Analyzer ya creados y
guardados.

3.3.4 Cerrar

Sa
(Icono:' ') Al seleccionar este icono se cerrara el documento actual de Analyzer.

3.3.5 Guardar

(Icono:B ) Sus calculos se guardaran con el nombre actual y en la carpeta de donde se
ha recuperado originalmente el archivo.
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Si aun no se ha seleccionado ningun nombre, por ejemplo, después de «Nuevox, el
programa le pedira que introduzca un nombre. En caso de que no se elija ninguna otra
carpeta en particular, el informe se guardara automaticamente en la carpeta configurada

para los archivos de informe en el elemento de menu «Opciones».

La extension de los documentos de Analyzer es *.anl. En caso de que no introduzca ninguna
extension, se utilizara automaticamente *.anl.

Los archivos DXF, imagenes y otros archivos adjuntos también se copian al destino y se
almacenan en las carpetas «DXF» o «Mapas». Si se va a transferir el archivo .anl de un

PC a otro, estas carpetas deben incluirse.

3.3.6 Guardar como...

Si desea guardar los calculos con un nombre de archivo diferente, seleccione esta opciéon

del menu. A continuacién, se le pedira que introduzca un nombre.

Los archivos DXF, imagenes y otros archivos adjuntos también se copian al destino y se
almacenan en las carpetas «DXF» o «Mapas». Si se va a transferir el archivo .anl de un

ordenador a otro, estas carpetas deben incluirse.

3.3.7 Crear copia de seguridad

Crea una copia de seguridad del documento actual con el nombre «~ AnlPro.anl». Puede
encontrar este archivo en su carpeta de instalacién, dentro de la subcarpeta «TEMP». Esta
accion sobrescribe la ultima copia de seguridad (que se puede crear manualmente o de
forma automatica cada pocos minutos). Las copias de seguridad siempre se eliminan
cuando el programa se cierra correctamente.

En caso de que el programa se bloquee, se produzca un corte de corriente, etc.,
Analyzer siempre buscara primero en la carpeta TEMP una copia de seguridad al
iniciarse. Si el programa encuentra una, se le preguntara al usuario si desea cargarla.
Si el usuario rechaza la opcidn, el archivo seguira almacenado en la carpeta TEMP con una
marca de fecha y hora en el nombre del archivo. Puede haber hasta 5 de estas
copias de seguridad «archivadas» antes de que se sobrescriban.

Siempre que cargue una copia de seguridad de cualquier tipo, debe convertirla
INMEDIATAMENTE en un archivo normal de Analyzer utilizando «Guardar como» en una
ubicacion que no sea el directorio TEMP.
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3.3.8 Abrir grafico

(Icono:ﬁ ) Se pueden utilizar archivos en formato bmp, jpg, jpeg, gif o dxf para
representaciones graficas (videos y diagramas). Los archivos se pueden cargar como

imagenes de fondo y como objetos normales.

Si se selecciona bmp o DXF, el programa mostrara automaticamente la carpeta

configurada para este tipo de archivos en Opciones/Configuracién/Directorios.

Los archivos DXF se cargan como un grupo; puede elegir si la agrupacion se cargara en

blogues (capas), con el etiquetado de los objetos o sin agrupar.

Si un DXF se carga sin agrupar, se trata de un unico objeto y todas las lineas tienen las
mismas caracteristicas, por ejemplo, el mismo color. Si el DXF se carga como un grupo,

cada linea es un objeto independiente con sus propias caracteristicas.

Las imagenes y los archivos DXF también se pueden arrastrar y soltar desde el

Explorador de Windows al programa.

3.3.9 Copiar grafico en el portapapeles

El contenido de los diagramas y la pelicula se puede copiar en el portapapeles como un

mapa de bits y, a continuacion, estara disponible para otras aplicaciones.

Para imprimir su informe en un procesador de textos, puede insertar partes separadas de

la copia del portapapeles en su texto.
Se copia en el portapapeles la ventana actual o el cuadro de dialogo actual.

Para copiar un grafico en el portapapeles, puede seleccionar la opcién del menu o hacer
clic con el boton derecho del ratén. Alli también puede elegir «Copiar - Portapapeles».
Las ventanas de entrada de los médulos de accidentes se copian en el portapapeles sin

botones ni controles de funcionamiento que distraigan. El fondo es blanco.

De esta forma, solo se copian en el portapapeles las partes relevantes de los médulos;

los botones de control, etc., no se copian y el fondo permanece blanco.
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Funcionamiento de la tecla «Imprimir»

En lugar de utilizar el boton derecho del raton y seleccionar el punto adecuado, también
puede copiar cuadros de didlogo, p. €j., ventanas de calculo, con la tecla «Imprimir» de

su teclado.

Si desea copiar toda la ventana (incluido el color de fondo) al portapapeles, utilice «ALT»

+ «Imprimir».

En caso de que se deba copiar todo el contenido de la pantalla, no debe haber ninguna

ventana de entrada activa antes de utilizar la tecla «Imprimir».

3.3.10 Guardar grafico como mapa de bits

El contenido de los diagramas y la pelicula se puede copiar como mapa de bits y, a
continuacion, estara disponible para otras aplicaciones. El directorio de destino se

establece en el directorio de mapas de bits.

3.3.11 Guardar grafico como DXF

El dibujo preparado de los diagramas y de la pelicula se puede guardar como un archivo
DXF y estara disponible para otras aplicaciones. Se tienen en cuenta las propiedades de

las lineas. Para guardar, es necesario marcar todos los elementos necesarios.

3.3.12 Abrir utilidades graficas

(Icono: ¢ ) Se abre el archivo «Rosa de los vientos». En este archivo encontrara varios
elementos de dibujo utiles que puede copiar (CtrI+C) e insertar (Ctrl+V) en su archivo
de informe actual. Usted mismo puede ampliar este archivo con otros elementos
utiles. El archivo que se abrira como archivo de utilidades se puede

especificar  en Opciones/Configuracion/Directorios.

3.3.13 Vista previa de impresion

(Icono: gma ) Se abre la vista previa de impresién. La vista de la pantalla también se puede
desplazar manteniendo pulsado el boton izquierdo o central del ratén. Puede ampliar la
vista con la rueda del ratén. La barra de reproduccién de video y los botones que
contiene se pueden seguir activando o moviendo mientras la vista previa de impresion

esta activa.
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como resultado un texto de tamafio agradable.

B Print Preview Opcidén «Reutilizar vista»: La vista previa de impresion
Sale:  [1: [ 117 print recuerda los ajustes de zoom y la posicion que tenia la
[¥] Print scale - . . . .

] print Rer ultima vez que se cerré. De lo contrario, la vista previa de

s impresion mostrara aproximadamente la vista de pantalla
I rame

LA actual al abrirse.

[¥] Reuse view
Frame width (%): [1,5 Campo central: En el encabezado de la impresion, es
Official in charge

s e posible insertar un texto en el centro. Puede elegir entre

e el crear una impresion con marco (linea doble) o a pantalla
I e Tiel

| completa sin marco. Se imprime todo el contenido de la

Report ventana de la pelicula (sin la barra de herramientas, etc.).

‘ Gutachten:

El ancho del marco es ajustable. Si se elige 1, solo se

Notes

utiliza una linea de marco con el ancho de marco mas

pequeio posible. Cuanto mayor sea el numero, mas

Text z . .
i rande sera el marco no impreso. Puede hacer clic

Size: 12 ~ | [ Remove "Fix" 9 P y
Font: [Microsoft Yatlei ~|| arrastrar con el botén izquierdo del raton para mover

Printer

Device: ['s | [Microsoft Pt to pOF + ] algunas de las lineas de subdivision dentro de un rango

flapergsize: Ad ~l determinado. Esta configuracién se guardara.
Orientation
@ Landscape format . . . .
O Portrait format En la esquina superior derecha, se indica: Informe: Nombre del
coples: [T archivo
[ Vectorial or |600 ~ | DPI

Puede cambiar el texto del cuadro de texto «Informe». El

Printer settings ‘

texto permanece igual dentro de un documento a menos
que se vuelva a cambiar. Si el archivo se guarda con un

nuevo nombre o se abre un nuevo archivo, se vuelve a mostrar el texto predeterminado
«Informe: Nombre del archivo».

En «Comentarios» se puede afnadir mas informacion. También se puede seleccionar el

tamano, el tipo y el color de la fuente.

Si imprime desde la vista de pelicula mientras tiene abierta la visualizacion de
coordenadas, esta también se mostrara en la vista previa de impresién y podra ajustarse

libremente alli.

La opcién «Eliminar fijacién» trata los campos de texto del informe marcados con la
opcion «fijar» como texto sin «fijar» durante la vista previa de impresién. Esta opcién
puede resultar util para obtener un disefio de impresion mas presentable. Dado que la vista
previa de impresion ya se refiere a la pagina y ya no a una pantalla fisica, la opcion «fijar» para
los textos en la vista previa de impresion podria, de otro modo, dejar de dar como resultado

un texto de tamario agradable.
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Si imprime desde la vista de pelicula y tiene abierta la visualizacion de coordenadas, esta
también se mostrara en la vista previa de impresion y podra desplazarse libremente por
ella. Lo mismo se aplica al «reloj grande», que puede activar haciendo clic con el botén

derecho del ratdn en la visualizacién de la hora de la pelicula.

«Guardar PDF»: Esto le permite guardar el archivo directamente como PDF. Se basa en
«Microsoft Print to PDF», que esta disponible de forma predeterminada a partir de
Windows 10. «S»: Realiza una busqueda de impresoras de red. Si se encuentran

impresoras de red, se afiadiran al menu desplegable de seleccién de impresoras.

Opcidén «Impresion vectorial»: Esta es la seleccion predeterminada. Con esta opcion,
todos los elementos graficos se transmiten a la impresora o al PDF como graficos
vectoriales. Esto significa que la resolucion en la impresion puede ser mejor que en la
vista previa de impresion a la resolucion de pantalla. Si no se elige esta opcién, en el
momento de la impresion, la imagen de la vista previa de impresion se rasteriza a la
densidad de ppp seleccionada, creando una imagen que la impresora utiliza a
continuacion. La ventaja de este enfoque puede ser que la impresora tenga que realizar
menos operaciones que pueden consumir muchos recursos que con la impresion
vectorial, lo que puede ayudar a evitar problemas con determinadas impresoras y bocetos

muy complejos. Esto también puede reducir el tamano de los archivos PDF.

Consejo 1: En caso de que la escala deseada no quepa en una sola pagina, cree dos
impresiones, con un desplazamiento de la pantalla entre ellas. Para garantizar un
desplazamiento horizontal o vertical, se recomienda utilizar el teclado: teclas de cursor

del teclado numérico.

A continuacion, pegue las paginas. Para una unién precisa, coloque un pequefio objeto

de linea en el borde correspondiente de ambos lados.

Consejo 2: Todas las mascaras de calculo y cuadros de didlogo se pueden imprimir
directamente. Para ello, haz clic con el botén derecho en un area vacia de la mascara de
célculo o del cuadro de didlogo y seleccione «Imprimir directamente» en el menu que

aparece.
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3.3.14 Configurar impresora...

Con este icono, puede configurar su impresora. En caso de que haya varias impresoras
conectadas, aqui se puede seleccionar el dispositivo adecuado (véase Windows —
Asistencia técnica). También es posible seleccionar el formato apaisado en esta opcion

del menu.

Atencion: Si cambia la configuracion de la impresora (por ejemplo, el formato de
impresién), la escala de la pelicula también cambiara. La eleccién de la impresora se
guarda y se vuelve a seleccionar la préxima vez, siempre que la impresora esté

disponible al iniciar el programa.

3.3.15 Exportar datos

Los datos de entrada y los datos de calculo se pueden guardar en el portapapeles o en
un archivo de texto. Puede elegir entre sustituir el contenido existente o afadirlo al

contenido existente.

Los datos sobre las partes implicadas («Datos del vehiculo»), los datos sobre «Distancia
— Tiempoy, la «Colisién en serie», asi como las solicitaciones sobre los ocupantes, el
«Seguimientoy, los «Datos de dinamica de conduccién», «Datos de simulacion» y el

andlisis de la colisionpueden exportarse aqui como x

Vehicle data Distance-time
texto N B
) S(e|7|8 Serial coflision
9 [10]11]12 Tracking

oK

Cancel

131415 16 Driv. dynarmics data

Si se elige «Salida: Portapapeles», los elementos

File name

Output:
CAREKONMANALYZER PROVGUachtemAnalyzer | Search

seleccionados se pueden insertar en un archivo de oo

@ Text file Mode: O Attach ® Overwrite Open
datos utilizando « CTRL+V».

Si se selecciona «Salida: archivo de texto», se crea un archivo al pulsar uno de los
botones del cuadro de seleccion. Por defecto, este archivo recibe el mismo nombre que el
archivo de informe, pero con la extension «.txt». Por supuesto, puede cambiar el nombre
o seleccionar un archivo existente. Con el botén «Abriry, el archivo se carga con el editor
predeterminado en la configuracion por defecto. Si no existe ningun archivo con el mismo

nombre, se crea uno nUevo.

Consejo: Una vez abierto un archivo de texto, puede seleccionar mas datos para
insertarlos en el archivo pulsando los botones de seleccion. Sin embargo, el Editor no
puede «actualizarse» automaticamente, por lo que los cambios no son visibles. Debe
cerrar el archivo sin guardar y volver a abrirlo. Utilice el portapapeles para importar datos

al archivo de texto abierto.
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Los datos del conjunto de datos principal (datos de distancia-tiempo) de hasta 7
secciones se entregan de forma que las secciones se organizan en columnas. Para mas
de 7 secciones, el espacio no seria suficiente, por lo que la tabla se refleja y las

secciones se entregan linea por linea.

«Modo: Anexar»: los bloques de texto seleccionados se anexan entre si en el orden

dispuesto y se insertan como un unico bloque completo.

«Modo: Sobrescribir»: solo se inserta el ultimo elemento seleccionado.

3.3.151 Lista de datos

Puede generar una lista de datos para uno o dos vehiculos

uno al lado del otro. Marque las casillas correspondientes para

determinar qué valores se mostraran. Con «Incremento de | Frn |3 Help
. . . . ] Veloc. e}
tiempo» puede ajustar la frecuencia de salida. FlAce. |[

X
Cancel
i
>l s

T . Time 0,20
Ademas, puede decidir si se deben tener en cuenta los valores

Consider initial curve values
Course of time

iniciales de la curva o no. Esto significa que, sino se tienenen | .~ & e

cuenta los valores iniciales de la curva, el tiempo y la distancia Round times
de cada vehiculo comienzan en 0. La salida de tiempo indica la duraciéon hasta que
finaliza el movimiento del vehiculo, la de distancia, el recorrido hasta el final. Por lo tanto,

la salida no es sincronica con respecto al otro vehiculo.

Por el contrario, si se tienen en cuenta los valores iniciales de la curva, el tiempo
comienza en el ultimo punto temporal y la distancia representa la posicién actual del
vehiculo. El valor de la distancia se calcula como la suma de la distancia hasta el final

mas el valor inicial de la curva. En este caso, los vehiculos estan sincronizados.

Ademas, se puede determinar si la lista de datos se generara en orden cronolégico
ascendente o descendente. Los puntos temporales se pueden redondear. En cualquier
caso, se indican los limites de fase entre los tiempos redondeados. Al comienzo de una
nueva fase, se inserta un parrafo. Si hay mas de 7 columnas disponibles en la mascara
de datos principal, la salida de la seccién se dispondra una debajo de otra; de lo

contrario, como en la propia mascara, una al lado de otra.
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3.3.16 Crear informe

Este moddulo se utiliza para crear un archivo PDF con el fin de aumentar la

comprensibilidad de los calculos para terceros.

Create Report X

Select which data you want to have in the report Ciodte

Vehicle 1 - Close

Distance-Time Data with Calculation
Distance-Time Data in tabular form 0,10 S
Collision Analysis (detailed)

Help

Coasting analysis in tabular form
Vehicle data

Dependiendo de la seleccion de las diferentes opciones, se insertan en el PDF distintos

elementos de texto que explican matematicamente los calculos realizados anteriormente.

3.3.17 Lista de documentos

Aqui se enumeran los archivos de Analyzer abiertos recientemente.

3.3.18 Cargar archivo de copia de seguridad

Si se ha activado la opcién «Crear copia de seguridad», se creara una copia de
seguridad en el intervalo establecido en la carpeta de instalacion, dentro del subdirectorio
«TEMP». Se pueden crear hasta 5 archivos de copia de seguridad diferentes en paralelo.
Si el usuario ha realizado cambios en el archivo original después de crear un archivo de
copia de seguridad, pero luego desea volver al estado anterior, es posible recuperar el

archivo de copia de seguridad aqui.

3.3.19 Salir

El programa se puede cerrar mediante la opcion de menu «Salir», el botdn «X» de la

esquina superior derecha o con «ALT + F4».
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Sus ultimos ajustes (como el tamafo y la posicion de la ventana) se guardan en el
Registro de Windows. Estaran a su disposicién como opcién predeterminada para el

proximo inicio del programa.
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3.4 Editar

3.4.1 Deshacer

(Icono: 7 ) Muchas de las ultimas acciones se pueden deshacer con este comando, por
ejemplo, la edicién de lineas en la pelicula, el desplazamiento de curvas o similares. La
introduccion de datos numéricos o la pulsacion de teclas (por ejemplo, la tecla de calculo)

no se pueden revertir.

3.4.2 Rehacer

A diferencia de «Deshacer», este comando le permite rehacer una accién que haya

deshecho previamente.

3.4.3 Cortar

La opcion de menu «Cortar» elimina el texto o los objetos graficos seleccionados y los
copia al portapapeles.

3.4.4 Copiar

Al utilizar «Copiar», el texto o los objetos graficos seleccionados se copian al
portapapeles sin eliminarlos del documento.

3.4.5 Pegar

El comando «Pegar» inserta el texto seleccionado del portapapeles en el cuadro de texto

actual o coloca los objetos graficos en la posicién actual del cursor.

3.4.6 Copiary pegar

(lcono: ) Sirve para duplicar el objeto de linea actual en la ventana de la pelicula. La
copia se colocara ligeramente a la derecha y por debajo del objeto original.

Si el objeto duplicado se desplaza posteriormente, las coordenadas relativas a la posicion

original se muestran en el borde inferior de la pantalla.
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3.5 Ver

3.5.1 Barras de herramientas

Aqui puede seleccionar las barras de herramientas que desea mostrar.

3.5.2 Barra de estado

Activa la barra de estado en la parte inferior de la pantalla.
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3.6 Datos de entorno

3.6.1 Datos ambientales

B | Environmental Data = X

(Ilcono:U ) Con esta opcién de menu se puede configurar la

Street gradient

pendiente de la carretera. Puede ajustarla introduciendo la
pendiente en la direccion del eje x y del eje y, o indicando la

pendiente de la v y la direccion en el sistema de

coordenadas. Utilice valores positivos para una pendiente

ascendente y valores negativos para una pendiente Gradient in X-diection | 00—s
radient in Y-direction 00 %
descendente. credemmded :
Street gradient 00 o

Direction of the street 0.0 -

Air density: 1,226 kg/m?

La pendiente de la calle solo se tiene en cuenta para
el seguimiento (analisis de inercia hacia atras) y la dinamica
de conduccion, respectivamente, un analisis de inercia
hacia adelante, pero no para la cinematica. Si procede, aqui también puede ajustar la

densidad del aire necesaria para calcular la friccion del aire.

3.6.2 Datos del vehiculo

(lcono: == ) En la ventana de entrada se pueden definir hasta 16 participantes en el
accidente. Cada participante, o cada vehiculo, se codifica. El cédigo actual se registra en
la barra de titulo. En la zona superior izquierda, puede introducir el nombre, el fabricante,
el modelo y el numero de matricula. En el menu desplegable «Modelo» puede elegir entre

los siguientes tipos de vehiculos:

e Turismo - Camién - Remolque de - Semirremolque
camion
- Bicicleta - Bicicleta - Motocicleta -« Peatdén
con motor
- Autobus - Tractor « Vehiculo « Vehiculo
. especial
comercial
- Tranvia < Monovolum « Obstaculo -« Vehiculo
en
- Autobus - Arbol - Carretilla - Barandilla
articulado elevadora
- Autobus de doble - Tranvia de doble
articulacion articulacion
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- Animal - Scooter

- Vehiculo para personas
mayores

Caso especial de carretilla elevadora: para representar adecuadamente el control de la
rueda trasera, es necesario introducir la distancia, la velocidad y la aceleracién en los
datos de Distancia — Tiempo con signos invertidos: velocidad negativa — la carretilla

elevadora con control de la rueda trasera se desplaza hacia delante.

Track axle 2:

Party involved - [ Vehicle 1] =5 X
Driver: | Mike Johnson oK
Manufacturer: |Subaru el
Model: I Forester (SF) 2.0 92KW

Help
Registr. No.: IABCD 1235
| “_J Data base
Model: Car et R. cargo: 0 kg R height:] 0,00 m ————

L | Veh. DXF:

Delete 2D model
Length: 4,460 m Kerb weight: 1405 kg Dist. C.Gaxle” | 1.172 m

Delete 3D model
Width: 1,735 m  Total weight: 1405 kg  C.G. height 052 m
Height: 1595 m  Allowed weight: 1860 kg ‘ Copy ‘
Wheelbase 1: 2,525 m EES mass: 1405 kg ‘ Delete ‘

: 5 Dynamics data ‘

Overhang: 0,900 m |Turning circle: 10,80 m Rectangle corr.: 0,20 m ‘ i
Track axle 1 1.470 m Front axle to rot:| 2.525 m Steering ratio: 1: 16,0 [ Trailer

1,470 m Friction length- / crosswise = i:| 1,00

Tyre radius 1st axle: 0,339 m Tyre width 1st axle: 0,185 m
Tyre radius 2nd axle: 0,339 m Tyre width 2nd axle: 0,185 m

‘ Import ‘

Position of C.G: with cargo- ‘ Export ‘

X =117 m Y: 0,00 m s 0,52 m
| Veh: |1 =

Moments of inertia-
Yaw: 2008 kg*m? Roll: 669 kg*m? Pitch: 2008 Kkg*m?

Description: } ‘ H Veh 2 ‘

Si se selecciona un nuevo modelo de vehiculo, se cargan automaticamente los datos
predeterminados del archivo. El programa lee los valores predeterminados de los
archivos «_PKW.dat», «_LKW.dat», etc. El directorio es el mismo que el establecido para
la base de datos de vehiculos de motor. Puede ajustar los valores segun sus preferencias

en estos archivos.

En la parte central de la ventana, puede ver y ajustar los datos geométricos de su

vehiculo.
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En el caso de los vehiculos de tres ejes, es necesario introducir la «Distancia entre ejes
2», que representa la distancia entre el primer y el segundo eje trasero. Si el valor es 0, el

vehiculo sigue siendo de dos ejes.

Con «Eje delantero a la derecha» puede ajustar la posicion del centro de rotacién actual
del vehiculo. Si el valor se corresponde con la distancia entre ejes (valor estandar), el
pivote se sitla en la prolongacién perfecta del segundo eje. Para un vehiculo de dos ejes,

se cumplen las condiciones establecidas por Ackermann.

Si se utilizan contornos simples como representacion del vehiculo (no para
representaciones en dxf), se dibuja una linea a través del vehiculo en esa posiciéon. Para

vehiculos de tres ejes, el valor debe aumentarse si el tercer eje no es direccional.

Se requiere informaciéon sobre los pesos para el analisis de colisiones en serie y de

colisiones:

Peso de los pasajeros y la carga: puede introducir la masa de los pasajeros y la carga en
los campos de la representacion del vehiculo en la parte superior de la ventana. Estos
valores se suman automaticamente al peso en vacio del vehiculo y se muestran en el
campo «Peso total». El valor introducido como peso de los pasajeros se utiliza para el

célculo de la aceleracién de los pasajeros provocada por la colision.
«Peso»: Peso del vehiculo en vacio.

«Masa EES»: valor de la masa a la que se refiere el valor EES. Como minimo, debe
introducirse el peso en vacio. En caso de que se disponga de fotografias comparables, la

masa de ensayo puede introducirse aqui, y puede omitirse la conversion.

«Dist. C.G.-eje» (Distancia centro de gravedad — eje en el coche vacio): Distancia desde
el centro de gravedad hasta el eje delantero sin tener en cuenta la carga. Si se
especifican pasajeros o una carga, se calcula la distancia real desde el centro de
gravedad hasta el eje delantero. El centro de gravedad se representa como un pequefio
cuadrado en la presentacién simple del vehiculo. La distancia desde el centro de
gravedad es necesaria para el andlisis de colision. El vehiculo esta conectado al centro
de los puntos de contacto de los neumaticos de los dos primeros ejes mediante una linea

de conduccién.
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Si el valor de la distancia del centro de gravedad al eje delantero no equivale a la mitad
de la distancia entre ejes, se produce una diferencia en los movimientos de rotacién entre
la velocidad del centro de gravedad y la velocidad del centro del vehiculo (velocidad

cinematica).

«Altura del centro de gravedad»: distancia del centro de gravedad al suelo en condiciones

sin carga.

«Radio de giro»: Diametro minimo del radio de giro. Con este valor se calcula el radio

minimo posible para el médulo «Procedimiento de giro».

«Relacién de direcciény»: este valor es necesario para el médulo «Procedimiento de giro»

y para la dinamica de conduccion.

«Correccion del rectangulo» (valor de correccion): Distancia entre la esquina exterior
delantera del vehiculo y el vértice del rectangulo descrito. (El radio de giro
correspondiente al rectangulo descrito seria mayor que el radio de giro real en el doble

del valor de correccion).

«Longitud de friccién/transversal»: Esta cifra es necesaria para el seguimiento (analisis
de deslizamiento). Permite ajustar la diferencia entre las fricciones de una rueda
bloqueada en sentido longitudinal y transversal, respectivamente. Para muchas ruedas, la
fuerza de cizallamiento maxima asciende solo al 85-90 % de la fuerza longitudinal; en

este caso, hay que introducir 0,85 o 0,9, respectivamente.

«Radio y anchura del neumatico»: Los neumaticos se representan en la pelicula
basandose en estos valores. Si no se desea que se representen los neumaticos, cambie

el color al color de fondo o establezca los valores en 0.

«Posicién del centro de gravedad: con carga»:

X...Distancia desde el eje delantero en direccion longitudinal,

Y...Distancia desde el centro en direccidn transversal, lado izquierdo: positiva,
Z...Distancia al suelo «kMomentos de

inerciax:
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Se calculan automaticamente, pero también se pueden introducir manualmente. Para la
introduccion manual, primero hay que introducir la longitud, la distancia entre ejes y las

masas, ya que cualquier modificacién en este campo conlleva un nuevo célculo del valor.
Giro: Rotacion alrededor del eje vertical (eje Z)

Balanceo: Rotacion alrededor del eje longitudinal (eje

X) Cabeceo: Rotacion alrededor del eje transversal

(eje YY)

3.6.2.1 Ejes

Si hay mas de tres ejes, se pueden ajustar en «Ejes».

B Truck specifications b X |

Se puede activar un segundo eje delantero, | ... —
as|’ como un Segundo y un ter‘cer’ eJe trasero | 1st rear axle Wheelbase 1: IW m  [“] Dual wheels
[ Front axle steered
Ademas, es posible representar las ruedas | = e Eg. |
traseras como ruedas dobles | [ 3rd rear axle Wheelbase 3: 0,000 m [ Dual wheels
| Cancel 0K

El valor «Distancia entre ejes» describe la distancia entre el primer y el segundo eje
delantero. «Distancia entre ejes 1» indica la distancia entre el primer eje delantero y el
primer eje trasero, «Distancia entre ejes 2» es la distancia entre el primer y el segundo
eje trasero, «Distancia entre ejes 3» es la distancia entre el segundo y el tercer eje
trasero. Los ejes solo se representan si la distancia axial o las distancias entre ejes 2 0 3
son mayores que 0. Ademas, puede especificar que el primer eje trasero sea dirigido por

el eje delantero.

3.6.2.2 Calcular neumaticos

(Icono:@ ) Las medidas de los neumaticos introducidas aqui se utilizan para calcular el
radio y la anchura de los neumaticos.
3.6.2.3 Base de datos

Aqui puede cargar datos de vehiculos desde la base de datos. Esto se puede hacer
mediante el menu desplegable o a través del campo de busqueda HSN. Haga clic en

«Base de datos» y seleccione el vehiculo con un clic izquierdo y el botén «Cargar».
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Car Data Base X

v

Type Model HSN/ KBA 1 | TSN/ KBA 2 | Manuf. sin... Displace... | Power [kW/hp] Length [m] |Width [m] | Weight [kg]

Forester ____(SH209KW 7106 374 199 1994 92/125 446 1735 1405 .
Forester (SF) 2.0 92KW Au 7106 374 1999 1994 92/125 246 1.735 1425 Dxf available
Forester (SGS) 2.0X 116KW 7106 0 2006 1994 116/158 4.485 1.735 1465
Forester (SGS) 2.0X Autom 7106 0 2006 1994 116/158 4.485 1735 1480
Forester (SGS) 2.5XT 169K 7106 0 2006 2457 169/230 4.485 1.735 1560
Forester (SGS) 2.5XT Auto 7106 0 2006 2457 169/230 4.485 1.735 1585
Forester 2,0D Active 7106 ADF 2014 1998 108/147 46 1.795 1562
Forester 2,0X Exclusive (2,0i) 7106 ADE 2014 1995 110/150 46 1.795 1478
Forester 2,0XT Comfort Lineartronic 7106 ADG 2014 1998 177/240 46 1.795 1624
Forester Forester 7106 ABM 2009 1994 110/150 4.56 1.78 1465
G3X Justy (NH) 1.3 AWD 69 8306 319 2004 1328 69/94 377 1.605 1080
Impreza (GD/GGS) WRX STI 7106 0 2001 2457 206/280 4.465 1.74 1570
Impreza (GFC) 1.6 16V 66K -4d 7106 343 1999 1597 66/90 435 1.69 1115
Impreza (GFC) 1.6 16V 66K Station 7106 343 1999 1597 66/90 435 1.69 1115
Impreza (GFC) 1.8 GL 76kW -4d 7106 346 1999 1820 76/103 435 1.69 1165
Impreza (GFC) 1.8 GL 76kW Station 7106 346 1999 1820 76/103 4.35 1.69 1165
Impreza 1.6 1842 AAO 2018 1600 84/114 4.46 1.775 1359
Impreza 2.5 WRX STI Active 7106 ADH 2014 2457 221/300 4.595 1.795 1575
Impreza Impreza 7106 AAN 2005 1994 118/160 442 1.74 1470
Impreza Impreza 7106 ABO 2008 1498 79/107 4.42 174 1345
Impreza Impreza 7106 ACV 2014 1600 84/114 4.42 1.74 1470
Impreza Impreza Sportkombi 7106 389 2001 1597 70/95 a4 7 1400
Impreza Impreza Wrx Sti 7106 ACP 2008 2457 221/300 4.58 1.8 1595
Impreza Impreza Wrx Sti 7106 ABF 2008 2457 221/300 442 18 1595

| [impreza Sportkombi 7106 AAQ 2006 1498 77/105 4.44 17 1400
Justy (UMA) 1.3 50kW 4WD 8306 303 1997 1298 50/68 3.745 1:59 865
Justy (KAD) 1.0 37kW 7106 334 1992 997 37/50 3.695 1.535 810
Justy Justy 711 AAF 2007 998 51/70 3.61 1.67 890
Justy Justy 5D 96- 8306 305 1997 1298 50/68 3.85 159 920
lanary (RCY 1 R Qadan 73K 7106 0a 190n 1791 72/90 aci 1A/0 126N
Search for:

Type Sales name : TSN: Constr. year: ‘1950 Kind ‘ - all kinds - ﬂ

Al hacer clic en la lista de designaciones de la zona superior, el contenido se puede

ordenar segun el valor seleccionado.

Filtro: Introduzca sus parametros de busqueda en uno o varios de los campos. Se
ocultaran todos los conjuntos de datos que no cumplan con sus requisitos. Las
mayusculas y minusculas no son relevantes para la busqueda. EI hombre comercial no
tiene que incluir la palabra completa. Por lo tanto, «Aston Martin V8 Vantage S» se puede

encontrar con la letra «S».

Tipo: Puede elegir si se muestran todos los vehiculos de un fabricante o solo, por

ejemplo, los turismos.

Ruta DXF: Si dispone de la base de datos Autoview DXF, puede sincronizarla
directamente con la base de datos de Analyzer. Seleccione la ruta a su base de datos
DXF. Si el proceso se ha realizado correctamente, aparecera una marca de verificacion
de confirmacién. Si no se ha encontrado un DXF para los datos del vehiculo, la linea
correspondiente se resaltara en rojo. Cuando se carga el vehiculo, el DXF se carga

automaticamente, se escala y se ajusta el contorno.

Si se ha activado la base de datos de modelos 3D, los vehiculos existentes se resaltan en

azul. A continuacién, los modelos 3D se cargan automaticamente.

Si hay disponibles archivos DXF y modelos 3D, la entrada se resalta en violeta.
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La base de datos solo contiene datos geométricos de los vehiculos, pero no datos de

dinamica del vehiculo. Se almacenan los neumaticos estandar para todos los vehiculos.

3.6.2.4 Ainadir vehiculo personalizado

Esta opcion del menu le ofrece la posibilidad de afadir sus propios vehiculos a la base de

datos. Tenga en cuenta que debe especificar los valores requeridos en «Campos

obligatorios».

Si ya ha introducido datos de vehiculos en el
menu correspondiente, puede importarlos a

través de «Cargar datos reales del vehiculo».

La base de datos se guarda en su carpeta de
instalacion con el nombre «ExtraVeh.csv». Si
actualiza a una version superior de Analyz-
erPro, puede copiar el archivo al directorio de
instalacion

correspondiente 'y seguir

utilizando la base de datos que ha creado.

3.6.2.5 Modelo 2D (DXF)

Con los archivos DXF, los contornos simples de la pelicula y la simulacion

Add vehicle to database

Mandatory
Manufact.

[subaru

Model
lFoleler (SF) 2.0 92KW

Type

Max. Velocity
[o km/h

Rad. turning circle
[1080  m

Allowed vel
[12000 kg

Wheels front
[235

Lead current veh.
data

/|59

Length

- 747

Weight
3000

HSN-No
TSN-No
Height c. 0. mass

11,00 m

C.om. distance
1.89 m

R [20,50

Width

m 2,42 m

Overhang
kg \1.48 m

Veh.-type.
Car >

Power
0 kW
Year
1950
Displacement
0 ccm
Wheels rear:
235 / |59 R

Help Cancel

Height |
374 m |

Wheelbase
4,22 m

Track axle 1 ‘
1,97 m

Track axle 2
2,02 m

20,50

Add

sustituirse por representaciones detalladas del vehiculo.

pueden
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Suchen in: |

VAN

Start

Deskiop

Bibliotheken

C

Dieser PC

Netzwerk

SUBARU

Name

[ brz-2013.dxf

D forester-1999.dxf
D forester-2006.dxf
D forester-2009.dxf
D forester-2014.dxf
D impreza-4d1999.dxf
0 impreza-4d2005.dxf
D impreza-5d2008.dxf
0 impreza-5d2014.dxf
D impreza-v1999.dxf
[ ] IMPREZA-V2001.dxf

D impreza-wrx-sti-4d2008.dxf
0 impreza-wrx-sti-5d2008.dxf

ﬂ B ef B

Anderungsdatum
12 12002 1°1:51
15.08.2010 13:36
15.08.2010 13:36
18.12.2011 16:57
08.11.2013 19:49
15.08.2010 17:01
16.08.2010 20:20
18.12.2011 16:58
08.11.2013 20:20
16.08.2010 20:20
20.01.2018 02:27
08.11.2013 20:22
08.11.2013 20:22

|f0rester-1 999

Dateiname:
Dateityp: [Veh. drawings (*.xf)
AN
s
E=
£
Shift: x| 0067 m v:[ 0042 m eale T <.>HA.V
Scale: X: ‘ 0,986 Y: | 1,001 Fit contour Reset

Length correction (fr.wheel):

«Abrir»: se carga el archivo DXF

0,000 m Width correction (ext. mirrors):

seleccionado «Cancelar»: se descarta el

archivo DXF seleccionado

«Escalar DXF»: ajusta el tamafo del DXF a la longitud y anchura del vehiculo y lo

centra. «< - >»: reflejar el DXF

-0,100 m

ﬂ Offnen
ﬂ Abbrechen

Contour points

Default folder H Help |

No: |0 v X |

Horiz. symmetrical

[12nd DXF

2,115 m Y

0,000 m

«Ajustar contorno»: La longitud y la anchura del vehiculo se adaptan al DXF, lo que

significa que los valores se modifican segun el DXF y el contorno se aproxima al DXF.

«Restablecer»: se restablece la configuracion predeterminada

del contorno. «Puntos de contorno» — Para ajustes manuales

del contorno:

«No»: Numero de punto (0 — 47), el cuadrado azul marca el punto seleccionado
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«X»: coordenada X (direccién longitudinal)
«Y»: coordenada Y (direccion transversal)

«Simétrico horizontal»: los cambios en la mitad superior/inferior del vehiculo se realizan

de forma idéntica en el lado opuesto.

«2.° DXF»: es posible mostrar un segundo DXF en la secuencia de video; por ejemplo, se
puede presentar una motocicleta en vista lateral tras una caida. Para seleccionar un

segundo DXF, abra el cuadro de dialogo con el bot(')n . Puede decidir cambiar el DXF
tras una colisién (fase «Colision» o «Delta-v») o0 en un momento predeterminado.

Ademas, puede especificar si un posible

[v" automatically after coll.

modelo 3D debe caer y en qué direccion.

or after time: 0,000
Sin embargo, este ajuste solo se tiene
Side position (3D): ® none O left O right
en cuenta si la simulacidn cinética no ha n,

dependiendo de la altura del punto de impacto con respecto a la altura del centro de

gravedad.

3.6.2.6 Modelo 3D

Aqui puede cargar un modelo 3D para obtener una representacion tridimensional de un
vehiculo. Si no se selecciona nada, se carga un modelo predeterminado segun el tipo de
vehiculo. Los modelos correspondientes se encuentran en la carpeta de modelos 3D
(PKW.murlpkg, LKW.murlpkg, etc.).

3.6.2.7 Copiar

Es recomendable asignar variantes alternativas de calculo, por ejemplo, un célculo de

evasion, a otro numero de vehiculo.

Puede copiar los datos geométricos de una de las partes implicadas en un accidente de

un vehiculo a otro.

3.6.2.8 Datos dinamicos

Los datos dinamicos se utilizan para el analisis de inercia con calculo prospectivo, asi
como para los examenes generales relevantes para la dinamica de conduccién. En esta
mascara, puede introducir valores independientes del tiempo. Los valores dependientes
del tiempo (como la direccidon, el frenado, etc.) se introducen en los «Datos de

simulaciony.
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«Relacion de friccion — Friccion estatica/por deslizamientox: | Stiffress, Damping N/m
21255 | 21255

Relacién entre la friccion de los neumaticos por deslizamientc Ns/m |

2391 2391
la friccion sin deslizamiento. = 'mI Meﬂ‘ji” ~ iy -
(‘445557 f“‘EEET
«Rigidez, amortiguacion»: valores de rigidez de las ruedas | 21255 | 21255 N/m
[N/m] Stabiliser factor: 2,0
. max. spring deflection: 0,12 m

Los valores por defecto se calculan de tal manera que la

rigidez del muelle, es decir, la suma de las cuatro ruedas, corresponda a 20/3 veces el peso
/ m. Por lo tanto, para un vehiculo con una masa de 1000 kg es de 65 400 N/m. Este
valor se distribuira entre las ruedas en proporcion a la carga por rueda del vehiculo en

vacio.

En el caso de un desplazamiento hacia atras del centro de gravedad, que equivaldria a la
mitad de la distancia entre ejes, es decir, una distribucién de la carga sobre las ruedas de

50:50, la rigidez de la suspension de cada rueda ascenderia a 65 400 /4 = 16 350 N/m.

Estos valores deben reducirse o aumentarse, respectivamente, para vehiculos con

suspension mas blanda o mas rigida.

En el menu desplegable, el ajuste se puede cambiar de «Normal» a «Suave» —de 20/3 a
cinco veces el peso— para vehiculos con suspensién blanda, y a «Rigida» —a diez

veces el peso— para vehiculos con suspension rigida.

«Factor estabilizador»: este factor indica en qué medida la rigidez real de balanceo de la
suspension de los ejes es mayor que la que se puede calcular con la rigidez del muelle.
Por lo tanto, la rigidez de los movimientos de balanceo es mayor que la de los

movimientos de cabeceo en este factor.

«Capacidad de carga»: Capacidad de carga de los neumaticos. Si la carga sobre la rueda
supera este valor, la fuerza que el neumatico puede transmitir ya no puede aumentar.
Basandose en un valor por defecto, el valor se adapta automaticamente al cargar un
nuevo vehiculo. La férmula aplicada es Peso permitido * 3. Esto equivale a un valor un 20
% superior a una cuarta parte del peso maximo permitido; respectivamente, si el valor del
peso permitido es 0, entonces Peso * 3,75. Por lo tanto, el valor supera en un 50 % una
cuarta parte de la fuerza de peso de un vehiculo vacio. El valor calculado debe ajustarse
a la situacién especifica. Las ruedas defectuosas o parcialmente desinfladas pueden
tenerse en cuenta aqui (independiente del tiempo) o en la mascara de datos de

simulacién «Factor de estado de los neumaticos» (dependiente del tiempo).

55



«LI» (indice de carga): La capacidad de carga también se puede calcular con el indice de

carga. Se puede leer en el neumatico.

«Angulo de inclinacién maximo»: especifica el limite hasta el cual la fuerza en las curvas

aumenta con el angulo de deslizamiento de la rueda.

«Posiciones de las ruedas»: Aqui se puede introducir un desplazamiento de la rueda

(posiblemente causado por una colision).

dx: Desplazamiento en direccion

longitudinal dy: Desplazamiento en

direccion transversal

«Motor — transmision»: Se puede elegir entre traccion delantera, trasera y 4x4.

«Potencia del motor»: Es necesaria para el célculo de la aceleracion en la seccion de

calculos relativa a la dinamica de conduccion.

«Factor de frenado del motor»: multiplicado por la potencia del motor, este niUmero sirve
para calcular el retraso del motor sin acelerar. El retraso del motor finaliza por debajo de

los 10 km/h. Establezca este valor en 0 si no se debe tener en cuenta el freno motor.
«Freno»: elija entre Normal y ABS.

«Distribucion de la fuerza de frenadoy»: distribuye la fuerza de frenado entre los ejes
delantero y trasero. La suma de las cuatro casillas debe ser 1 y la distribucién debe ser
igual en ambos lados. El célculo se actualiza automaticamente. Se puede establecer la
distribucion para dos secciones. De este modo, se crea una ruptura en la distribucion de

la fuerza de frenado. La posicién de la ruptura se puede definir con «zkink».

«Diagrama»: Con este botdn se carga el | s tue =

BFD upper

| Fen
Fa

diagrama de distribucion de la fuerza de || o o

1]

frenado, con el que se puede ajustar la A

distribucion de la fuerza de frenado para el | [~ " A

vehiculo en cuestion. Se aplica la misma |1}«

distribucion a la izquierda y a la derecha, por || L—" . [~

lo que no importa si los valores se introducen [ ,

en el lado izquierdo o en el derecho. La suma

56



de los 4 valores es igual a 1 (100 %). La parabola se ajusta a la distribucién perfecta de la
fuerza de frenado y depende del desplazamiento hacia atras del centro de gravedad del

vehiculo.

«Datos de resistencia aerodinamica y a la rodadura»: Aqui puede introducir valores para

calcular la resistencia aerodinamica y a la rodadura.
«Dibujar trazas»:

«Mostrar trazas»: con esta seleccién, las ruedas dibujan trazas que cumplen los criterios

definidos. Las trazas solo se calculan y representan en la vista de dinamica.
«Mostrar trayectorias»: ilustra las trayectorias de las ruedas.
«Criterios para el trazado»: Las trazas se muestran si:

Se incumple el «Limite de deslizamiento» o se supera el «Factor de angulo de
inclinacion», asi como si la relacion «Carga de la rueda/carga estatica de la rueda» es

menor que el valor indicado.

«Posicion del sensor respecto al centro de gravedad»: puede definir un punto del

vehiculo para el que desee mostrar diversos valores en la dinamica de conduccion.

«Punto de impacto — Rigidez estructural»: el calculo del punto de impacto se basa en la

relacion entre la rigidez estructural prescrita de los vehiculos.

3.6.2.9 Remolque

Es posible asignar un remolque, un semirremolque o un tandem al vehiculo. En la
pelicula, la trayectoria de conduccion se representa entonces de acuerdo con una curva
tracctrix. jNo se realiza ninguna evaluacién de si esta trayectoria de conduccion es
posible en términos de estabilidad! jEl eje trasero no se dirige! Sin embargo, al indicar el

pivote, se puede crear un efecto adecuado.

En la cinematica, la trayectoria real del remolque de camién o del semirremolque solo
coincidird con las calculadas en situaciones de baja velocidad o con pequefas
aceleraciones laterales. Los datos predeterminados del remolque se han basado en el

tipo de vehiculo (turismo o camién).

Los datos geométricos se pueden introducir en el esquema representado, en el que el

remolque aparece en negro y el vehiculo tractor en azul.
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Para el médulo «Colision en serie», la masa del vehiculo indicada en el cuadro «Masa del
remolque incluida» se utilizara como masa para los calculos posteriores. En el caso de

una colisién en serie, esto sera sin duda correcto.

Actualmente, el andlisis general de colisiones que tiene en cuenta el remolque solo es
posible en el procedimiento «Impulso hacia atras». En los demas métodos, se utiliza la

masa de «Masa del remolque incluida» como masa del vehiculo.

Si la propulsion por empuje se produce en paralelo al vehiculo, no se produce ningun
movimiento relativo entre el vehiculo tractor y el remolque, por lo que el analisis general
de colisién también puede aplicarse en otros procedimientos, siempre que el usuario

introduzca la masa efectiva del remolque.

Ademas, también se puede determinar si el remolque tiene uno o dos ejes o si el
semirremolque esta equipado con tres ejes. Si el semirremolque tiene tres ejes, la linea

de conduccion se calculara de manera que el eje central apunte al centro de la curva.

«Distancia del centro de masa»: Distancia del centro de masa al centro geométrico del
remolque o del semirremolque, respectivamente, en direccion longitudinal. Valor positivo:

Desplazamiento hacia atras. Valor negativo: Desplazamiento hacia delante.

«Distancia del pivote»: Distancia entre la parte delantera del remolque y el punto

alrededor del cual gira el vehiculo segun el teorema de Ackermann.

En caso de que el eje trasero sea direccional, el pivote se puede adelantar en consecuencia.

Si se activan dos ejes, se supone por defecto que el pivote se encuentra en el centro. Se

pueden activar los neumaticos gemelos marcando la casilla correspondiente.

Es posible afadir un segundo remolque al ya existente. Para ello, marque la casilla en la

mascara y continde con «>>» para definir el segundo remolque.
Puede cargar un archivo DXF, asi como un modelo 3D, para todo tipo de remolques.

Bajo el botdén «Base de datos» encontrara una base de datos de remolques integrada.
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3.6.2.10 Importar y exportar

«Exportar»: con este botén, todos los parametros del vehiculo actual se transfieren a un

archivo de texto y se pueden guardar.

«Importar»: aqui puede volver a importar los archivos de texto.

3.6.3 Datos de simulacion

(Icono:s ) Los datos de simulacion se utilizan para el analisis de la marcha por inercia en
el calculo prospectivo, asi como para examenes generales relacionados con la dinamica
de conduccion. Esta ventana le permite especificar valores dependientes del tiempo. Para
valores independientes del tiempo (como la rigidez, la capacidad de carga de los
neumaticos, etc.), utilice la mascara «Dinamica de conducciony, a la que puede acceder

a través de la ventana de entrada de datos geométricos.

En general, la primera columna indica el tiempo a partir del cual seran validos los valores
que aparecen junto a ella. El valor inicial es 0 y no se puede modificar, de modo que se
especifican las condiciones iniciales o los valores iniciales. Solo si se indica un tiempo
distinto de 0 en la fila siguiente, los valores que aparecen junto a ella se utilizaran a partir

del tiempo especificado.

Simulation data - [ Vehicle 1] = a X

Tyre-condition factor Steering Brake/Throttle (Pedal position %)

=(m e rear left | front left |front right] rear right Time (s) Steering ang.(°)  Incr. (s): Time (s) Brake Throttle Buildup
1 [Tooe| too| too| roo| oo [ o000 || o [ 000 1] o.000 0 0 0.00
2 |"oooo| 100 toof 100 100 2[ ooo0 | | o [ o0 2| o000 g g £:00
3 | oooo| 1e0| twoof 100 100 3[ oc00 | | o [ o000 3 o000 0 o 0.00
4 [ oooo|[ 1oof 100 1o0f 100 4[ opoo | | o [ o000 4| o000 o o 0.00 v, [ E
5 om0l toof too| 1eo| 100 s o.000 ‘ o [ oo0 5[ o.000 0 0 0,00

e 6 0,000 \ o [ 000 6| 0000 0 0 0,00

=l Time | rear left | front left |front right| rear right 7] 0,000 \ o [ 000 7| 0,000 0 0 0,00
' [ eeo|[ oo ooo| oo0[ o000 8[ o000 | | o [ o000 8| o000 o 2 0:90
2 o000 000 000 o000 000 9 o.000 ‘ o [ o0 9| o.000 0 0 0,00
3 [ o000 ooo| oo0| o000| oo 10[ 0.000 \ o [ 000 10| 0,000 0 0 0,00
‘: \ 0,000 \ 0,00 \ 0,00 | 0,00 \ 0,00 el e e G ) S —— ] Small Mask

[ oooo| oo o000 o000 o000 [ oo
Friction [ Cruise control ON
1| = Time rear left | front left |front right| rear right 1

1 ‘ 0.000 ‘ 0.80 ‘ 0.80 | 0.80 ‘ 0.80 ,7 i [] Transfer data and calculate
2 |[ oo osof osof osof os0 — T a—
3 |[ o000 osof osof osof os0 a tracing inst. of entering steri :
. ‘ e ‘ — ‘ — | — ‘ — [] Course ra(lng.lns.o entering steering m-ax.. roll angle:- . 45
s [aoml o[ w0l oaml o he e R N R e

«Factor de estado de los neumaticos»: la capacidad de carga se multiplica por este
factor. El valor posible puede oscilar entre 0 y 1. 0: no se pueden transmitir fuerzas. 1:

transmisién maxima de fuerza.
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«Fuerza de frenado parcial»: este valor permite frenar ruedas individuales. El valor
posible puede oscilar entre 0 y 1. 0: la rueda puede girar libremente. 1: la rueda esta

bloqueada.

«Friccién»: Friccion entre la rueda y la carretera. Este valor es ampliamente aplicable,
salvo en el caso de una superficie de friccion definida. Para definir una superficie de
friccién, es necesario dibujar una linea cerrada en el monitor de pelicula. A continuacién,
abra sus propiedades con un clic derecho y defina una superficie de friccion que sea

valida especificamente para esta zona.

«Direccién»: Debe introducir el angulo de direccion. A partir de esta entrada, se calculan
los angulos de las ruedas delanteras utilizando el valor de direccion. El resultado se suma
entonces al angulo de rueda introducido en este intervalo. Con el valor de tiempo
«Aumento», puede determinar tras cuanto tiempo se alcanzara el angulo de direccién
indicado. El angulo de direccion maximo es de 900°, y la velocidad maxima del angulo de
direccién se establece en 400°/s. Excepto al inicio (tiempo 0), la velocidad del angulo de
direccidén esta limitada por este valor, incluso si los calculos dieran como resultado
valores mas altos. Excepto en la primera fila, se debe indicar un valor para el aumento de

la direcciéon. El aumento es lineal.

«Desviacién de la posicion de la rueda inducida por colisién (°)»: Torsién de una rueda
causada por una colisién. A la izquierda de los cuatro campos de entrada, encontrara un
namero comprendido entre 1 y 10. Este numero indica el intervalo correspondiente.
Puede determinar el intervalo introduciendo especificaciones de tiempo en la seccién
«Direccion». Por ejemplo, si hace clic en la tercera fila de la seccién «Direcciony, el

intervalo del angulo de la rueda cambiara a 3.

«Freno / Acelerador»: El frenado o la aceleracién pueden indicarse definiendo la
actuacion del pedal correspondiente en %. 0 % significa que no hay actuacion, 100 %
representa la actuacion maxima. También se puede indicar el tiempo de acumulacion del
freno; el frenado comenzara entonces en el momento indicado. Al final del tiempo de
acumulacion, se alcanza el porcentaje definido de actuacion del pedal. El aumento se

produce de forma lineal.

«Aceleracion aprox. a 50 km/h»: Para este campo, se calcula un valor aproximado de la
aceleracién a partir de las posiciones del pedal de freno y del acelerador, teniendo en
cuenta el factor de frenado parcial, la resistencia del aire y la resistencia a la rodadura. No
es posible realizar un calculo preciso directamente, sino en la seccion «Dinamica de

conduccion».

«Trazado de trayectoria al introducir el angulo de direccion»: En lugar de introducifrsoel



angulo de direccion, también se puede especificar una trayectoria. Si se selecciona esta
opcion, se mostrara en la ventana de simulacion una linea que se aleja del centro de
gravedad del vehiculo. Esta linea se puede editar de forma analoga a la linea de
conduccion (spline). Al principio, la spline deberia dirigirse preferiblemente hacia el
vehiculo; de lo contrario, el vehiculo iniciaria el movimiento con un angulo de

deslizamiento lateral. Por este motivo, se establecen dos puntos adicionales poco

después del inicio del recorrido.

En el médulo «Dinamica de conducciény», también es posible importar la spline del
trazado del recorrido a partir de la linea de conduccion de la cinematica. Para ello, haz
clic con el boton derecho del ratén sobre el vehiculo o sobre el recorrido y selecciona
«Importar linea de conduccién» en el menu emergente. Con «Restablecer linea de
conduccion» se puede volver a cargar el recorrido por defecto (linea recta desde el centro

de gravedad).

El vehiculo intentara ahora seguir la spline calculando los angulos de direccion

necesarios. El método de calculo se puede configurar a través del modulo del conductor.

«Modelo de conductor»: aqui se aplican diferentes métodos, en los que no se pueden

superar ciertos limites.

«Angulo maximo del volante»: el angulo hasta el tope de la direccion. Alternativamente,
se puede introducir el «grado maximo de giro» de la rueda delantera. El valor sugerido se

calcula en funcion del diametro minimo del circulo de giro.

B | Path Tracing - [Veh. 1 ] — X
| Driver model
Foresight time ’Til
Max. steering wheel angle 584 Degre max. steering angle 37 Degre
Max. steering vel. 500 Degree/s
Max. steering angle acc. 50000 pegree/s
Steering corr. when deviating from course
Course angle W %
%Cross distance 4,0 Degrees / cm
Course curvature ’710 Degree
|
o |

«Velocidad maxima de direccidén»: De forma analoga al punto anterior, también se puede
ajustar la «velocidad angular maxima del volante», con la que se puede girar el volante,

asi como su variacion, la «aceleracion angular maxima del volante».
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«Correccion de direccion al desviarse del rumbo»: Son necesarios si el estado real se
desvia del estado objetivo, si existe una distancia en direccion transversal y si la
curvatura actual se desvia de la curvatura objetivo. Los valores se calculan como una

prevision basada en el tiempo de prediccion y se tienen en cuenta en consecuencia.

Consejo: En general, seria posible calcular la correccion de rumbo con cada uno de estos

tres controles. Sin embargo, es preferible combinarlos todos y mantener pequena la

correccion de la direccién dentro de los requisitos individuales.

«Angulo de rumbo»: correccién del volante en % a partir de la desviacién del angulo de
rumbo. En caso de que el angulo de rumbo se desvie en 1°, el nuevo angulo de direccion
se modificara en

o %.

«Distancia transversal»: Por cada cm de desviacidon en direccion transversal al rumbo, el

angulo de direccion cambiara en la cantidad especificada.

«Curvatura del rumbo»: por cada 1 m/s? de desviacion de la aceleracion lateral, el angulo

de direccion cambiara en la cantidad especificada.

Consejo: Para verificar si un recorrido se puede recorrer a una velocidad determinada, es
necesario modificar los 3 valores y comprobar qué combinacién ofrece los mejores

resultados.

«Control de crucero activado»: al utilizar esta funcién, el vehiculo se desplaza a la
velocidad especificada en los datos de simulacion. Esto significa que la resistencia al

rodamiento, etc., se corrige automaticamente acelerando ligeramente.

«Limite del modelo de neumatico»: este parametro determina en qué situacién el modelo
de neumatico deja de ser valido, es decir, cuando ya no es posible transferir las fuerzas
de los neumaticos, por ejemplo, porque el vehiculo vuelca. EI movimiento de vuelco
depende del «Angulo maximo de balanceo» especificado. Si se supera este valor, el
vehiculo se desliza sobre el chasis y se proporciona un valor de friccion en porcentaje en

comparacion con el valor de friccién de los neumaticos.

3.6.4 Datos de distancia-tiempo

Este mdédulo constituye la seccidn central de introduccion de datos y calculo para la cinematica.
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Distance-time data - [ Vehicle 1] : Florian Kutschat

Person involved- =
Calculation

X
Driver: Mike Johnson (" Forwards (Beg.--> End)
Car: Subaru Forester (SF) 2.0 92KW ® Backwards (End --> Beg.)

\_“ ] i .2 3. 4. . 5 : : ? \i‘
e T | I

| Final velocity | 000 | o000 | 000 | 000 | 000 | 000 000 kmh |

| Distance 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 000 m |

| Calculate
| Deceleration 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 m/fs?

Time (interval) 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 s

Initial velocity 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 km/h |

Total distance ] 0,00 ] 0,00 ] 0,00 ‘ 0,00 0,00 0,00 ] 0,00 m

| Total time | 0,00 ‘ 0,00 | 0,00 ‘ 0,00 0,00 0,00 | 0,00 s

:.Positio.n dist. | '0,00 | 0,00 | '0',00 | 0,00 \ 0,00 \ 0,00 0,00 | 0,00”r'nm

| Position time | 0,00 | 0,00 ‘ 0,00 | 0,00 ‘ 0,00 \ 0,00 0,00 | 0,00 s |

‘ Init H Copy H Delete H Column ‘ gotos |0,0 ‘ = | Veh 2 ‘

La mascara esta destinada a asignar la distancia recorrida en las fases de movimiento.
Se proporciona una columna separada para cada fase. El calculo se realiza SIEMPRE de

izquierda a derecha.

Puede desplazarse horizontalmente haciendo clic en las casillas «Ii »y «il »; con
cada clic, el monitor avanza una fase. Ctrl + clic salta 7 fases hacia adelante, Shift + clic
salta 20 fases hacia adelante, y Ctrl + Shift + clic salta al final o al principio de las fases.

Si ha rellenado muchas fases, por ejemplo, si se han importado datos de conduccion, el
campo «Ir a s» resulta util. Se mostrara entonces la fase con la posicion temporal

correspondiente.

3.6.4.1 Calculo hacia adelante/atras

En la esquina superior derecha de la ventana, puede elegir entre un calculo «hacia
adelante» y uno «hacia atras». Esta seleccién NO tiene NADA que ver con la direccién de
la conduccién; de hecho, se trata de determinar si se trata de un problema de valores

iniciales o finales.
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«Hacia adelante»: se conocen las condiciones iniciales, hay que investigar las
condiciones finales. «Hacia atras»: se conocen las condiciones finales, hay que investigar
las condiciones iniciales.

Al cambiar entre «Hacia adelante» y «Hacia atras», observara que los campos de entrada
de las fases de movimiento también cambian. Al mismo tiempo, los valores «Velocidad
inicial» y «Velocidad final» cambian de posicién. Los bloqueos actuales de los campos

siguen aplicandose.

3.6.4.2 Introduccién de fases

Cada fase se describe con los siguientes valores: «Velocidad final» (velocidad al final de
una fase, \e), «Distancia» (s), «Desaceleracion» (aceleracion, a), «Tiempo (intervalo)» (t),
«Velocidad inicial» (velocidad al inicio de la fase, vs). La velocidad final y la velocidad
inicial de las fases siguientes siempre permanecen iguales y el programa las iguala

automaticamente.

Ademas, las filas «Distancia total» y «Tiempo total» muestran las sumas parciales
correspondientes. La posicidn respectiva se puede cambiar en el campo correspondiente,
por lo que se modifica la posicion de toda la curva de tiempo-distancia, asi como todas

las demas posiciones en consecuencia.

De los 5 valores g, s, a, t, vs, es necesario especificar 3 valores para el frenado y la
aceleracién, y 2 valores para una velocidad constante. Inicialmente, solo se aceptan
valores distintos de 0. Sin la introduccién de fases, el programa intenta analizar y realizar

un calculo adecuado basandose en los valores proporcionados.

Si solo 2 son distintos de 0 y ve es uno de ellos, se supone un movimiento uniforme, dado
que a = 0; de lo contrario, se supone un movimiento acelerado. Si a # 0, no se puede
forzar un movimiento uniforme con la entrada v=const. Si a es distinto de 0 y se indica
una maniobra de frenado (a > 0), se utiliza la velocidad final como 0. Si a es distinto de 0

y se indica una maniobra de aceleracion (a < 0), se utiliza la velocidad inicial como O.

Excepto en la primera fase de movimiento, v se toma de vs de la fase de movimiento
anterior y, por lo tanto, siempre esta dada. ve solo se puede calcular en la fase de

movimiento situada mas a la izquierda o si no hay datos disponibles en la anterior.

65



Puede nombrar la fase de movimiento en la fila «Fase». Puede elegir entre:

Fase Descripcion ¢Influye en los
calculos?

?
No hay fase seleccionada -

«Colision» Fase de colision -

«Frenada» Fase de frenado 4
«Aceleracion» Fase de aceleracion v/
«Aceleracion» Fase de desarrollo v/

«Reacciéon» Fase de reaccion -

«Reconocimient | Fase de reconocimiento (entre ver y reaccionar) -
o»

«Vv = const» Fase de velocidad constante v/
«Falta» Falta de distancia de frenado o de seguridad -
«Parada» Fase con parada -
«Cambio» Pasar la cuerda por la polea y tirar -

«Deslizamiento»| Fase de deslizamiento (tras una colision) -

«Delta-V» Cambio de velocidad sin necesidad de tiempo v/
«Giro» Proceso de giro -
«Derrape» Fase de derrape -
«Deceleracion» | Fase de desaceleracion v/

La introduccion de descripciones sirve principalmente para la impresion. Por supuesto,
ningun calculo se basara en ella. Sin embargo, en determinadas circunstancias, la
seleccion puede influir en el tipo de calculos. Siempre que la entrada numérica sea
adecuada, se tendra en cuenta la seleccién de «v = const.», «Freno», «Aceleracion» y
«Aceleracion». Si se considera necesario, el ajuste de una fase da lugar a una

inicializacién de la columna correspondiente.

Si se especifica una fase como «Freno», se pueden ilustrar las marcas de derrape y las
luces de freno; en el caso de «Desaceleracién», la activaciéon de las marcas de derrape y

las luces de freno no tiene efecto.

Si no se selecciona una fase, es decir, si se dejan vacios los campos «Fase», el
programa examina de forma auténoma si se puede identificar una fase de frenado,
aceleracién, acumulacion, colision, v=const., parada o Delta-V. Dado que el programa no
puede identificar las fases restantes, debera ajustarlas usted mismo; la seleccién de las

demas se puede
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al programa. Por ejemplo, si se calcula una maniobra de giro o un cambio de carril con el
modulo correspondiente, la fase se etiqueta automaticamente como «Giro» o «Derrape».
El programa modifica la seleccion de una fase determinada si, segun los datos existentes,

dicha fase no puede estar presente.

Si se selecciona «v=const.», la desaceleracién se establece en 0 y el campo queda
bloqueado. Al mismo tiempo, la velocidad se toma del campo anterior. Si se elige
«Aceleracion», se inserta como tiempo el tiempo de aceleracién predeterminado en la
configuracién. Por supuesto, el valor se puede modificar. Al mismo tiempo, la
desaceleracion de frenado se toma de la fase anterior si la desaceleracion alli indicada es

<>0.

El ajuste de la fase de aceleracion tiene un efecto especial en los calculos. Al
seleccionarla, la fase de movimiento se calcula obligatoriamente como fase de
aceleracion y el valor de desaceleracion de la fase anterior (la adyacente con el nimero
de fase siguiente; cronolégicamente anterior) se cambia a aceleracién. En caso de que
esta fase sea una fase de colisibn o Delta-V, se omitira y se aceptara el valor de
aceleracioén de la fase anterior. Si la velocidad inicial de la fase es 0, la acumulacién del
valor de aceleracién comienza con 0. Si la velocidad inicial es 0, debe haber habido una
desaceleracion antes y debe seguir una aceleracion. Si la fase de aceleraciéon no
comenzara con 0, el vehiculo circularia hacia atras debido al frenado anterior y
continuaria este movimiento hasta que la desaceleracion hubiera disminuido a 0. Dado
que tal comportamiento es obviamente indeseable, se inhibe automaticamente. La
seleccién de una fase de aceleracion solo influye en el resultado del calculo si los valores

de aceleracién difieren entre la columna actual y la anterior.

Si se selecciona otra fase, p. €j., una fase de frenado, no se calcula en ningun caso una
fase de aceleracion; dependiendo de los datos introducidos, se calcula una aceleracion,
un frenado o un movimiento uniforme, mientras que la eleccién de las fases se corrige en

consecuencia.

Si la fase esta vacia, el programa tiene en cuenta el valor de desaceleracion diferente de
la fase cronolégicamente anterior para determinar si se induce una fase de aceleracion vy,
posteriormente, la calcula con los datos disponibles. Si la fase cronolégicamente anterior

es una fase de colision o Delta-V, se omite. Esto es para
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asegurar que se pueda establecer un valor medio de desaceleracion (aceleracion) para la

fase de colisidon sin necesidad de incluir una fase de aceleracion en el circuito.

Se supone una fase de colision si la desaceleracion o la aceleracion es superior a 12
m/s?, y se supone una fase Delta-V si las velocidades difieren y todos los demas valores

son superiores a 0.

Las fases «Cambio» y «Entrada en curva» se crean en los médulos «Cambio de carril»,

«Adelantamiento» y «Maniobra de giro», donde también se realizan los calculos
necesarios para la pelicula. Si se etiqueta una fase como «Cambio» sin haber realizado
los calculos correspondientes en el médulo «Cambio de carril», la seleccion de la fase no
influye en la trayectoria de conduccion de la pelicula y esta debe editarse por separado.
Por ejemplo, si ha calculado un cambio de carril, la seccién de fase correspondiente se
etiquetara en consecuencia. Sin embargo, no puede nombrar otra fase de la misma
manera sin dichos calculos. La fase «Derrape» se utiliza para la exportacion de un

seguimiento en cinematica.

Consejo 1: El valor especificado (o calculado) de la desaceleracion de frenado se refiere
al valor de la desaceleracion de frenado al final de la fase de aceleracion. Por lo tanto, no

indique el valor medio en el tiempo, sino su valor final.

Consejo 2: Para la primera entrada, establezca en 0 todos los valores que deban
calcularse. Estos valores se consideran inexistentes. Los valores sobredeterminados se
calculan y también se sobredeterminan. Se evita la sobredeterminacion de los sistemas
de ecuaciones. Se aplica la siguiente jerarquia: 1. Desaceleracién, 2. Distancia, 3.

Velocidad inicial, 4. Tiempo.

Consejo 3: Los campos con los valores que se deben calcular se bloquean tras el calculo.
De esta forma, se puede realizar una gran variedad de calculos en poco tiempo. Tras
pulsar el botén «Calcular», al incrementar los valores se realizara un nuevo calculo

inmediatamente.
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3.6.4.3 Calcular

Puede calcular cada seccién de movimiento por separado o toda la entrada al final
haciendo clic en el botén «Calcular». Si no se realizan calculos al editar un campo, estos
se pueden realizar saliendo de la mascara de entrada y haciendo clic en Aceptar o
seleccionando «Diagrama» en la mascara, pero no si el diagrama se selecciona a través

de los simbolos.

3.6.4.4 Iniciar

Si desea iniciar una nueva entrada con otro esquema de entrada, la columna o todas las
columnas se pueden reiniciar. Esto significa que se desactiva el bloqueo de los campos y
puede introducir un nuevo conjunto de datos. Se recomienda establecer posteriormente

en 0 todos los valores que se vayan a calcular.

3.6.4.5 Mas consejos

Debido a su uso frecuente, los valores de desaceleracion se introducen como numeros

positivos. Por lo tanto, la aceleracion se introduce con signos negativos.

Es posible seleccionar valores basandose en las sugerencias del cuadro de seleccion.
Sin embargo, tenga en cuenta que estos valores requieren un examen por parte de un

experto y podrian estar sujetos a modificaciones.

3.6.4.6 Direccion de marcha adelante/atras

Puede cambiar la direccién de marcha a marcha atras. En este caso, los signos de las
velocidades y la distancia son negativos. Los valores de desaceleracion, asi como los de
aceleracion, deben introducirse con signos inversos en comparacion con la direccidon de
marcha hacia delante. Por lo tanto, todos los valores dependientes de la distancia reciben

un signo inverso.

Distancia de seguridad Marcha atras
Desaceleracion Positivo Negativa
Aceleracion negativa Positiva
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3.6.4.7 Transferencia al conjunto de datos principal
El médulo del programa «Datos de tiempo-distancia» es el nucleo del programa.

Todos los datos que se introducen aqui en la llamada inicial o tras el célculo se registran
también en el conjunto de datos principal, que representa la gestion central de datos en
segundo plano. Para garantizar que los datos aqui reflejados coincidan realmente con los
del conjunto de datos principal, es necesario realizar el célculo o salir de la mascara con

«Aceptar».

Por lo tanto, se ha prescindido deliberadamente del boton «Cancelar» en el programa. La
opcion de salida de emergencia siempre esta disponible cerrando la ventana con el botén

«X» de la esquina superior derecha.

Si selecciona «Transferir datos», es decir, marca la casilla (v'), todos los datos se

transfieren al conjunto de datos principal tras los calculos.

3.6.4.8 Otras operaciones

Copiar Copia un conjunto de datos que incluye la informacion de la persona
implicada en un accidente

de un cédigo a otro.
Borrar Elimina los datos, es decir, todos los valores se establecen en 0. Se pueden
borrar tanto la columna actual como todas las

. Si se selecciona «Todas», la linea de conduccidon también se restablece.
Columna Realizar operaciones con columnas:

«Eliminar columnay: elimina la columna actual en la que se encuentra el
cursor.

«Insertar columna: inserta una seccion de movimiento vacia delante de la
actual
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3.7 Modulos

Puede transferir los resultados de cada modulo a la mascara de entrada principal de las
partes implicadas en el accidente. Si es necesario, también puede especificar una

seccidon de movimiento a partir de la cual se insertaran los valores.

Consejo: La transferencia de datos a los datos de tiempo-distancia solo funciona si se

define una parte implicada en el accidente y se selecciona «Transferir datos».

Una parte se considera definida si se introduce el codigo correspondiente. Si no desea
transferir todas las partes, introduzca un espacio en blanco en lugar de un nimero de
vehiculo y se omitira la transferencia de datos.

Solo los datos registrados en los datos de distancia-tiempo —y, por lo tanto, también en el
conjunto de datos principal

- pueden guardarse, imprimirse, ilustrarse con un grafico o utilizarse en la pelicula.

3.7.1 Calculo de trayectoria-tiempo

B ' Calculate Distance-Time : Florian... — X

¥
(Icono:® ) En muchos casos, se dispone de muy

. . Vehicle “ S | " oK
pocos datos dentro de un tramo de movimiento. Como cotngprse [ =] =] -
resultado, el proceso de frenado debe calcularse | icionpeios [ 100 1005 | Ml |

Buildup time: [ oz20[ o205

Init. velocity: 'm ’Tﬁﬁ km/h

ejemplo, el caso si se dan la distancia total (p. ej., de | srekingdistance: | 1242|000 m
Braking time: mm s s

vision), el tiempo de reaccion, la desaceleracion y la | oeceton | F.00=] 0,00 myes

Final velocity: ’ﬂm km/h L

Total dist.: mm o ﬂ

Total time: ’WW s Cclui

Esta parte del programa es ahora la opcién adecuada pé srting + buiawp [ 1516 [ 000 m Brtra

Missing braking mmm m ;

Transfer datz

como un movimiento compuesto. Este es, por

velocidad final (p. €j., velocidad de colision).

Ademas, también estd pensado para ayudarle en casc
con frecuencia entre diferentes vehiculos y desee realizar algunos ajustes (por ejemplo,
del tiempo de reaccién o de la suma de las distancias hasta el punto de visién); o, por
ejemplo, cuando desee calcular la distancia de frenado. Las tres secciones de
movimiento independientes «Fase de reaccion — Fase de aceleracion — Fase de frenado»

se combinan en una sola en este caso.
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Tras introducir los datos, se determinan los valores desconocidos y se asignan a las
secciones de movimiento separadas. Deben estar disponibles 4 de los 8 valores vk, vs, @,

tR, tB, sB, ttotY stot.

Los valores establecidos en 0 se consideran y calculan como inexistentes. Los valores
sobredeterminados también se calculan para evitar una sobredeterminacion del sistema

de ecuaciones.

La seleccion es similar a la de los datos de distancia-tiempo, mientras que la secuencia
se presenta en orden de mayor a menor prioridad: R, a, vs, vE, sB, R, stot, ttot. Aparte de los
datos que faltan, el programa también calcula la distancia que falta, que representa la

distancia que falta hasta la parada total del vehiculo.

El esquema de la primera entrada se registra por separado para cada columna, de modo
que los valores a calcular no tienen que fijarse en 0 si se modifica un valor de entrada. De
esta forma, se puede calcular un gran numero de versiones en poco tiempo. Ademas de
los valores ya mencionados, se calcula la suma de la distancia de frenado y la distancia
de acumulacion de frenado (distancia de frenado + distancia de acumulacion) y la

distancia faltante.

«Init»: Si desea iniciar una nueva entrada con un nuevo esquema de entrada, haga clic
en «Init»y para inicializar la columna correspondiente. Para los nuevos calculos, el

programa determinara de nuevo qué valores se han introducido.

«Extra»: Coloque el cursor en un campo de velocidad para calcular la velocidad limite en
las curvas. Si el cursor se encuentra en un campo de aceleracion, la aceleracién se
puede calcular en funcién de la pendiente de la carretera. Al calcular los valores, estos se
transferiran automaticamente al campo correspondiente. La transferencia al campo

correspondiente se realiza con el calculo.

«Columnay»: Ajuste aqui el numero de columnas de calculo, es decir, los vehiculos

representados simultaneamente. El nimero maximo es 4.
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3.7.2 Reaccionar — Frenar

(Icono:RB ) En este modulo se pueden calcular distancias de frenado parciales. Ademas,
es posible tener en cuenta una desaceleracién o aceleracion durante la fase de reaccion.
Puede elegir entre 5 versiones de calculo diferentes; sin embargo, en cualquier caso
debe estar disponible la velocidad inicial o la velocidad final.

Se pueden realizar los siguientes calculos (disponibles, calculados):

Version Velocidad inicial Velocidad final Distancia total Distancia de
frenado

1 | VE stot [ |

2 vS || stot ]

3 vS vE B -]

4 vS | | sB

5 | VE | sB

3.7.3 Arranque - Frenada

(Icono:ﬁi ) Estas maniobras de conduccién se componen de hasta 5 secciones de
movimiento diferentes: Fase de aceleracion — Aceleracion — Velocidad constante — Fase
de aceleracion — Fase de frenado

En este modulo puedes calcular los siguientes puntos:

1.) ¢Cuanto tiempo se necesita para acelerar primero desde una velocidad inicial
determinada en una distancia determinada y, a continuacion, desacelerar hasta una

velocidad final determinada, calculandose asi el punto de reaccién?
2.) ¢Qué distancia se requiere para un punto de reaccién determinado?

Puede elegir entre la direccion de conduccion hacia delante y hacia atras. Si se elige

hacia atras, los signos algebraicos se invierten durante la transferencia de datos.
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Un coche pasa la linea de parada a 5 km/h y acelera a aproximadamente 2 m/s2. Debido
a un peligro inminente (por ejemplo, trafico cruzado procedente de la izquierda), el
conductor reacciona con una frenada de emergencia (7 m/s?). No obstante, el coche

choca 12 m después de la linea de parada con una velocidad de colision de 15 km/h.

Pregunta: 4 Cuanto tiempo tardé el coche en recorrer los 12 m? ; Qué velocidad alcanzé?
¢Doénde y cuando reacciono6 el conductor, o deberia haber reaccionado, para detenerse a

tiempo?

Solucién: A partir de la velocidad inicial, la velocidad final, la aceleracion, la

desaceleracion, la distancia total y el intervalo de tiempo de velocidad constante

. . T\ Drive off - Brake : Florian Kutschat — X
, se calcula que el tiempo necesario
Vehicle: 1 w| Starting phase|1 ¥ Mike Johnson
para recorrer IOS 12 m es de 2’91 Init. velocity: 5,00 km/h | Reaction period: 1,00 s
segundos. Por lo tanto, no se da una | ™™ bl el
Acceleration: 2,00 m/s* | Deceleration: 7.00 m/s?
fase de Ve|OCIdad Constante Period with const. vel.: 1,00 s Final speed: 0,00 km/h Z:’t?fer
Velocity limit: 50,00 km/h | Total dist.: 29,04 m
. = Total time: 5.57 s Galculs
Independientemente del grado en que | Predier @ o O badw
Calculated hazard recognition point
se entre en una fase de Veloc|dad Position of reaction: 15,62 m after driving off 13,42 m bef. end
L. . Point of time of 3.32 5 after driving off or 2,25 5bef end
constante, el inicio de la reaccion Velocity reached | 28,90 kanyh (during the buiid-up phase)

, en cualquier caso el periodo de reaccion, tiene lugar antes del inicio de la fase de
aceleracion. Por ejempilo, si el periodo de velocidad constante es menor que el periodo de
reaccion, entonces el inicio se produce aun dentro de la fase de aceleracién; de lo

contrario, dentro de la fase de velocidad constante.

Consejo: Quizas el punto de reaccioén se produzca durante la fase de acumulacion. Esto
plantea el problema de que una fase solo puede calcularse como fase de acumulacion si
se declara como tal. Por lo tanto, la parte de la fase de acumulaciéon que se solapa con el
punto de reaccién no puede identificarse como fase de reaccién. En consecuencia, el
periodo denominado fase de reaccion se reduce en la seccién que se encuentra dentro

de la fase de acumulacion. Como
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fase de acumulacion es muy corta de todos modos, la divisién en dos secciones parece
innecesaria y, por lo tanto, no se llevo a cabo. En caso de que fuera necesario, la divisién

se puede realizar posteriormente a mano en la mascara de datos de distancia-tiempo.

«Representacion espacial de la maniobra evasiva»:

«Punto posible de reconocimiento del peligro»: El punto en el que se podria haber
reconocido el peligro. Se calcula la distancia necesaria para detenerse por completo si el
conductor hubiera reaccionado en este punto. Si se introduce 0 como «Punto posible de
reconocimiento del peligro», no se tiene en cuenta el tiempo de aceleracion al inicio, sino

que se supone una reaccion inmediata en este punto.

«Punto necesario de reconocimiento del peligro»: Calcula el punto en el que el conductor
deberia haber reaccionado a mas tardar para garantizar la parada al final de la distancia

especificada.

Consejo: El punto de reaccién necesario podria preceder al inicio de la distancia. En este
caso, aparece la siguiente alerta: «El punto de reconocimiento del peligro necesario seria

demasiado temprano. Se calculara la distancia hasta la parada completa.

Si el punto de reconocimiento del peligro se establece en «Posible», se habilitan los
campos de entrada del punto de reaccion. A continuacion, se calcula la distancia hasta la
parada del vehiculo mediante un calculo prospectivo, utilizando el punto de reaccion, la

velocidad inicial, la aceleracién, la duracion de la reaccién y el tiempo de aceleracion.

También puede utilizar el médulo «Arranque — Freno» para calcular la distancia (distancia
de frenado) con aceleracion o frenado durante la fase de reaccion. Para ello, introduzca 0
como «Distancia total». El inicio de la fase de reaccion se transfiere entonces al punto de

partida de la distancia. La fase de aceleracion se establece en 0 al principio.

En la seccién correspondiente del punto de peligro, el frenado continia hasta que el

vehiculo se detiene, por lo que la diferencia de distancia equivale a la distancia que falta.

Si el cursor se situa en la seccion de entrada de la «Representacion espacial de la
maniobra evasivay, la funcién de borrado solo se aplica a esta parte. En todas las demas

areas, borrara la entrada por completo.

75




3.7.4 Cambio de carril

(lCOﬂO/ ) Calcula Ia dlstancla y B! Lane Change : Florian Kutschat = X
el tiempo necesarios para un Y [0 =) setngenese]l x| wike sohnson [ o |
% T, Const velocity at Beginning O End ® ‘ Cancel ‘
Camb|0 de Carr'l Se utlllza una Curve radius: 0 m Movement dir: @ forw. O backw. ‘ Help ‘
’ . . . @ straight C Left C Right Lateral acceleration: 0,00 mys
linea sinusoidal oblicua comoO | ot isteral shit: 0005 pcceleration: [ 000y
. . — . Transfer data
i Init. velocity: 0,00 km/h (o const) m -
modelo; por lo tanto, el centro del ... [000 kmh  fint speuts B
vehiculo se desplaza a lo largo de P | °%m mm 060 dexyewange -
una curva SInUSOIda| que se glra Required space: | 0,00 m Difference to dist: [ 0,00 o
Intermediate position
de tal manera que las tangentes al | = o[ 000 m oit [ 00 m mme[ 000, | Deete |
Rear: mm Yaw angle: [ o000 - ‘ Graphics ‘

principio 'y al final sean
horizontales
y tengan una distancia igual a la distancia lateral especificada. El punto medio entre la

distancia entre ejes y la anchura sirve como centro del vehiculo.

——" == Con este interruptor se puede ajustar la linea de conduccion de la

simulacion para un cambio de carril hacia la izquierda o hacia la derecha.

Consejo: Solo se transfieren a este médulo los tramos que comienzan por el que haya
especificado; los demas se eliminan. Por lo tanto, podria ser necesario hacer coincidir
entre si la velocidad inicial y la velocidad final de los tramos contiguos. Se puede realizar
el calculo correspondiente en la pantalla de datos principales. En caso de que el

programa considere necesario este procedimiento, se mostrara un aviso.

Hay dos versiones de calculo posibles: puede establecer un limite de velocidad para la

velocidad inicial o para la velocidad final.

«Inicio»: si se indica la velocidad final, se calculara la velocidad inicial. Si se introduce un
limite de velocidad distinto de 0, se producira una aceleracion (o frenada) con esta
velocidad, siempre que la velocidad inicial calculada supere el limite de velocidad. El
vehiculo circula primero a velocidad constante (valor igual al limite de velocidad) y, a
continuacion, acelera o frena hasta alcanzar la velocidad final especificada al final del

cambio de carril.

«Fin»: Si se indica la velocidad inicial, se calcula la velocidad final. Si el limite de
velocidad especificado es distinto de 0, el vehiculo acelerara (o frenard) hasta alcanzar
dicha velocidad. A continuacion, el vehiculo continta circulando a velocidad constante

hasta el final del cambio de carril.
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Seria un problema que un vehiculo se detuviera durante el frenado, aunque el cambio de
carril aun no se haya completado. En este caso, un mensaje le informa de que la
distancia que falta se afiade al principio. La distancia se recorre a velocidad constante

(velocidad inicial).

«Radio de curva»: Para trazados de carretera rectos, es decir, con lineas de conduccién
paralelas antes y después del cambio de carril, el radio de curva se establece en 0; en
caso contrario, se introduce el radio de curva de la linea de conduccién original. A
continuacion, se calcula aproximadamente el cambio de carril y se ajusta la forma de la
linea de conduccion al radio de curva recorrido.

«Desplazamiento lateral total»: Desplazamiento que debe realizar el vehiculo durante el
carril.

«Aceleracion lateral»: aceleracion transversal maxima del centro del vehiculo durante el
cambio de carril. Cuanto mayor sea este valor, mas rapido se realizara el cambio de
carril. EI maximo se alcanza en el punto de la curva sinusoidal en el que el radio de
curvatura es menor, es decir, tras s o0 % de la distancia total. Durante las aceleraciones,
el maximo se alcanza tras %; en caso contrario, tras Y. Solo para un vehiculo puntiforme
el valor seria exactamente correcto. En el caso de los vehiculos reales, el valor real es

ligeramente inferior.
«Velocidad inicial»: Velocidad al inicio del cambio de carril.

«Aceleracion»: Las aceleraciones deben introducirse con signo positivo, las

desaceleraciones con signo negativo.

«Velocidad final»: velocidad al final del cambio de carril. «Dist.»:
distancia recorrida.

«Tiempox: tiempo necesario.

«Angulo de guifiada max.»: posicion maxima de inclinacién del
vehiculo. «Espacio necesario»: proyeccién horizontal de la
distancia.

«Diferencia con respecto a la distancia»: Diferencia entre la distancia recorrida y el

espacio necesario.

«Posicién media»: Calcula cuando y tras qué distancia la parte delantera del vehiculo ha
alcanzado un determinado desplazamiento. El valor predeterminado es 0,5 m. Con esto,
se puede, por ejemplo,
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calcular el tiempo de distincion. Hay que tener en cuenta que tanto la curva sinusoidal
como su interseccion con la linea paralela a la trayectoria original son muy planas.
Incluso ligeras desviaciones alteran el resultado de forma significativa. Por lo tanto, es

recomendable indicar un rango de soluciones en lugar de un unico valor.

3.7.5 Procedimiento de giro

(ICOnO—’ ) Con este médU|O, puede B | Turning process : Florian Kutschat = X
Calcular Ia dlStanCla y el tlempo Vehicle: 1 ﬂ Starting phase |4 ﬂ Mike Johnson oK
. Turning to the: ® left " right Direction: @ forw.  backw. canee
necesarlos para alcanzar un Initial radius: ’W m Init. velocity: mkm/h 3G
determlnadO a’ngulo de gu|ﬁada 0 Final radius 2,63): ’m m Acceleration: /ﬁm/sZ
Steering time: ‘ 1.50 s Velocity limit: ‘ 28,90 km/h
puede determinar el angulo de | seeigwhe- [T 0 i [Casem | [Trenstercata
. . . . Max. yaw angle 70,0 ° Time: 3,18 s
guifiada si se conoce la distancia. Reachedyawangle [ 700 °  Finalvelocity: [ 2792 ki
Reached max. angle: ‘ 10,00 m Front: ‘ 991 m
. . . . Max. lat-accel [ 549 m/s? s Rear: [ 584 m
«Giro: izquier recha»: Sirv r o ’7‘ B
Giro: izquierda/derecha»: Sirve para - =3 .
el calculo de la linea de conduccion en | intemediste posiion R —

Side shift

la pelicula. Dependiendo de su e

000 m filend: [ 1456 m EEEE | Delete |

Yaw angle: 25D | Graphics |

eleccion, la linea de conduccidon se
curva hacia la izquierda o hacia la

derecha.

«Radio inicial»: Radio al inicio de un procedimiento de giro. Establezca el valor en 0 si el
procedimiento de giro se inicia desde una linea de conduccion recta. El radio se refiere a
la rueda trasera interior, respectivamente al exterior del vehiculo a la altura del eje

trasero.

«Radio final [ ]»: Radio final deseado. El valor entre corchetes indica el valor minimo, que
se calcula en funcidn del diametro del circulo de giro. Si el radio inicial se establece en un
valor menor que el radio final, la direccion se gira hacia atras durante el proceso. Puede
encadenar varias maniobras de direccion. La trayectoria de conduccién se calcula
automaticamente. Asegurese de que no se superen las posibles condiciones de
conduccion, como la velocidad de rotacion del volante o la aceleracion lateral. jLos radios

se refieren a la rueda trasera interior!
«Tiempo de giro»: Tiempo necesario para girar el volante.

«Angulo de giro»: angulo en el que debe girarse el volante. El valor calculado se refiere a

la relacién de direccién especificada en los datos geométricos.
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«Angulo max.»: Angulo de guifiada que se debe alcanzar al final del procedimiento de
giro. Si el valor especificado es distinto de 0, se calcula la distancia necesaria para
alcanzar este angulo. Como alternativa al angulo de guifiada, también puede introducir la
distancia. En este caso, se calcula el angulo de guifiada alcanzado al final de la distancia.
En ambos casos, el campo del valor calculado esta bloqueado. Introduzca 0 para

desbloquear de nuevo el campo alternativo.

«Angulo alcanzado»: valor realmente alcanzado. En determinadas condiciones, la
distancia podria ser demasiado pequefia para alcanzar los valores deseados. Ademas del
tiempo y la velocidad final, también se calcula el desplazamiento lateral total de la parte

delantera y trasera.

«Aceleracion lateral max.»: Aceleracién lateral maxima alcanzada. El valor calculado de
la aceleracién lateral se refiere al centro del vehiculo (concretamente, al centro de la
distancia entre ejes). La aceleracién lateral en las ruedas se desvia ligeramente de este

valor.

«Angulo de deslizamiento»: Angulo de deslizamiento al final del giro. El valor se transfiere

al analisis de colision al abrir la mascara.

«Velocidad inicial»: Si la velocidad inicial y la aceleracion se establecen en 0, el valor de

la velocidad final se copia en la velocidad inicial.

«Posiciéon media»: puede examinar cuando y tras qué distancia el vehiculo ha alcanzado

un determinado desplazamiento lateral. El valor predeterminado es 0,5 m.

Solo se transfieren a este mddulo las secciones a partir de la que haya especificado; las
demas se eliminan. Por lo tanto, podria ser necesario hacer coincidir entre si la velocidad
inicial y la velocidad final de las secciones contiguas. Se puede realizar el calculo
correspondiente en la mascara de datos principal. En caso de que el programa considere

necesario este procedimiento, se mostrara una notificacion.

En caso de que el procedimiento de giro se calcule como la fase previa a la colision
(transferida a la seccion 4, si la colision tiene lugar en la secciéon 3) y el analisis de la
colision se cargue posteriormente, el angulo de deslizamiento y la velocidad de guifiada

se aceptan automaticamente.

Si el vehiculo se detiene por completo antes de alcanzar el angulo de guifiada, puede

afiadir una fase de velocidad constante al principio.
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Si el vehiculo ya se desplaza en linea recta antes de alcanzar el angulo de guifada, se

puede anadir una fase de angulo de direccion constante al principio (radio inicial).

Es posible realizar un giro en marcha atras seguido de un movimiento hacia delante.

Giro hacia una colisién: la trayectoria de conduccion se dirige hacia el punto de colision.

La velocidad, el angulo de deslizamiento y el angulo de guifiada se importan

automaticamente para calcular la colision, incluida la simulacion.

3.7.6 Evitacion

(lcono:~+ ) Este médulo realiza calculos de evasion. Tras un calculo en otro modulo,

aqui puede examinar la evasion de un accidente.

El primer campo «Para el vehiculo» especifica para qué vehiculo se debe realizar un

calculo de evasion (ajuste predeterminado 1), es decir, los datos de qué vehiculo se

deben transferir a la mascara.

En «N.°

colisiény, introduzca el nimero de

de fases antes de la

fases antes de la colision en las
que se encuentra la posicion en el
momento del inicio de la reaccion.
La distancia y el tiempo resultantes
se introducen en los campos

«Reaccion — Colision»: «Dist.» y

«Tiempo».

B! Calculation of Avoidance : Florian Kutschat a
Forvehice: |~ No. of phases before the collision: x|
Actual initial velocity: 0.00 km/h  Final speed: 0,00 km/h
Data for avoidance
Transfer to veh.: | 3 | Deceleration: | 000 mys?
Allowed initial velocity: 0,00 km/h  Final speed: 0,00 km/h
Acceleration: 0.00 m/s?  paaction - Dist.: 0,00 m
Tolerable reaction time: 1.00 s £ aen Time: 0,00 s
Buildup time: 0,20
Opponent:
Vehicle: [27+] Adding to veh: 4 =] i g spatial
Driving direction: @®@ towards Q across Q same direction
Collision velocity: ‘ 0.00 km/h Deceleration: ‘ 0.00 mys:
Missing braking distance: 0,00 m
Possibilities for avoidance: e e o hartar
Max. velocity: 0,00 km/h @ Initial velocity

Dist. 0,00 m avoiding:
Reaction point: e -

Time: 0,00 s O Max velocity

Deceleration:

0,00 mys2

O Point of reaction
O Deceleration

OK

Cancel

ol

Help

Transfer data

Calculate

Delete
Graphics

Al abrir el médulo o inicializar un vehiculo, el programa busca automaticamente una fase

de colision (si no existe tras una fase Delta-V) y una fase de reaccién. EI numero de

secciones previas a la colision corresponde a la diferencia entre las columnas

respectivas. Por ejemplo, la columna 2 es la fase de colision, la columna 3 es la fase de

frenado, la columna 4 es la fase de aceleracién y la columna 5 es la fase de reaccion. Por

lo tanto, el nimero de secciones previas a la colisién es 5 -2 = 3.
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Si no se ha etiquetado ninguna fase de colision ni fase Delta-V, al seleccionar el moédulo
«Evitacién» aparece una ventana emergente que pregunta si se desea utilizar el cero
como punto de colisidn o si se desea utilizar el final de la curva en el diagrama Distancia-
Tiempo. Si se elige el cero como punto de colision, se utilizan las coordenadas del punto
cero del diagrama Distancia-Tiempo como punto de reaccidon. Son los mismos valores
que también se pueden encontrar en el conjunto de datos principal como «Posicion,
distancia y tiempo» para el punto de reaccion. El significado del numero de secciones se
corresponde entonces con el nimero de seccion. Para realizar un calculo de evasion
valido, el punto de colisién debe estar situado en el punto cero, es decir, la curva de

distancia-tiempo debe cruzar el punto cero.

Si no se define ninguna fase de reaccion, el nimero de secciones antes de la colision se
predetermina en 3. El punto de reaccidén se calcula a partir de la distancia y el tiempo

necesarios durante estas secciones.

«Transferir al vehiculo»: Seleccione el cédigo de la parte implicada a la que se

transferiran los datos del calculo de evasion.

«Aceleracion»: Si se introduce un valor distinto de 0, el signo algebraico determina si se
produce una aceleracion (valor positivo) o una desaceleracion (valor negativo) durante la

reaccion.

«Otra parte implicada en el accidente»: Introduzca aqui el codigo de la otra parte

implicada.

«Anadir al vehiculo»: Introduzca el cédigo de la parte implicada a la que desea copiar el
conjunto de datos sin colision, pero con fase de inercia. Dado que la velocidad de colision
de la otra parte implicada en el accidente es distinta de 0, el vehiculo se desplazaria mas
alla del punto de colision en caso de una colisién evitada (distancia de falta o distancia de
seguridad). Si se desea ilustrar esta distancia, los datos de la otra parte antes de la
colisién se transfieren a un nimero de vehiculo independiente y se complementan con

una distancia de falta o una distancia de seguridad, respectivamente.

Consejo: Al abrir el moédulo «Evitacién», se cargan los datos predeterminados. Solo se
activa una nueva transferencia de datos si se cambia el vehiculo analizado. Este
mecanismo evita que al introducir datos accidentalmente en los campos se sobrescriban

los datos introducidos manualmente.
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«Velocidad inicial y final real»: se refieren al vehiculo para el que se realizan los célculos
de evasion. Si no se importan datos del primer campo (es decir, no hay datos disponibles
alli), también se puede realizar un calculo para el vehiculo 1 simultaneamente con el
calculo de evasion. Se puede especificar la velocidad inicial; se utilizan datos adicionales
(tiempo de reaccion, tiempo de aceleracion y desaceleracion) del vehiculo 3, ademas de

las distancias de reaccion y colision.

En caso de que los datos solo se transfieran desde el primer campo (o en caso de que
los datos ya estén disponibles tras un calculo), el campo «Velocidad inicial» de la
segunda fila queda bloqueado y cualquier cambio en los datos solo afecta al vehiculo 3;

los datos del vehiculo 1 permanecen sin cambios.

Si no se han transferido datos y no se han realizado célculos, no hay datos disponibles en
el vehiculo 1. En este caso, se supone un movimiento compuesto, es decir, primero se
recorre la distancia de reaccion, seguida de la distancia de aceleracién y la distancia de
frenado, siempre que la informacién proporcionada permita estas suposiciones. En caso
de que la distancia o el tiempo indicados sean demasiado grandes, el resultado es una
parada anticipada (es decir, la velocidad de colisién disminuye a 0). Por lo tanto, la
entrada se ajusta automaticamente al valor maximo posible. Si aun no hay datos
disponibles del vehiculo 1, se calculan primero el lugar y el tiempo de reaccién del
vehiculo 1, utilizando un movimiento compuesto. Tras los primeros calculos, cuando hay
datos del vehiculo 1 disponibles con certeza, la entrada solo es valida para el vehiculo 3 y
puede utilizarse, por ejemplo, para examinar qué efectos tiene el desplazamiento del

lugar de reaccion.

«Reaccion — Colision: Distancia, Tiempo»: Aqui puede modificar los datos transferidos.
«Distancia» y «Tiempo» se refieren al punto de colision. Si se modifica la distancia, se
calcula el tiempo correspondiente en el otro campo (y viceversa). Si la distancia supera la
anterior a la colision que se encuentra en el diagrama Distancia — Tiempo (es decir, el
punto se encuentra antes del inicio de la curva), sus coordenadas se calculan a partir de
la prolongacion de la curva en direccién hacia atrds. Durante los célculos se tiene en

cuenta una posible desaceleracién o aceleracion al inicio de la curva.

Simultaneamente a los calculos, se copia la trayectoria del vehiculo 1 y se utiliza para el
vehiculo 3. Si el inicio de la curva del vehiculo 1 es anterior al del vehiculo 3, se coloca

antes una fase de velocidad constante. Esta fase es exactamente
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la misma que la del vehiculo 1, lo cual es una condicidon necesaria para sincronizar la

trayectoria.

Puede seleccionar entre tres tipos de trafico: «Hacia», «Cruzado» y en la «Misma

direccion» que el socio de colision.

«Hacia»: Esta opcién tiene en cuenta que, para evitar una colision, las posiciones finales
se alcanzan en un momento posterior; por lo tanto, debido a la aproximacion del socio de

colisién, la distancia se acorta en la distancia que le falta a este socio.

«Transversal»: Se puede elegir si el calculo se realiza para una evitacion espacial o

temporal. Obviamente, esta opcion solo esta disponible para situaciones de cruce.
«Misma direcciony»: La distancia disponible se alarga.

«Distancia de frenado faltante»: Indica la distancia que el vehiculo 2 tendria que recorrer
para salir del carril del vehiculo 1. La distancia de frenado faltante es necesaria para el
analisis temporal de la prevencion de colisiones. Para la prevencion de colisiones
espacial y la direccion de trafico «Cruzaday, el programa examina si se habria producido
una prevenciéon de colisiones basada en el tiempo en el caso de la velocidad maxima
permitida (opciéon de transferencia: velocidad inicial). Es posible que el vehiculo que
circula a la velocidad maxima permitida no pudiera detenerse hasta el punto de colision,
pero que el otro vehiculo hubiera podido salir del carril del vehiculo 1 entretanto debido a

su llegada posterior.

«Punto de desaparicién»: indica dénde el vehiculo 2 sale del carril del vehiculo 1. Un
valor positivo significa que el vehiculo 1 dispone de mas distancia, un valor negativo
significa proporcionalmente menos distancia. El «punto de desaparicién» representa la
desviacion lateral de la distancia de seguridad, es decir, la componente de la distancia de

seguridad que es paralela al carril del vehiculo 1.

Los vehiculos que circulan en sentido cruzado o en la misma direccion pueden
desacelerar o acelerar. Si circulan en sentido cruzado, la distancia de seguridad que falta
no puede ser menor que las distancias de frenado que faltan en caso de una evasién

temporal.

83



Consejo: Al analizar la «esquiva temporal», podria encontrarse con el problema de que el
ultimo punto en el que el vehiculo 2 abandona el carril del vehiculo 1 se encuentre en el
lado de la esquiva. Esto podria ocurrir si el vehiculo 2 pretende abandonar el carril en
diagonal hacia la derecha y el vehiculo 1 choca contra el lado derecho del vehiculo 2. El
ultimo punto en abandonar el carril del vehiculo 1 habria sido la esquina trasera izquierda.
Si ahora se determinaran el punto de desaparicion y la distancia de seguridad faltante, el
vehiculo 1 alcanzaria el punto de desaparicion en un momento en el que el vehiculo 2 ya
lo habria abandonado, pero antes de que el vehiculo 1 penetrara en el vehiculo 2; es
decir, se produciria una colision. El efecto matematico podria evitarse ignorando la
anchura del vehiculo. La solucidn consiste en suponer un punto de desaparicion mas
pequefio. Es recomendable utilizar el punto de desaparicion del centro del vehiculo o,
mejor aun, de la esquina trasera derecha; sin embargo, la distancia de seguridad que

falta debe referirse a la esquina trasera izquierda.

Si se dispone de secciones de movimiento antes del punto de reaccién para el vehiculo 1,
se coloca también una seccidon de movimiento de la misma duracion antes de la reaccion
para el vehiculo 3 (que recibe los datos de la evasion). Se supone una secciéon de
movimiento a velocidad constante, de modo que el vehiculo 3 arranque al mismo tiempo

que el vehiculo 1. Si no se desea esta suposicién, puede eliminar o ajustar la seccién.

A partir de la velocidad inicial, el punto de reaccion (espacial o temporal), el tiempo de
reaccion, el tiempo de aceleracion y la desaceleracidén potencial, se calculan los valores

para la evasion del accidente:

La velocidad inicial con la «velocidad inicial» permitida, la «velocidad maxima de
evasion», el «punto de reaccion de evasion» (en el que habria sido imprescindible
reaccionar para evitar una colisién) y la «desaceleracion de evasion». Puede seleccionar
las distintas opciones una tras otra y analizarlas posteriormente en los diagramas y en la

pelicula.

3.7.7 Adelantamiento

V5 ) . ;
(Icono:.f/j ) Este mddulo le permite calcular el proceso de adelantamiento. Tal y como se
indica en el esquema, deben introducirse las distancias y longitudes de los vehiculos.
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[ @ Overtaking : Florian Kutschat =

Overtaking vehicle: | 2w Overtaken vehicle:| 1+ | Mike Johnson OK

Street course @® Straight O Left QO Right Cancel

Help

III X'

= = e e e I = === == ===

S

Lengths (m): la— ‘ 18,00 e \ 4,33
o 279,52 Driven distance:_| 279,79 4% J
Overtaker Overtaken Sheer-out values
Initial speed: 60,00 km/h }50,005 /h Dist.: 46,85 m Lr;,;sfer
Acceleration: 1,00 m/s? 0,00 m/s? Time: 2,61 s
Speed limit: 80,00 km/h 0,00 km/h Max. yaw angle: 7.33 °
o 2 2 Calculat
Deceleration: 2,00 m/s 0,00 m/s’ Sheorinaallies alculate
Final speed: 70,00 km/h 60,00 km/h Dist.: 55,78 m
Lateral acceleration while departin... 3,00 m/s? Time: 2,60 s Cancel
Lateral acceleration while returnin... 3,00 m/s? DT data Max. yaw angle: 6,16 ° TEE iy
Onc. traffic
Initial velocity 0,00 km/h Deceleration: 0,00 m/s?
Vehicle: - Reaction period: 1,00 s Final velocity: 0,00 km/h
Name... Buildup time: 0,20 s Total dist.: 0,00 m

Para tener en cuenta el «trayecto de la calle», elija entre «Recta», curva hacia la

«lzquierda» y curva a la «Derecha», aunque en estas dos ultimas opciones hay que
especificar el radio de la curva. A continuacion, el calculo se realiza de forma aproximada,
de modo que la distancia del vehiculo al que se adelanta varia en funcién de la longitud

del arco.

Cada uno de los dos vehiculos puede acelerar desde una velocidad inicial especificada
hasta un limite de velocidad especificado y frenar de nuevo hasta otra velocidad
especificada. En caso de que no se alcance el limite de velocidad indicado, este se

ignora.

La velocidad final solo se puede introducir si se indica una desaceleracién distinta de 0
(un valor negativo significa aceleracion); el limite de velocidad solo se puede introducir si
se indica una aceleracion distinta de 0 (un valor negativo significa desaceleracion). El
célculo se realiza de tal manera que la velocidad final se alcanza justo al final del proceso

de adelantamiento.

Por el contrario, el frenado solo puede especificarse en combinaciéon con una velocidad
final. Sin embargo, puede hacer que el vehiculo frene sin especificar una velocidad final si
introduce un valor negativo como aceleracién. En este caso, el vehiculo frena

inmediatamente y hasta
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el proceso de adelantamiento haya finalizado. Si se hace que el vehiculo frene utilizando
el campo «Desaceleracion», el vehiculo se desplaza con el valor indicado para la
aceleracion (independientemente de si es igual a 0 o distinto de 0) y comienza a frenar a
tiempo, de modo que la velocidad final se alcanza al final del proceso de frenado. Para

obtener una solucién clara, es necesario indicar la velocidad final.

Variantes de calculo:

ve 2 + + + + + + + +
vol. 2 + + + + + + + + 1
ve 1 | T 5 1 Tl F : | F 1 1

vol. 12] # + + + + + + +

Las variantes se leen en columnas.

ve2 Velocidad final del grupo que adelanta al otro vo2
Limite de velocidad del grupo que adelanta al otro ve1
Velocidad final del grupo adelantado

vo12 Limite de velocidad del grupo adelantado

+ Se proporciona el valor

- El valor no se proporciona

El limite de velocidad solo se considera dado si también se dispone de la aceleracién. Se
debe indicar la velocidad inicial de ambos vehiculos. Si no se debe tener en cuenta un
limite de velocidad o una velocidad final, sus valores deben establecerse en 0. Como es

habitual, el programa asumira que los valores no se han proporcionado.

El programa comprueba automaticamente si la distancia inicial y la final son lo
suficientemente grandes. En caso de que se introduzca un valor demasiado pequefo, se
incrementara hasta el valor minimo. El mecanismo de control solo funciona si se indican
las aceleraciones laterales para los procesos de salida y entrada en la curva, asi como el
desplazamiento lateral respectivo y la distancia lateral de los vehiculos durante el
adelantamiento. Al mismo tiempo, se corrige la trayectoria, es decir, la trayectoria del
vehiculo que adelanta al otro discurre en forma de arco durante los procesos de salida y

entrada en la curva y se proyecta sobre el trazado de la carretera. El proceso de entrada
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y de salida se calcula a lo largo de una linea sinusoidal diagonal. Las aceleraciones
laterales especificadas se relacionan con el radio de curva mas pequefio recorrido. La

velocidad actual en ese momento se calcula y se tiene en cuenta también.

Ademas, también puede examinar el posible trafico en sentido contrario. El trafico en
sentido contrario no influye en los calculos de la distancia de adelantamiento, solo calcula
la distancia recorrida por el trafico en sentido contrario durante el periodo de
adelantamiento, salvo si el vehiculo se detiene antes. Si este es el caso, se le pedira que
decida si desea insertar una distancia a velocidad constante al principio o una parada al
final del proceso. En ambas variantes, el tiempo total del trafico en sentido contrario es
igual al de los otros dos vehiculos. Sin embargo, también puede optar por no insertar

ninguna fase adicional.

En caso de colision, se recomienda desplazar la curva del trafico en sentido contrario de
modo que las velocidades actuales coincidan con las velocidades de colision en el punto
de interseccién de la curva con el vehiculo 2. De este modo, se puede determinar
inmediatamente cuando se produjo la reaccion en relacibn con la maniobra de
adelantamiento y cual era la distancia con respecto al trafico en sentido contrario en el

momento en que se inicié la maniobra.

En la configuracion basica del diagrama Tiempo-Distancia, el punto final de la curva se
encuentra en el origen de coordenadas. Si se desplaza la curva, el programa le
preguntara en los siguientes calculos si la curva debe desplazarse a cero; si se confirma,
se restablece la configuracion basica; si se niega, el punto final de la curva permanece v,

en todo caso, se inserta una fase al principio.

Por lo general, la aceleracion debe introducirse con signos positivos en el campo de

aceleracion, y la desaceleracién, en el campo de desaceleracion.

«Datos DT»: Los datos de distancia-tiempo «Distancia de aceleracion» (distancia a
velocidad constante y distancia de frenado, respectivamente, los tiempos analogos) se

pueden visualizar al pulsar el boton «Datos DT».

«Cancelar adelantamiento»: Abre la mascara de entrada para calcular la cancelacion de

un proceso de adelantamiento.
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3.7.7.1 Cancelacion de un adelantamiento

Con este médulo se puede examinar si la cancelacion de un proceso de adelantamiento
habria sido posible a tiempo. Ademas, se puede determinar la distancia minima de

visibilidad en funcion del tiempo.
El tiempo de cancelacién debe definirse utilizando una de las siguientes opciones:

«Distancia de cancelacion: delantero - delantero»: Distancia entre el vehiculo que

adelanta y el vehiculo adelantado.

«Cancelar después de»: Indica el intervalo de tiempo desde el inicio del adelantamiento

hasta el inicio de la cancelacion.

«Momento»: Corresponde al tiempo B Cancel Overtaking Procedure : Florian Kutschat = x|
i , Cancel-o.data |4 ¥| Overtaken: |1 ¥|  Oncoming [=] OK
transcurrido en la pelicula. Conotbtpoee e |00 Sheerback ¢y e |38 m e

Distance: Distance: |
Cancel after: 6,78 5 Side-shift: 3,00 m|g Help |

[P : z - Point in time: [Te60 5 Max. lat-accel.: [ 4,00 mys |
El inicio de la cancelacion se define | "™ o S —— ) ranser data

before sheering back after sheering back Overtaken

como el momento a partir del cual el | ownaen — @ after
Brake until 0,00 km/h Input
, . Q© immedial |
vehiculo frena y/o se vuelve a girar. | ... somens: overtoken | concelovert. | oncoming | oistance T
. .. . Overtake begin: 13375 | 2746 m | emsm | 000m | 000 m E,‘I:::jim |
El t|empo de reaccion tiene |ugar Cancel begin: 660 453 m 14465 m 0.00 m 000 m | sheerin |
Sheer-in begin: 3765 97.34 m 101.77 m 0.00 m 000 m O last
e . Sheer-in end 2155 7046 m 9527 m 0.00 m 000 m Cancel |
antes del inicio definido de la | ceeseon | soo0kmm | c000kmm| 000 ke ,
Cancel begin: 0.00 km/h 80.00 km/h 0.00 km/h
cancelacion. No es necesario limitar | ne" -l | ] ——~ 1 |
matematicamente Min. sight Graphics

la fase de reaccion, ya que la accion original, es decir, el proceso de adelantamiento,
continda de la misma manera. Solo tras el tiempo de reaccion cambia el comportamiento,

por lo que el célculo se reanuda en ese momento.

«Desaceleracion antes de la correccidon»: A partir del inicio de la cancelacion, el vehiculo
desacelera en el valor especificado hasta el punto en el que comienza la fase de
correccion. A partir de este momento se puede continuar el calculo con otra
desaceleracion (o incluso con una aceleracion). Si la desaceleracion es 0 antes de la
correccion, el proceso de correccidon comienza simultaneamente con la cancelacion. En
caso de que la distancia durante el retroceso sea diferente de la distancia al inicio de la
cancelaciéon, el valor se modifica automaticamente. ElI programa comprueba
automaticamente si el retroceso es factible, incluso si la desaceleracion es 0. Sin
embargo, no se puede realizar una correccidon de la distancia minima. Por seguridad, se

recomienda

88



introducir una desaceleracion antes del proceso de retroceso, incluso si el retroceso y la

cancelacion del adelantamiento se producen simultaneamente.

«Distancia de retroceso: Delantero - delantero»: El momento en el que el vehiculo

comienza a retroceder viene determinado por la distancia entre los vehiculos.

Posibles situaciones:

La distancia en el momento del retroceso es mayor que al inicio de la cancelacion: El

vehiculo frena con la desaceleracion al inicio de la cancelacion, hasta que se alcanza la
distancia en el momento del retroceso. Debido al exceso de velocidad del vehiculo que
adelanta, la distancia entre los vehiculos disminuye hasta que la velocidad del vehiculo
que adelanta es menor que la del vehiculo adelantado. Solo entonces la distancia entre

los vehiculos puede volver a aumentar hasta el valor especificado.

La distancia en el momento de la maniobra de retroceso es igual a la distancia al inicio de

la_cancelacion: El programa comprueba si es posible realizar una maniobra de retroceso

inmediata sin colision. En caso afirmativo, se lleva a cabo la maniobra; en caso negativo,
el vehiculo frena primero, la distancia entre los vehiculos disminuye inicialmente y luego
vuelve a aumentar hasta el valor original. A continuaciéon, comienza el proceso de

retroceso.

La distancia en el momento de la maniobra de retroceso es menor que la distancia al

inicio de la cancelacién: el vehiculo frena con la desaceleracidon del inicio de la

cancelacion hasta alcanzar la distancia en el momento de la maniobra de retroceso. A
continuacion, el programa comprueba si es posible realizar una maniobra de retroceso
inmediato sin colision. En caso afirmativo, se lleva a cabo la maniobra; en caso negativo,
el vehiculo continda frenando, la distancia entre los vehiculos disminuye inicialmente y
luego vuelve a aumentar hasta el valor especificado, seguido del proceso de retroceso. El
programa comprueba automaticamente si es posible un retroceso sin contacto con la
distancia dada. Si es necesario, el valor se incrementa hasta el minimo requerido (tras
una advertencia adecuada). Sin embargo, la distancia solo puede corregirse si también se
ha especificado una desaceleracién antes del reajuste. La distancia entre los vehiculos en
el momento del reajuste también puede aumentarse si este valor no se alcanza en
absoluto, ya que la velocidad del vehiculo que adelanta se iguala a la del vehiculo

adelantado, y
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el vehiculo que adelanta ya ha revertido. Es posible que el proceso de retroceso también
pueda comenzar en un punto en el que el vehiculo que adelanta se encuentre situado
antes de la parte trasera del vehiculo adelantado, es decir, en un punto en el que la

distancia sea menor que la longitud del vehiculo.

Resumen: Si la distancia en el momento de la cancelacion de la maniobra de
adelantamiento es menor o igual que la distancia en el momento de la retrocesion (giro
hacia atras), el proceso de retrocesion se intenta matematicamente de inmediato en el
punto de retrocesion. Si es posible sin colision, el vehiculo frena primero, es decir, el
vehiculo que adelanta se desplaza mas alla del punto de retroceso con los frenos
accionados y continda avanzando junto al vehiculo adelantado. Posteriormente, el
vehiculo da marcha atras y alcanza el punto de retroceso especificado por segunda vez.
En esta ocasién, se intenta el proceso de retroceso. Si de nuevo no es posible sin
colisién, se aumenta la distancia especificada entre los vehiculos hasta que sea posible.
A continuacién, el usuario debe evaluar la viabilidad real de dicha maniobra y ampliar adn
mas la distancia si es necesario. La distancia entre los vehiculos solo se aumenta si sigue
siendo necesario tras el retroceso. La posibilidad de un proceso de retroceso sin colision
se controla automaticamente hasta su finalizacién. En casos de cancelacién temprana del
adelantamiento, el proceso de retroceso puede completarse antes de tiempo y la
velocidad del vehiculo que adelanta puede seguir siendo mayor que la del vehiculo
adelantado. Mantener la misma desaceleracion que durante el proceso de retroceso
podria provocar una colisién por alcance. Dado que es posible que el vehiculo frene con
mayor intensidad tras el retroceso o hacia el final, cuando la aceleracion lateral ya es 0 o
pequefa, no se puede realizar una comprobacion automatica, sino que debe llevarla a

cabo el usuario manualmente.

«Desplazamiento lateral»: Introduzca aqui el desplazamiento lateral durante el giro hacia d¢

Cancetacion—y retroceso durante—et—desptazamientohacia fuera:—Si—ta—maniobrade
adelantamiento ya se cancela antes de que finalice el proceso de desplazamiento hacia
fuera y la linea sinusoidal diagonal solo se ha recorrido parcialmente, la linea sinusoidal
del proceso de retroceso tampoco se recorre por completo, sino solo tres cuartas partes
de ella. Mientras tanto, la trayectoria de conduccion se adapta al radio de la curva y al

angulo de guifiada que se da al
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comienzo del segundo cuarto de la linea sinusoidal. En este punto se da el radio de curva
mas pequeno, dependiendo de la aceleracion lateral especificada y de la velocidad. El
valor introducido como desplazamiento lateral se utiliza para el calculo de toda la linea
sinusoidal diagonal, que en este caso, como ya se ha mencionado anteriormente, no se
recorre por completo. Durante este tramo de la linea de conduccion se puede observar un
pequefo «sobregiro», sin embargo, la parte que falta del desplazamiento lateral no suele
alcanzarse. Es recomendable comprobar el calculo en la pelicula y corregir el

desplazamiento lateral si es necesario.

«S»: Este botdn inicia un calculo automatico del desplazamiento lateral en funcion del
tiempo de cancelacion. El calculo es aproximado, se basa en el desplazamiento lateral de
la salida del giro y también se puede utilizar para determinar los alcances visuales

minimos.
«Aceleracion lateral max.»: Aceleracion lateral durante el retroceso.

«Desaceleracion tras el retroceso»: A partir del proceso de retroceso, se puede utilizar
una desaceleracion diferente para los calculos. Si es necesario, también se pueden

introducir aceleraciones (signos algebraicos negativos).

Los célculos incluyen las posiciones del vehiculo que adelanta, del vehiculo adelantado v,
si los hay, de los vehiculos que circulan en sentido contrario en los siguientes momentos:
«Inicio del adelantamiento», «lnicio de la cancelacion», «lInicio del retroceso», «Fin del
retroceso», asi como las velocidades y distancias entre los vehiculos que circulan en

sentido contrario y el vehiculo que cancela el proceso de adelantamiento.

Consejo: Los datos de la maniobra de adelantamiento deben transferirse primero para
poder calcular su cancelacion en un segundo paso (haga clic en «Transferir datos» en el

(Mascara «Adelantamiento»). En el cuadro de seleccion del vehiculo adelantado, se
establece por defecto el mismo nimero de vehiculo que en el proceso de adelantamiento.
Sin embargo, también es posible calcular la cancelacion con una maniobra de conduccion
alternativa del vehiculo adelantado. Para ello, seleccione otro nimero de vehiculo. Como
requisito previo, deben estar disponibles los datos adecuados para este numero. Debido
a la falta de espacio, los datos no se pueden introducir aqui, sino en la mascara de datos
principal. Alli puede seleccionar un numero de vehiculo adecuado, copiar los datos

originales del vehiculo adelantado y modificarlos si es necesario.
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Se aplica una logica similar al trafico en sentido contrario. Se preestablece el mismo
numero de vehiculo que en la maniobra de adelantamiento; se puede introducir otro
numero para calcular una variante. Si el final de la maniobra de adelantamiento
cancelada tiene Ilugar después del proceso de adelantamiento, se afiade
automaticamente la trayectoria del vehiculo adelantado. Al final, se afiade un tramo de
movimiento. Para nuevos calculos del proceso de adelantamiento, el suplemento se

elimina de nuevo.

Variantes de calculo:

«Después de la entradax»: El calculo se basa en la distancia entre los vehiculos en el

momento de la cancelacion y en el momento de la retrocesion.

«Retroceso inmediato»: Intenta matematicamente iniciar el proceso de retroceso al
mismo tiempo que la cancelacién. Si esto es imposible, se determina el proceso de
retroceso mas temprano posible; sin embargo, la variante de calculo se modifica a

«Después de la entraday.

«Ultimo retroceso inmediato»: Determina el Gltimo momento en el que el proceso de
retroceso puede iniciarse inmediatamente al comienzo de la cancelacién. Para esta

opcion, se activa el calculo automatico del desplazamiento lateral.

«Ultimo adelantamiento de cancelacién»: Calcula la ultima posibilidad de cancelacion.
Dado que el resultado depende del trafico en sentido contrario, cualquier modificacién de
este requiere un nuevo calculo. Antes del calculo, debe indicarse el punto de inicio de la
curva en el grafico distancia-tiempo. Un desplazamiento de la curva tiempo-distancia
tiene una influencia significativa en el resultado del calculo; por lo tanto, es absolutamente
necesario realizar el calculo de nuevo. Para esta variante, se activa el desplazamiento

lateral automatico.
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3.7.7.2 Visibilidad minima

En muchos analisis de maniobras de adelantamiento, el calculo de la visibilidad minima
necesaria para adelantar constituye un gran reto. Teniendo en cuenta que un proceso de
adelantamiento también puede cancelarse, seria demasiado simplista calcular la
visibilidad minima como la suma de la distancia necesaria para adelantar y la distancia
recorrida por el trafico en sentido contrario durante ese tiempo (a la velocidad maxima

permitida). Por lo tanto

* W Visual Range for Overtaking : Florian Kutschat = X |
erPro calcula la | Overtaker Min. view distance i
e s |1 |
Reaction period: 1,00 s Time: Cancel Qvertake process !
distancia de | 0,00 s 43 m 280 m -
| Oncoming traffic 083 s 52 m 2 m
visibilidad minima en | initial speed: 0,00 km/h 165 s 55 m 251 m
248 s 586 m 235 m
| . . !
.y . || Reaction period: 0,00 5
funcién del tiempo de 20 s D m g9
Buildup time: 0,00 5 4,13 s 63 m 203 m
A 1A 495 s 71 m 185 m
reaccion en re|aCIOn || Deceleration: 0,00 my/s? 578
| " s 72 m 167 m

con la cancelacion.

| Overtaking inst. of cancelling: 578 s 167 m

La distancia de |

Calculate

visibilidad minima

técnica

distancia minima de visibilidad es la suma de la distancia de reaccién del vehiculo que
adelanta, la distancia recorrida durante el proceso de cancelacion y la distancia recorrida

por el trafico que viene en sentido contrario en el mismo tiempo.

La distancia recorrida por el trafico que se aproxima se calcula en funcién de los valores
introducidos para el calculo de los alcances visuales. Al seleccionar el mdédulo, se
transfieren los valores de la maniobra de adelantamiento, que deben ajustarse de
acuerdo con las consideraciones legales. El programa calcula primero el momento de
cancelacion mas tardio posible; a continuacion, el tiempo hasta ese momento se divide
en 8 intervalos y se calculan las distancias minimas de visibilidad para cada uno de los
tramos. El desplazamiento lateral para cada cancelacion se calcula automaticamente (de
forma aproximada) a partir del tiempo de adelantamiento y del desplazamiento lateral
durante la salida del carril. En la medida de lo posible, los calculos para el proceso de

cancelacion se basan en la variante «Salida inmediata del carril».

A partir del ultimo momento posible para la cancelacion, las distancias minimas deben ser
iguales al resto de la distancia de adelantamiento mas la distancia que puede recorrer el

grupo que adelanta durante ese tiempo.

Ademas, se indica la distancia minima para finalizar el proceso de adelantamiento.

93



3.7.8 Colision al girar

(lcono:"T" ) En el caso de colisiones al girar (potencialmente tras el giro), solo se pueden
obtener unos pocos resultados si se analizan los valores de los vehiculos de forma
combinada. Basandose en los datos proporcionados de ambos vehiculos, este moédulo
calcula los que faltan. En las colisiones por alcance habituales, ambos vehiculos reducen
la velocidad, mientras que en los choques al girar, el vehiculo delantero esta acelerando.
En este mddulo se pueden calcular ambos tipos de accidentes; solo hay que indicar el

valor de aceleracion Correspondientp al vehiriiln delantern Sin emharnn nara choniiec
-

por alcance sencillos e ol detance ok
T DR (D
, la opcion mas sencilla es utilizar | ron vence: N > —
| sl | 2 elp
, . - | § 0,00 m =
el modulo dedicado g corecten e coraton | fumin from
Calculate G oTIC N
i . il mm Radius: Q left
exclusivamente a este tipo de | °™ 4 0.00 @ rignt
Variants
aCCidente' Se puede ajUStar Si eI Rear vehicle / Front vehicle Transfer
; i Initial distance: 0,00 km/h Initial velocity: | 0,00 km/h o] data
VethUIO g|ra deSde el |ad0 Deceleration: 0,00 m/s® Buildup time: | 0,00 s
. . Reaction time 1,00 s Acceleration: [ 000 mys
((|un|erd0» o desde el lado allowed reaction fime: 1,00 s spesd limi: [ 0.00 kmn e
A Brake build-up fime: 020 s Total dist.: [o00m
«derechoy. Los calculos Tofal dist.: 0,00 m final velocily: 0,00 km/h || Avoidance
. . . Final velocity: W km/h lime (v=const.). I—UDO s Init
pnnC'paIeS son IOS mismos en Safety clearance:  (Tme [To005s) (Distance: 0,00 m Soteh
Shared daia hoidic)
ambos casos; sin embargo, las Velocity difference: 0,00 km/h  Total fime: [ 000 s Graphic

trayectorias de conduccién se

calculan de forma diferente.

ATENCION:
Vehiculo delantero: aceleracion positiva — desaceleracion negativa

Vehiculo trasero: solo es posible la desaceleracién (jintroducir con signos positivos)!

«Correccion del arco»: Diferencias de longitud entre la trayectoria en forma de arco al
girar y la proyeccion sobre la direccion de marcha del vehiculo que circula en linea recta.
Para maniobras de giro rectangulares, la distancia inicial entre el vehiculo que circula en
linea recta y el que gira es igual a la distancia: parte delantera — esquina delantera mas
cercana (por ejemplo, esquina delantera izquierda para maniobras de giro a la derecha).
Tras el giro, la distancia es parte delantera — parte trasera. Por lo tanto, la distancia final
debe corregirse adicionalmente con el valor del voladizo trasero — 72 ancho del vehiculo.
Se tienen en cuenta el radio interior de la curva, el angulo de la curva, el angulo de
colisién del ancho del vehiculo, la longitud del vehiculo y el voladizo trasero. Si el vehiculo

se desplaza a lo largo de un arco circular, puede
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elegir que el programa calcule la «Correccion de arco» («Calcular») o introducir un valor

manualmente («Introduciry).

«Distancia final»: Distancia desde la parte trasera del vehiculo delantero hasta la parte
delantera del vehiculo que se aproxima tras el giro. Para colisiones diagonales,
introduzca la distancia con signos negativos y utilice la esquina trasera del vehiculo

delantero situada mas atras en la direccion longitudinal de la carretera.

«Distancia inicial»: Distancia entre el vehiculo delantero y el trasero (esquina delantera
mas cercana) en la direccién longitudinal de la calle, al inicio de la indicacion de reaccion.
Para el calculo, la correccion de arco se resta de la distancia inicial. Dado que la
correccion de arco también tiene en cuenta la longitud del vehiculo, la distancia se utiliza
finalmente para los célculos. Si se introducen un radio de curva grande y un angulo de
curva pequefio (p. ej., 1000 m y 0°) para el calculo de la correccion del arco, este sera
igual a la longitud del vehiculo. Dado que la informacién sobre las distancias suele estar
relacionada con la esquina delantera mas cercana del vehiculo que gira en una colision
por giro, el formulario de entrada se muestra en consecuencia. En caso de que se elija un

valor distinto de 0 como radio de curva, se calcula el angulo de colision.

«Radio» (radio de la curva): El radio de la curva se refiere al radio que describe la rueda
trasera del lado interior de la curva. Si se introduce un valor distinto de 0 como radio de la
curva, se calcula el angulo de colisidbn y no es necesario introducirlo; la correccion del
arco, que antes solo se calculaba para un procedimiento de giro completo, se ajusta

automaticamente mediante calculos iterativos.

«Angulo» (angulo de curva): Angulo entre las dos carreteras, es decir, el angulo que debe

girar el vehiculo que realiza el giro.

«Angulo de colisién»: Angulo entre los vehiculos en el momento de la colisién. Si se
introduce 0 como angulo de colisidn, se calcula la correccion del arco al final del tramo en
forma de arco. Si el angulo de colisién es distinto de 0, la correccion del arco se ajusta
automaticamente durante el calculo. Si se conoce el angulo de colisién, se utiliza para
calcular la distancia hasta la colisién, el tiempo total y la velocidad de colision del vehiculo
delantero. Si se introduce un valor distinto de 0 como angulo de colision (angulo entre los
ejes longitudinales de los vehiculos), se calculan la distancia total y la velocidad de

colisién del vehiculo 1. Ahora el programa también puede calcular la correccion del arco
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en el momento de la colision, es decir, el momento en el que se alcanza el angulo de

colisiéon definido.

Se tienen en cuenta tanto la posibilidad de que se alcance prematuramente el limite de
velocidad del vehiculo delantero como la posibilidad de que el tiempo total sea inferior al
tiempo de reaccion mas el tiempo de aceleracién, o que el tiempo total sea inferior al

tiempo de reaccion.

En caso de que la velocidad de los vehiculos sea igual antes de alcanzar la distancia final
introducida, se calcula la distancia final en ese momento y se corrige el valor introducido.
Si la colision se produce antes de que haya transcurrido el tiempo de reaccion o el tiempo
de aceleracién, esto también se tiene en cuenta en los calculos, como se puede ver en el

tiempo total calculado.

«Tiempo de reaccion»: tiempo que tarda una reaccion, es decir, el periodo entre la
percepcion de un peligro y el inicio de la fase de aceleracion. Sin embargo, también
puede representar el tiempo de pre-frenado, por ejemplo, si el vehiculo delantero arranca

desde parado.

«Tiempo de reaccidén aceptable»: Los calculos de evasién para el vehiculo trasero se
realizan con el valor del tiempo de reaccion aceptable y son independientes del valor
introducido o calculado del tiempo de reaccién utilizado (que puede incluir un retraso en
la reaccién). Por lo tanto, se puede llegar, por ejemplo, a la siguiente conclusion: para
una diferencia de velocidad de 20 km/h se calcula un tiempo de reaccién de 1,4 s, si el
vehiculo delantero acelera a 2 m/s?; al mismo tiempo, en los calculos de evitaciéon se
deduce que la colision ya se habria podido evitar si la aceleracion hubiera sido de solo 1,°
m/s?. Esto no es una contradiccion, sino que apunta al hecho de que la colision se habria
podido evitar si el conductor del vehiculo trasero solo hubiera necesitado el tiempo de
reaccion aceptable de 1 s, incluso si el vehiculo delantero hubiera acelerado solo a 1,6

m/s2.

Si la variante de célculo no se selecciona a través de «Variantes», el programa calcula los
valores introducidos (Unicamente) antes del primer calculo. Posteriormente, se utiliza el
mismo esquema de entrada para los calculos, incluso si se introducen nuevos valores.

Puede observar la diferencia comprobando los campos bloqueados o desbloqueados.
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«Distancia total»: si el valor introducido en «Distancia total (del vehiculo que gira)» es
distinto de 0, se calcula la velocidad final resultante (teniendo en cuenta un posible limite

de velocidad y un tiempo a velocidad constante).

«Velocidad final»: a la inversa, la introduccién de una velocidad final se utiliza para

calcular la distancia total.

«Limite de velocidad»: Velocidad a la que circula el vehiculo tras la aceleracion o la
desaceleracion (p. ej., limite de velocidad). Si se introduce un valor positivo como

aceleracion, el valor predeterminado es 100 km/h; en caso contrario, es 0 km/h.

«Tiempo (v=const)»: Una vez alcanzado el limite de velocidad, el resto de la distancia se
recorre a velocidad constante. Si es necesario, se calcula el tiempo recorrido a velocidad
constante o el tiempo de parada, y también se puede introducir. Si se modifica
posteriormente la aceleracion o el limite de velocidad, se vuelve a calcular el valor

calculado anteriormente (distancia o velocidad final).

«Distancia de seguridad»: al introducir un valor en este campo, puede ajustar la distancia
final para los célculos de evitacibn a la distancia de seguridad relacionada con la
velocidad final. Introduzca aqui el valor de tiempo correspondiente (p. €j., distancia de un

segundo).

El valor introducido como «Distancia inicial» solo se utiliza para los calculos de evitacién

si es mayor que 0.

Si la «Distancia inicial» se vuelve a calcular durante los calculos, el valor introducido se
utiliza para los calculos de evitacion y también se mantiene para los calculos posteriores.

Si esto no es deseable, introduzca de nuevo el valor anterior.

Atencion: En el caso de trayectorias en forma de curva (colisiones en giro), las diferencias
entre las distancias mostradas no son iguales a las distancias (correccion de la curva!).
Las desviaciones suelen ser bastante pequefas; sin embargo, podria ser necesario, por
ejemplo, al final de las curvas de evitacion, ampliar ligeramente el angulo de colisién, de
modo que el vehiculo 1 quepa entre las curvas. Dado que la distancia se establece como
longitud cos (angulo de colision) en el momento de la colisiéon y el angulo de colisién al
final de la curva es inevitablemente diferente, la distancia en ese punto no puede coincidir

con las diferencias de distancia.
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3.7.8.1 Variantes

Variantes: Se puede elegir entre 9 opciones de calculo: «BACK» es el simbolo para
marcha atrds, «<FORW» para marcha adelante. La velocidad inicial del vehiculo 1 debe

indicarse en todos los casos. En caso de aceleracion, puede ser 0.

«Calculo hacia delante»: se conoce | 1um-in - Rear-End Collision X

Rear vehicle front vehicle
ak React dliff.- Initical Startina e total- final-
time veloc. | dist. valops |5 dlist velo.

la velocidad inicial del vehiculo que

se aprOXIma LA ” al stotl or vel
(& vAl al stotl or vel
, . , L vAl al stotl or vel
«Calculo hacia atras»: se conoce la | o | val | a1 | stotiorve
E vA2 a? tr2 - 50 vAl al | - -
distancia total o la velocidad final del | 2| ' ‘ =l G s R B I
, w vA2 a2 dv 50 VAl al =
vehiculo delantero.
oK Cancel Help

Dado que se conoce la aceleracion del vehiculo delantero, se calcula la velocidad final
cuando se indica la distancia y viceversa. Se tiene en cuenta el limite de velocidad

especificado.

Las variables son:

VA1... Velocidad inicial del vehiculo delantero
al...... Aceleracion (desaceleracion) del vehiculo
delantero vE1.... Velocidad final del vehiculo delantero
dv...... Diferencia de velocidad al final, por

lo tanto...... Distancia inicial (profundidad de la
distancia) vA2.... Velocidad inicial del vehiculo

trasero a2...... Retraso del vehiculo trasero

tr2... Tiempo de reaccion del vehiculo trasero

Tras la seleccién de las variables, los campos de entrada de los elementos que se van a
calcular se bloquean y se lleva a cabo la opcién de calculo especificada.
Alternativamente, también puede optar por introducir los valores como de costumbre; en
ese caso, el programa selecciona la opcion de calculo adecuada basandose en los
elementos indicados (es decir, los elementos distintos de 0). Los campos marcados con

«-» se calculan; los demas deben indicarse.
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3.7.8.2 Evitacion

El médulo «Accidente por giro» también incluye una opcion para calculos de evasion; si

es posible, se calculan los siguientes elementos:
«Vehiculo delantero»: La «aceleracion» (o desaceleracion) de evitacion

«Vehiculo trasero»: La «Desaceleracion» de evasion, la «Distancia inicial» de evasion o

la «Velocidad inicial» de evasion.

W ' Calculation of Avoidance... - X
El cuadro solicita los valores de los elementos | rearvehicie: I~
que habrian sido necesarios para evitar el | @ il velociy: R km/h Help
. i L © Initial distance: 26,18 m
accidente. Para los calculos de evasion, la | 4 .caion [08 mis [ Tanster
.. , data
correccion del arco se adapta al angulo de | . B
colision resultante. Se calculan los valores que | Acceleration: 011 mys? @

conducen a las mismas velocidades finales.

3.7.9 Colision por alcance

(Simbolo:== ) E| procedimiento es similar al de la «colisién en giro», solo que no es
necesario introducir el radio de la curva, el angulo de colisién ni la correccion del arco. En
las colisiones en giro, se espera que el vehiculo delantero acelere y debe introducirse un
valor positivo (en sentido estricto; un valor negativo se interpretaria como frenada),
mientras que en las colisiones por alcance se espera que el vehiculo delantero frene y la

desaceleracion debe ser positiva

En este caso |a B " Rear-End Collision : Matthias Schmidt - X
’ Rear vehicle: ‘ QK
. . P > =
distancia inicial es la | B~ = Cancel
Front vehicle: il |
distancia de |[1 ~] [ m Hep |
profundidad entre los Variants -

{ A Rear vehicle Front vehicle Transfer
dOS Veh ICUIOS (Vease Ia Initial velocity: m km/h | | Inifial velocity: mkmy‘h = doig
representac|én gréﬂca) Deceleration: [ 2,00 m/s* | Buildup time: ‘ 0,00 5

i Reaction time: 1,00 s Deceleration: \ -1,00 m/s* Calculate
Los calculos para Acceplable reaction time: 100 s Velocity limit: [ 100,00 kr/h
L. Buildup fime: [ o205 Total dist.: | 2000 m LRI |
COIISIOneS por alcance y Total dist.: 5251 m Final velocity: ‘ 34,32 km/h
P ; final velocity: [3432 kmyh | | Time (v=const): [o00s
colisiones en giro son o]
. Safety distance: | 0,00 s) ( 0,00 m
los mismos. Sherc chsio ‘ =
Velocity difference: [ 0,00 km/h Total time: [7»’@5 Graphic |
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Tenga en cuenta que el calculo de la distancia de profundidad no conduce a una solucion
clara, sino a dos: una solucién durante la fase de reaccion o fase de aceleracion del
vehiculo trasero, y la otra durante la fase de frenado. Puede elegir con qué opcién desea

continuar.

En un tiempo de reaccion determinado, la velocidad diferencial alcanza un maximo. Si la
velocidad diferencial indicada es demasiado grande, es necesario aumentar el tiempo de
reaccion para obtener una soluciéon. El programa ajusta automaticamente el valor y

notifica al usuario el cambio.

En los célculos se tiene en cuenta la fase de aceleracién del vehiculo delantero; sin
embargo, no se tienen en cuenta las colisiones que se producen durante dicha fase. Las
colisiones durante la fase de aceleracién del vehiculo delantero solo son posibles si las
distancias son extremadamente reducidas, una condicién que no se da en la practica
forense. Por lo tanto, la situacion descrita anteriormente no se tiene en cuenta en el

programa.

3.7.10 Frenado de la motocicleta

El grado de retraso en el frenado depende en gran medida del conductor de la
motocicleta. A diferencia de los automéviles, los frenos de la rueda delantera y la rueda
trasera pueden controlarse por separado mediante el freno de mano y el freno de pie.
Ademas, los motociclistas deben evitar, en la medida de lo posible, un frenado excesivo
de las ruedas, ya que este bloqueo de las ruedas aumenta el riesgo de caida. En general,
el bloqueo de la rueda trasera es el escenario menos critico, ya que la motocicleta puede

mantener el equilibrio mediante el desplazamiento del peso del conductor.

Solo si la rueda delantera también se bloquea al cabo de unos instantes, ya no se puede
evitar la caida. Por lo tanto, mientras que un conductor de automovil puede realizar un
frenado de emergencia sin pensarlo dos veces, a un motociclista se le suele aconsejar

que limite el frenado a dosis mas pequenas.

Tal y como confirman las exhaustivas pruebas realizadas por Weber y Hugemann, las
tareas de control llevadas a cabo por los motociclistas suelen dar lugar a tiempos de
subida ligeramente mayores hasta alcanzar la desaceleracion total. La «desaceleracion
total» en este contexto describe el valor maximo de desaceleracion que puede alcanzar
un motociclista con experiencia en la conduccién. La desaceleracién maxima alcanzable

a suele aumentar proporcionalmente a la experiencia de conduccion
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del motociclista. Al mismo tiempo, los conductores experimentados alcanzan este valor
maximo de desaceleracidon mas rapidamente. Con el fin de describir el comportamiento
del motociclista de forma realista, se ha desarrollado una denominada «ecuacion
exponencial» para los calculos matematicos. Esta tiene en cuenta tanto la fase de
acumulacion mas larga como la desaceleracion total alcanzable en funcién de la
experiencia al volante (mas informacion sobre este tema: Weber/Hugemann, «Der
Verkehrsunfall» 28, 1990, pp. 832-835).

A diferencia de los conductores de automoviles, los retrasos efectivos en el frenado
dependen en gran medida de la experiencia de conduccién del motociclista y del tiempo
total disponible para la maniobra de frenado. Si se observa una huella de rueda bastante
larga en una motocicleta, suele proceder de la rueda trasera. En casi todas las
motocicletas, el freno de la rueda trasera se controla mediante un pedal que no permite
dosificar con precisién la fuerza de frenado. Por lo tanto, suele ser la rueda trasera la que

se bloquea durante las frenadas de emergencia para evitar una colision.

Segun algunos analistas de accidentes, no se puede dar por sentado necesariamente
que el freno de la rueda delantera también se activara. Basandose en las huellas de las
ruedas, solo se puede suponer el uso del freno de la rueda delantera si hay una huella de
una rueda delantera bloqueada o si la huella de la rueda trasera es relativamente débil,
ya que el freno de la rueda delantera debe de haber apoyado considerablemente al freno

de la rueda trasera durante la maniobra de frenado.

En todos los demas casos, no se puede determinar con claridad la activacion del freno de
la rueda delantera. Sin embargo, estudios exhaustivos han demostrado que los
motociclistas practican de forma habitual la activacién simultanea del freno de la rueda
delantera y son capaces de activarlo con mayor o menor precision en situaciones de
estrés (Schmedding/Weber, «Der Verkehrsunfall» 28 (1990), pags. 320-322). Todo
motociclista es consciente de que el uso exclusivo del freno de rueda trasera da lugar a
una desaceleracion bastante reducida de la motocicleta. El nivel de desaceleracion
alcanzable de 3 ™S’es menos de la mitad de la desaceleracion posible para un automévil.
Las distancias de frenado son mas del doble en comparacion con la activacion simultanea
del freno de rueda delantera. En muchos accidentes en los que se ven implicadas
motocicletas, el registro de las huellas de las ruedas muestra ambas ruedas, lo que
permite concluir directamente que se ha bloqueado el freno de la rueda delantera. Sin

embargo, la
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huella de la rueda a menudo se extiende solo unos pocos metros, seguida de una caida

del motociclista con el objetivo de evitar una colision.

Durante una frenada estandar, el motociclista se esfuerza por realizar una maniobra sin
dejar huellas para mantener el equilibrio de la motocicleta, que se basa en las fuerzas
giroscopicas de las ruedas en movimiento. A diferencia de la simplicidad de frenar un
coche, los motociclistas deben llevar a cabo una tarea de control compleja que puede
sobreesforzarlos en situaciones peligrosas. En esta dificil situacién, al menos la rueda

trasera suele frenarse en exceso y crea la primera parte de la huella antes de una

colision.
La pérdlda de eStabIhdad Bike Braking (exponential equation) : Matthias Schmidt . X
debida al bloqueo de la | "iaspesd 0,00 km/h  Buildup time [ o000 s oK
Reaction period: [o.00fE ; Buildup dist. ‘ 0,00 m Cancel
rueda trasera a menudo | Decelincrease rate [o00 s Braking + buildup distance: [~ 0,00 m o
Maximum deceleration: 0,00 m/s? Brake + buildup time 0,00 s
puede Compensarse Deceleration by track begin: 0,00 m/s* Deceleration reached: 0,00 m/s? e
. . Length of skid mark: 0,00 m Dist: 0,00 m
mediante transferencias de | rapeea 000 kmyn | REOCTONPORE L [Tom s
Transferred values (linear model)
peso del conductor. El , o | _
Vehicle: |1 ¥ Starting e Decelerafion: ‘ 0,00 m/s? Calc
bloqueo de Ia rueda Reaction period: 0,00 Braking distance: ‘ 0,00 m
Buildup time: 0,00 Buildup distance: ‘ 000 m =
. . —lear
delantera casi  siempre

conduce a una

caida, ya que las fuerzas giroscépicas de la rueda trasera, sin correcciones adicionales
de la direccion en la rueda delantera, no suelen ser suficientes para mantener el
equilibrio. Por lo tanto, el bloqueo de la rueda delantera debe evitarse en cualquier caso,
incluso durante el desarrollo del accidente. Lamentablemente, esta regla de oro a
menudo no se cumple en la estresante ultima fase antes de la colisién: la rueda delantera
se bloguea. Como resultado, a menudo se puede observar un registro de una huella de
rueda al principio, acompafiada de una segunda justo antes de la colision. Debido a la
inclinacion de la motocicleta, a menudo causada por el deslizamiento de la rueda trasera,

las dos huellas de rueda pueden presentarse con un desplazamiento lateral entre si.
«Ecuacién exponencial»:

La «ecuacion exponencial» puede utilizarse para describir la maniobra de frenado real:
—t

a)=ay (1 -eT)

ao ... desaceleracion asintotica aproximada (valor estacionario). El rango definido por
Weber y Hugemann a partir de experimentos en carreteras secas es de 6,8 m/s? a 10

m/s2.
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T ... Aumento. Este término describe el proceso de aumento de la desaceleracion y
depende principalmente de la experiencia de conduccion de los motociclistas. Segun
Weber y Hugemann, este valor se situa entre 0,32 (aumento brusco) y 0,6 (aumento

gradual).

La ecuacion, integrada una vez, indica la velocidad; integrada dos veces, se obtiene la
distancia en funcion del tiempo. La formacién de huellas de rueda puede comenzar en
cualquier momento durante el frenado. En caso de que sea posible estimar la
desaceleracion a la que comenzaron las huellas, se puede calcular la velocidad inicial de
frenado. El tiempo transcurrido desde el inicio del frenado hasta la formacion de huellas

se denomina fase de acumulacion.

A partir de la velocidad final (= velocidad de colision), la desaceleracién asintética
aproximada (retraso total de frenado), la desaceleracién al inicio de las huellas, la
pendiente y la longitud de la huella de frenado, se puede calcular la velocidad inicial de

frenado mediante un método de aproximacion matematica.

Para poder seguir utilizando los datos del registro de datos principal, estos deben
convertirse al modelo lineal del registro de datos principal, lo que significa que la distancia
total, el tiempo total, la velocidad inicial y la velocidad final son iguales. Ahora es posible
especificar la desaceleracién. Dependiendo del valor elegido para este elemento, se
asignan la fase de desaceleracion constante y la fase de acumulacién (aumento lineal de
la desaceleracion). La fase de reaccion debe ser un poco mas corta en el modelo lineal y
la fase de acumulacion un poco mas larga, de modo que se sigan cumpliendo todas las

condiciones necesarias.

Los valores convertidos al modelo lineal son puramente ficticios; no obstante, pueden
utilizarse facilmente para calculos de evasion. El diagrama distancia-tiempo y el video, sin
embargo, se basan exclusivamente en el modelo lineal y, por lo tanto, se desviaran

ligeramente del modelo exponencial.

3.7.11 Esquiva de una motocicleta

Este mddulo sirve para calcular maniobras de evasién de motocicletas e ilustrar el

espacio necesario.

Teoria simplificada: si el conductor de un vehiculo de dos ruedas decide girar hacia la
izquierda, primero debe transferir el impulso al manillar en la direccion correcta. A
continuacion, la motocicleta se inclina hacia la izquierda y se desplaza en esa direccion.

El tiempo
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necesario para desplazar el impulso debe especificarse con «Retardo de tiempo» en este
modulo. El valor se toma como base para la «Distancia de preparaciony, la distancia en la

que el vehiculo de dos ruedas continta circulando en linea recta.

Se utilizan dos sinusoides para aproximarse a la linea de conduccion, por lo que el radio

maximo depende de la velocidad maxima durante toda la maniobra de conduccién.
«Desplazamiento lateral total»: el desplazamiento lateral total recorrido por la motocicleta.

«Aceleracion lateral»: La aceleracion lateral maxima que afecta al vehiculo de dos

ruedas. El valor se utiliza para determinar la inclinacion de la curva.

«Velocidad inicial»: Velocidad al inicio de la maniobra de evasion.
«Desaceleracion»: Valor positivo: frenado; valor negativo: aceleracion. «Retardo»:
Tiempo necesario para transferir el impulso al volante. «Velocidad final»:
Velocidad tras el final de la maniobra de evasién.

«Angulo de guifiada maximo»: Indica el angulo de guifiada al que el vehiculo gira de la

primera a la segunda curva parcial.
«Velocidad de cizallamiento»: velocidad hasta el momento del enrollado
«Angulo de balanceo maximo»: indica el angulo de balanceo maximo para ambas partes de la curva.

«Espacio necesario (inclinacion)»: indica el espacio maximo necesario en la direccién de

la inclinacion para ambas partes de la curva.

«Distancia de preparacion»: Distancia recorrida durante el tiempo de preparacion.
«Distancia de corte»: Distancia recorrida durante el proceso de corte propiamente
dicho

«Distancia total (relativa)»: Distancia total recorrida, incluida una proyeccién hacia la

direccion de marcha original.
«Distancia total»: Distancia total recorrida.
«Tiempo total»: Duracion total de la maniobra.

«Diferencia con respecto a la distancia relativa»: Diferencia entre la «Distancia total» y la

«Longitud total (relativa)».
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«Envolvente de giro»: debido a la
inclinacion de la motocicleta, esta
puede requerir mas espacio en
funcion de sus datos geométricos.
Por lo tanto, la motocicleta se
representa con una envolvente
ilustra el real

que espacio

necesario. La forma de Ia
motocicleta se aproxima con un

trapecio.

«Anchura maxima»: Anchura de la
motocicleta, calculada a partir de

los datos del vehiculo.

Evasion of a motorcycle : Matthias Schmidt

Vehicle: - From phase: [1 ¥
e N [select typical values based onresearch ¥ |
E\ — ' Sheer '
Max. Width: 3 Preperation dist.: ‘ 0,00 m
| .78 m 0,00 m —n
= | [ o000 m¢
Hight of . —
max. Width: Hight with criver: Totalisidasnirs:
| 0,60 m 120
|Tnm|cnsr, [relative): ‘ 0,00 m
Lateral acceleration: 0,00 mj/s* Max. yaw angle: | 0,00 =
Initial velocity: 0,00 km/n Sheer vel.: | 0,00 km/h
Decelaration: 0,00 yee Max. roll angle:
Time delay: 100 s [ o
[ o000 Required space (Inclination|):
Final velocity: .00 km/h T
inal velocity. m/| | 0,00 m | 0,00 m
Total: Path: 000 m Time 0,00 s Dif. to relative clisr,:| 0,00 m
Inclined position
Front: 050 m  Path: | 0,00 m Time: | 0,00 ¢
side shift — e e
Rear: 000 m yvawangle: | 000 Rollangle: [ 0,00

OK
Cancel

Help

Transfer data
Draw

envelope

Calculate

Delete

«Altura de la anchura maxima»: indica a qué altura del suelo se encuentra la parte mas

ancha de la motocicleta. Esto es importante para el espacio necesario.

«Altura con el conductor»: indica la altura maxima incluyendo al conductor. Esto es

importante para el espacio necesario.

Posiciéon central:

«Delantero»: Especifique aqui la anchura del desplazamiento lateral delantero. Se emiten

todos los valores adicionales.
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3.7.12 Frenado en curva

Braking in a Curve : Florian Kutschat =

Vehicle: 1 w| Starting phase|i w o

Cancel

~
X

Curve radius: ’W m Initial speed: m km/h

Maximum deceleration: m m/s?2  Deceleration after buildup: m m/s2 Help
Braking distance: ’W m Final deceleration: m m/s? Transfer data
Final speed: 0,00 km/h Total distance: 22,36 m

Reaction period: 1,00 s Total time: 3.18 s Calculate
Buildup time: 0,20 ¢ Velocity limit in curve: 56,92 km/h

Direction: @ Left O Right Missing braking distance: 0,00 m

En caso de frenadas de emergencia en una curva, la fuerza maxima disponible de los
neumaticos debe destinarse en parte a la fuerza de peralte. En curvas de radio constante,
se aplica una fuerza de peralte mayor al inicio de la frenada debido a la mayor velocidad;

la desaceleracion posible es menor que al final de la frenada.

En funcion de la longitud de la distancia de frenado y la velocidad final, en este modulo se
puede calcular la velocidad inicial de frenado. La desaceleracién maxima describe la
desaceleracion que habria sido posible sin la curva. Ademas de la velocidad inicial,

también se calcula la desaceleracion al inicio y al final de la distancia de frenado.

El programa representa las cuatro fases siguientes: fase de reaccion, fase de aceleracion
y dos fases de frenado en curva. Dado que la desaceleracién no es constante durante el
frenado en curva, se representan dos fases de aceleracion. La desaceleracion al final de
esta fase se corresponde exactamente con el valor calculado al final del frenado en curva.

La distancia de frenado se divide en dos partes.

El programa determina la velocidad y la aceleracién en el punto medio, asi como los
intervalos de tiempo. El tiempo del frenado en curva en el conjunto de datos principal se
desvia ligeramente del modelo de calculo del frenado en curva, ya que la desaceleracion
no varia linealmente con el tiempo en el modelo de frenado en curva, sino que depende

de la velocidad instantanea.
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3.7.13 Limite de velocidad en curva

El médulo se divide en dos areas. La parte superior sirve para calcular el radio de la
curva introduciendo dos de los tres valores que, por lo general, son mas faciles de

medir que el radio de la curva.

La zona inferior sirve para calcular la velocidad maxima en curva a la que se puede

circular sin frenar

La velocidad maxima se calcula
con el coeficiente de friccion, la
pendiente  transversal de |Ia
carretera y el radio de la curva,

definiendo el coeficiente de friccion

Calculation of Velocity Limit in Curve : Florian Kutschat - X
Length of chord: 3500 m Height over cord: 517 m
Arc length: 37,00 m
Coeff. of friction: 0.80 Cross slope inwards: 0.0 El: 0.0 %
Curve radius: 322 m Velocity limit in curve: 57.24 km/h
Lateral acceleration: 7.85 m/s2  Perceived lateral acceleration: 7.85 m/s?
Maximum lean angle of a single-track vehicle: 38,66 °

como el valor utilizado. El

coeficiente de friccion multiplicado
por 9,81 da como resultado la
lateral en

aceleracion una

carretera horizontal. Si es

necesario, la pendiente transversal

de una carretera puede definirse

Un valor

‘ Calculate ‘ |

Delete | ‘ Help | ‘

o]
~

en grados o en %.

positivo

indica una pendiente transversal hacia el interior, un valor negativo, una pendiente

transversal hacia el exterior.

El programa también calcula la posicion inclinada

(desviacion respecto a la vertical) en la que tendria que circular un vehiculo de un solo

carril.

3.7.14 Aceleracion (pendiente)

Con este moédulo, puede calcular la

aceleracion maxima posible o la

desaceleracion maxima posible en
funcién del coeficiente de friccion y la
pendiente de la calle. La pendiente de la
calle puede introducirse en grados en el
primer campo o en

%. Un valor positivo indica una subida, un

valor negativo, una bajada.

Calculation of deceleration : Florian Kutschat —

Friction coefficient: 0,80
Inclination: 8,25 °© 14,50 %
Max deceleration: 9,17 m/s?

Calculate

Delete
Help
Cancel

OK

e
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3.7.15 Calculadora

(Icono:C ) A peticidn de varios colegas, se implement6 este modulo para proporcionar al
usuario una version ligeramente simplificada del moédulo Calculos de distancia-tiempo.
Las distancias de frenado parciales se pueden representar en formato de lista, p. €j., qué

distancias se necesitan para desacelerar de 60 a 20, de 55 a 20 o de 50 a 20 km/h.

Cada fila representa una entrada independiente; el tiempo de reaccién y el tiempo de
aceleracién especificados en la parte superior del cuadro de entrada son validos para

todas las filas. Si no se indica, ni,Un, tiempo.de.reaccion ni un tiempo de aceleracion,

Shared data

solo se asume una fase Reaction time: m s Buildup time: m s Cancel
de frenadO, y el Velocities Deceleration Braking Total Missed braking- Help
(km/h) (m/s?) Distance (... Time (s) Distance (... Time (s) Distance
significado de distancia y || 20~ 10 | 27 | a0 | o7 | 200 | o7 | e ‘
[ 1000, 200 | koo={ 037 [ 027 [ 034 [ 027 [ o003
tiempo se refiere al || ooo-| o000 | o000 | o000 | o000 | o000 [ o000 [ o000
‘ 0,00 . ‘ 000 | o000 | o000 ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 000 | 000
tiempo de frenado y a la [ 000 o000 [ o000 [ o000 [ o000 [ o000 [ o000 [ 000 Extra
. . | ooo_.[ oo0 [ o000 | oo [ oo0 [ o000 [ o000 | 000
distancia de frenado. De [ 000--[ o000 [ 000 [ o000 [ o0 [ o000 [ oo0 [ 000 g
‘ 0,00 _. ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,00 Delete

lo contrario, se asumen
las
se asumen las tres fases (reaccion, aceleracion y frenado) y la distancia y el tiempo

pueden interpretarse como distancia total y tiempo total.

Dado que hay tres valores disponibles en una fila, los calculos se realizan uno tras otro.

No es posible calcular el tiempo de reaccion en este médulo.

Los datos no se transfieren al conjunto de datos principal, pero los calculos se guardan.

3.7.16 V = const.

(|ConO: @ ) Con este pequefio B 'Distance - Time: Constant Velocity : Mat...  —

X
modulo  auxiliar se  pueden Velocity: Dist.: Time: :|Calculate
calcular tramos de movimiento km/h m/s m s

. = Cancel
con velocidad constante. Se | 900 000 | 000 00

. Help
deben indicar al menos dos de | 000 | 0,00 000 0,00 :|
las tres magnitudes: distancia, 000 [ 000 000 0,00 Delete
tiempo y velocidad, pudiendo 000 [ 000 000 0,00
especificarse esta ultima en km/h ‘ 0.00 ’ 0.00 ‘ 0,00 0.00
om/s.
\ 0,00 [ 0,00 \ 0,00 0,00
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Se pueden realizar varios calculos en paralelo. Los datos no se transfieren al conjunto de

datos principal.

3.7.17 Distancia de lanzamiento

Throwing Range : Florian Kutschat =

km/h 15,28 m/s VX 13,23 m/s vz 7.64 m/s ‘

Help

Initial speed:

Departure angle:

Impact height:

el

. 3 Delete |
Sliding deceleration: H

Throw + slide dist.:

Wind
Head wind:

oW

Cross section:

Mass:

m Time: 1,27 s Max. horiz. throwing dist.: 6,26 m Time: 1,17 s
m Time: 053 s Impact speed x: 1,10 m/s z 6,59 m/s

Throwing dist.:
Calculate
Reached height:

@ = w - | ow| @
=l Bt Fo o Rl | I o el efe
w| N w o o uwl o wl Y Wl o o
wl & | o| of & o| o| o 8| ©
o = o

=

~

E

Impact angle:

Calcula la distancia de lanzamiento teniendo en cuenta la resistencia del aire.

Introduzca: «Velocidad inicial» (velocidad de salida en km/h O m/s), «Lanzamiento»
(dngulo de salida), «Impacto» (altura del punto de impacto en el que aterrizara el objeto
volador). Un valor negativo en «Impacto» indica que el punto de aterrizaje se encuentra

por debajo del punto de salida, que siempre se caracteriza por una altura de 0.

Ademas: «cW» (coeficiente de resistencia), «Seccion transversal» y «Masa» del objeto
volador. Si se indica una seccién transversal, se propone como valor de referencia para la

masa la masa de un dado con la densidad del agua.

Se calculan los siguientes valores: la «altura de lanzamiento» (y la distancia en «Tiempo»
desde el punto de lanzamiento), el «lanzamiento horizontal maximo» (Altura = 0) y el
punto correspondiente en «Tiempo», el «Lanzamiento» (distancia de lanzamiento) para la

altura especificada y la «Distancia total de lanzamiento y deslizamiento».

En caso de que se indique una «desaceleracion por deslizamiento», la distancia total
comprende la fase de lanzamiento y la fase de deslizamiento. Si se determina una
«distancia de lanzamiento y deslizamientoy,

«velocidad inicial» (velocidad de salida) se calcula a partir de ella.
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Ademas, se calculan las componentes x y z de la velocidad de salida («v_x», «v_z») y la

velocidad de impacto en las direcciones x y z.

3.7.18 Problema de visién parcial

Con este modulo se pueden examinar | wat-sight Problem : Florian Kutschat = X
accidentes con vision restringida. Visual range: [ 260 m [ IR
Sum of collision speeds: T Cancel
. . | 1300 km/h
Se deben indicar los siguientes valores: e A Veh s | e
«Campo de vision», «suma de Ve I+ =l 2 =
Starting phase 1 [ =l
Ve|OCIdadeS de CO“SK')n », collision speed: 9.00 4.00 kmy/h

«desaceleracion» y «tiempo  de

Deceleration: | 6.00 8.00 my/s?

AL i | i - [#] Transfer data
reaccion». A partir de estos valores, se | Reaction period: 100 | 1e0f) s
. L Total dist.: [ 13.03 1287 m
calculan las velocidades iniciales de Mising braking os s | m
frenado y las distancias. Init. velocity: | N | e
Dist. to 1/2 sight: [ -0.03 [ 003 m
La suma de las distancias recorridas da = ™" o s
Veh A Veh B i
como resultado el alcance visual. Las | stoppingdistance: | | 13.55 [1305 m Calculate
. . . Diff. to 1/2-sight: | -0.55 [ -0.05 m
distancias se recorren en el mismo . . zrm B | o =

tiempo (tiempo total).

Las diferentes condiciones de visibilidad, por ejemplo, debido a una curva, pueden

adaptarse con diferentes tiempos de reaccion.

Si la suma de las velocidades de colision es igual a 0, se pueden indicar las velocidades
de colision de ambos vehiculos por separado. De lo contrario, solo se puede especificar
una velocidad y la segunda se calcula automaticamente a partir de la suma. La distancia
de frenado correspondiente para una parada tedrica se calcula en la parte inferior del

cuadro de entrada.

«Dist. hasta "2 distancia de visibilidad» calcula la distancia que el vehiculo habria
recorrido desde la colision hasta la mitad de la distancia de visibilidad (valor positivo) o,
respectivamente, la distancia que el vehiculo ha recorrido mas alla del punto de colisiéon

(valor negativo).

«Velocidad limite» indica la velocidad maxima que habria sido necesaria para detenerse

en la mitad de la distancia de visibilidad.
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3.7.19 Problema de prioridad de paso

Calcula el alcance visual hacia la derecha. El médulo se basa en el siguiente escenario:
en cruces no regulados con una regla de prioridad de la derecha sobre la izquierda, el
vehiculo A debe ceder el paso al vehiculo B que se aproxima por la izquierda. Sin
embargo, el vehiculo B también debe tener en cuenta la posibilidad de que un tercer

coche se acerque por su derecha y tiene que adaptar la velocidad en consecuencia.

El punto de partida para el analisis es la posicion de la colisién. Para ambas partes, debe
indicarse la distancia que los frentes de los vehiculos se han desplazado mas alla de la
linea de vision («1»). Ademas, debe especificarse la distancia del vehiculo A hasta la

linea de vision de la via que se cruza («2»).

Si se introduce la «velocidad de colision» del vehiculo A, la «velocidad inicial» se calcula

automaticamente, y viceversa.

Fahrzeug |1 w |  Ab Abschnitt: N1 w Fahrzeug |2 w| Ab Abschnitt: || w
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Es posible introducir una desaceleracién durante la aproximacion («Desaceleracion de
aproximaciony»), que luego también se aplica a la reaccion. Tras la fase de reaccion y la
fase de aceleracion, el vehiculo desacelera con el valor indicado como «Desaceleracion»

hasta el punto de colision.

La obstruccion de la vision se representa como un circulo entre las dos carreteras. Puede

especificar el radio y la distancia a los bordes de la carretera para colocar el obstaculo.

La posicién del ojo suele estar predefinida, pero también se puede modificar aqui («3»). A
partir de esta informacién, se calcula el campo de visién a la derecha (= la distancia

desde el centro delantero del vehiculo B hasta la linea de vision).

Vehicle A Vehicle B
Init. velocity: 0,00 km/h Collision vel. (VC): 0,00 km/h
Approach deceleration: 0,00 m/s?
from f-tot. unfil cq 0,00 s ) we get:
Reaction time: 1,00 s
Buildup fime: 0.20 s o
Distance (v = const): 0,00 m
Deceleration: W m/s*
B reaches driving path of A: 0,00 s
Collision vel.: 0,00 km/h =
Dist. react. - collision (s fof.) 0,00 m ®
Time react. - collision (t tot.) 0,00 s max. starfing vel.: 0,00 km/h
Stopping distance: 000 m (with delay:) 0,00 m/s
Velocity 'A' ded to stop:
Hoslh G ieecEs I8 SER 0,00 km/h B reaches driving path of A: 0,00 s
Variant for A
Vehicle: v Acceleration: 0,00 m/s*
Total dist with clearing: 0,00 m Total time with clearing: 0,00 m

Ademas, AnalyzerPro calcula la posicién que habria tenido el vehiculo B si se hubiera
desplazado a velocidad constante, es decir, la velocidad de colision. En caso de que este
valor sea menor que el alcance visual, el vehiculo ya era visible en el momento de la
reaccion y el vehiculo B podria haber desacelerado durante el proceso de aproximacion.
La velocidad en el momento de la reaccién y la desaceleracion se calculan en los campos

siguientes (velocidad inicial maxima con desaceleracion).

En caso de que el valor sea mayor que el alcance visual, el vehiculo aun no era visible.
En consecuencia, la velocidad del vehiculo B debe de haber aumentado, y en el momento
en que el conductor del vehiculo A reacciond, el vehiculo B circulaba mas lento que en el

punto de colision. La desaceleracién muestra un valor negativo en este caso.
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También es posible realizar un analisis alternativo para el vehiculo A en el que el vehiculo

acelera hasta el final de la distancia de frenado en lugar de frenar.
3.7.20 Accidente de peaton

3.7.201 Accidente con peaton

(Icono:’r ) En este modulo se pueden examinar accidentes con peatones que cruzan la via.

El médulo es capaz de manejar métodos de célculo basados tanto en la distancia como

en el tiempo.

- Para los célculos basados en la distancia, debemos tener en cuenta el punto de
reaccion objetivo del conductor del coche. Por lo general, este es el punto que
obtenemos si tomamos el tiempo de reaccion estandar y calculamos hacia atras
desde el inicio de las marcas de derrape visibles.

- Por otro lado, los métodos de calculo basados en el tiempo tienen en cuenta el
movimiento del peatén en un punto definido de reconocimiento del peligro, es
decir, el punto en el que el conductor del vehiculo deberia haber reaccionado.

El médulo se divide en varias partes. La mitad izquierda se utiliza para definir los datos
geométricos y el movimiento real o probable del vehiculo y del peatén. La mitad derecha
se utiliza para calcular y transferir los calculos de evasion, en funcién del movimiento del
peatdn. Los célculos de la parte izquierda influyen en los datos de la parte derecha, pero

los calculos de la parte derecha no influyen en la izquierda.

- Area superior izquierda: datos geométricos del lugar del accidente.
- Area central izquierda: datos de conduccion del vehiculo.
- Area inferior izquierda: datos de movimiento del peatén.

- Lado derecho: calculos de evitacion.

Datos geométricos, parte superior izquierda:

«Peaton desde la izquierda/derechax: ajuste aqui la direccion de movimiento del peatén.
Su eleccion no influye en el modo de calculo, sino que solo determina la representacion

en la animacion.
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[B! Pedestrian Accident : Florian Kutschat — »

Pedestrian from: O left @ right Complement 3

@® recognisable path bef. collision cancal J
5 5.00 m e 270 s |:

dp
R

Help |
O distance calculated from reaction B
.~ 348 m t 1.64 s
Safety distance m m
Vehicle - movement AFTER the collision: :
Vehicle: 4 -
Final vel. 0.00 km/h Deceleration: [ 7.00 mys Hazard detection point: [7] Transfer data
Coasting dist.: 10.00 m Coll factor: 0.70 (0-1) s| 380 m t| 2705
Velacity after 42.60 km/h Coll. speed: 4466 km/h Braking deceleration: 4.3 m/s?
. . Transfer variant
Vehicle - movement BEFORE colisior: Avoidance with caleulated reaction
Deceleration 1: 7.00 mys? Deceleration 2: 3.00 m/s? time.
Brak. dist. 1: FTE m Brak. dist, 2: 400 m O] ® spatial 40.6 km/h
Calculated reaction time (from recognizable path): 2.06 s O temporal 0.0 km/h
Allowed maximum speed: 80.00 km/h O Avoidance with predetermined
Build-up time: 0.20 s Reaction time: 1.00 s [ e D
Initial velocity: 52,74 km/h Total dist.: 4904 m O spatial 51.3 kmy/h Calculate
: e O temporal 0.0 km/h
Pedestrians - movement BEFORE collision: ) )
At given maximum speed:
Collision speed: |—5.uo km/h Deceleration: [ 2.00 m/s?
v = const. 8.00 km/h Time (v = const): 1.54 s O Coll. velocity: R </

i 2 3
Tt romct 0.00 kmyh Aicblration 3.00 myst O Deceleration: 43.9 mfs Init
Total distance: 5.00 m Standstill dur.: 0.00 s For a given reaction time: Delete |

O Coll.velocity: | 0.0 km/h [ Gapic |
O Deceration: 4.7 m/s? -

Datos del vehiculo, centro izquierda:

«Velocidad final»: El valor suele ser 0, salvo si el vehiculo ha chocado contra un

obstaculo (otro vehiculo, etc.), en cuyo caso debe indicarse aqui la velocidad de colision.

«Distancia de inercia»: Distancia de frenado tras la colisién. A partir de la
«Desaceleracion» especificada, se calcula la velocidad de inercia (= velocidad tras la
colisién).

«Factor de colisién»: debido a la diferencia de peso entre el peatdn y el vehiculo, la
velocidad del vehiculo solo varia ligeramente en muchos casos. Suponiendo que se trate
de una colision frontal y central, la velocidad inmediatamente posterior se puede calcular
de la siguiente manera:

IFm
vy k(1

ke k 100 My
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Sin embargo, esta formula no se puede aplicar a todos los tipos de colisiones (depende
del tipo de vehiculo). La transmisién del choque es incompleta en la mayoria de los casos

y se puede tener en cuenta modificando el factor de impacto:
«Factor de colisiéon» = 0: El vehiculo no pierde velocidad en absoluto (roce).

«Factor de colision» = 1: Pérdida maxima de velocidad segun la formula mencionada

anteriormente.

Los accidentes reales suelen situarse en un valor intermedio. Un valor habitual es 0,8 (valor
preestablecido).

«Velocidad de colision»: se calcula a partir de la relacion de masas entre el vehiculo y el peatén y el

«factor de colision».

Calculo de la velocidad de aproximacién del vehiculo:

La velocidad de aproximacion del vehiculo se calcula teniendo en cuenta:

- Distancia de inercia
- Variacion de la velocidad durante la colision

- Frenada realizada antes de la colision
Opciones de calculo:

La velocidad inicial del vehiculo se puede calcular mediante tres métodos diferentes, que
se pueden seleccionar marcando una de las casillas redondas situadas en el centro del

cuadro de dialogo.

- 1: Calculo basado en la distancia, tomando las distancias de frenado definidas por
el usuario. Puede haber una discrepancia entre los puntos de reaccion objetivos y
subjetivos.

- 2: Calculo basado en el tiempo, tomando el tiempo de frenado restante tras restar
el tiempo de reaccion definido por el usuario. Se toma como referencia el
momento en que el peatdn se identifica como un peligro potencial.

- 3: Utilice la velocidad maxima definida.

1: Se introduce la distancia de frenado antes de la colision. La distancia de frenado puede
dividirse si hay que tener en cuenta diferentes desaceleraciones. Si se proporciona una
distancia de frenado, se puede calcular la velocidad inicial. Basandose en el aviso de
reaccion, se puede calcular un posible retraso en la reaccioén: en primer lugar, hay que

investigar la distancia del peaton desde
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la posicion de la sefal de reaccion hasta la colision (distancia discernible hasta la colision,
a partir de la cual se calcula el tiempo de reaccion). La diferencia entre el tiempo de
reaccion calculado y el tiempo de reaccion admisible es el retraso de reaccion. Las
diferentes desaceleraciones hacen que, en ocasiones, sea necesario dividir la distancia

de frenado. Para ello se prevén dos partes.

2. En muchos casos, no se dispone de datos de seguimiento y la velocidad inicial solo
puede estimarse indirectamente combinando el tiempo de reacciéon admisible con la
distancia perceptible del peatdn. En este caso, el tiempo de reaccién calculado coincide

con el admisible.

3. Como alternativa, el tiempo de reaccién puede calcularse a partir de la velocidad

admisible.

«Desaceleracion media para la evasion»: El célculo de la evasién solo puede realizarse
con una desaceleracion uniforme que debe indicar el usuario. Si no se introduce ningun
valor y la entrada permanece en 0, se calcula el valor medio ponderado por la distancia

de frenado correspondiente.

Datos del peatdén, abajo a la izquierda

El peatén podria haber recorrido su distancia de 4 maneras diferentes: Con
velocidad constante: solo es necesario especificar uno de los tres campos de
velocidad.

Con aceleracion o desaceleracion: dado que el programa asume que el peatén acelera al
principio y desacelera al final, se espera que ambos valores sean positivos. El programa
calcula internamente con los signos algebraicos correctos. Si el peatén acelera al final, en
contra de lo que se espera habitualmente, el valor correspondiente debe introducirse con

signos algebraicos negativos.

Dependiendo del problema, el término «distancia reconocible antes del impacto» puede
definirse de forma diferente, por ejemplo, como la distancia del peatén desde el borde de
la carretera hasta el punto de colisién o desde una posicion dentro de la calzada (como
una posicion a 0,5 m del borde de la carretera o en la linea central). A partir de esta
«distancia reconocible antes del impacto», se calcula el tiempo que el peatén necesita
para recorrer esta distancia, la posicion del vehiculo en ese momento vy, finalmente, el

punto de reconocimiento del peligro
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para el conductor del vehiculo. A partir de esta informacién, los expertos podrian concluir
que el conductor podria o deberia haber reaccionado en ese momento y se puede
calcular el tiempo de reaccion requerido. Si la distancia perceptible se especifica desde el
lugar de la primera visidén, hay que reconsiderar qué incluir en el término «tiempo de
reaccion» (el tiempo necesario para dirigir la mirada, etc.). La diferencia entre el tiempo
que necesita el peatdn y el tiempo necesario para la fase de aceleracién y frenado hasta

la colision da como resultado el tiempo de reaccion calculado.

Nota: Tan pronto como el programa detecte que el usuario ha introducido el numero
minimo de variables para el movimiento del peatén y haya realizado un calculo, el método
de calculo interno quedara bloqueado. A partir de ese momento, los campos de
resultados apareceran en gris y el usuario ya no podra acceder a ellos. Para restablecer

el método de movimiento del peatdn, el usuario debe hacer clic en el botdn «Init»!

Calculo de la evasion, lado derecho:

Los calculos de evitacion solo se realizan para el vehiculo y no para el peatdn. El peaton
seleccionado en el lado derecho es solo un complemento para el vehiculo que evita en la

pelicula.

En la parte superior hay dos opciones con las que el usuario selecciona el punto de

reconocimiento de peligro que utilizaran los calculos de evasion.

- La primera opcién es un método basado en el tiempo que utiliza la trayectoria
introducida del peatén desde que se convierte en un peligro potencial hasta el
impacto. Este es el tiempo de reaccion objetivamente requerido.

- La segunda opcion se basa en la distancia. Utiliza el tiempo de reaccion estimado

del conductor.

Si existe una diferencia entre el tiempo de reaccion calculado (a partir del movimiento del
peatdn) y el tiempo de reaccién introducido por el usuario en el lado izquierdo, debemos
considerar la posibilidad de una reaccién tardia o, alternativamente, una distancia de

frenado mas larga antes de la colision (incluso sin marcas de neumaticos).

La distancia de seguridad es:
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- La distancia entre la posicidon de parada del vehiculo y el peatéon cuando se utiliza

la evitacion espacial.

- Ladistancia entre la linea de movimiento del peatén y el vehiculo en el momento

en que el peaton abandona la trayectoria del vehiculo.

Vehiculo de evitacion:

La parte inferior derecha del mdédulo contiene 8 calculos diferentes de evasion para el
vehiculo, utilizando diferentes supuestos. Si la velocidad de evasion es mayor que la

velocidad maxima, la colision habria sido evitable (utilizando esos mismos criterios).

Las 8 opciones de esta zona no influyen en los calculos de evasién; los botones solo

determinan qué método se transfiere a la pelicula.

Por lo general, la velocidad de evasién temporal es mayor que la espacial cuando se trata
de distancias de escape cortas del peaton (para salir de la trayectoria del vehiculo). La
evasién espacial engloba la evasion temporal y, por lo tanto, la velocidad de evasién
temporal no puede ser inferior a la espacial. Si ambos valores son inferiores a la
velocidad maxima, el choque se habria podido evitar frenando con mas fuerza. Se

calcularan las desaceleraciones necesarias.

Si el tiempo de reaccion calculado es mayor que el predeterminado, debemos considerar
una reaccion tardia y no utilizar el tiempo de reaccion calculado (mas largo). Las primeras
variantes se refieren a esas consideraciones, proporcionando la evasion tanto temporal

como espacial para ambos tiempos de reaccion.

Las cuatro variantes inferiores tienen en cuenta los accidentes que no se pueden evitar
utilizando los supuestos definidos. En esos casos, al menos podemos calcular las
velocidades de colision mas bajas posibles. Esto puede resultar util al considerar lesiones
potencialmente menos graves. El programa también calcula las desaceleraciones de
evasion; corresponde al usuario juzgar si estas son aplicables de forma realista y, por lo

tanto, evitarian el accidente.
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3.7.20.2 Accidentes con trafico en sentido contrario

(Icono:'a ) Los accidentes con peatones suelen estar causados por la obstruccion de la
vision. Las razones de la reconocimiento tardio pueden ser objetos estaticos como
arboles, quioscos, etc., u objetos dinamicos como un vehiculo que pasa. En muchos
casos, el peatén se adentra en la calzada detras de un vehiculo que pasa o de un
servicio de transporte publico en una parada de autobus. En estos casos, el campo de
vision objetivo sobre el peaton depende en gran medida de la constelacién actual de
lugar y tiempo. Dado que se conocen los parametros relevantes, el caso puede
resolverse matematicamente. Este médulo aborda una situacién en la que el peatén se
adentra en la calzada desde el lado izquierdo y queda oculto detras del trafico que se

aproxima.

Se puede calcular el «tiempo de reaccién» que el conductor ha necesitado realmente o
suponer el tiempo de reaccién admisible y calcular la «velocidad inicial» y la «velocidad

final» («velocidad antes del impacto»). Se deben proporcionar dos de estos tres valores.

[B! Pedestrian Accident : Florian Kutschat = e
ight limitation (Oncoming traffic) 3 | T|
| Cancel |
| Help |

[#] Transfer data

Vehicle: [2 ﬂ

Initial velocity: | 51.66 km/h caleulated reaktion time: | 207 s Calculate
Build-up time: 0.20 ¢ Loc. 1. sight (bef. coll): 34.89 m

Deceleration: 7.00 mys2 Time 1. sight (bef. coll): 245 ¢

Collision velocity: | 44,66 km/h Total dist.: | 49.65 m

Variant with: |4_L| accept. reaktion time: [ 100 s Final vel: | 0.00 kmy/h

Pedestrian: [13

vel, 1: 3.00 /b, Dist. 1: 280 m Total dist.: 2.90 |
. 3.00 0.00 soe | 2.04
Vel. 2: kmy/h, 5 Path from sight: m | Init

Cncoming 3 w| Aceleration: -2.00 mys?
Initial velocity: 8.00 km/h Speed limit: | 0.00 kmy/h |_ Graphic i
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El tiempo de reaccién comienza con el inicio de la primera vision y comprende el tiempo
necesario para dirigir la mirada y el tiempo hasta que el movimiento del peatén se hace

evidente.
Vehiculo:

Como minimo, debe especificarse la «desaceleracion» del vehiculo implicado en el
accidente como valor medio de todo el proceso de frenado. Ademas del «tiempo de
reaccion» realmente utilizado, se calcula la posicién del vehiculo (es decir, la distancia
desde el lugar de la colision) y el «tiempo 9 Pimerayisiony», asi como la «distancia total»
que recorre el vehiculo desde el momento en que el peatdn entra en la calzada hasta la
colision. El “1-°avistamiento» se da cuando el radio visual desde la posicion de asiento
definida (distancia desde el lado izquierdo y desde la parte delantera) hasta el centro del
peatdn pasa justo por la parte trasera del vehiculo que se aproxima. Se supone que el
vehiculo tiene forma rectangular. Las modificaciones necesarias pueden realizarse
mediante el valor «Distancia peatdn — parte trasera del vehiculo que pasa». En este caso,

solo es esencial la distancia del peatén al objeto que causa la obstruccién de la vision.
Peatén:

Se deben indicar tanto la velocidad del peatén como la direccion de movimiento. La
direccion de movimiento se introduce como un angulo con respecto al eje longitudinal del

carril de circulacion. Se pueden especificar dos velocidades diferentes.
«Velocidad 1»: velocidad del peaton al iniciar la marcha y recorrer la «Distancia 1».

«Velocidad 2»: Velocidad del peaton tras recorrer la «Distancia 1» hasta detenerse al

final de la distancia total o hasta la colision.
La velocidad se modifica por pasos.

Si la velocidad no cambia, el valor se puede introducir como «Velocidad 1» o

«Velocidad 2» y la «Distancia 1» se mantiene en 0.

Si se indica una «Distancia lateral entre los vehiculos», se calcula la «Distancia total» y
viceversa. La «Distancia total» del peatdn es el resultado de la distancia lateral del trafico
que se aproxima al borde de la carretera + la anchura del trafico que se aproxima + la

distancia lateral entre los vehiculos + la distancia entre el punto de colision
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y el lado izquierdo del vehiculo implicado en el accidente, ajustada por el angulo de la

direccion de movimiento del peaton (dividida por el coseno del angulo).

En un posible momento de parada, el peaton también podria intentar dar media vuelta. En
este caso, el tiempo necesario para este movimiento hacia delante y hacia atras se indica
simplemente como periodo de parada. Desde un punto de vista matematico, el peaton se
considera un punto; por lo tanto, el radio visual debe situarse en el centro del lado
izquierdo del cuerpo en la pelicula. Durante la inicializaciéon del vehiculo, el programa
analiza todas las fases en busca de la fase de colision (si no existe tras una fase Delta-V).
En caso de que no se marque ninguna fase de colision o Delta-V, se asume el punto de

colision de la primera columna.

1... Distancia al vehiculo que pasa

2...  Distancia lateral entre los vehiculos

3... Distancia entre el peatdon y la parte trasera del vehiculo que adelanta
4... Distancia entre la posicion del asiento y el lado izquierdo del vehiculo
5. Distancia entre la posicion del asiento y la parte delantera

6... Distancia del punto de colision — lado izquierdo

7... Direccion (angulo respecto al eje de la calle)

El esquema muestra el trafico que se aproxima como el vehiculo verde (superior) y el
vehiculo implicado en el accidente como el vehiculo rojo (inferior). El peatén aparece dos
veces, una detras del trafico que se aproxima al entrar en la carretera (posicidon superior)

y otra
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en el punto de colision (posicion inferior). El trafico que se aproxima puede moverse con o
sin aceleracion (o frenada, respectivamente). La velocidad inicial se refiere al momento
en que el peatdn entra en la carretera. Si se especifica un limite de velocidad, el vehiculo
acelera (o desacelera) hasta este valor y sigue circulando a velocidad constante. La
velocidad del trafico que se aproxima también puede ser 0 (vehiculo aparcado en el arcén
izquierdo). Se debe indicar la anchura del trafico que se aproxima; de lo contrario, se

establece en 1,65 m.

3.7.20.3 Vehiculo estacionado

(Icono:h ) Los calculos son analogos a la obstruccion de la visibilidad por el trafico que
se aproxima. En lugar de la distancia lateral y la anchura del trafico que se aproxima,
deben indicarse las medidas espaciales del vehiculo estacionado (vehiculo inferior

verde).
| |
Sight‘lim\”roﬁon (Parking vehicle) I

fotalime/] 000

1... Distancia entre la posicion del asiento y el lado izquierdo del vehiculo
2... Distancia entre el punto de colision y el lado izquierdo del vehiculo
3... Distancia de la posicién del asiento: parte delantera

4... Distancia al vehiculo que adelanta

5... Distancia lateral entre los vehiculos

6... Distancia entre el peatén y la parte trasera del vehiculo que adelanta
7... Direccion (angulo respecto al eje de la calle)
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3.7.204 Método de barrera

(Icono:ﬁ ) ElI mayor reto en los accidentes de peatones es la localizacion del punto de
colisiéon. Kiuhnel ha desarrollado un método para delimitar la zona de colisidon potencial

basandose en los rastros del accidente, asi como en los testimonios.

Para el método de barreras, se deben considerar todos los indicios y testimonios que
limiten la velocidad de colision, la ubicacion de la colision o ambas. Debido a los diversos
tipos de limitaciones, se utilizan los términos «barreras de distancia», «barreras de
velocidad» y «barreras de distancia-velocidad». El método se basa en la idea de que
deben cumplirse las limitaciones de los diversos indicios del accidente; por lo tanto, todas
las barreras existentes reducen un determinado tramo en un diagrama de distancia-

velocidad. Las barreras mas utilizadas son:

- La distancia de proyeccion del peaton o ciclista
- La parabola de frenado del vehiculo

- La posicidon de los primeros y ultimos fragmentos de cristal

Las denominadas barreras aditivas pueden derivarse de los testimonios, las condiciones
locales, asi como del tipo e intensidad de los dafios del vehiculo o de las lesiones del
peaton, respectivamente. A partir de la representacion a escala del accidente, se marcan
las curvas de distancia-velocidad para todos los indicios del accidente observados. La
forma de la curva puede determinarse con la ayuda de una regresién de curvas a partir

de diagramas analizados previamente.

Cuando se han trazado todas las curvas y no se han realizado afirmaciones
contradictorias, se deduce un area de solucién en la que debid producirse la colision.
Siempre hay que comprobar si se cumplen las premisas para todas y cada una de las
barreras; de lo contrario, el area de solucion indicada podria ser errébnea o demasiado
estrecha. Ademas, los cortes de las curvas suelen ser demasiado planos, por lo que
incluso pequefnos desplazamientos de la curva provocan fuertes modificaciones en su

posicién. Estos factores deben tenerse en cuenta a la hora de interpretar el resultado.
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Figura: El principio del método de barreras [Kihnel] El

modulo debe trabajarse siguiendo los puntos 1 a 5.
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Barrier method : Matthias Schmidt X

—Vehicle data - deceleration———— 4580 - |65,15 km/h 1348 - |20,48 m

‘1. Positions ‘
2
‘2. Barriers ‘ %0 = ‘1'0 m/s
‘3' Extra barriers ‘ —Throw distance pedestrian
‘4th Check (throw distan| | [ Global (Kaihnel)
[[] Deceleration (Kithnel) g
5th Check (Searle) ‘ =
‘ + 1,0 km/h =,
‘Gth Export ‘ [[] After Rau / Otte / Schulz %
=]
- ‘1,0 km/h 0 &
ST =
‘ Brg diagram ‘ D After Dettinger
‘ Calculate ‘ +[1,0 km/h
‘ Help ‘ : :
—Throw distance cyclists———————— -10m 5m 0 Sm 10m 15m 20m 25m
| OK | ,ﬂerRitter‘Kringet‘ ..... Distance [m]

«1. Posicionamiento»:

En primer lugar, seleccione los vehiculos en cuestion mediante el menu desplegable. No
olvide cargar los datos correspondientes del vehiculo en el menu de datos del vehiculo. Al
pulsar el boton «Establecer», aparecera una silueta en la ventana de dibujo, que podra
colocar en la posicidon deseada. Debe establecer, como minimo, el vehiculo, la persona y

el lugar de la colision.

«2. Calculo»:

—Vehicle data - deceleration

7.0 =10 mjs?

vehiculo. Ademas, se debe elegir al menos una teoria de | Throw distance pedestrian
[[] Global (Kiihnel)

Se deben indicar la «desaceleracion» y la «tolerancia» del

restriccion. Los detalles de las teorias se pueden consultar
D Deceleration (Khnel)

en el manual técnico [o xwm

[[] After Rau / Otte / Schulz
+ (1.0 km/h

[[] After Dettinger
+[1.0 km/h

—Throw distance cyclists

after Ritter, Krieg, et. al.
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«3. Barreras adicionales»:

Aqui se pueden tener en cuenta barreras adicionales, por
ejemplo, mediante divisores. Si procede, se puede utilizar un
método denominado «Abwicklung». Se recomienda una
tolerancia suficientemente amplia. También se puede

especificar una barrera de velocidad.

Throwing and sliding

B Mearis i «4. Control  (distancia )»:

® Medium 2253 m

O Maximum 26,01 m

R

Departure angle

Height difference
Center of gravity

Sliding deceleration ~ |9,00 m/s? personal Y no se transferira.

Take-off speed 55,60 km/h

Throwing distance 9,37 m

-1,00 m

Mazx. Throw height 0,09 m

Impact factor 0,80 0-1

Collision speed 58,67 km/h

Aqui se puede realizar un calculo de control utilizando la teoria
de Searle. Tenga en cuenta que se trata de una aproximacion.
El calculo es solo para control personal y no se transfiere. La
«distancia de transporte» se refiere a la distancia que el
vehiculo transporta al peaton. El «coeficiente de friccion» se

refiere al coeficiente de friccion de la persona sobre la

carretera.

~ Splinter throwing distance
[] Front windscreen
D Headlamps - Main field
[] Headlamps - total field

—Abwicklung D
Abwicklung
0,0 + 10,0 cm
Car body constant
0,0 10,0

[] Speed barrier

from |0,0 to |00 km/h

Aqui se puede realizar un calculo de control mediante un
célculo de la distancia de lanzamiento. Ten en cuenta que

se trata de una aproximacién. El calculo es solo para control

Throw and slide distance

O Minimum 20,15 m

® Average 23,55

O Maximum 26,98

m
m

Coefficient of 0,80
Transport distance 0,80 m

Slide deceleration 7.85 mys?
Mass of car 1300,0 kg
Mass of person 90,0 kg
Collision speed

Min. |0,00 km/h

Max. |0,00 km/h
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«6. Exportar»:

Collision speed

O Minimum 4580 km/h

® Average 547 Aqui puede seleccionar la variante minima, media o maxima

O Maximum 6515 km/h | deseada para la exportacion. Ademas, debe seleccionarse si

el peatén procedia de la izquierda o de la derecha de la

From the vehicle's perspective, the
pedestrian comes from

direccion del vehiculo antes de la colisién. Esto es importante

O left ® right
———— os0 0.1 Porque la direccion es necesaria para futuras fases previas a
la colision. Con el factor de impacto se calcula Ia
desaceleracion del vehiculo debida a la colision.
vaviea
koK 100 mye

«Diagrama grande»: aqui se puede visualizar el diagrama en una version mas grande.

Puede mover el marco para ampliar o reducir el diagrama.

3.7.21 Analisis de seguimiento (analisis de colision trasera)

(Icono:>& ) El andlisis de seguimiento o analisis de inercia ayuda a determinar la
desaceleracion durante el derrape, por ejemplo, tras una colision, de forma facil y rapida.

[B! Tracking Analysis : Florian Kutschat = *
¥ = = TR | 1 Transfer [ i I = |
Vehicle: w | Calculation (1 = 1 - Initial speed: 0.00 0K
|n - | — from phase: ' 8 P | }
Yaw- : Partial Subtotal Head- . Help
Position L4V} * ¥ angle Fric brake Dist. Time angle Vel.
km/h]  [m] [m] tion [ km/h ] Cancel
[ km [degree] force [m] [5] [degree] -
|"Fin.pu;' | o000[ o000 o000 o0 | 0.80 [ 0.00 | 0.0 I 0.0 j [¥] Transfer data
0.0 0.00 -
o ; 1 L X - - Calculate
| 1 0.00 0.00 0.00 0.0 | 0.80 0.00 S [ 0.0 | 0.0
L : . ’ | 0.0 0.00 ° - Collision Analysis
2 0.00 0.00 0.00 0.0 0.00 0.00 0.0 0.0
[ | 0.0 0.00 | Mew position
| 3 0.00 0.00 0.00 0.0 | 0.00 0.00 | i 0.0 0.0 ' P
0.0 0.00
| 4 | o000 o000 o000 0.0 | 0.00 [ 0.00 0.0 | 00 P———

Al abrir el analisis de inercia, se colocan dos posiciones del vehiculo predeterminado en
el punto cero de la pelicula. Estas posiciones deben ajustarse a la situacién concreta, ya
sea con el ratén o introduciendo los numeros correctos. La posicion 0 debe ser la
posicion final, la posicion 1 la penultima, etc. El boton «Nuevas posiciones» coloca
posiciones adicionales en el punto cero. Alternativamente, se pueden crear nuevas

posiciones moviendo el raton al lugar deseado y pulsando la tecla «p» 0 «P».
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Teoria: El método se basa en un modelo de una sola rueda. La idea subyacente es que la
distancia del punto focal se divide en pequefias distancias parciales (intervalos), de modo
que cada punto del intervalo se define por sus coordenadas X e Y en un sistema de
coordenadas cartesianas. A continuacion, se traza una linea (spline) a lo largo de los
puntos definidos. La distancia resulta de la integracion numérica a lo largo de esta
distancia. El angulo de trayectoria se calcula en cada punto mediante la linea simétrica
angular entre las direcciones de los dos puntos vecinos (= direccion de la tangente de la
spline). Para el primer y el ultimo punto, no se puede calcular ninguna linea simétrica
angular porque en este caso solo existe un punto vecino. Por lo tanto, se utiliza la misma
desviacion angular entre la linea simétrica angular y la direccion entre los puntos vecinos.
La desaceleracion en cada punto de la curva se calcula con el angulo de deslizamiento
lateral. EI cambio de velocidad y el tiempo necesario para cada intervalo se determinan
basandose en las formulas de una fase de acumulacion. No es absolutamente necesario
fijar el paso del angulo de deslizamiento lateral por 0°, 90°, 180° y 270° con un angulo de
curva. El programa tiene en cuenta este paso dividiendo matematicamente el intervalo en
dos secciones. Por ejemplo: si el angulo de deslizamiento lateral de un intervalo aumenta
de 80 a 100°, se puede esperar la misma desaceleracion tanto para 80 como para 100°.
Sin embargo, la desaceleracién alcanza un valor maximo de 90° en el punto intermedio y
disminuye a partir de ahi. Por lo tanto, hay que calcular una fase de acumulacién de 80 a
90° vy, posteriormente, de 90 a 100°. El programa calcula automaticamente valores
aproximados para el usuario, por lo que la precision aumenta si se elige una posicién

cercana al paso.

El valor minimo utilizado matematicamente para la desaceleraciéon es 0,01 m/s?2. lLos

datos del analisis de seguimiento se guardan en un conjunto de datos independiente. Los
resultados del calculo pueden transferirse al conjunto de datos principal. Las secciones
de movimiento no se definen para cada intervalo, sino que son independientes del
namero de intervalos. Para garantizar que la velocidad final, la velocidad inicial, la
distancia total y el tiempo total se transfieran correctamente, solo se establecen dos
secciones. No es posible introducir demasiados datos de entrada. La distancia total se
divide en dos partes de igual tamafo y, a continuacion, se calculan la desaceleracion
media y la velocidad en el punto medio de la distancia para cada mitad. A continuacion,

los resultados se transfieren a las dos secciones elegidas.

Descripcion de los campos de entrada:
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«N.° de»: Numero de calculo del analisis de seguimiento. Para cada vehiculo, se
pueden realizar y guardar hasta 16

calculos diferentes y guardarlos.

«Modelo»: Seleccion del modelo de célculo: eliptico o lineal.
«Posicion»: Numero de intervalos. Se espera que la entrada comience por el final;
por lo tanto,

el numero 0 indica el final del movimiento.
«dv»: Nivel de velocidad al final del intervalo, si existe. Por ejemplo, el

vehiculo podria tocar el pavimento y perder velocidad al hacerlo.

«X» Y Ky»: Coordenadas cartesianas

«Angulo de Angulo de guifiada del vehiculo al final del intervalo

guifiadax:

«Friccion (u)»: Friccion (coeficiente de friccion) en el intervalo. p multiplicado por g

(9,81 m/s?) da como resultado la desaceleracion maxima en direccién
longitudinal. El valor se utiliza para la desaceleracion resultante de la
fuerza de frenado parcial.

La desaceleracion transversal se calcula multiplicando el valor por la
relacion friccion transversal:longitudinal. Esta relaciéon se puede
modificar en los datos geométricos.

La desaceleracion se calcula en funciéon de la friccion, la fuerza de
frenado parcial y una posible subida o bajada.

Si el valor sigue siendo 0, se asume el valor del intervalo anterior.

«Fuerza de frenado Proporcion de la desaceleracion en comparacion con una

parcial fuerza desaceleracion en bloque,
: cuando el angulo de deslizamiento lateral es igual a 0 grados.
«Distancia»: Subtotal de la distancia = distancia hasta el final
«Tiempo»: Subtotal del tiempo = tiempo hasta el final
«Rumbo»: Angulo calculado en el punto correspondiente
«Vel.»: Velocidad al inicio del intervalo correspondiente
«Angulo de la Angulo entre el vehiculo tractor y la barra de traccion (solo para
barra de traccién»: remolques)
«Angulo del Angulo entre el remolque y la barra de traccién, o bien el angulo entre
remolquex: , .
el vehiculo tractor y el semirremolque
«Fricciony»: Friccion del remolque (semirremolque)
«TB»: Fuerza de frenado parcial del remolque (semirremolque)

Como se ilustra arriba, el analisis de seguimiento también puede realizarse para
vehiculos con remolques. Para ello, deben definirse también la fuerza de frenado parcial y
la friccion del remolque. El posicionamiento debe realizarse graficamente. La influencia

del remolque solo se tiene en cuenta en la direccion longitudinal del movimiento.
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Ejemplos de la fuerza de frenado parcial (valores de referencia):

Estado de las ruedas Fuerza de
parcial

Ruedas girando libremente 0,01-0,1

1 rueda pinchada 0,15

1 rueda atascada 0,25

2 pinchazos 03

Frenado parcial en 2 ruedas, o 2 ruedas atascadas en el mismo lado hasta 0,5

Ambas ruedas delanteras atascadas 0,5-0,6

4 ruedas bloqueadas 1,0

Procedimiento: Con el raton, seleccione el vehiculo en el origen de coordenadas y

desplacelo hasta la posicion final. Cambie al modo de rotacion. Seleccione el vehiculo por
una esquina y girelo hasta la posicion deseada. En caso de que el pivote no esté
colocado correctamente, puede desplazarlo. A continuacién, la posicién se puede ajustar
con precision en el campo de entrada correspondiente. Ahora desplace el segundo
vehiculo hasta la posicion deseada y girelo. Se afaden mas posiciones con el botén

«Nueva posicién».

Una vez definidas todas las posiciones deseadas una tras otra, hay que anadir los
valores de friccion y la fuerza de frenado parcial para los intervalos. Como valor
predeterminado de friccion, se toma el valor preestablecido definido en

«Opciones/Configuracion/General».

Pulse el boton «Calcular» para iniciar los calculos. En un primer paso, se indican las
distancias, velocidades, etc., asi como la trayectoria del centro de gravedad y la evolucion
del angulo de guifiada. El deslizamiento del vehiculo se puede ver en la pelicula. Si es
necesaria una correccion, puede cambiar la entrada en la fila correspondiente a esta
posicion o seleccionar el vehiculo en la posicidn deseada en la pelicula y corregir la

posicion con el ratén o el botdn del cursor.

«Mas detalles»: aqui se pueden examinar mas resultados.

N.° Numero de intervalo

dx Componente X del intervalo
dy Componente Y del intervalo
ds Longitud del intervalo
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Velocidad de guifiada Velocidad de guifiada en el punto
correspondiente

Angulo de deslizamiento Angulo de deslizamiento lateral medio
lateral en el intervalo
Desaceleracion Desaceleracion media en el intervalo
[B! Tracking Analysis = x
Yaw Mean value of Close
Mo dx dy ds dt velocity slip | )
[m] | [m] | [m] [s] AT | e A Help
0 . 0.0) . -
| 0.0 | 0.0 0.0 | 0.0 | 0.0 0.0
1 0.0 ! .
| 0.0 | 0.0 0.0 | 0.0 _[| o0 0.0
2 0.0
| 0.0 | 0.0 0.0 | 0.0 | 0.0 0.0
3 0.0 !
| 0.0 | 0.0 0.0 | 0.0 | o0 0.0
4 | 0.0

[degree] | [ m/fs? ] ﬂ

Atencién: Los resultados deben analizarse con espiritu critico, ya que pueden producirse
desviaciones de varios km/h dependiendo del rango de velocidad. La precisién de los
célculos depende de la estimacion correcta del coeficiente de friccion y de la fuerza de

frenado parcial.

Se debe establecer una fuerza de frenado parcial para las ruedas en vacio, teniendo en
cuenta la fuerza de peralte en el coeficiente de friccion. Si un vehiculo pierde
temporalmente el contacto con el suelo, esto también debe tenerse en cuenta en el
coeficiente de friccion. Para un vehiculo que se desliza sobre su techo, se recomienda
establecer la fuerza de frenado parcial en 1 y adaptar el coeficiente de friccién segun la

friccion entre el techo y la carretera.

Consejo: Vehiculo en movimiento: si un vehiculo con ruedas destrozadas se desplaza
hasta su posicion final, ten en cuenta que el movimiento en arco podria provocar un
angulo de deslizamiento lateral con una desaceleracion matematica probablemente
demasiado grande. Compensa este error anadiendo un valor de friccion bajo. El valor
medio de friccidon en el intervalo correspondiente sirve como buen punto de referencia y

mecanismo de control («mas detalles»).

Fuerza de frenado parcial — Ejemplo: La zona 1 se caracteriza por un coeficiente de
friccion de 0,8, mientras que la zona 2 tiene un coeficiente de friccion de 0,2. Es
necesario definir una nueva posicién tanto en el punto en el que el vehiculo sale de la
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vehiculo ha alcanzado el valor de baja friccion. Entre estas dos posiciones, la

desaceleracion puede disminuir entonces.

Si se realiza un analisis hacia atras, se puede abrir simultaneamente el analisis de
seguimiento de dos vehiculos. Esto permite ajustar las posiciones de colision de los

vehiculos con mayor precision.

Una vez finalizado el analisis de seguimiento, se puede abrir a continuacién el analisis de
colision. A la pregunta de si se debe importar el seguimiento hay que responder «Si».
Antes de iniciar los célculos, hay que ajustar la tangente y, posiblemente, establecer una

deformacion.

Si se modifica un valor en el analisis de seguimiento mientras el analisis de colision esta

abierto, el calculo del analisis de colisidon se actualiza automaticamente.

3.7.22 Analisis de colisién hacia atras

Puede acceder directamente al analisis de colision hacia atras desde el seguimiento de
trayectoria. Aqui puede elegir entre el método EES hacia atras y el método de impulso

hacia atras.

«Momento hacia atras»: Tras el andlisis de inercia (analisis de seguimiento), los
resultados se transfieren al analisis de impacto y el programa cambia automaticamente a
«Momento hacia atras». Esto significa que la solucién se investiga principalmente

aplicando el principio del momento lineal.

«EES hacia atras»: De forma analoga al procedimiento de «Momento hacia atras», esta
opcion se utiliza si la direccién del momento inicial se sustituye por la ecuacién que define
la ley de conservacion de la energia. Con esta opcidn de célculo, se requiere el angulo de

rumbo de un vehiculo antes de la colision.

Comparacion de los parametros de entrada necesarios para Momentum/EES hacia atras:

Momento hacia atras | EES hacia atras
Vehiculo 1
Direccion del momento tras la colision + +
Momento en valor absoluto tras la colision + +
Momento de direccién antes de la colision +

132



Momento en valor absoluto antes de la

colisién

Momento angular tras la colision + +
Momento angular antes de la colision + +
Valor EES +*
Vehiculo 2

Momento de direccion tras la colision + +
Momento en valor absoluto tras la colision + +
Momento de direccion antes de la colision + +

Momento en valor absoluto antes de la

colisién

Momento angular tras la colision + +**
Momento angular antes de la colision + +
Valor EES +

.......... también se puede calcular con la formula estructural
** ... puede calcularse de forma iterativa a partir de los datos calculados previos al impacto.

Dado que las posiciones de seguimiento de la trayectoria tienen una gran influencia en el
resultado del calculo en un analisis retrospectivo, el seguimiento de la trayectoria
permanece abierto durante el proceso de calculo. Si se modifican las posiciones de
seguimiento, el resultado se calcula directamente en la mascara de analisis de colision y

se muestra el resultado del calculo total.

En el analisis retrospectivo, el factor k y el coeficiente de friccion son resultados de
célculo y, por lo tanto, sirven como parametros de control. Si los valores presentan un
comportamiento atipico, se resaltan en rojo en la mascara. Esto pretende ser una ayuda,
pero no significa necesariamente que el calculo sea incorrecto solo porque un valor esté

resaltado en rojo.

3.7.23 Datos cinematicos

(Icono:#=% ) Las posibilidades descritas del andlisis inverso siguen siendo limitadas, ya
que dependen de la disponibilidad de trazas. Por el contrario, el analisis directo, con su
modelo matematico, ofrece un procedimiento universal. Se pueden calcular diversos
movimientos de conduccién y derrape de los cuatriciclos (por ejemplo, derrapes y marcha
por inercia, aceleracion y frenado, pruebas circulares en estado estacionario, frenado en
curvas, etc.). La validez de estos calculos depende del método matematico aplicado al

analisis.
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Procedimiento: EI modelo matematico se inicia en una posicion arbitraria de un sistema
de coordenadas fijo con valores base preestablecidos. Se desplaza en intervalos de
tiempo definidos teniendo en cuenta las fuerzas externas (fuerzas en las ruedas, viento,
pendiente). Las fuerzas en las ruedas y las caracteristicas subyacentes de las mismas
son lo mas importante en este procedimiento. Existen numerosos modelos matematicos
sustitutivos con distintos niveles de detalle. La simulacién completa de una maniobra de
conduccion requiere muchos datos de entrada que deben determinarse correctamente
antes de comenzar. Para no sobrecargar al usuario, es necesario encontrar ciertos
compromisos. Por lo tanto, los parametros con un impacto limitado en el movimiento se
descuidan en mayor o menor medida. Basandose en estas simplificaciones, un experto
puede decidir si el modelo es aplicable a una situacion determinada o no.
12345678 910 12 13
BT FTVOMLNA R o S

11 13 15

Abrir la mascara para el analisis de colisiones
Area de contacto

Vector de movimiento

Vector de velocidad antes del impacto

Vector de velocidad tras el impacto

Datos basicos

Mostrar coordenadas durante la simulacion

© N o o bk wDdhd =

Mostrar diagramas

9. Mostrar sefiales de los sensores
10. Mostrar posicion Delta — t
11.Mostrar marcas de derrape
12.Representacion estroboscépica
13.Funcién de grabacion
14.Opciones de video

15.Cancelar

Atencién: La ventana de datos cinematicos no se puede cerrar durante una secuencia.

Por lo tanto, el botdn no esta activo durante ese tiempo. Por favor, no intente cerrar la

ventana
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durante una secuencia con el boton X de la esquina superior derecha, ya que esto

provocaria un fallo del programa.

©

© N o ok~ wDdh =

2 3 4

= L -

Coloca el vehiculo al inicio

L

7 8 9 10 11

00005 Sekundare Kol Nr:| ¥ | 0 | & export | [N :

Control deslizante (tras pulsar «Grabar») y coloca el vehiculo 1 ms mas adelante

Iniciar pelicula

Detener pelicula

Coloca el vehiculo al final de la secuencia

Muestra el tiempo de simulacién a partir del inicio de la secuencia

Calculo de una colisién secundaria

Seleccion de una colision secundaria

Eliminacion de una colision secundaria seleccionada

10. Exportacion a la cinematica (tras pulsar «Grabar»)

11. Activacion/desactivacion de vehiculos

D «Datos basicos»: aqui se introducen los valores iniciales para la simulacion. Si se gira

el vehiculo en los graficos, el angulo de rumbo gira de forma paralela. En caso de que

esto no sea lo deseado, se puede introducir el valor deseado en los datos basicos.

000 «Datos de coordenadas»: cuando se activa, se muestra una ventana con los valores

de los vehiculos activados.

Simulation Data

T from beg.

t=

0,248 s

/eh

s (m) | v{km/h) v’ (km/h)

Om (°/s)| Nue |Nue’(®) | Pitch(®) | Rall(®) [Slip (9)

1

Nick

371 30,00 | 29,37

Distancia recorrida

Velocidad inicial
Velocidad actual
Aceleracion total

Angulo de cabeceo

-0,38

0,00

0,00 0,00 0,00 -0,13 0,00 0,00
aq Aceleracion lateral
Om Velocidad de
guifada
Nue  Angulo de guifiada
inicial
Nue'  Angulo de guifiada
actual

Wank Angulo de balanceo
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M «Diagramas»: Las curvas se pueden activar y desactivar por separado o en bloques
de velocidad, aceleracion, angulo, etc.

IA «Seleccion de curvas»: Solo se pueden mostrar los diagramas de un vehiculo a la
vez. La seleccién se divide en bloques. Si se selecciona un botén determinado, por
ejemplo, el que esta junto a la velocidad, se desactivan todos los diagramas excepto los

de las tres velocidades y solo se muestran estos tres.

«Total» indica la velocidad del centro de gravedad.

«Longitudinal» indica la velocidad en la direccion longitudinal del vehiculo.
«Lateral» indica la velocidad en la direccién lateral

Puede crear diversas combinaciones de diagramas haciendo clic en las casillas
correspondientes de la izquierda. Utilice el boton «+Koll» si desea ver la aceleracion
provocada por la colision. EI cambio de seleccion se hara efectivo cuando cierre los

diagramas y los vuelva a abrir.

Regla activada/desactivada

«Cerrar»

[

A® «Datos del sensor»: muestra los datos medidos por el sensor.

At «dt — Posicion»: Muestra la posiciéon de todos los vehiculos activados en un momento
determinado que debe definirse en «Ajustes». Si el tiempo es superior a la secuencia
total, se muestra la posicion final. Los datos se actualizan automaticamente cuando se

modifican los valores de los vehiculos.

S «Marcas de derrape»: Active/desactive aqui la visualizacion de las marcas de derrape.

" «Representacién estroboscopica»: se muestran posiciones de secuencia separadas
de todos los vehiculos activados en el intervalo de tiempo predeterminado («Intervalo
para posicion intermedia»). El estroboscopio se puede activar o desactivar para vehiculos

individuales en la configuracion del vehiculo correspondiente.

® «Grabar»: Una vez completados los célculos para el andlisis de colision, los resultados

se pueden exportar a la seccion de cinematica. Tras pulsar el botén, el
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se puede utilizar el control deslizante que aparece a la izquierda del boton «Reproducir»
para controlar la posicién temporal de la representacion. Ademas, se habilita el boton

«Exportar», que permite exportar los datos a la seccion de cinematica.

rg «Opciones de video»: Se puede encontrar una descripcidon detallada en el capitulo
«Analisis de impacto».

[ «Cancelar».

3.7.24 Analisis de colisién hacia delante

(Icono:Dﬁ ) El analisis de colisiones en el método de impulso directo se utiliza para
calcular colisiones variando los parametros de entrada. Se puede elegir entre tres
opciones de la ventana de dialogo. La ventana grande contiene todas las variables
relevantes, mientras que la del medio se ha reducido a los datos estructurales y los
parametros de control. No obstante, se pueden mostrar datos adicionales a través del
cuadro de diadlogo «Parametros», recientemente implementado. La mascara pequefa

contiene unicamente los datos de colision mas importantes.

Un menu desplegable en el moddulo permite elegir entre los 3 tipos. El didlogo

predeterminado se puede definir en «Opciones»-> «Configuracion»-> «Colisién».

Como configuracion basica, se sugiere la seccion numero 3, lo que permitiria definir un
recorrido en las secciones 1 y 2, por ejemplo, mediante una exportacion al analisis de
seguimiento. Durante la exportacion, el programa comprueba si el numero de seccién es
lo suficientemente grande y lo corrige automaticamente si es necesario. Si se producen
colisiones secundarias con otros vehiculos durante el deslizamiento, las colisiones
adicionales deben transferirse al conjunto de datos principal y, en cada caso, deben estar

disponibles dos secciones intermedias para el analisis de seguimiento.

«Impulso hacia delante»: Se calcula el coeficiente de friccidbn necesario para una
vibracion por friccion estatica. Si este valor es menor que el valor introducido, se calcula
una vibracion por friccion estatica; de lo contrario, se supone un impacto con
deslizamiento. Una vibracién por friccion estatica se define como un impacto en el que los
componentes de las velocidades del punto de contacto paralelos a la tangente son de

igual magnitud tras el impacto. Como condicién previa, no debe producirse restitucion en
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la direccion de la tangente. Por lo tanto, la tangente debe orientarse de tal manera que la
deformacién apunte en la direccion de la normal al impacto. En caso de que se haya
producido una restitucion también en la direccion de la tangente, esta puede tenerse en
cuenta con el valor «kt». «Ki» se expresa en porcentaje; el 0 % indica que no hay
restitucion en la direccion de la tangente, el 100 % indica una restitucién de igual

magnitud tanto en la direccion de la tangente como en la de la normal.

3.7.241 Cuadro de didlogo pequeio/mediano

[Bt Collision Analysis : Florian Kutschat = X
La mascara de didlogo pequefia incluye Momentum forw. =] Veh: [1 ¥]  [2 ~] oK
[#] Data ---» Phase no: [ =l [ ~] —
los parametros mas esenciales para el Y MmO i Resttstion prop. o
,I. . d . L , d Setup |from - to: 0.0 -| 0.0 ‘ 00 -| 0.0 Check contact
andlisis de impacto. Los parametros de —— oo Emo
t I d It Slip angle: ' | 0.0 ‘ 0.0 oo 4 ﬂ
contro se pueden consultar en T —— . — Structure
«Parametros». No hay diferencias e T D =
r Impact P,
. , Direction angle: Deg, 160.9 8.7
matematicas entre los calculos de la impactheight: | 037 m Mask:
; ., » EES-Value km/h [[7a<[o0 [ 7a:[00 |are ot
mascara de dialogo pequefia y la grande. Deform: @n:em | 85 ([85) [ 85( 85)
Struct. integr: kM/m | 750 | 750
Vel change:  km/h [ 1.8 +[0.0 [ 18 o0
. mean dec.: m/s? ,T ‘T
3.7.24.2 Cuadro de dialogo grande tcol:[ ST mscev: [02 <[00 [024 [000
Tangent: * [ 325 :[00 = [ 050 +00
i .. i kt: | o% p calc.: | 050
«Restitucion proporcional a la masa»: dn kmh [ 04 +[00 ||k [ 010 <[00 ’e;"cng‘rj;,ly
, Coasting data O Mid point
Para los calculos estructurales, puede Setup
vel ko [ 602 <[00 | 382 <[00
alternar entre una restitucion proporcional from - to [0 -[ o0 [o0-[ o0 LR
. Dir, angle: = 1.7 0.0 [ -1 <[00
0 no proporcional a la masa: Rotvelocty s | 27 2| 0 0 Delete
induced: Deg/s 27 [ 6 Help

«Restitucion proporcional a la masa»: deben introducirse 3 de

de los 6 valores (2 valores EES, 2 deformaciones y 2 valores de rigidez estructural,
denominados en lo sucesivo «elementos estructurales») deben introducirse. Para el
calculo del principio del momento lineal (hacia delante y hacia atras), se calcula la suma
de la energia de deformacién y se asignan los valores EES basandose en la férmula
estructural. Por consiguiente, la energia de deformacion se clasifica como un valor dado y

solo se requieren dos valores adicionales.
«Estructura»: este botdn carga una mascara para la definicion de la

estructura. «Init»: inicializa los calculos estructurales.
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«Punto de impacto»: Aqui se puede calcular la posicion del punto de impacto y la tangente.
Para estos calculos, la tangente se coloca en paralelo
a los puntos de interseccion del chasis. Se tiene en \ — U
cuenta la relacion entre los niveles de rigidez
indicados en la seccién de datos cinematicos. El
punto de impacto se encuentra en el centro del area
encerrada para vehiculos con un nivel de rigidez

igual; de lo contrario, se desplaza hacia el vehiculo

mas blando.

Atencién: El célculo siempre se realiza a partir de la representacién de contornos y no
de la representacion DXF. jDesactive la representaciéon DXF para ver los contornos que

se estan utilizando realmente!

Es recomendable considerar el célculo como una sugerencia sujeta a verificacion v,
posiblemente, a correccion. Puede seleccionar representar los vehiculos con
deformaciones tras la colision. Los vehiculos se deforman a lo largo de la tangente de
contacto, teniendo en cuenta la elasticidad k. Tenga en cuenta que esta opcién solo esta
disponible en el modo de boceto, pero no en la representacion DXF. La ventaja de la

deformacion es la determinacion del punto de impacto para colisiones posteriores.

El segundo bloque esta dedicado a los datos previos al impacto. El campo en el que se
introducen los datos primero funciona como campo de entrada, el otro como campo de
célculo. Al pulsar el botén «Init» se desbloquean los campos de calculo bloqueados y se

permite una nueva entrada.

«Velocidad de colision»: Velocidad de colision con respecto al centro del vehiculo. La

conversion al centro de gravedad se realiza automaticamente.
«Direcciony: direccion del vector de la velocidad de colision

«Angulo de deslizamiento»: Desviacion de la direccién del eje longitudinal del vehiculo

(dngulo de guifiada) respecto al angulo de rumbo.
«Omegan: Angulo de guifiada, indica la velocidad angular de una posible rotacion del vehiculo.

Si se modifica el angulo de rumbo o el angulo de deslizamiento, el angulo de guifiada
también cambia. La rotacién resultante del vehiculo se produce alrededor del punto de

impacto para preservar

139



el brazo de palanca y el angulo de direccion. La posicion del centro de gravedad cambia.
En la mascara de entrada de datos basicos se pueden introducir los valores de la
velocidad de colision, el angulo de rumbo, el angulo de guifiada, asi como las
coordenadas del centro de gravedad. Todos los valores se refieren aqui al centro de
gravedad. Si se modifica el angulo de rumbo o el angulo de guifada, el vehiculo debe
girar alrededor del centro de gravedad. En este caso, podria ser necesaria una correccion

del punto de impacto.

El tercer bloque sirve para introducir los «datos de impacto», asi como para representar

los parametros de control.

«Valor EES»: velocidad equivalente de energia.
«Brazo de palancay: distancia entre el punto de impacto definido y el centro de gravedad.

«Angulo»: Angulo entre el vector que va del centro de gravedad al punto de impacto y la
direcciéon del eje longitudinal del vehiculo (dngulo de guifiada). El centro delantero se
sitia en 0°. Los puntos a la izquierda son positivos, los puntos a la derecha son

negativos.

«Altura de contacto»: Altura del punto de impacto sobre el suelo. Si el valor es 0, el

impacto se calcula en dos dimensiones y no se tiene en cuenta la altura de contacto.

«Deformacion»: Deformacion permanente equivalente a la energia cinética. La

deformacion dinamica se indica entre paréntesis.

«Rigidez»: valor medio de la rigidez estructural de la zona deformada. Desde un punto de

vista matematico, es la pendiente de la linea aproximada en la curva fuerza-distancia.

«Delta v»: El valor absoluto del cambio del vector de velocidad antes y después del
impacto. Este valor no tiene por qué ser igual a la diferencia entre la velocidad de colision

y la velocidad de inercia.

«Desaceleracion media»: desaceleracion media causada por la colision. Para calcular la

media se utilizan Delta v y t (col.). Compruebe t (col.) en busca de posibles errores.

«t (col.)»: Duracion de la colision en milisegundos. La duracién del impacto no se
transfiere para colisiones secundarias. Este valor se calcula de forma anéloga a la teoria
de los osciladores armoénicos acoplados en un impacto lineal (colisién en serie), como un

cuarto de periodo
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de un oscilador armonico acoplado con las rigideces combinadas de los resortes a partir
de los datos estructurales y las masas correspondientes de los vehiculos. Los datos

estructurales sirven como datos de entrada para este

«GeV»: Este parametro de control (relacién entre la velocidad y el EES) proporciona
informacién sobre el tipo de impacto. Los impactos centrales sin deslizamiento se
caracterizan normalmente por un valor entre 0,75 y 1,2. Los impactos con contactos

deslizantes suelen mostrar un valor inferior a 0,75.
«Tangente»: direccién del plano de contacto definido en el punto de impacto.

«kt»: factor k en la direccion tangencial. El valor se indica como un porcentaje del factor k
(0-100 %). ElI 0 % significa que no se produce restitucion en la direccion tangencial,
mientras que el 100 % implica una restituciéon en la misma medida que en la direccion

normal.

«M»: Limite del coeficiente de friccion (= tangente del angulo maximo admisible entre la

normal al impacto y la direccion del impacto).

«M calc.»: Coeficiente de friccion real (calculado) (= tangente del angulo real entre la
normal al impacto y la direccion del impacto). «u calculado» es siempre menor o igual al

limite del coeficiente de friccion.

«dvBn'»: Esta abreviatura representa la diferencia de velocidades del plano de impacto
en la direccién de la normal al impacto. Los valores habituales oscilan entre 5 + 3 km/h.
Los valores observados anteriormente para colisiones entre turismos oscilan entre 0 y 12
km/h.

«k.»: El factor k («numero de impacto») proporciona informacién sobre el grado de
recuperacion de la deformacién y debe estar comprendido entre 0 y 1. Depende, entre

otros factores, del valor de dvBn'.

Consejo: Se puede introducir k o dvBn' para el modo de calculo «Impulso hacia delante».

El cuarto bloque esta dedicado a los datos de inercia, es decir, los datos posteriores al
impacto.

«Importar»: Al hacer clic en estos dos botones se importan los datos del analisis de

seguimiento (analisis de inercia) del vehiculo correspondiente.
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«Velocidad»: Velocidad inmediatamente después de la colision (puntos medios de la
fuerza vertical sobre la rueda) = Punto vinculado a la linea de conduccion. Este valor

también se importa para el analisis de seguimiento.

«Direccidny»: Direccidn del vector de velocidad (centro)

«Velocidad de guifiada»: Velocidad angular (valor del analisis de
seguimiento) «Inducida»: Velocidad angular inducida (calculada)

«Relativo a: C.G. (= centro de gravedad)»: Muestra las velocidades y direcciones del

centro de gravedad, es decir, los valores referidos al centro de gravedad.

«Relativo a: Punto medio»: Muestra las velocidades y direcciones del punto medio del
vehiculo. Esto se debe a que la velocidad del punto medio es necesaria para la
cinematica. El valor puede determinarse mediante el analisis de seguimiento, mientras
que para el analisis de colision se requiere la velocidad del centro de gravedad. Los
calculos en el analisis de colision se realizan siempre con los valores referidos al centro
de gravedad. La configuracién de si se muestran los valores referidos al centro de
gravedad o al punto medio se guarda en el Registro como ajuste predeterminado para los

nuevos informes.

Se puede especificar un ancho de banda para varios campos de entrada. Para los
calculos, el valor de entrada se modifica con el ancho de banda tanto en sentido positivo
como negativo. A continuacion, se calculan todas las combinaciones posibles. Tras cada
calculo, el programa comprueba si el valor k se encuentra dentro del rango valido (0<k<1)

y si el coeficiente de friccidn es fisicamente posible. De no ser asi, se ignora el resultado.

Una vez realizado el analisis de inercia (analisis de seguimiento), los resultados se
transfieren al analisis de colision y el modo de calculo se establece automaticamente en
«Momento hacia atras». En caso de que desee trabajar con «EES hacia atras», debera
cambiar a este modo manualmente. Dado que los angulos de guifiada de los vehiculos se
conocen a partir del analisis de seguimiento y, por lo tanto, pueden considerarse
determinados, los parametros «angulo de rumbo» y «angulo de deslizamiento lateral»

antes de la colision dependen el uno del otro:

Angulo de guifiada = angulo de rumbo + angulo de deslizamiento lateral
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Si se modifica uno de los dos elementos (angulo de rumbo o angulo de deslizamiento
lateral), el otro cambia automaticamente para mantener constante el angulo de guifiada.
Esta correccién solo se produce si los datos se han importado del analisis de

seguimiento.

3.7.24.3 Configuracion

Calculate Collision Analysis Limits : Florian Kutschat X
1 2

Close

Veh.:
En eI menu ((Configuraci(’)n)) Se puede Data before impact: Calculated tolerance

Velocity  (km/h): from [ 00 to [ 00 from[ 00 to [ 00

. « . | e : from 0.0 to 0.0 from 0.0 to 0.0
determinar un rango admisible para los .= “" ‘C . F bz — (—h
HP H A Possible range
valores EES, el coeficiente de fricciony "™ B KD KD
. [ Struc. Integr. 'm): rom o ror| o

el valor k. A partir de estos valores, se e L

. [ Friction limit: from [ 0.500 to m
calcula una zona de tolerancia para los 0 «uw tom [ to [G70 cauate

O dvn: (km/hj: from [~ 0.4 to [ 04

datos previos al impacto (para CalCUlOS | ouwaterimpact catcutoted olrance range

Intervals

2

retrospectivos) o los datos de inercia | se  wwm fom[ 60 to [0  fom[ 88 to [ 08
. . Direction angle (7). from| 00 to [ 00 fom[" 00 to [ 00
(para calculos prospectivos). Al mismo svaue /i hom[ 68 to [0  tom[ 08 to [ 00

tiempo, se crea un area posible para los
datos de entrada: este calculo, que
resulta muy util para la adaptacion a los
parametros de control, divide las areas
de tolerancia definidas en la mascara de
analisis de colision en intervalos y
realiza una variacion =
de todas las combinaciones de entrada posibles. El numero de intervalos lo puede definir

el usuario. Cuanto mayor sea el nimero de intervalos, mas calculos se realizaran.

Consejo: En caso de que no encuentre ninguna solucién e inicie un gran numero de
variaciones, jAnalyzerPro podria tardar unos minutos en realizar los calculos! Puede

cancelar los calculos en cualquier momento con la tecla «Esc».

En la seccién Analisis de inercia de la ventana de andlisis de colisiones, se especifica el
area en la que se buscaran soluciones; la ventana de configuracion muestra el area que

cumple todas las condiciones.

«Datos tras el impacto: rango de tolerancia calculado»: se muestran dos rangos de
velocidad para el movimiento por inercia. La primera fila de esta seccion, «Velocidad de —
a», indica los valores del movimiento por inercia que dan lugar a la velocidad de colisién
calculada mas pequefa y mas grande, respectivamente. La seccion «Velocidad minima —

maxima tras el impacto en el area examinada» muestra los
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valores mas pequefios y mas grandes posibles dentro del area de tolerancia especificada
con todas las condiciones cumplidas. La introduccion de estos valores para el analisis de
colision no da necesariamente como resultado el valor mas pequefio o mas grande

posible de la velocidad de colision.

«Analisis hacia atras: resultado mas cercano en el rango de tolerancia»: se ocupa de la
optimizacion del impacto. El programa calcula los valores de los datos previos y
posteriores al impacto que se encuentran dentro del ancho de banda, cumplen todas las
condiciones y son los mas cercanos a los datos introducidos. Posteriormente, puede
volver a calcular los datos posteriores al impacto dentro del ancho de banda posible en el

analisis de seguimiento e importarlos al analisis de colision.

Los valores de entrada se pueden transferir al analisis de colisién con el botén «Aplicar».
En caso de que se haya realizado previamente un analisis de seguimiento, la correccion
efectiva de los datos de inercia debe realizarse alli para garantizar que los datos del

analisis de seguimiento y del analisis de colision se armonicen entre si.

3.7.24.4 Diagrama de flujo y resolucion de problemas

Basicamente, no es posible realizar un analisis de inercia con una precision del 100 %.
Por lo tanto, se necesitan diversos parametros de control del analisis de colisién para
detectar la necesidad de posibles modificaciones en el analisis de inercia. Todas las
modificaciones deben ajustarse al historial de trayectoria y a los posibles coeficientes de

friccion.

OK -> Finish

iy

Coasting analysis > Collision analysis > Check parameters

&

1 not OK?
Mensajes de error frecuentes:
valor k demasiado grande:
vbn1' demasiado grande vbn2' demasiado pequefio
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Posibles soluciones:

Reducir v1' (si el valor de EES es demasiado Aumentar v2' (si el valor de EES es
grande) demasiado pequefio)
Direccion de inercia 2 mas plana Direccioén de inercia 2 mas plana
Reducir la velocidad de guifiada 1 Aumentar la velocidad de guifiada 2

Valor k demasiado pequeno: invertir el proceso

Valor y demasiado grande

vbt1' demasiado grande vbt2' demasiado pequefio

Posibles soluciones

Reducir v1' (si el valor de EES es Aumentar v2' (si el valor de EES es
demasiado alto) demasiado pequefio)
Direccién de marcha por inercia 1 mas Direccién de inercia 2 mas suave
pronunciada

Reducir la velocidad de guifiada 1 Aumentar la velocidad de guifiada 2
Girar tangente Girar tangente

Consejo: Si desea recibir una propuesta de modificacién, cambie al calculo directo,
introduzca alli los valores objetivo para el factor k y el coeficiente de friccion y realice un
calculo con estos valores. Los resultados del analisis de inercia le daran una pista sobre

qué cambiar.

3.7.24.5 Colisién secundaria

Sekundére Koll. Nr: E 0 E --

«Colision secundaria» (Dﬁ ): Si detiene la secuencia en el momento de una colisién
secundaria, puede iniciar una segunda colision haciendo clic en este boton. Dado que se
trata de los mismos vehiculos, solo es necesario definir el punto de contacto, la tangente,
el coeficiente de friccidon y el valor k. Dado que las velocidades y direcciones de colision
se asumen a partir de la secuencia, los campos correspondientes permanecen
bloqueados. Si un tercer vehiculo esta involucrado en la colisién secundaria, se debe
establecer el numero de vehiculo correspondiente y aumentar el nimero de colisiéon. De
lo contrario, los datos existentes en el conjunto de datos principal se sobrescribiran con

los datos de la colisidon secundaria.

o [1] ~ . ,
B : Puede alternar entre las colisiones secundarias con este boton.
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Eliminacion de una colision secundaria: Las colisiones secundarias se eliminan
automaticamente si una entrada en un momento anterior invalidaria los datos de

aproximacioén de la colisidon secundaria.

«Exportar»: exporta la simulacion a cinematica y transfiere los datos al conjunto de datos
principal. Ana-lyzerPro asigna automaticamente los nimeros de seccion para el conjunto
de datos principal; los datos cinematicos del movimiento de inercia y de la colision se

cargan en consecuencia.

Atencién: Dado que los datos del analisis de seguimiento en el conjunto de datos
principal no se pueden calcular con una desaceleracién constante, es necesario transferir
dos secciones. No es posible una coherencia total con la simulacion; sin embargo, se
cargan tanto el movimiento en si como la desaceleracion media calculada a partir de la
simulacion. Incluso para el analisis de colision, los datos se pueden exportar al analisis de
seguimiento mediante un calculo retrospectivo. Si existen datos del analisis de

seguimiento, el programa los sobrescribe, por supuesto, tras solicitar permiso.

3.7.24.6 Simulacion de marcha por inercia
«Posicion intermedia después dex»: (8! Coasting Simulation = X
Posicion calculada del vehiculo tras el | Timeinteral

Mid position after: fio.000 = OK
tiempo definido. Si el valor es 10 | g poscope intervar == f—
suficientemente grande, se muestra la | Slowmotion |5 -fold Help
OS|C|én f|na| Simulation time
p after impact: W 5

«Intervalo estroboscopico»: Intervalo | crash detection
[¥] Crash detection

para la representacion estroboscopica. Fenetration time (irom Rirst contact ms)
Veh - veh: 75 Veh - Obstacle: 50
«Camara lenta»: rango de valores de 1 | penetration time(Partial collision, k<0~ [ 15 ms
(rapldo) a 100 (|ent0), [#] Auto calculation of secondary collisions
= =
[ o T E 3 4 [5 [s

«Tiempo de simulacion tras el impacto»:
k-values =[]

Duracion de la secuencia. Si el valor es (010 [ 000 [ 000 | 0.00 [ 0.00 | 0.00 | 0.00

lo suficientemente grande, se muestra o 0

la posicic’m final | 0.50 [ 0.50 [ 0.50 | 0.50 o.sn; 0.50 0.50

[¥] Deform outline

«Deteccion de colision»: activa la [] Continue path tracing

deteccion automatica de colisiones.
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«Profundidad de penetracion (primer contacto en ms)»: Intervalo de tiempo desde el
primer contacto hasta el momento de colisiéon definido (que deberia ser el momento de
maxima fuerza de impacto). El valor se utiliza si la «deteccion de colision» encuentra un

nuevo vehiculo u obstaculo y cambia a un vehiculo y numero de colision diferentes.

«Tiempo de penetracién (colisién parcial, k<0)»: Intervalo de tiempo desde el primer
contacto hasta el punto de colision definido para colisiones secundarias. El intervalo de
tiempo puede ser mas corto si la colisién se divide en colisiones parciales; en ese caso, la
secuencia de los factores k debe definirse en consecuencia. Al inicio de la colision, el
factor k debe ser negativo para que los vehiculos puedan penetrarse mutuamente mas

profundamente; hacia el final de la colision, el valor debe volver a ser positivo.

«Calculo automatico de colisiones secundarias»: Calcula posibles colisiones secundarias
simultaneamente a la secuencia de simulacién. Durante la secuencia de la simulacion, el
programa también investiga si el vehiculo en cuestion se solapa con otros vehiculos. En
caso afirmativo, examina, tras la secuencia del tiempo de penetracion definido, si los
vehiculos se penetran aun mas entre si y, si vuelve a ser asi, se calcula una colisién. A
continuacion, se calcula la posicién del punto de impacto y la orientacion de la tangente.
El andlisis de colision posterior tiene en cuenta el factor k definido para la colisién

secundaria correspondiente, asi como el coeficiente de friccion.

3.7.25 Analisis automatico de colisiones

(Icono:@ ) Este mddulo realiza el analisis de colision en direccion hacia delante de forma
automatica. La tarea del usuario es

definir las condiciones marco; a &'

continuacion, el algoritmo 5 . "
‘1. Specify collision positions

subyacente genera las soluciones
‘2. Specify end positions

Optimas para el problema

) . ‘3. Enter parameters ‘
planteado. Las opciones de menu ‘

1 a 3 definen las condiciones

marco para el proceso de

optimizacion, la opcién 4 inicia
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el proceso de calculo y, en el elemento 5, se pueden visualizar y transferir los resultados.

El tercer vehiculo se puede seleccionar como un obstaculo estacionario.
1. Especificar posiciones de colision

Si hace clic en este submenu, apareceran 2 (o 3) vehiculos y la tangente de impacto.
Ahora hay que desplazar los vehiculos a la posicién de colision correspondiente en el
momento de la transferencia de fuerzas. El area de solapamiento se resalta en azul y la
tangente de impacto se coloca automaticamente en el centro del solapamiento. Si esta

disponible, el obstaculo estacionario también debe desplazarse a su posicion.

Set collision positions : Matthias Schmidt X

Position the vehicles at the point of deepest penetration.

Finished Cancel
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2. Especificar posiciones finales
Aqui, las siluetas de los vehiculos que aparecen deben desplazarse a las posiciones finales.
3. Introducir parametros

En este mend, los parametros se pueden establecer o definir como variables. Puede
seleccionar valores fijos o especificar rangos dentro de los cuales se requiere variacion.
Si se varia el punto de impacto, esto siempre se hace dentro de la superposicion
especificada al principio. Ademas, es posible definir un area para la colision si se
desconoce la ubicacion exacta de la misma. Las posiciones relativas de los vehiculos

entre si se pueden variar mediante las posiciones relativas.

En «Otros parametros» se pueden definir parametros dependientes del tiempo y variar el

coeficiente de friccion y el factor k para colisiones secundarias.

Position the vehicles in their end positions

Finished Cancel
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B ' Optimization parameters : Matthias Schmidt X

Vary values or take fixed value

Tangent [ | Determine or vary
collision location [#] Det. or range 'O
k-factor 0,05 - 10,30 O |o.10
Coefficient of friction Vehicle/Vehicle 0.2 - o8 0.5
Impact point height 0,20 - (0,80 O [o.00
Vehicle A Vehicle B

Speed 10,0 - [100,0 O [s0.0 km/h 10,0 - [100,0 O [s0.0 km/h
Brake pedal 10 : 390 ] [so % |1o - ‘90 O |so %

“ [ o a
Steering wheel i—BO - ‘30 [+ |0 |30 ‘30 0
Slip angle: IA30 - ‘30 = |0 o |730 - [30 ‘o °
Yaw rate: [-30 - [30 0 Deg./s |30 - [30 o Deg./s

Relative positions

Deviation in long. axis F + |0 cm +
Deviation in lat. axis + |0 cm +
Deviation collision angle + |0 2 +
Vehicle C brake pedal |30 %
Other parameters ‘ Cancel
4. Calcular

En cuanto se pulsa este boton, se inicia el proceso de calculo. Los resultados se indican
con sus correspondientes calidades. La mejor calidad posible para un calculo es 100. En
el rango 1, el calculo se interrumpe prematuramente si se ha alcanzado al menos una
calidad de 80; en el rango 2, si se ha alcanzado una calidad de 99. Dependiendo del
numero de parametros que se vayan a variar y de la potencia de célculo del ordenador, el
tiempo de calculo puede variar. El calculo se puede interrumpir en cualquier momento,
con lo que los resultados que ya se hayan determinado se pueden utilizar
inmediatamente. Cuando se hayan realizado los 10 calculos, aparecera automaticamente

la ventana 5.
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5. Resultado

Aqui se muestran todos los resultados determinados con la calidad correspondiente. Si se
selecciona el resultado correspondiente, la posicién final determinada (y, si es necesario,
la posicion de colisidn) aparece en la vista de pelicula. Al hacer clic en «Transferir», el

célculo se transfiere al analisis de colision y a la mascara de datos principal.

Result of the calculation : Matthias Schmidt

Results 1st round: EESA EESB Choice

Quality:98.9 v1:58.75 v2 60.07 al:39.39 a2:65.84 k:0.1 TWi:13.16 KP* [257 [30,8 o]
Quality:97.3 v1:60.14 vZ 60.81 al:48.62 a2 81.82 k:0.13 TWi:15.15 KI [26,0 [31,1

Quality:99.1 v1:60.31 v254.39 al:38.69 a2:32.29 k:0.15 TWi:11.65 KI |247 [29,6

Quality:98.5 v1:58.92 v2:59.52 al:53.37 a2:50.54 k:0.13 TWi:16.13 KI 252 30,2

O 0O O O

Quality:96.8 v1:63.22 v2:50.56 al1:29.3 a2:28.46 k:0.14 TWi:-1.02 KP1 25,2 30,2

Results 2nd round:

Quality:100 v1:57.36 v2:57.99 al:38.9 a2:35.36 k:0.12 TWi: 14.45 KP1 24,4 29,3
Quality:100 v1:60.33 v2:55.03 a1:55.77 a2:29.5 k:0.13 TWi: 10.88 KP1 24,6 29,6
Qi}dlily:WDﬂ v1:66.61 v2:50.7 al1:39.04 a2:38.12 k: 0.1 TWi:-2.79 KP1X 26,4 31.7

Quality:99.9 v1:61.43 v2:55.09 a1:37.95 a2:39.12 k:0.11 TWi:10.73 KI 253 30,3

O O ® O O

Quality:99.7 v1:65.48 v2:50.71 a1:33.05 a2:31.15 k:0.11 TWi:-5.04 KF (259 31,0

[¥] Show start positions
[ Traces
[[] stroboscope :1,0 s EES Details \ Transfer Cancel

3.7.26 Modelo de fuerzas del analisis de colisién

En «Mddulos»-> «Analisis de colision e impacto» se puede acceder al nuevo analisis de

colision e impacto, que incluye la dinamica de conduccion. Al abrirlo, todos los vehiculos
que

estén ya activos se ocultan para facilitar la vision general. A continuacién, se abre el
cuadro de dialogo de impacto de fuerzas con dos vehiculos activos que pueden utilizarse
para el analisis de impacto de fuerzas. El control deslizante de avance, que normalmente
controla la secuencia de la pelicula en la cinematica, también pasa al modo de impacto
de fuerzas. Ahora se pueden activar y desactivar hasta 8 vehiculos utilizando los

interruptores de vehiculos de la parte inferior.

En primer lugar, coloque los vehiculos activos en la posicién de partida respectiva y
girelos segun sea necesario. Esto también ajusta automaticamente el angulo de guifada

correspondiente y el angulo de rumbo asociado en el cuadro de dialogo.

ATENCION: A diferencia del analisis de colisidén «tradicional» con el método de célculo de

impulsos, en este modulo debe colocar los vehiculos en una posicion ANTERIOR al

contacto inicial. El programa no acepta ninqguna entrada que presente un solapamiento

inicial de los vehiculos a simular, ya que toda la dinamica de conduccion, incluidas todas

las fuerzas de los neumaticos
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también se calculan durante la fase de penetracion.

BT Kollisionsanalyse - Kraftstos.. — X
Einstellungen Fahrzeug: I 1 - I 2 -
Daten -= in Phase: Ig - Ig -
Kollisionsnummer: Io vl
~Anfangsdaten ——————— 90
P )
Geschwindigkeit [km/h]: 320 I 21,0 : \
I | i
Gierwinkel []: I 2.4 | -88.5 i 1
H |
Schwimmuwinkel [7]: I 0.0 I 00 E l:D:.
i| | |======"] i
Kurswinkel []: I 24 I -88.5 i |
H [
Wankwinkel [7]: | 0.0 | 0,0 i i
| ]
Nickwinkel 17: [ 00 [ oo i !
i |
— Giergeschwindigkeit [*/s]: I 0.0 I 0.0 E o i
i . i
Wank-Geschwindigkeit [*/s]: I 0.0 I X} H \
H |
Nick-Geschwindigkeit [*/s]: I 0.0 I 00 : 1
H i
H i
- Materi : i
Reibwert: I 0.70 | 070 HE o i
1 N 4
— Restitution: 0,30 0,20 : \\4' l| —
I i 1
Elastizitatsmodul [kN/m: Izouooo Izuuucu i ;'
B v o £
Steifigkeit [kN/m]: |sooooo |aooooo A1 — \
i [
Dampfung [Ns/m]: I 40 I 40 i i 2 :\/ ‘:
i 1 74 I
i H L4 i
—Auslaufdaten . . “‘ e I r_]::] o
— Geschwindigkeit [kmyh] I 0.0 I 0.0 - e
Kurswinkel [*] I 0.0 I 0.0
Giergeschwindigkeit [*/s] I 0.0 I 0.0
I~ mach Anderung simulieren
| oK || Rechnen Loschen || Export | Hilfe
III JI ‘ ]} || > || - | ‘ 1 ‘ 2 | 3 | 4 I 5 | 6 I ¥ | 8 ” 0,000 s KraftstoB - Kollisionsberechnung

A continuacion, introduzca los valores deseados para la velocidad (centro de gravedad),
el angulo de guinada, el angulo de flotacion, el angulo de rumbo, los angulos iniciales de
balanceo y cabeceo, asi como las velocidades angulares alrededor de los ejes principales

del vehiculo en el cuadro de dialogo «Datos iniciales».

«Parametros del material»: aqui se introducen los parametros de la carroceria del
vehiculo en cuestion que son relevantes para el contacto y que influyen significativamente

en el comportamiento de la colision. Los valores son:

Coeficiente de friccion: este valor mide la proporcién de la fuerza de contacto que puede
transferirse entre la carroceria correspondiente y un objeto que colisiona con ella en la
direccion tangencial del contacto. Los coeficientes de friccion suelen entenderse siempre
en el contexto de dos objetos en contacto entre si para un caso especifico, pero aqui se
definen como una propiedad del material de un objeto. Cuando dos objetos
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chocan, este modulo utiliza su «coeficiente de friccidon combinado» para calcular la fuerza
de contacto, que se calcula multiplicando los dos coeficientes de friccion individuales de

los materiales.

Restitucion: Indica en qué medida el material respectivo vuelve a su estado original tras la

deformacién. El intervalo de valores posible es [0,1].

Moédulo de elasticidad: Esta variable indica la fuerza con la que el cuerpo contrarresta la
penetracion de otro cuerpo y controla de manera significativa la fuerza resultante que
experimenta una superficie de contacto y que esta ejerce en la direccion opuesta. El
usuario debe seleccionar aqui un valor que se aproxime lo mas posible a las propiedades

del material del cuerpo, compuesto por diferentes materiales.

Rigidez: El comportamiento en la zona de contacto se aproxima a un resorte elastico.

Una parte penetrante de un cuerpo externo experimenta una fuerza proporcional a la

profundidad de penetracion v a la constante elastica del cuerpo.

Amortiguacion: Se trata de un término de pérdida dinamica que describe la pérdida de
energia cinética durante una colision. Cuanto mas rapida sea la colision, mas energia se

convierte en calor mediante el término de amortiguacion.

Tras introducir todos los parametros iniciales y de los materiales, puede hacer clic en
«Calcular». La dinamica de conduccion de los vehiculos activos se simula ahora en
segundo plano y el progreso del calculo interno se muestra como una barra de progreso
roja/verde a lo largo del control deslizante de la parte inferior. Las condiciones iniciales,
las geometrias de los vehiculos, las fuerzas de los neumaticos, las maniobras de
conduccion, las condiciones de la superficie y las condiciones de friccion del aire se
utilizan como variables influyentes, mientras que la secuencia de movimiento de todos los
vehiculos se calcula en pequefos pasos de simulacion mediante la resolucion de
ecuaciones de movimiento. El contacto entre objetos se detecta automaticamente. Si se
produce un contacto entre vehiculos o entre la carroceria de un vehiculo y el terreno, se
determinan las fuerzas de contacto y se utilizan para ajustar las direcciones de
movimiento. Los contactos se calculan siempre en tres dimensiones basandose en la
superposicion 3D de los modelos de vehiculos 3D utilizados. Si se producen contactos, el
tamano del paso de integracion se incrementa dinamicamente, por lo que la velocidad del

progreso del calculo se reduce hasta que los objetos vuelven a moverse sin contacto.
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La simulacion continda hasta que se alcanza la duracion especificada en la configuracion.

Una vez finalizada la simulacion (la barra de progreso situada debajo del control
deslizante de tiempo deberia estar ahora completamente verde), puede avanzar y
retroceder toda la secuencia utilizando la barra de reproduccién. Ahora no se simula nada

en segundo plano, solo se muestran los pasos de simulacién grabados en la posicidén

temporal correspondiente. En este estado, también es posible acceder a las

«Coordenadas», que ahora muestran los valores de la simulacion de impacto de fuerzas

en lugar de la cinematica. Si se abre la visualizacién 3D, también se muestra el estado
tridimensional de este médulo y ya no la cinematica.

Simulationsdaten

t vom Anfang
t= 2,162 s

Fzg | sim) |wikm/h) Iv'(kmu’hj al (mss?) |aq (mss3 | Om (5/s)

MNue (%) Mue(%) MNick ()  Wank () |Schwimm ()
1 14,59 32,00 18,07 -1,59 -0,02 -0,02] 0,00 0,00 -2,39 0,00 0,00
2 5,67 21,00 1.31 o1 -0,08 -0,19 0,00 0,00 041 -0,03

0,00

&
;

—1
]
21
]
1
w |
~

P ===

I i
I
]
L — :

Datos de salida: Muestra las velocidades, los angulos de rumbo y las tasas de guifiada de

los vehiculos mostrados tras el final de un contacto. Esta salida se refiere al «nUmero de
colisién» establecido.

Simular tras el cambio: si esta opcidn esta activa, cualquier cambio en una condicion
inicial por parte del usuario da lugar a un recalculo inmediato de la simulacion. Si esta

opcién no esta activa, el usuario debe pulsar «Calcular» tras modificar las entradas para
llevar a cabo una nueva simulacion.
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Exportar. transfiere la simulacion a la cinematica a la fase establecida. La fase se
denomina «Simulaciéon» y guarda toda la informacién sobre la posicion tridimensional, la
velocidad y el comportamiento de rotacion en segundo plano, lo que luego también se
tiene en cuenta en la secuencia 3D y en las coordenadas. En los datos de distancia-

tiempo, la desaceleracion de frenado no tiene relevancia para esta fase.

Vehiculos adicionales: Si desea afadir vehiculos adicionales a la simulacion, puede
hacerlo activando un vehiculo que aun no esté activo. Para establecer los valores
iniciales y los parametros de material de este vehiculo, debe cambiar uno de los dos
vehiculos previamente activos al nuevo numero de vehiculo en el cuadro de didlogo. La
configuracién del vehiculo que se ha desactivado se guarda en segundo plano y se sigue

utilizando.

Otras entradas del usuario: El analisis de colision por impacto accede a los datos de
simulacion «S» de los vehiculos y utiliza las maniobras de conduccién, las condiciones de

los neumaticos y los valores de friccion de los neumaticos establecidos alli.

Los datos geométricos se toman de los «Datos del vehiculo». Las entradas para los
centros de gravedad (en estado cargado) y los momentos de inercia alrededor de los ejes
principales influyen en el comportamiento de la colisién. EI modelo 3D cargado del
vehiculo se utiliza como malla de contacto para las colisiones. Si no se ha cargado ningun
modelo 3D, se utiliza un modelo estandar a escala. Los remolques activos se afaden
automaticamente a los vehiculos de simulacién. Los valores de potencia del motor, tipo
de traccion, sistema de frenado y resistencia aerodinamica se toman del elemento «Datos

de dinamica del vehiculo».
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Ajustes: Aqui puede configurar las propiedades del material del suelo, los ajustes
matematicos de los algoritmos de solucion, asi como la duracién de la simulacion vy el

tamanio del paso.

Dado que el suelo, en la nueva dinamica del vehiculo, se considera un objeto que puede entrar

. w en contacto y colisionar con los
neumaticos y, posiblemente, con la
Boden-Einstellungen , .. ,
carroceria en movimiento, aqui se
Reibungs+ofaktor |D.SD . ..
pueden definir un coeficiente de
Restitution |D o1 . . Ly .
’ friccion, una restitucion de impacto y
P/ =DARKAE 1000000,0 un modulo de elasticidad para el
Physik-Einstellungen suelo.
Gleichungslaser - , . ’
Ajustes fisicos: Aqui se pueden
Hertz : ; i
Kookt | =] configurar el algoritmo de resolucion
S ITTTE |1°° de la simulacién, el modelo de
contacto entre cuerpos y el numero
Simulations-FPS [Hz] |znnu pos y
de iteraciones para resolver las
Simulationsdauer [s] |3,DD . . .
ecuaciones. El tipo de solucionador
| Deformation EIM . . .
de  ecuaciones puede influir
Reset auf Default .b.hhren:henl oK ligeramente en la velocidad de
calculo dependiendo de la situacién,

pero el solucionador estandar
deberia
ser una buena eleccion. EI modelo de contacto para determinar las fuerzas de contacto
entre las carrocerias de los vehiculos puede cambiarse entre un modelo lineal de Hooke y
los modelos no lineales de Coulomb y Hertz. El numero de iteraciones indica el numero
maximo de intentos para resolver las ecuaciones de dinamica del vehiculo en cada paso

si no convergen antes.

FPS de simulacién: Define el limite inferior para los pasos de simulacion de la dinamica
de conduccién sin contacto. Si se producen choques, se utiliza un valor incrementado

internamente en lugar de este valor para aumentar la precision.

Duracion de la simulacién: Define cuanto tiempo se calcula la simulacion,

independientemente de si siguen produciéndose movimientos.

Deformacion activada: Define si los vehiculos deben deformarse tridimensionalmente

cuando chocan dos cuerpos.
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3.7.27 Colisién en serie

(Icono:® ) Esta parte del programa se utiliza para calcular el proceso de colisién
(calculo de la velocidad diferencial, etc.) en caso de una colisiobn con rotacion
insignificante, como suele ocurrir en las colisiones por alcance. Si se ha asignado un
remolque a un vehiculo, la masa del remolque se suma a la masa del vehiculo. Lo mismo

se aplica a la masa del EES.

Solo se puede realizar la colision en serie tras introducir los datos del vehiculo. Se puede

definir el orden de los vehiculos o la asignacion de los numeros.

«Restitucion proporcional a la masa - si:l] no: [I»: Este campo solo tiene fines
explicativos. Se puede definir si la restitucion para una colision determinada es
proporcional a la masa o no en un campo situado exactamente entre los vehiculos
implicados. La restitucién sin proporcion a la masa se puede utilizar con vy sin estructura
definida. En cuanto se haya definido una estructura y se desactive la restituciéon
proporcional a la masa (sin marcar la casilla entre los vehiculos), se aplicara la estructura

definida.

Se pueden calcular colisiones en cadena con hasta 8 vehiculos. Se pueden mostrar hasta

4 vehiculos a la vez. Puede desplazar la visualizacion de los vehiculos con el cuadro de

desplazamiento (|:| s ). El célculo de la velocidad diferencial solo

se realiza para los dos vehiculos de los que se dispone de datos que caracterizan los
dafos. De acuerdo con la mascara de entrada, el célculo se realiza de izquierda a
derecha.

Descripcion de los campos de entrada: La representacidon esquematica muestra 4
vehiculos en orden y con colores diferentes. En cada vehiculo hay un campo de entrada
para el numero de vehiculo. Asignar nimeros de vehiculo diferentes de la secuencia
natural puede ser util si, por ejemplo, el atestado policial ya contiene una secuencia
diferente (p. €j., el ultimo vehiculo como n.° 1) o si un vehiculo en el medio pudo evitar la
colision con una maniobra de salida. Cada columna de abajo corresponde a un vehiculo y
debe contener datos unicamente sobre el vehiculo en cuestién. Para facilitar el uso, los
valores introducidos en los campos tienen el mismo color que el vehiculo al que
pertenecen (ajustable). En caso de colisiones con solo dos vehiculos, introduzca datos

Uunicamente en las dos primeras columnas e ignore los demas vehiculos.
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«Datos previos a la colision»: Para definir 3 (con parada 4) tramos de movimiento antes
de la colision, abra el menu «Datos previos a la colision» e introduzca los valores
correspondientes a la velocidad inicial, el tiempo de reaccion, el tiempo de aceleracion y
la desaceleracion. Si introduce 0, el grafico de distancia-tiempo dibujara las curvas solo
desde el inicio de la colision. También es posible especificar un tiempo de parada. En
caso de que el calculo muestre que la parada en el momento de la colisidon no es posible

para el coche en cuestion, un mensaje de error le informara al respecto.

® ' Pre-collision Data -

Vehicle: 1 2 3 | 4 5 | ¢ 7 | 8 oK
Initial velocity: b,ooﬁ 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 km/h Help
Reaction time: 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 1,00 | 1,00 s

Cancel

| | | |
| | | |
| | | |
Buildup time: | 020 | 020 | 020 | 020 | 020 | 020 020 020 s
| | | |
| | | |

I III X

Deceleration: 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 m/s
Standstill duration: 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 0,00 | 0,00 s
Order of collisions: | 0 \ 0 | 0 \ 0 | 0 \ 0 | 0 Delete

«Orden de colisiones»: Especifique el orden de las colisiones asignando numeros del 1 al
7 a las columnas correspondientes. Si las velocidades de cada columna no coinciden y
hacen que la secuencia propuesta sea imposible, el programa le informara al respecto y
cambiara el orden automaticamente. El orden no afecta al valor de célculo del modulo,

sino a la secuencia temporal

[B! Serial Collision : Flarian Kutschat = x
. Por IO tanto, Ias ConsecuenCIaS se Restitution prop. tomass  yess [[] no: [] 1234567 8|> oK
. Pre-col. data Cancel
pueden ver en los diagramas y en la ﬁ:‘ﬁf‘ﬁ:‘ﬁj
Vehicle: 1 =] 2 ¥ 3 =| 4 ¥| Help
pelicula. Si no especifica un orden,  oeel impac: (%050 [oa|[ 00 [00 00 e
Decel. post impact: [ a0 50 [ ool oo [ 00 00 mm
el programa busca automaticamente e air post impact [ 60 [ o0 [ o0 | Tranamit
.. . Final distance: | 2.3 ‘ 0.0 | 0.0 m -
una SO|UCIOn p|aUSIb|e Tenga en Rear Front  Rear Front  Rear Front
. EES value: [0 102 00 vo| o0 0.0 kmsh
cuenta que a veces son pPoOSIbleS  veom aer col: s | 20 oo eo[ 0o 00 | e
. . Stiffness: | 427 670 0 0 0 0 kN/m window
varias soluciones. Veloc. pre impact [&i 5[ oo oo 00 00 kmh | Stucturer-2
Coasting veloc [Te7|[ 137 oo oo 00 0.0 km/h | |
«Desaceleracion (impacto)y; | oo [wsfaeslesl e[ 0008w || cacume |
p : Max.accel.(impact): 63.2 -72.2 0.0 0.0 0.0 0.0 mys? |
Especifique este valor para tener en ™™™ [ 204l o] ooff sol ooff o8 o it
Vel diff before coll.: 24.4 0.0 0.0 kmv/h =
cuenta la friccion de los neumaticos  xwee s 0.00 008
Impact duration: | 98 ‘ o | o ms Pass. stress. 1
durante la colision. (compression phase) [7 [0 o ms
Miss. braking dist.: [Toa|[ 72[ o0 00| o0 00 m Graphic
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«Desaceleracion posterior»: La definicién de este valor es obligatoria para la creacion de
un grafico de distancia-tiempo o la representacién de una secuencia de video. Ademas,
es recomendable indicar también los datos previos a la colisién. Para los calculos de

velocidad diferencial, la especificacion no es necesaria.

«Diferencia de velocidad tras el impacto»: Diferencia de velocidad inmediatamente
después de la separacion de los dos vehiculos. EI comportamiento elastico-plastico se

puede ajustar con este parametro.

«Distancia final»: Distancia entre los vehiculos en su posicién final. Una distancia final
negativa indica que se ha producido una colision secundaria, pero que no se ha tenido en

cuenta en el calculo.

Consejo: Si no se dispone de ninguna de las cuatro velocidades (velocidad previa al
impacto y velocidad de inercia de ambos vehiculos), la posicién final proporciona una
ecuacion adicional con la que se pueden calcular las velocidades. El campo de entrada
«Distancia final» se refiere entonces al valor que tendrian ambos vehiculos si no se
produjera una segunda colisiéon. Por el contrario, el valor calculado se refiere al valor real
de la distancia final, en el que se tiene en cuenta una segunda colisidon causada por un
tercer vehiculo. No se puede considerar una posible colision secundaria entre los mismos
dos vehiculos. En caso de una colision secundaria, p. €j., si una segunda colision entre el
segundo y el tercer vehiculo provoca un choque secundario entre el primero y el segundo
(el segundo vehiculo choca contra el primero por segunda vez), ignorar las colisiones
secundarias podria dar lugar a una distancia final negativa. En este caso, establezca las
condiciones para la colision secundaria en el grafico o en la pelicula y afiada una fase de
colisiéon adicional en ambos vehiculos con la ayuda del conjunto de datos principal. Los
valores se pueden calcular en el médulo «Colisiones en serie» utilizando los numeros de

los vehiculos desocupados.

A continuacion, encontrara de nuevo 4 columnas. Cada columna central cuenta con 2
campos de entrada que se refieren a la «Parte delantera» (campo de la izquierda en cada
columna) y a la «Parte trasera» (campo de la derecha en cada columna) del vehiculo,

respectivamente.
«Valor EES»: velocidad de energia equivalente.

«Deform. tras colisiéon»: Profundidad permanente de la deformacién en la direccion del
impacto. Pero cuidado: si un panel de la carroceria del vehiculo rebota como la piel
exterior del parachoques sin una transmision de fuerza considerable y los dafios reales

del vehiculo, que también
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provocado una transmision de fuerza, la piel exterior del parachoques debe ignorarse por
completo y solo deben tenerse en cuenta las partes deformadas en lo que respecta a la
profundidad de la deformacion, asi como a la rigidez estructural. Tenga en cuenta que la
deformaciéon permanente se especifica en la direccion del impacto. Si el capé del
vehiculo, con su inclinaciéon hacia abajo, presenta abolladuras extensas, no debe tenerse
en cuenta la extension del dafo en la direccion longitudinal del vehiculo, sino el valor en
el que se ha desplazado toda el area deformada. En algunos casos, este valor podria ser

considerablemente menor.

«Rigidez»: valor medio de la rigidez en la zona deformada, es decir, la pendiente de la

linea aproximada en la curva fuerza-distancia.

Se realiza un calculo si se dispone de datos suficientes para dos vehiculos consecutivos.
Los datos de colision entre dos vehiculos se calculan independientemente de los de otros
dos vehiculos. Para el célculo de la velocidad diferencial en el momento de la colisién se

necesita la siguiente informacion:

1. Velocidad diferencial de los vehiculos tras la colision; un valor de 0 indica una
colisibn completamente plastica.

2. Se debe conocer al menos uno de los tres valores: valor EES, deformacion del
vehiculo y rigidez estructural por vehiculo. De ambos vehiculos juntos, se
necesitan tres o cuatro valores (dependiendo de si la «deformaciéon es
proporcional o no proporcional a la masa»), ya que los valores son

interdependientes.

Si se dispone de muy poca informacién, pero se conoce la rigidez estructural del vehiculo
delantero, se supone que la profundidad de deformacion es de 0,0001 m. Con este valor,
se pueden calcular incluso colisiones practicamente elasticas; solo hay que definir los dos
valores de rigidez estructural. La diferencia de velocidad antes de la colisién viene
entonces definida unicamente por la diferencia de velocidad después de la colisién; los
valores son los mismos (por lo general, no mas de 5 a 7 km/h). Este calculo puede
resultar necesario si posteriormente se debe calcular la aceleracion de los pasajeros o su
limite superior (en el caso de supuestos traumatismos cervicales sin dafos en el
vehiculo). Los valores excedentes se calculan tras la notificacion por parte del programa.
Si se establece el valor EES y la deformacion de un vehiculo en 0, AnalyzerPro asume
una deformacion elastica (es decir, restitucion completa). Para permitir un calculo, debe
especificarse al menos la rigidez estructural en la zona deformada del vehiculo. Tenga en

cuenta que la
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restitucion elastica provoca una velocidad diferencial relativamente alta tras la colision;
cuanto menor sea la rigidez estructural del vehiculo con comportamiento elastico, mayor
sera la velocidad diferencial. En lugar de una restitucién elastica, es recomendable
suponer una deformacion permanente menor. El valor EES puede estimarse basandose

en criterios bien conocidos.

Es posible realizar un calculo de igualacién en el primer campo de entrada (esquina
superior izquierda), lo que permite introducir mas datos de los necesarios. A continuacion,
los valores EES vy la profundidad de deformacion se adaptan de manera que cumplan las
condiciones matematicas requeridas. La velocidad diferencial antes de la colisién se
calcula a partir de los valores EES y la velocidad diferencial después de la colision. Las
velocidades de colision solo pueden determinarse si se indica la velocidad previa al
impacto o la velocidad de inercia de un vehiculo, o bien la distancia final de los vehiculos.
El calculo de las velocidades de colision basado en la distancia final solo debe realizarse
si se conoce con mayor o menor precision dicha distancia y se han objetivado las
desaceleraciones por inercia de ambos vehiculos, ya que el valor resultante es
relativamente sensible a las modificaciones de estos datos. Si no se introduce ni la
velocidad previa al impacto ni la velocidad de inercia, se asume que el vehiculo delantero

en el momento de la colision.

Durante los calculos, el programa analiza qué datos se conocen, selecciona el esquema
de calculo correspondiente y lo registra. Los campos de los datos calculados quedan
bloqueados. Ahora puede modificar sus valores de entrada y realizar un nuevo calculo
con el esquema de entrada original sin verse obligado a volver a poner a 0 todos los
valores calculados. Si prefiere seleccionar una variante de entrada diferente, haga clic en
«Inity para inicializar la mascara. Todos los campos se desbloquean de nuevo y el
programa examina de nuevo queé elementos se han introducido y qué esquema de calculo

es el adecuado.

Ademas, el programa calcula el cambio de velocidad provocado por la colision y la
aceleracién o desaceleracion de los vehiculos, asi como el factor de colision (valor k). En
el caso de colisiones en cadena, el orden de las colisiones suele ser desconocido; por lo
tanto, el primer paso es suponer que el vehiculo delantero se encontraba parado en el
momento de la colisién. Basandose en las velocidades de inercia resultantes de este
calculo, puede verificar facilmente la posibilidad de que un vehiculo parado, al recibir un
impacto en su parte trasera, haya sido empujado contra el vehiculo delantero. Si la

velocidad de inercia resultante del impacto trasero
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del vehiculo parado es menor que la velocidad de colision necesaria para la colision

frontal, esta opcién puede descartarse facilmente.

Al especificar las velocidades de inercia, se puede influir indirectamente en el orden de
colision: si la velocidad de inercia tras la colision trasera es menor que la velocidad de la
colision frontal, se supone que la colisiéon frontal es anterior; de lo contrario, ocurre lo
contrario. Debe evitarse establecer un valor para la velocidad de inercia que se situe
entre la velocidad previa al impacto y la velocidad de inercia de la colision frontal, ya que,
en este caso, ambas colisiones se solaparian temporalmente. El problema derivado de
esta constelacién no se aborda por el momento. Si es necesario, puede introducir un
tiempo de parada para un vehiculo parado en el momento de la colision. Ademas, se
propone un orden de colisién. Los datos se pueden introducir en la mascara de entrada
«Datos previos a la colision». Si el orden propuesto es imposible, el programa le notificara

un cambio automatico.

Consejo: Tras el calculo de la velocidad diferencial, puede continuar con el analisis del
estrés de los pasajeros haciendo clic en el botén correspondiente. El calculo se refiere al
vehiculo en cuyos campos de entrada se encuentra y que también se menciona en el

«botdn de estrés de los pasajeros».

No deje espacios en blanco en las colisiones, ya que la transferencia de datos y la
determinacion del orden de colisidn solo son posibles con la informacion completa. Si se
produjo una colisién entre los vehiculos 1y 2 y entre los vehiculos 3 y 4, pero no entre los
vehiculos 2 y 3, el programa no tiene indicacion de que las colisiones estén relacionadas.
Calcule primero la colisiéon entre los vehiculos 1 y 2, cambie los nimeros de los dos
vehiculos delanteros a 3 y 4 (antes 1 y 2) y calcule a continuacion la colision de estos
vehiculos. A continuacion, situe los vehiculos temporal y espacialmente en el grafico de
distancia-tiempo. Un vehiculo con un comportamiento completamente elastico se
caracteriza por una gran cantidad de energia que fluye de vuelta durante la restitucion.
Por lo tanto, la velocidad diferencial tras la colision debe alcanzar un determinado valor
minimo. Un mecanismo de control ajusta automaticamente el valor a su minimo. El otro
vehiculo muestra entonces un comportamiento completamente plastico. Los calculos se
basan en formulas desarrolladas para la restitucion no proporcional a la masa. Si se
incrementa el valor minimo calculado, el otro vehiculo se comporta de forma parcialmente

elastica.
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3.7.271 Esfuerzo del pasajero

Haga clic en el boton «Estrés de los ocupantes X» en la mascara principal de entrada y
célculo para abrir la ventana de calculos del estrés de los ocupantes en colisiones por

alcance. El calculo

- se refiere al vehiculo en cuyo
DEFORMATION CHAHAUtR\SHCCU:\?tNC‘e: [ =] ( ﬁﬁ EO 9% campo de entrada se encuentra el
Force Cancel ‘ , .y

ey k@ [l . oursor y cuyo nimero también se
100 |- - Backrest force limit: | 2640,0 N 7,73;3;70 e muestra en el botdn. También

|~ ~ Elastic barrier: 750 % T — waffﬂeﬁ i B
‘ puede seleccionar el numero de

Damping

| vehiculo en el moddulo. Como

Cushion 20,0 Ns/m ckrest sﬁfness:
— 0.0/ — el condicion previa para los calculos

Cushion sifiness: "] 200 k/m | ] ‘I n'm

de la tension del pasajero, debe

|¢- Possible cushion 8,0 cr‘rJ Deformc:hor'
Backres! deformation: N & haberse completado el calculo de
Dit fo backrest: |08 cm e caevae g colision correspondiente y debe
seatshoulder ‘ 85,0 opyy| Pass. stress: 102,1 52,4 m/s? m‘ .
Contre of force: [ 758, | VeNcleaccel: 835 59 mis | definirse la masa del conductor del

vehiculo, para el cual
se va a calcular la tension, debe estar definida. Puede seleccionar el pasajero haciendo
clic en la posicion de asiento correspondiente en la parte superior derecha de la ventana

de entrada.

En la mascara de calculo principal, la aceleracion del vehiculo provocada por la colision
se calcula a partir de la diferencia de velocidad de los vehiculos en el momento de la
colision, la deformacion y la friccion de los neumaticos. Basandose en este valor y en la
rigidez estructural del vehiculo, el programa calcula la velocidad que daria lugar a la
misma aceleracion y deformacion del vehiculo en caso de una colision por alcance contra
una barrera rigida. Por lo tanto, los valores basicos son la rigidez estructural del vehiculo
y la aceleracion maxima del vehiculo. El calculo de la tension del pasajero se realiza
mediante una simulacién de una colisién por alcance comparable contra una barrera
rigida. La parte trasera se considera un resorte parcialmente elastico que se deforma
durante la colision de acuerdo con su rigidez estructural predefinida. En pequefnos
intervalos de tiempo durante la simulacién (ajuste predeterminado: 0,0001 s), se calculan
la deformacion, la velocidad actual y la aceleracién del vehiculo, y se complementan de
forma analoga en el siguiente intervalo de tiempo. Puede cambiar el valor predeterminado
en el menu «Opciones/Configuracion». Dado que el valor maximo de los intervalos de
tiempo con resultados aun fiables es de 0,0001 s, los valores superiores a este son
propensos a errores y, por lo tanto, se ignoran. En casos con valores extremadamente

altos de rigidez estructural y tiempos de colision muy cortos
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, Se recomienda un intervalo de tiempo corto de 0,0001 s; de lo contrario, también se

pueden elegir valores mayores.

«Masa del pasajero»: La masa del pasajero debe ajustarse en el menu «Datos del
vehiculo». Dado que solo una parte de la masa interactua con el respaldo, se tiene en
cuenta un valor parcial para el céalculo de la deformacion del respaldo y la aceleracién
asociada a ella. El valor preestablecido es 1/3 («Fraccion de masa del torso», se puede

cambiar en el menu Opciones/Configuracion/Esfuerzo del pasajero).

«Distancia al respaldo»: tiene en cuenta una postura corporal inclinada. Introduzca la

distancia entre el cuerpo y el respaldo a la altura del centro de fuerza.

«Asiento-hombro»: A partir de este valor se calcula el brazo de palanca al que se aplica

la fuerza, que a su vez se utiliza para determinar el par que deforma el respaldo.

«Centro de fuerzax»: El centro de transmisién de la fuerza se indica como % de la
distancia «asiento-hombro». El valor resultante (mas 15 cm de distancia de la superficie

de asiento — par del respaldo) se utiliza como brazo de palanca al que se aplica la fuerza.

«Rigidez del cojin y del respaldo»: Funcionan como dos muelles conectados en serie.
Mientras el cojin pueda comprimirse, la curva caracteristica es relativamente plana.
Posteriormente, se dobla el bastidor del respaldo, que tiene una mayor rigidez estructural.
Es necesario especificar la rigidez estructural y la amortiguaciéon de ambas partes. El
ajuste previo de la rigidez estructural del respaldo y el limite de fuerza se corresponden

con las caracteristicas de un asiento Mercedes.

«Posible deformacion del cojin»: Define durante cuanto tiempo se utiliza la parte plana de

la curva caracteristica.

«Barrera elastica» y «Limite de fuerza del respaldo»: hasta la «barrera elastica», que es
de aproximadamente el 75 % del «limite de fuerza del respaldo», la fuerza aumenta con
la rigidez estructural indicada; a partir de ahi, la linea caracteristica se vuelve mas plana.
El grado de planitud se puede ajustar con un valor en %. Una vez alcanzado el limite de
fuerza definido, la fuerza permanece constante independientemente de la deformacién
continua del respaldo. La forma de la curva descrita viene determinada por las

caracteristicas mecanicas del material y la construccién del respaldo.
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«Amortiguacién»: Indica la friccion causada por la velocidad durante la deformacién. Sin
amortiguacion, el cojin y el respaldo, considerados fisicamente como resortes, nunca
dejarian de oscilar. El valor preestablecido reduce significativamente la amplitud de
oscilacién ya tras unas pocas oscilaciones. La amortiguacién es proporcional a la
velocidad de la deformacién y funciona de manera similar a un amortiguador. Las razones
de la amortiguacién son la friccion interna del material, asi como la necesidad de

comprimir el aire dentro del cojin y expulsarlo de él.

«Base de datos»: abre una base de datos basada en un documento de la SAE que

contiene rigidez de asientos para su seleccion.

Resultado del calculo: Incluye la deformacién maxima del respaldo, la aceleracion

maxima de los pasajeros y del vehiculo, asi como el punto medio temporal de la
aceleracion de los pasajeros y del vehiculo. El punto medio se calcula mediante
integracion numérica. El valor medio de la aceleracion del vehiculo o del pasajero se basa
en el proceso desde el inicio de la colisién hasta el final de la aceleracién; sin embargo, el
programa considera que la aceleracion para una distancia del respaldo distinta de 0 sigue
siendo

0. Se ignora la duracién de la fase, ya que daria lugar a una reduccion errénea del valor
medio. Por lo tanto, el valor medio se basa unicamente en la duracién en la que la
aceleracién es distinta de 0. Ademas, se calcula la secuencia cronologica de la
aceleracién y la velocidad tanto del vehiculo como de los pasajeros, asi como de la

deformacién del vehiculo y del respaldo.
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3.7.27.2 Diagramas de esfuerzo de los pasajeros

Acceleration [m/s?] Velocity [km/h] Deformation [cm]
100 Tavar 26 187
90 -_\A/ 7 C:;senger 244 161
80 1D - veh ;2 1

L ‘]4..
/\ 121

10t

- Backrest

701
60 1
50
401
30 1
201
101

0

Las curvas de velocidad en los diagramas v — t comienzan en la esquina inferior
izquierda. La curva del pasajero correspondiente comienza a ascender mas tarde que la
del vehiculo y, en consecuencia, la supera. Esto se debe a que la parte superior del
cuerpo de la persona es empujada hacia delante por la elasticidad del respaldo durante el
rebote de este y se acelera hasta una velocidad que supera la del vehiculo. Dependiendo
de la desaceleracion por inercia, la velocidad del vehiculo desciende linealmente desde
su punto mas alto, mientras que la curva de la velocidad del pasajero termina en la
esquina superior derecha. Las curvas de deformaciéon también comienzan en la esquina
inferior izquierda, alcanzan sus puntos mas altos y vuelven a descender. Tras alcanzar el
punto de deformaciéon permanente, la curva de deformacion continia en direccion

horizontal.

Tras su punto maximo, las curvas de aceleracion caen caracteristicamente de nuevo a 0.
Si existe una desaceleracién, la linea del cero se desplaza hacia arriba en 10 m/s2.
Dependiendo de la desaceleracién, la aceleracion del vehiculo no comienza
inmediatamente en t = 0, ya que solo se aplica si la fuerza ejercida es mayor que la
friccion. Las curvas de aceleracion del pasajero, velocidad del pasajero y deformacion del
respaldo suben mas tarde que las de los datos analégicos del vehiculo y se arquean

hacia la izquierda al principio.

La barra de la izquierda incluye un icono para la seleccién de curvas, asi como un botén

«Salir» para cerrar de nuevo el modulo de diagramas.
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3.7.28 Angulo de vision

()
(Ilcono: == )
En este médulo, puede calcular el angulo de View Angle
vision y su velocidad angular entre una direcCion  y.ing angie pegrees, 5 int= 0,00 seftings |
de visién definida durante la secuencia de video [veh.>ob| = i - *

I=>2 86,560 86,560

y un vehiculo en el campo de vision periférico
que

puede suponer un peligro. Todos los puntos relevantes se pueden definir en «Configuracion».

Determine primero el «Observadory, luego el «Objeto | pefine view Objects X
periférico» y, por ultimo, el «Objeto de referencia Observer oK
. . . . . @ vehicle:  [ll.¥| Delete |
foveal», el objeto que determina la direccién de vision I, _
} \ Peripheral object Help
. s Ce=) icle: =
y que se encuentra en el campo de vision foveal B [ 3]
. ., L . } + Angle output
(dentro de unos 1,5° de la direccion de vision directa). | ® Degree
. . - . O Rad
Puede ser otro vehiculo o el mismo (trafico en sentido \ ,
Foveal reference object:
contrario, una persona en el arcén u otro punto del ® Vehicle: [2 ~]

2 -
O Fixed angle: 0,0 =

vehiculo), una direccion de vision determinada (en O Fwedpoint:  x= 000 m
, - . . ;. Y=
linea recta) o un punto fijo (un objeto inmévil en el SN ™

arcén). El

«angulo fijo» se refiere al eje longitudinal del vehiculo y se utiliza para fijaciones de
objetos lejanos. Si desea especificar un «punto fijo», indique las coordenadas
correspondientes o utilice el botdn «Hacer clic» para seleccionar un punto en la pelicula,

es decir, coloque el cursor en el punto deseado y pulse el boton izquierdo del ratén.

Si desea adaptar el angulo de visién tras un cambio de distancia con respecto al vehiculo
delantero, puede seleccionar el mismo numero de vehiculo para el objeto foveal y para el
objeto periférico. En ese caso, dos radios visuales conectaran al observador con el
vehiculo. El centro delantero es el punto final de ambos radios visuales en la
configuracién predeterminada. El extremo del radio visual normal se marca con un
pequeno cuadrado, como es habitual, mientras que el extremo del radio visual foveal se
marca con una pequefia cruz. Por lo general, el objetivo de los radios visuales debe
colocarse en el punto deseado. Mueve el cursor al centro delantero del vehiculo obijetivo.
En algun momento, el cursor se convierte en una cruz, lo que indica que se ha capturado
el extremo del radio visual. Selecciona y desplaza el punto final como de costumbre. Tus

ajustes se guardan en el informe.
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«Salida angular»: puede ajustar la unidad angular en grados (°) o en radianes (rad).

El rango de umbral de anomalia para la velocidad angular oscila entre 3 y 10 *'%“rad/s en
la bibliografia. Este valor puede parecer en ocasiones demasiado bajo y puede ajustarse
con un factor de praxis. El valor umbral real depende de varios factores y debe
examinarse detenidamente. Entre otros factores, el tiempo de observacién suele durar al
menos 0,4 s. El rango umbral de anomalia (limite superior e inferior) y el factor de praxis
pueden ajustarse en el menu «Configuraciéon/Angulo de visién». La ventana principal del

modulo muestra el estado actual de anomalia:
------------ Por debajo del rango umbral de anomalia
2?99?7777 Cerca del rango umbral de anomalia

i Por encima del valor umbral de anomalia

3.7.29 Huellas de contacto de la llanta

En las colisiones de cepillos, la rueda giratoria del vehiculo cepillador podria entrar en
contacto con el chasis de la rueda cepillada. Si el angulo entre la rueda giratoria y el
chasis de la rueda cepillada es muy pequefo, podrian aparecer trazas de contacto con
forma de cicloide. La forma exacta de estas cicloides depende de la velocidad diferencial,
la velocidad de rotacion de la rueda de cepillado y diversos datos geométricos como el
diametro de la rueda y la posicion del area de contacto en la rueda giratoria. Por lo tanto,
deben indicarse la velocidad y la desaceleracion (valor positivo) o la aceleracion (valor
negativo). Ademas, deben definirse el diametro de la rueda, el diametro de la llanta, la

deflexién y el deslizamiento del vehiculo de cepillado.

El area de contacto se basa en la extensién en altura (distancia al suelo, en el grafico 0,5
—0,60) y el angulo (aqui 10°). Esta area puede dividirse en un numero variable de puntos
en direccion horizontal = tangencial y vertical = radial. La ilustracién siguiente muestra 2
trazos verticales y 2 trazos horizontales, lo que significa que las cicloides se trazan a

partir de 4 puntos ( = 2x2).
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B | Wheel Contact Traces = a X
E
[ B =
Touched vehicle 1 - Contact area
Velocity: 100 km/h f”"\\
"
Deceleration: 0,0 m/s?
Tyre 195 /| 55 R| 160 Copy image
Wheel diameter: 0,621 m
olours
Rim diameter: 0,406 m
.| m .
Deflection: 0,010 m p
Maximum 0,60 m
Draw wheel ’ Scrollbars
Minimum 050 m P
Touched vehicle 2 - \\\\ O Imag
\'\\~ ® View
D Draw wheel D Trace on wheel Rotation angle e
O Traces
Velocity: 0.0 km/h Start: 0 - O Wh
ce
Deceleration: 0.0 m/s? End: 360 - ) Wheel
:
-
Trace area on vehicle Number of traces 4]
Height (max): 0,60 m Vertical 2 [ i
Height (min): 000 m Horizontal 2 - j

La imagen utilizada para este médulo debe estar en posicidon rectangular con respecto al
vehiculo, con la menor distorsion de perspectiva posible. Debe cargarse primero y puede

colocarse y maximizarse/minimizarse con la barra de desplazamiento situada a |

O]

derecha y debajo de la imagen. La rueda del ratén también puede utilizarse para hacer

zoom y el botdn izquierdo del ratén puede mantenerse pulsado para mover el ratén.

A continuacion, las trazas deben colocarse a escala. La rueda representada y una regla

vertical ayudan a escalarla con precision. Con la barra de desplazamiento
«Desplazamiento de la rueda X», puede desplazar la rueda y la regla y colocarlas, en el
mejor de los casos, sobre una escala incluida en la imagen. A continuacién, puede ajustar
el tamano de la rueda/regla al de la escala con la barra de desplazamiento «Escala de

trazas».

El «Angulo de rotacién» define qué parte de la cicloide se dibujara. Entre 0° y 360°, se
dibuja una rotacién completa que comienza en la parte inferior de la rueda, pasa por la
parte superior y vuelve a la parte inferior. Entre 0° y 180° se muestra la parte ascendente-
descendente y entre 180° y 360°, la parte descendente-ascendente. Ademas, se puede
restringir el area mostrada en relacion con la altura sobre el suelo. Por defecto, la rueda y
la regla se muestran del color del vehiculo de barrido, pero se pueden cambiar, al igual

que el color de las huellas, en el menu «Colory.

Alternativamente, también se pueden mostrar las huellas causadas por un cuerpo rigido
sobre la rueda giratoria. Para ello, se debe activar «Dibujar rueda» y, a continuacion,

«Huella en la rueda».
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Se recomienda el siguiente orden de tareas:

1. Cargue la imagen, desplacela a la posicion deseada y escalela al tamafio
deseado. Debe verse una escala en la imagen.

2. Desplace la rueda representada y la escala a la posicién del suelo (superficie de
contacto de la rueda) del vehiculo visible en la imagen (Desplazamiento Y).

3. Desplace la rueda y la escala a la posicién de la escala incluida en la imagen

(Desplazamiento X) y, a continuacion, escalela.

Determine el angulo de rotacioén.

Limitar la altura sobre el suelo a la que son visibles los registros de huellas.

Determine el area de contacto de la rueda que produce las huellas.

N o o bk

Introduzca las velocidades de los vehiculos.

3.7.30 Sujecion de la carga

Modulo de célculo para la sujecién de la carga:

«Carga util maximay: se calcula a partir del peso total admisible menos el peso propio.
«Carga»: carga que se va a sujetar.

«Friccion del espacio de carga»: friccidn entre el suelo y la carga. El valor se puede

introducir directamente o seleccionar de un rango de valores.
«Resistencia del punto de amarre»: resistencia del punto de amarre.

«Ajuste de forma»: apoyo contra las paredes. La fuerza se calcula a partir de la carga util

maxima.
«Limite de capacidad»: fuerza maxima de apoyo.

«Aceleracion del vehiculo para la sujecion (NORM)»: aceleraciones que debe soportar la

capacidad de amarre segun la normativa.
«Fuerza maxima de amarre (LC) - Capacidad de amarre»: Capacidad de la correa de amarre.

«Fuerza de amarre (STF) - Fuerza de tension estandar»: Fuerza de amarre generada con

un trinquete.
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| [B! Cargo Securing : Florian Kutschat

Vehicle: ﬂ Max. payload: 565 kg ® Lash down
Load capacity Number of lashes: |4 =
e [ ok
Cargo area friction: 'Wood/wood dry: 0.20 0.ﬂ| 0.2
Lashing point strength: IW N
Form fit
[ front: [ rear: [ sideways:
0 % 40 % 30 % : .
Transmission 1.50 Lashing angle: 75
Capacity limit: __ - . S
e —_— {{VDI 2700 (one-sided ten.): 1.5 Z‘ Friction in belt: [ 0.0
[ s0000 n 50000 N | 50000 n

Vehicle acceleration to secure (NORM)

forwards: 8.0 m/s

backwards: 5.0 m/s?
Lashing aid

Max. lashing force 5000 N
Results

necessary securing force:
Friction (without securing force):
Friction through lashing:

Friction (total):

Missing securing:

Force forwards:

[ on
[ on
i

Force backwards:
Force sidewards:

Necessary number of lashes:

o

" Diagonal lash

€1055; my/s

]

vertical: 10.0 m/s?

Lashing force (ST 5000 N

N _lpha: 45 *

/
/ beta:

J]

N Kinematic data
Friction lengthwise:

0.0
Slope (lengthwise): 0.0 %
N pe (leng

Acceleration force lengthwise:
Acceleration force crosswise:

Missing securing:

o
0
Lashing force: 0
0
o

N Force forwards: 0 N
Lashing force: N Force backwards: 0N
Lashing force: N Force sidewards: 0 N

MNecessary number of lashes:

]

Friction crosswise:

o

Slope (crosswise):

Lashing forc: N
Lashing fo N
Lashing fo N

Pl

i

5 -

X

! oK
i Cancel

‘ Help

Calculate

‘ Delete

«Angulo de amarre»: angulo entre la superficie de carga y la correa de amarre.

Coeficiente de transmisién (menu desplegable a la izquierda de «angulo de amarre»): Si

ambos lados se amarran con un trinquete, el valor es 2; de lo contrario, hay que tener en

cuenta que la capacidad de amarre en el lado sin trinquete es menor debido a la friccién

en la deflexién, etc. En la mayoria de los casos, el valor es solo del 50 %, por lo que el

coeficiente de transmision asciende a 1,5.

«Friccién en la correax: La friccidn entre la correa y la carga genera una fuerza de retencion.

«Fuerza de sujecion necesaria»: fuerza de sujecion teéricamente necesaria para una

aceleracion normal.

«Friccion (sin fuerza de sujecion)»: Friccion causada unicamente por el peso de la

carga. «Friccion por amarre»: Friccidn causada unicamente por el amarre de la carga.
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3.7.31 Marcas de contacto de bicicletas
B ' Bicycle contact marks : Matthias Schmidt = X
4 \ B Speed bicycle ‘ 20,00 km/h | Cancel
—— E r
T _t*__:-‘?&‘:_‘:_‘:\.}_‘_ Friction coefficient 0,80 | Help
T —
\ \ﬁ Tmaximum height )
,J T —— [ er | Bandwidth Scratch mark ‘ 10,00 c¢m
| || C_minimum height 50,00
1 e ) max. damage amount 99,04 cm
u/—— | 40,00 cm lcm - :
SRR, SV, U max. height increase ‘ 4,04 cm
length
‘ 2 Inclination max. loading ‘ 16,42 °
30,00 cm tain bik = —
Ll — | Inclination scratch mark ‘ 20,92 °
@X.ga/?\ __,ﬁnﬂ curve radius 393 cm
e W touch time ‘ 0,05 s
| Distance )I-\\ SO
smponent / \) max. angle of inclination ‘ 38,66 °
T /s ;
28,00 i Height | \vheel height | 838 cm
: /g/ff’ 177 95,00
= Al . i 14,95 °
. ! o = N steering angle ‘ 4
Dlstandcel l eter } cm ‘ Delete
RECAY W § /N [ 65,00
16,00 N et AN I -l ) : —
: \'\-\«.*// Ny Damage area is full. ( attained
cm e
L REElbase _-l Phys. angle of inclination is lunderstepped | Calculate
‘ 105,00 cm Touch is ‘ possible

Este mddulo se utiliza para comprobar la plausibilidad de las marcas de arafiazos que

pueden ser causadas por el paso de bicicletas.

En el primer paso, se deben introducir la altura minima y maxima, asi como la longitud del

aranazo (ventana superior izquierda).

En segundo lugar, se introducen los datos geométricos de las bicicletas. Para ello, ya hay
valores predeterminados preseleccionados en el menu desplegable situado en el centro

de la pantalla.

En el ultimo paso, se debe especificar una velocidad estimada y un coeficiente de friccion

entre los neumaticos de las ruedas y el suelo en la zona superior derecha de la ventana.
Esto da como resultado los resultados

mostrados. Marca de arafiazo por un

movimiento circular:

Para cumplir la condicion de equilibrio, debe actuar una fuerza contraria. Esto también
ocurre durante la conduccion cuando la rueda delantera o el manillar entran en contacto
con un obstaculo fijo. En el breve lapso de tiempo entre el contacto inicial de la bicicleta y
el obstaculo, se produce una desviacion lateral del cuerpo dinamico. Esta desviacion

lateral da lugar a un recorrido en arco que se aleja de la parte trasera.
Marca de arafiazo debido a un cambio de altura:
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Otra suposicién es que, en una secuencia de movimiento dinamica, la bicicleta comienza
a oscilar inmediatamente después del contacto inicial. Asi se explica una posible
diferencia de altura. En el céalculo o la comprobacién de plausibilidad debe tenerse en
cuenta un cambio de altura. A partir de las magnitudes geométricas, se puede determinar

un angulo de inclinacion maximo posible, necesario para la generacion de la huella.

Se comprueba si la marca de aranazo encontrada en el vehiculo se encuentra dentro de
este campo de tolerancia. Ademas, el angulo de inclinacion determinado para la
generacién de la huella se compara con el angulo de inclinacion maximo posible
(dependiendo del estado de la carretera). Una condicion limite adicional indica si la
anchura del pedal queda cubierta por el angulo de giro de la rueda delantera. Si se
resumen todos los resultados obtenidos, se puede llevar a cabo una comprobacion de

plausibilidad relativamente rapida sobre el cumplimiento de las leyes fisicas.

3.7.32 Direccion

(Icono:© ) Independientemente del nimero de secciones de movimiento y de las fases
definidas, la trayectoria del vehiculo se puede calcular cinematicamente con las
maniobras de direccion introducidas.

Introduzca primero el numero de vehiculo | steering: Matthias Schmidt X

correspondiente y afiada la maniobra de direccion | verce: M~

. v Time (s)|Steerin angle (°)| Radius (m)|incline |  Cancel
para determinados momentos. Puede especificar | 7T -o0rs 0 000 0
2

el «angulo de direccion» o el «radio de curva» de Delete

la rueda trasera del lado interior de la curva. Los
resultados se convierten automaticamente

teniendo en cuenta la relacion de direccion.

Valor positivo: giro a la izquierda; valor
negativo: giro a la derecha;

En linea recta: Angulo de direccion y radio = 0;
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«Ascenso (s)»: Tiempo necesario para pasar del antiguo al nuevo radio de curva. Se

asume el antiguo radio de curva de la fila anterior.

Si el vehiculo debe circular con las ruedas giradas desde el principio, introduzca Ascenso
= 0 en la primera fila e introduzca el mismo tiempo en las dos primeras filas. Si el ascenso
es > 0 en la primera fila, el vehiculo gira desde la marcha en linea recta. El tiempo total
de la maniobra de conduccion se toma del conjunto de datos principal y se transfiere al

tiempo de la primera fila.

Si el angulo de giro, el radio y la pendiente son 0 en una fila, se utiliza el radio de la fila
anterior para continuar. Si cambia el tiempo total de la maniobra de conduccién, debe
volver a abrir el menu «Direccién» para asegurarse de que los movimientos de direccion

comienzan definitivamente en el momento adecuado.

3.7.33 Analisis de video

El médulo de analisis de video se utiliza para determinar la velocidad a partir de

grabaciones de video con una camara estatica (por ejemplo, una camara de vigilancia).

Video analysis : Matthias Schmidt o x
D\Arbeit\Seminare\Seminarbeispiele 2022400 - < Play £ Frames

Video settings

Area smaller than 500

Time 100:00:00
Area greater than 1000000 Number of objects [0
I
[ show area Video speed — :
Distortion area (dist. in m) == Reset || Full analysis
P1-pP2 3,00 P4-P3 [3,00 — ] ] —
[3 00 — J[ } A 7‘1 4.7 ﬁ
Pz-Pa 3, P3-P1 [3,00 I L i
® o e} e]
P1-PA [050 P2-P3 |0.00 [¥] Correct lens distortion
Vehicle: Phase: ID from video:
[ 20T SiNie e

km/h

id 6
128 km/h

Help Close Transfer |
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Se puede cargar un archivo de video con el explorador de archivos situado en la zona
superior izquierda de la imagen. Un algoritmo reconoce automaticamente los contornos

de los objetos en movimiento, como los vehiculos.

«Ajustes de video»: en esta area se puede definir el tamafo de los objetos que se van a
reconocer. Las areas «mas pequefas que» o «mas grandes que» X pixeles se ignoran
durante el analisis. Para ver en qué rango de tamano se mueven las areas relevantes, se

puede activar el ajuste «Mostrar area».

«Correccion de distorsion»: Para calcular las velocidades, es necesario rectificar el video.
En el primer paso, se arrastran las esquinas del rectangulo rojo del video superior a
posiciones conocidas manteniendo pulsado el botén izquierdo del ratéon. A continuacion,
se puede introducir la distancia real entre los puntos en el area «Correcciéon de
distorsién». Las diferentes formas del cuadrado sirven para indicar qué valores se

conocen.

«Corregir distorsion de la lente» determina automaticamente los parametros de la camara

y, de este modo, puede rectificar, por ejemplo, la distorsién de barril.

«Reproducir», «<» y «>»: esto inicia el video o avanza o retrocede un fotograma. El
«Numero de objetos» indica el numero total de objetos reconocidos en el video. La

«Velocidad del video» indica a qué velocidad debe reproducirse el video.

Con «+» y «-» 0 con la rueda del ratéon se puede ampliar el video de abajo. El video se

puede mover manteniendo pulsado el boton izquierdo del raton.
«Restablecer» restablece todo el analisis.

«Analisis completo» analiza todo el video y guarda todos los datos de velocidad.
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A los objetos en

movimiento se les asigna

Frame length [s] oK
un ID en el video. Al -
) Measured Selected — Use for video
seleccionar «ID del analysis:
. 1 0,041 0,030
video», los datos de |
velocidad se muestran en 2 0,041 0,030 (O Measured values
rojo en el diagrama. Se 3 0,041 0,030
(®) Selected values
inserta automaticamente 4 0,041 0,030
: Reset
una curva de ajuste
J 5 0,041 0,030
como  polinomio de
6 0,041 0,030
cuarto grado en azul. Los
7
datos de esta curva de Gkl 0039
ajuste se pueden 8 0,041 0,030
transferir a la mascara de 9 0,041 0,030
datos principal. La 10 0,041 0,030
seleccion de la secuencia
i 0,025 0,030
v

de conduccion deseada

se realiza directamente
en el diagrama y se
puede encontrar

en el capitulo «Mddulo de control de diagramas».

«Fotogramas»: aqui, en lugar de las duraciones de fotograma determinadas
automaticamente, se pueden especificar duraciones de tiempo, que luego se utilizan para

el calculo.

«Restablecer» restablece los valores seleccionados a los valores medidos.

3.7.34 Anadlisis de video de la camara de salpicadero

Este mdodulo permite determinar la velocidad a la que circula el vehiculo a partir de videos
de la cdmara de salpicadero, mediante el analisis del flujo Optico de pixeles entre
fotogramas de video. La conversién entre el flujo de pixeles y la velocidad de circulacion
se lleva a cabo mediante una red neuronal entrenada especificamente para esta tarea.
Tras el analisis, es posible convertir los datos de velocidad en datos de tiempo-distancia. -
Atencion: Este médulo NO se utiliza para determinar velocidades relativas con respecto a
otros usuarios de la via publica. Ademas, solo se transmiten datos de tiempo-distancia.
No es posible calcular una trayectoria de conduccion, por lo que el usuario debera

ajustarla posteriormente.
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Dashcam Analysis : Matthias Schmidt a X

D:\Arbeit\Update 24\Dashcam\Timo\2023092 -

Al Model: |Linear Camera, Right Traffic |

CANCELED Reset

= >
Time |00:00:00.000
Speed
km/h
0

0

Polynomial Degree: Vehicle: Phase: .

9 ] K > s ]

.csv Export Help Cancel Transfer [
En primer lugar, debe seleccionar el video de la camara de salpicadero que desea
analizar. Dado que los modelos de IA utilizados se han entrenado con videos a 10
hercios, el video que desee analizar también debe tener esa frecuencia de fotogramas.
En la mayoria de los casos, tras cargar un video, se le pedira que lo convierta
automaticamente a 10 Hz y lo guarde. Al confirmar la ubicacion de guardado, se crea una
version a 10 Hz del video original, que se utilizard automaticamente a continuacion. A
continuacion, debe seleccionar un modelo de IA para el analisis. Hay cuatro modelos
entre los que elegir, cada uno entrenado para trafico por la derecha o por la izquierda, y
para camaras lineales y gran angular/ojo de pez. Seleccione el modelo que mejor se
adapte a su video. Una vez seleccionados un archivo de video valido y un modelo, el
analisis comienza automaticamente. El andlisis toma en cuenta los 10 fotogramas
anteriores como contexto para el fotograma actual, durante el cual se analiza el flujo de
pixeles y se determina la velocidad asociada al fotograma actual. Se muestra el progreso

del analisis. Al final,
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recibira un perfil de velocidad-tiempo para todo el video, que se puede ajustar con una

curva, exportar a un archivo CSV y transferir a un vehiculo seleccionado.

3.7.35 Analisis de video para texto / OCR

Este modulo permite el andlisis de texto de videos de dashcam utilizando un modelo de
IA entrenado para el reconocimiento de caracteres. «OCR» significa «Reconocimiento
Optico de Caracteres», que es el proceso de reconocer caracteres escritos. Si desea
analizar un video que muestra velocidades medidas durante la conduccion como texto
dentro del video, puede utilizar este modulo para extraer un perfil de velocidad-tiempo del

mismo Y transferirlo a los datos de tiempo-distancia de un vehiculo.

E:\Videoanalyse-Tests\OCR Videos\230821 1 '35| = |

Load

Zeit 00:00:00.000 e
Geschwindigkeit
N51.25%6L HO.BILTT 3BAPH

MEXTBRSE MBOUR3ZZGH L0:33:30 21/DH/2023

km/h

Text Position:

Bottom v] J -

Platzbedarf in %:

10% hd

Einheit Geschwindigkeit:

|
|
|
|
kmh - |
|
|
|
|

Polynomgrad: Fahrzeug: Phase:

m [1 v | ~| ‘ Hilfe

| schlieBen ‘ ‘ Transfer ‘
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Para empezar, seleccione el video que desea analizar. A continuacién, puede definir el
area donde aparece el texto en el video y especificar sus dimensiones para aumentar la
velocidad del anadlisis. En el cuadro de seleccion de la unidad de velocidad, elija la unidad
que aparece en el video. A continuacién, realice el analisis del video haciendo clic en
«Cargar». Una vez completado el analisis, los datos de velocidad-tiempo apareceran en
el grafico de abajo. Se genera una curva de ajuste para suavizar los datos. Como de
costumbre, puede seleccionar un intervalo haciendo doble clic sobre él y, con un clic en
«Transferir», puede transferir los datos a un vehiculo. Para esta transferencia se utilizan

los datos de la curva de ajuste.

3.7.36 Datos generales de conduccion / Datos GPS

El médulo «General / GPS» le permite cargar en AnalyzerPro los recorridos guardados en
un registrador de datos. Cuando se carga un archivo, el programa traza automaticamente
una linea de conduccién y representa el recorrido con hasta 40 fases. Se admite el
formato de archivo *.csv. Lo ideal es que el formato del archivo incluya los identificadores
de los distintos elementos, como velocidad, tiempo, coordenadas x-y, altura, angulo de
guifiada o direcciébn de conduccion a partir de una fila determinada, seguidos de la
informacioén linea por linea de los datos correspondientes. Los datos de las filas deben

estar separados por punto y coma o comas.

Para cargar el archivo en AnalyzerPro, deben estar disponibles al menos la velocidad y la
hora, o los datos GPS y la hora, respectivamente. Ademas, para crear una linea de
conduccion, deben conocerse las coordenadas X e Y, el angulo de guifiada o la direccién

de conduccion (rumbo).

Para iniciar la importacion, haga clic en el archivo en el explorador de archivos,

seleccione el vehiculo y la fase para la que se importara la conduccion.
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Import for vehicle:

[

Phase: N =

70
D:AGitHub\lulian-Fixro\MatthiasSchmidt-master L:D
Available data:
Velacity Longitude 65

izt
Time Latitude -
i
L
[ Direction [¥] Height ﬁ_,_\_\
, 60 .
[¥] Acceleration X X Coordinate “
L
Acceleration Y Y Coordinate L
‘"l,u.‘
[#] Acceleration Z [¥] Z Coordinate 55
Select the desired interval with a leftclick in the B -
diagram. M’ﬁ
<
Transfer coordinates on driving line [] i
50
Help Close Transfer 0 2 4 6

En el diagrama, el eje Y muestra la velocidad en km/h, el eje X el tiempo de recorrido en
segundos. El area de la izquierda muestra qué datos estan disponibles en el archivo. Con
el botén «Transferir coordenadas a la linea de conduccion», se transfiere la curvatura de

la linea de conduccion en lugar de los datos puros de tiempo de recorrido.

La seleccion de la secuencia de conduccion deseada se realiza directamente en el

diagrama y se puede encontrar en el capitulo «Mddulo de control de diagramas».

«Transferir» confirma la entrada y escribe los datos en la mascara de datos principal.

3.7.36.1 Médulo «Control de diagramas»

Esto afecta a los diagramas de los siguientes modulos:

- General / Importacion GPS - Importacion

. GPX
- Importacion DDD

- Analisis de

- Importacion de GoPro video

En general, se aplica el siguiente control:

1. Seleccion:
a. Primer clic con el botén izquierdo: inicio de la seleccion
b. Segundo clic izquierdo: Fin de la seleccion
c. Tercer clic con el botdn izquierdo: Eliminar la seleccién
2. Zoom:

a. Girar la rueda del ratén: Zoom segun la posicion del puntero
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b. Pulsar el boton derecho del raton + arrastrar de arriba a la izquierda a
abajo a la derecha: Ampliacién del area seleccionada
Pulsar el botdn derecho del ratén + arrastrar desde la parte inferior

derecha hacia la parte superior izquierda: Reduccién del area
seleccionada

3. Desplazamiento:

a. Mantén pulsado el botén central del ratén para desplazar el area.

3.7.37 Importacion de archivos DDD

Este modulo se utiliza para importar tacografos digitales disponibles en el formato

estandarizado DDD. Estos archivos se dividen en tres tipos, todos los cuales pueden
leerse con AnalyzerPro:

Tipo C: este tipo contiene datos sociales, como los tiempos de conduccién, pero
no datos de velocidad.

Tipo M: este tipo contiene velocidades medias en formato de 1 Hz.

Tipo S: este tipo contiene datos de velocidad cifrados en formato de 4 Hz.

Import DDD data for vehicle: 1 - Phase: 1 -

C:\Users\matth\Downloads\M 20210902 _1041_RO WW 3002 XLRAEL1500L4{ ED

Select the period: 27.8.20218:14 - 8:34 v | utC
A
A Lam,
= ! \_‘\ X
| "
a \W BT \
A r" < | 1
40 ’k i s VAT WaN | \\“ |
H I‘ \ A If | | ‘B \/ \ I‘J \ I 1
AT SN f [ l i |
AN 1A f | (\‘J 1 IR |
| \ | [ | e
A Y / | |
20 d \ f ! | | { o L] ‘ / | |
f e ¥ Nl \ | | LA
i | f"fbv 7 | | | d 5
| M‘ iy TV 4 | | | LraY
. || Y, ¥ \ ‘ \
| .“ | { | | \
0o — LW y L \ |

07:03 07:11

Select the desired interval with a left click in the diagram:
Help

Cancel Transfer

Al seleccionar el archivo en el explorador de archivos, este se lee en el modulo. Tiene la

posibilidad de que todos los archivos leidos se escriban en un archivo de texto.
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Tan pronto como se lean los datos, puede determinar de forma flexible el periodo de
tiempo deseado en «Seleccionar el periodo»; el perfil de velocidad correspondiente se
muestra en la ventana de abajo. Para transferir los datos a los datos de distancia-tiempo,
seleccione el area deseada tal y como se describe en el capitulo «Control del diagrama

del médulo».

El campo «Transferencia de distancia» determina en qué debe centrarse: transferencia
del valor exacto del archivo o una conversion a una representacion lo mas fiel posible a la

trayectoria.

Confirme su seleccion con «Transferir».

3.7.38 Importacion de datos EDR

Este médulo se utiliza para importar archivos .csv generados con la herramienta CDR de Bosch.

Import CDR data : Matthias Schmidt X
Import CDR data for vehicle: 1 - Phase: 4 -
[P:\Arbeit\Update 24\CDReroen\1CARIFBM3CC339555 ACM.CSV :
Data read in
Events: 1 Choose Pre-Crash: 1 X
Pre-Crash Data Crash Data
Time [s] A Time [ms]
Speed [km/h] Delta-V long. [km/h]
Steering Angle [°] Delta-V lat. [km/h]
Yaw Rate [°/s]
; v
100
90
80
70
60
Steering ratio 1: |16
50

Transfer steering wheel angle_]

L Select the desired period:

30

from value: ‘0
20
to value: 3

W

10
Transfer

0
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En el primer paso, debe seleccionar un archivo .csv adecuado mediante el explorador de
archivos y, a continuacion, confirmar haciendo clic en «Cargar». Alternativamente,
también puede seleccionar un archivo «.anlcs» de CrashScene. Si es posible, se leera el
archivo. En la mitad superior del cuadro de didlogo, se enumeraran las variables

detectadas de los datos previos al choque y del choque.
«Eventosy»: proporciona informacién sobre el nimero de eventos registrados.

Para la transferencia de datos a un vehiculo, solo se pueden utilizar los datos previos al
choque. Una vez seleccionado un evento previo al choque en la ventana de seleccion

correspondiente, se muestra el perfil de velocidad-tiempo en el grafico inferior.

Puede seleccionar el intervalo deseado en la esquina inferior derecha e insertarlo en los
datos de tiempo-distancia del vehiculo elegido de la fase seleccionada haciendo clic en

«Transferir».

La «Tolerancia» le permite ajustar la velocidad hacia arriba o hacia abajo en forma de

porcentaje para introducir diferentes variantes.

Si se selecciona «Transferir angulo del volante», la trayectoria de conduccion se curva
segun la posicion del angulo del volante y la relacidon de direccion. La relacion de

direccién se puede modificar en los datos del vehiculo.

«Valores positivos = derecha» se refiere a los angulos del volante. A menudo, estos no se

definen explicitamente en el archivo CSV.
En el lado derecho, encontrara opciones adicionales:

«Tablas»: abre un cuadro de didlogo en el que se puede mostrar la evolucion temporal de
diversas variables en formato tabular para un evento especifico previo al choque o un
evento especifico del choque. Los valores criticos se resaltan automaticamente en
naranja. El término «critico» puede referirse, por ejemplo, a una desaceleracion muy
fuerte que quiza no sea posible lograr mediante el simple frenado o la intervencion activa
del ABS.
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Data Tables : Matthias Schmidt m} X

Time [s] Speed [km/h]  Steering Angle []  Gas Pedal [%] Yaw Rate [*/s] Engine [RPM] ervice Brake [on/ofDeceleration [m/s?] ‘I
16 -3,50 35,41 332,00 10,80 42,00 1744,00 0,00 447
17 -3,40 35,41 345,00 10,80 43,00 1719,00 0,00 -0,00
18 -3,30 33,80 351,00 10,80 45,00 1700,00 0,00 4,47
19 -3,20 33,80 363,00 10,80 46,00 1694,00 0,00 -0,00
20 -310 3219 380,00 42,80 47,00 1704,00 0,00 447
21 -3,00 3219 394,00 53,10 48,00 1851,00 0,00 -0,00
22 -2,90 32,19 404,00 56,70 43,00 2017,00 0,00 -0,00
23 -2,80 33,80 411,00 59,80 49,00 1917,00 0,00 -4,47
24 -2,70 33,80 410,00 71,60 47,00 1877,00 0,00 -0,00
25 -2,60 33,80 408,00 78,90 45,00 1807,00 0,00 -0,00
26 -2,50 33,80 405,00 80,40 46,00 1793,00 0,00 -0,00
27 -2,40 33,80 404,00 79,90 48,00 1845,00 0,00 -0,00
28 -2,30 33,80 402,00 81,40 48,00 1881,00 0,00 -0,00 —
29 -2,20 35,41 401,00 98,50 48,00 1891,00 0,00 -4,47
30 -2,10 35,41 399,00 100,00 47,00 1935,00 0,00 -0,00
31 -2,00 37,01 396,00 100,00 46,00 1999,00 0,00 -4,47
32 -1,90 37,01 393,00 100,00 46,00 2059,00 0,00 -0,00
33 -1,80 38,62 387,00 100,00 45,00 2187,00 0,00 -4,47
34 -1,70 40,23 378,00 100,00 45,00 2285,00 0,00 4,47 LI

Choose Pre-Crash: 1 > Choose Crash: f' - Cancel

«Diagramas» abre otro cuadro de didlogo que, siguiendo el mismo patréon que «Tablasy,
muestra graficamente la evolucion temporal de algunas variables de interés. En primer
lugar, seleccione un evento especifico previo al choque o de choque y, a continuacién, a
la izquierda, active o desactive las curvas pertinentes. Tenga en cuenta que solo se

puede mostrar una curva por tipo de unidad a la vez.

Diagrams : Matthias Schmidt a X
Crash Data:
DDeIta-V long. [km/h]
[ |pelta-V lat. [km/h] 400
300

Pre-Crash Data:

["speed [km/h]
Gistcenng Angie ]
|| Gas Pedal [%]

[ |vaw Rate [°/s]

[ |Engine [RPM] 100
[ |Service Brake [on/off]

|| Deceleration [m/s?]

200

-5 -4 -3 i -1

Choose Pre-Crash: |1 ﬂ Choose Crash: ‘ ﬂ
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«Visualizacién» abre un cuadro de didlogo donde se presentan graficamente diversas
acciones del conductor. Para los eventos previos a la colision dentro del intervalo de
tiempo disponible en el archivo, puede visualizar velocidades, revoluciones del motor,
posicién del volante, asi como el accionamiento de los pedales de acelerador y freno. A
continuacion, puede seleccionar el punto de interés utilizando el control deslizante. La
barra verde situada encima del pedal del acelerador corresponde al porcentaje de
activacion del mismo. La activacion del pedal de freno, por su parte, es un estado binario

«si/no» y no proporciona informacion sobre la intensidad de la frenada.

Visualization : Matthias Schmidt X

Choose Pre-Crash: 1 v Cancel

%

«Exportar .csv» le permite guardar los datos como un archivo CSV para su uso posterior,

por ejemplo, en Excel.
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«Informacion» abre un cuadro de dialogo que destaca la necesidad de actuar con cautela
al interpretar y utilizar los datos obtenidos a través de la herramienta CDR. Los datos
pueden contener errores o presentar un desfase temporal, por lo que siempre es
necesario realizar una revision critica exhaustiva de todo el conjunto de datos para

identificar cualquier valor poco realista como tal.

«Manual» permite introducir o modificar manualmente valores que ya se han leido. Debe
seleccionarse «Usar datos manuales» para mostrar y transmitir estos datos. Para crear
un nuevo registro, elija la frecuencia deseada y haga clic en «Crear». Si ya ha leido

datos, puede copiar un registro previo al choque existente.

«Derrape» permite corregir el movimiento previo al choque si se dispone de la velocidad

de guifiada, el angulo del volante y la aceleracién en las direcciones longitudinal y lateral.

Queremos expresar nuestro especial agradecimiento a Nikolaus Gotthard e Ingo
Holtkdtter, quienes han aportado numerosas ideas y conocimientos para la visualizacién y

preparacion de los datos CDR a partir de la version 24. jMuchas gracias!

3.7.39 Importador GPX

El médulo «Importador GPX» permite importar datos de relojes deportivos en formato
GPX a Analyzer Pro. Se pueden importar archivos de los registradores, con lo que se
traza la linea de recorrido y se muestra el trayecto utilizando hasta 40 fases. Se admiten
los formatos de archivo

*.gpx y .fit. El archivo .fit se convierte automaticamente a un archivo GPX en el primer

paso.
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B ' Import GPX data : Matthias Schmidt
km/h

Import for vehicle: 1 -
Phase: 4 - §
60|
Available data
2 40 i L8 h, A {
Jyr W el A
[#] Date Longitude a( 1 “ 7\ JATE L \ A
i G| [ ot |
[ Time [] Latitude - ¥ " ‘\
' I
Height Heart rate |
|
Temperature [] Cadence i \

10:23 10:25 10:27 10:28

Cadence [Hz] - z \
|

Copy map

Select the desired interval with a leftclick in the
diagram.

Use data from the fit curve (blue) [] ,I

- 300m

Transfer coordinates on driving line [

Help Close ‘ Transfer | T10:23 1025 1027 10:28
hh:mmiss

Los datos disponibles se muestran en la parte izquierda de la pantalla. En el grafico

superior, la velocidad se representa en el eje Y y el tiempo en el eje X.

Los datos del GPS se muestran en forma de ruta en el mapa de Open Maps, en el

extremo derecho de la imagen, mediante la linea azul.

Si los datos correspondientes estan disponibles en el archivo GPX, la frecuencia
cardiaca, la cadencia o la temperatura se pueden mostrar en el diagrama inferior. Los
diagramas estan sincronizados, por lo que un zoom correspondiente siempre afecta a

ambos diagramas.
«Copiar mapa» copia el mapa mostrado.

Para transferir los datos a los datos de distancia-tiempo, seleccione el area deseada tal y

como se describe en el capitulo «Control del diagrama del moduloy.

Con el botén «Transferir coordenadas a la linea de conduccion», también se transfiere la

curvatura de la linea de conduccién en lugar de los datos puros de distancia-tiempo.

Pulse el boton «Transferir» para confirmar su seleccion y escribir los datos en la mascara

de datos principal.

3.7.40 Videos de GoPro

Muchos videos grabados con la camara GoPro contienen metadatos que pueden

utilizarse para calcular velocidades. El video se puede leer en formato *.mp4.
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B | Import GoPro data : Florian Kutschat o x

kmy/h
Import for vehicle: 1 - ¥’

\
Karte Satellit

Phase: L =l o

[Exarbeitiseminare\Datenanalyse\GoProvGHO10922.{ =

® GPS Doppler

O GPS Pts. Speed

Available data:
Start 202 10
[#] Gyroscope X [#] Longitude
it mpsd

[#] Gyroscope ¥ [¥] Latitude

X
153

[#] Gyroscope Z [#] Height

[ Acceleration X [7] GPs frequency
[ Acceleration ¥ [¥] speed

[ Acceleration Z [Gyroscope x radrs] v

Speed | 0 -
csv export Copy map

Select the desired period by left-clicking in the upper +
diagram.

Transfer coordinates to driving fine (7] -

Help Close Transfer 10 0 20 30 Google Kurzbefehle Kariendaten 5mi———1 Nutzungsbedingungen &

La velocidad se puede indicar de dos maneras: bien a partir del calculo de la velocidad
mediante el efecto Doppler, bien calculada a partir de los datos de los puntos GPS. Los
archivos disponibles se indican con un marcador en la lista. El contenido del diagrama
inferior se puede seleccionar en el menu desplegable. Los datos GPS se muestran en
forma de ruta en el mapa de Open Maps, en la imagen de la extrema derecha, mediante

la linea azul.

«Copiar mapa» copia el mapa mostrado al portapapeles. Con «Ctrl + V» se puede pegar

en el informe.

Para transferir los datos a los datos de tiempo de recorrido, seleccione el area deseada

tal y como se describe en el capitulo «Control del diagrama del médulo».

Con el botén «Transferir coordenadas a la linea de conduccién», se transfiere también la

curvatura de la linea de conduccién en lugar de los datos puros de tiempo de recorrido.

Pulse el botdn «Transferir» para confirmar su seleccion y escribir los datos en la mascara

de datos principal.

3.7.41 Tecnologia de medicion del trafico — Datos ESO

Los datos ESO se utilizan para comprobar si un tipo de dispositivo de medicion de
velocidad funciona correctamente. Los datos se pueden exportar desde el software

asociado en formato .csv y, a continuacion, introducirlos en el analizador.
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Tras cargar el archivo, las 5 curvas de medicién aparecen en el diagrama. Si se marca la
casilla «Correlacionar», las curvas se superponen entre si de modo que se aprecia

facilmente cualquier desviacién entre ellas.

D:\Arbeit\Update 23\ESO - Messkurven\Beispielfiles\Dekra\E E’" [ correlat vi2 ‘235 7 v23 3,52 i v13 ii?d,B% km/h
Messkirie 1. 2 . 3 . 4 ! 5 . r12 ‘zziédzé[a,? 23 [973367.82 3 [1029577.4

10000

-10000

-20000

Scale: Line width:

l;i . JI “ Help Close

Al hacer doble clic con el botén izquierdo en el diagrama, se marca un area. Dentro de
esta area, se indican en los campos superiores la velocidad «v» y la precision «r» entre

dos curvas de medicion.

La barra de carga inferior permite cargar una imagen para comprobar la posicion del
elemento de activacion de la sefal. Los controles deslizantes se pueden utilizar para
ajustar la posicion de la imagen.
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3.8 Grafico

View Mode X
3.8.1 Modo de visualizacion Vehicles— -Posiioning
Vehl | O Left ® Right —
. .z z . elp
En esta ventana se puede determinar la representacion | &2 Vehe  Otett @Fran
O ® Left O Right
y la posicién de los vehiculos. B O left @ Right
a ® Left QO Right
O O Left @ Right
«Vehiculos»: esta columna enumera los vehiculos que | O ® Lsft O Right
a O Left @ Right
se muestran en los diagramas y en la pelicula. | ® Left O Right
O O Left @ Right
. . ’ . . - Left Right
«Posicionamiento»: aqui puede indicar desde qué E SL; 8R;gm
i To 1 i O ® Left O Right
direccion deben acercarse los vehiculos y situar la curva | 5 e S
i i O @® Left O Right
correspondiente en el diagrama. o O Lot ® Rght
3.8.2 Diagramas
Se pueden crear los siguientes diagramas:
Diagrama de recorrido- Diagrams %
tiempo Diagrama de E‘I]g’“ms
Path-time diagram
recorrido-velocidad [ Path-velocity diagram

D Time-velocity diagram

Diagrama de tiempo- [ simulation diagrams

velocidad Diagramas
de simulacion

Solo se muestran las curvas de los vehiculos activados. El limite de fase de cada curva

esta marcado con simbolos.

Limite de fase general: circulo pequefio

Inicio de la reaccion: cuadrado

Inicio del frenado: cuadrado pequenio relleno
Colision: cuadrado relleno

La parte inferior de los diagramas muestra la leyenda de las curvas. Contiene el numero
de vehiculo y el nombre del conductor. Para editar el texto, haz clic en el campo y utiliza
el botén derecho del raton para abrir el menu de propiedades e insercion de texto. Los
numeros de vehiculo deben permanecer sin cambios; de lo contrario, se mostrara texto

estandar.
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Después de hacer clic en una curva o de utilizar la tecla Tab, puede desplazar la curva

con las teclas de cursor o con el ratén.

A la derecha encontraras la barra de herramientas de graficos, que te permite modificar

rapidamente diversas opciones de visualizacién de los graficos.

st 1 Con los tres botones superiores, puedes alternar entre el grafico de tiempo-
«t 7  distancia (1), el grafico de velocidad-tiempo (2) y el grafico de distancia-
s« 3  velocidad (3).
1 ‘. . . . .
| 4 4: Abre el cuadro de dialogo de posicionamiento de ejes.
= 5
Mc G 5: Abre el cuadro de dialogo de posicionamiento de curvas.
\z 7 6: Activa o desactiva la visualizacion de la informacién de fase a lo largo de las curvas.
1 8
3 9 7: Muestra/oculta las curvas de referencia para la parte delantera y trasera del
< 10 vehiculo. Por defecto, la curva principal representa el centro del vehiculo, y las
EF 11 distancias de las curvas de referencia se corresponden con los datos
geométricos del vehiculo.
8: Mostrar/ocultar lineas de cuadricula en los limites de fase. Estas lineas son paralelas a
los ejes.

9: Anade una copia a escala del grafico a la pelicula. Al hacer clic en este botdn, se

afiade una copia a escala del gréafico a la pelicula. La copia del grafico conserva la vista

actual del grafico. Al volver a hacer clic en el boton, se actualiza la copia del grafico.

10: Ajustes del grafico: Abre las opciones graficas para mostrar los elementos del grafico.

Los ajustes de este cuadro de dialogo se guardan como propiedades generales para

todos sus informes. Las entradas son especificas del gréafico, lo que le permite asignar

diferentes disefos, por ejemplo, a un grafico de tiempo-distancia en comparacién con un

grafico de simulacién dinamica.

11: Salir: Cierra el grafico actual. Los elementos de dibujo creados se conservaran

cuando se vuelva a abrir el grafico.
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3.8.2.1 Diagrama de trayectoria-tiempo

Este diagrama representa graficamente la relacion entre la trayectoria y la distancia para
todos los vehiculos activados. La trayectoria se muestra en el eje horizontal, el tiempo en

el eje vertical y el punto cero correspondiente se situa en el punto de interseccion.

El tiempo avanza a lo largo del eje de arriba abajo. La distancia temporal desde el punto
cero indica el tiempo correspondiente en un punto determinado. Si, por ejemplo, la
colision se situa en el punto cero, todos los valores de tiempo se refieren al tiempo
anterior a la colisién. Una posicion en la zona superior del grafico indica un punto de

colision temprano en el tiempo y viceversa.

Si desplaza la curva de trayectoria-tiempo en direccién vertical, la posicion del vehiculo
en un momento determinado también tiene que cambiar. Si desplaza la curva hacia
arriba, el vehiculo arranca antes y la posicién final se alcanza también antes. La posicién
del vehiculo a lo largo de la linea de conduccion en la pelicula cambia segun el momento

actual.

Ejemplo: La posicion actual de la cruz fina se encuentra en los dos segundos. El
programa calcula qué distancia ha recorrido el vehiculo hasta este momento. Suponemos
que el vehiculo ha recorrido 10 m en 2 segundos, por lo que se encuentra situado 10 m
después del inicio de la linea de conduccién. Si se desplaza la curva de tiempo-recorrido
hacia arriba, la distancia recorrida en 2 s ha aumentado y puede ascender, por ejemplo, a

15 m. Por lo tanto, el vehiculo se desplaza 5 m a lo largo de la linea de conduccion.

Un desplazamiento horizontal del diagrama de recorrido-tiempo cambia las coordenadas
mostradas; sin embargo, la distancia recorrida y la posicion del vehiculo en la pelicula

permanecen iguales.

3.8.2.2 Diagrama de recorrido-velocidad

Representa graficamente la relacion entre la trayectoria y la velocidad. La trayectoria se

representa en el eje horizontal y la velocidad en el vertical.

3.8.2.3 Diagrama tiempo-velocidad

Representa graficamente la relacion entre el tiempo y la velocidad. El tiempo se muestra

en el eje horizontal y la velocidad en el vertical.
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3.8.3 Posicionamiento de los ejes

Los ejes de distancia y tiempo se pueden escalar en esta ventana.

«Escalado automatico»: si se elige esta opcion, | aes positioning

las curvas se muestran en su tamano maximo; de | | Axesscaing o

| . f . | ‘Automatic scaling
o contrario, se puede especificar directamente la | _ o % Cancel

il

longitud de los ejes de tiempo y distancia. Si s€ | 1me ass s e s
Above 0 s Left: 220 m
Down: 70 s Right: 20 m

activa el «Escalado automatico», no es posible

utilizar la funcién de zoom ni desplazar los ejes.
Help

«Marco sin curvas»: La anchura del marco se Preview

i

puede indicar en porcentaje.

3.8.4 Posicionamiento de las curvas

Esta opcion del menu te ofrece dos formas diferentes de posicionar las curvas. Ademas,
también puedes introducir la posicion de un limite de fase en la mascara de datos

principal.

«Modo: Introducir valores»: Aqui puede introducir directamente las «coordenadas» de un
punto definido, es decir, el limite de fase. Un valor objetivo positivo significa que el punto
definido debe situarse antes del punto cero, mientras que un valor negativo lo sitla
después del punto cero. De forma analoga, un valor de trayectoria positivo indica una
posicion antes del punto cero, y un valor negativo, después del punto cero. Para una
curva que deba trazarse en el lado izquierdo, un valor positivo indica una posicién a la
izquierda de la curva; para una curva que deba trazarse en el lado derecho, una posicion

a la derecha del punto cero.

«Modo: Punto de referencia»: Introduzca los puntos (limites de fase) en los que deben
cruzarse las dos curvas seleccionadas. También puede abrir este cuadro de dialogo
haciendo doble clic en el vehiculo correspondiente, por lo que puede modificar
directamente la posicién (ya sea a la izquierda o a la derecha del eje de tiempo) de la

curva. Ademas, también puede desplazar las curvas en la pantalla grafica.
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«Representar curva»: Funciona de manera similar a la op|( cure positioning X
«Modo de visualizacion». vehicle: M~>]  Point [0 = oK

i Cancel ‘
Mode Coordinates

o - » 2081 ‘
«Direccion de dibujo»: puede colocar una nueva curva S "
O Reference point | Tme [-8.23 s Help

a la izquierda o a la derecha del eje de tiempo. De Maich reference point with
Vehicle: Point:

Depict curve

visualizacién» y las curvas también se pueden Drawing direction: O Left @ Right

nuevo, la funcionalidad es similar a la de «Modo de

desplazar en la pantalla grafica.

Consejo: La posicion de los ejes en relaciéon con las curvas se puede desplazar en la

ventana «Coordenadas».

3.8.5 Video

Una maniobra de conduccién calculada previamente se puede representar
cinematicamente en la pelicula. Cada vehiculo se ilustra con el propio vehiculo, su
trayectoria y el conjunto de datos de distancia-tiempo calculado. La trayectoria se crea

con la ayuda de una «spline», es decir, una linea editable.

El vehiculo sigue la linea de conduccién con su centro, es decir, el punto medio de su
distancia entre ejes en este caso. Las ruedas traseras siguen la linea de tal manera que
el centro se situa en la interseccion de la prolongacién a través del eje trasero y la normal
a la curva. Se puede indicar un angulo de deslizamiento lateral para el punto inicial del

movimiento. Este se calcula posteriormente en la secuencia.

El programa no verifica si la linea de conduccidon sugerida es posible teniendo en cuenta
la aceleracion lateral. Es necesario que la pista no sea nula y que ni la distancia entre
ejes ni el voladizo sean demasiado pequefios. Si se elige un peatén como tipo de
vehiculo, el programa carga automaticamente un conjunto adecuado de datos del
vehiculo que no se debe modificar de forma significativa. La trayectoria propuesta en el
archivo de datos corresponde a la del centro. Si la spline muestra un recorrido arqueado,
se calcula una integral de trayectoria para garantizar que la distancia recorrida en la

pantalla se ajusta a la del conjunto de datos.

Puede ver la secuencia de video en tiempo real o a camara lenta. La parte inferior de la

ventana de video cuenta con una barra para controlar la secuencia temporal.
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Si coloca el raton sobre el control deslizante y mantiene pulsado el botdn izquierdo,
puede arrastrar los vehiculos hacia delante y hacia atras. Un clic a la izquierda o a la
derecha del control deslizante desplaza los vehiculos en pasos de tamafio medio. La
visualizacién del tiempo se actualiza de forma sincronizada en el diagrama de trayectoria-

tiempo.

E.. Coloca el vehiculo en el punto de reconocimiento (tras la seleccién del vehiculo)
R.. Coloca el vehiculo en el punto de reaccion (tras la seleccion del vehiculo)

S.. Coloca el vehiculo en el punto de aceleracion (tras seleccionar el

vehiculo) B.. Coloca el vehiculo en el punto de frenado (tras seleccionar el
vehiculo)

D.. Coloca el vehiculo en un momento definido (mas informacion a continuacion)

o.. Coloca el vehiculoent=0

3.8.5.1 Punto definible

Al hacer clic con el botén derecho del ratén en el botdn «D» se abre el menu «Definir punto
significativo».

Define Significant Point X

O Vehicle Beg. of phase:
® o fixed point in M*EI:

View ‘ ‘ Cancel ‘ ‘ OK ‘

Puede seleccionar un punto de tiempo fijo o el inicio de una fase para un vehiculo
determinado. Confirme su seleccion con «Guardary». Si ahora selecciona «D», la pelicula
se dirige inmediatamente al punto de tiempo definido. Si cambia la hora de inicio de la
fase elegida, el punto definido también se actualiza. El punto de tiempo seleccionado

también se guarda en su informe.

3.8.5.2 Introduccion directa de la hora

Mueva el cursor a la pantalla de tiempo y haga clic con el botén izquierdo T o000
| H 5
del raton para abrir el menu de introduccion directa de la hora.
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La pelicula salta inmediatamente a la hora especificada. Go to time: %

0,00052

3.8.6 Configuracion

«Factor»: elija un factor entre 16 : 1 (muy lento) y 1 : 1 (tiempo real) hasta 1 : 16 (muy

rapido) para definir la velocidad de reproduccion del video.
«Repeticion automatica»: la secuencia se reinicia siempre automaticamente.

«Prioridad»: Cambia aqui el rendimiento del wovie|

procesador de la pelicula. Si seleccionas Movie

fast - slow
«Prioridad: Alta», ningun otro programa podra Factor. 12 J
acceder a los recursos del procesador durante [ Auto repeat  Priority: Normal ¥
la secuencia de la pelicula y se garantiza el [ Ye" Postons
P y 9 [] Interval of stroboscope: 1 s
maximo rendimiento de AnalyzerPro. Sin Start at
® Begin O Zero O End

embargo, si deseas crear un archivo AVI a partir
[] stroboscope till t=0

de la pelicula, debes asignar al programa que

[[] Phase boundaries

utilices para ello una parte determinada de la T

capacidad del procesador y seleccionar
[[] stop movie att=0

«Prioridad: Normal» o «Baja» en su lugar.
«Intervalo del estroboscopio»: si se activa esta opcion del menu, las posiciones de los

vehiculos se dibujan en el intervalo de tiempo especificado.

«Inicio en Comienzo/Cero/Fin»: elija el punto de inicio para el primer intervalo de tiempo.
Si se selecciona «Cero» (punto cero), siempre se dibujan los radios visuales activados.
Siempre que el punto de inicio y el de fin no coincidan en el tiempo, los radios visuales
solo se dibujan si el incremento de tiempo es igual o un multiplo de la diferencia de

tiempo.
«Estroboscopio hasta t = O»: Solo se muestran las posiciones anteriores al tiempo = 0.

«Limites de fase»: si los limites de fase estan activos, las posiciones de los vehiculos se

dibujan alli.

«Dibujar posicién intermedia con linea punteada»: Para facilitar la diferenciacion con
respecto a las posiciones de la pelicula (posiciones dinamicas, lineas continuas), puede
dibujar las posiciones intermedias (posiciones estaticas: estroboscopia, limites de fase,

posicion inicial y final) con lineas punteadas.
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Si se dibujan tanto una posicion dinamica como una estatica en el mismo punto, ambas
lineas se eliminan normalmente; sin embargo, las posiciones intermedias con lineas

punteadas permanecen visibles.

«Detener la pelicula en t = O»: puede elegir detener la pelicula en el tiempo = 0; la

secuencia continua de nuevo al hacer clic en el botén de reproduccioén.

3.8.7 Lineas de visibilidad

(Icono: ¢ ):
Las lineas de visibilidad sirven para determinar | jnes of sight X
la primera vision. Puede seleccionar diversas | |inesofsignt
combinaciones de lineas de visibilidad haciendo ! fo veticle
1 23 45 67 8 210111213141516

clic en la posicién correspondiente de la tabla. B ;DDEEEEEEEEEEEEEE
La configuracion predeterminada especifica que iEEDDEEEEEEEEEEEE
el punto de partida de las lineas de visibilidad fr :EHEEDDEHEHEEHEHE
(punto de vision) se situe en el centro de la o ;EHEEEHDDEHHEEEEE
distancia entre ejes en direccion longitudinal y é]ZEEEEEEEEDDEEEEEE
en el punto 4 de la anchura del vehiculo en :;EEEEEEEEEEDDEEEE
direccion transversal. La linea de visibilidad BEEEEEEEEEEEEDDEE
termina en la parte delantera central del otro ::EEEEEEEEEEEEEEDD
vehiculo de forma predeterminada. Ambos M Eow NEEET
puntos se pueden colocar de forma diferente | .
haciendo clic en ellos y desplazandolos. Se I‘;Tgiemﬁr seiom
guardan todos los ajustes. O Left miror [ Sseffings | oK

DIRont mior [ _seffngs | Help

«Borrar todo»: Borra todos los datos
introducidos con un solo clic. Los valores
introducidos individualmente también se pueden

borrar haciendo clic en ellos por segunda vez.
«Mostrar»: Visualiza las lineas de visibilidad. Las entradas de la tabla permanecen sin cambios.

Puede decidir mostrar las lineas de visibilidad para el retrovisor interior, el retrovisor
exterior izquierdo y el retrovisor exterior derecho. Defina la anchura del retrovisor, la
posicion relativa al punto ocular y el angulo relativo al eje lateral en el menu «Ajustes». La
posicion del punto ocular es la misma que la ya indicada como punto de partida para las

lineas de visibilidad.
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«Distancia (lateral)»: Distancia entre el punto de visién y el punto medio del retrovisor en

direccion lateral al eje longitudinal del vehiculo.

«Distancia (longitudinal)»: Distancia en direccion longitudinal al eje longitudinal del

vehiculo.
La posicion del punto ocular también se puede | set interior Mirror : Matthias Schmidt X
ajustar. Las coordenadas se refieren al centro del Interior miror settings —
, Mirror widlth: ﬂ 23-cm
vehiculo (0'0) ~ - ‘—\\—\_ Cancel

‘ Help
Puede definir el angulo de vision de forma

|
| Distance

numérica; en ese caso, la posicion angular no

i

Distance

tiene efecto. Alternativamente, puede utilizar

«Calcular» para calcular el angulo de visién a

View point: [ -12 , a2
' ici6 imi (cm/cm)
partir de la posicion angular y optimizar la N .
posicion angular posteriormente. -9 1o 10 ° | Opfimise

Calculate

Length of line of sight 100 m m

«Optimizar»: calcula el angulo para un ajuste optil. .- . . _ ___

que el angulo de vision esta situado simétricamente respecto al vehiculo; en el caso de
los retrovisores exteriores, con una linea de vision dirigida hacia atras y paralela al
vehiculo. Si el vehiculo no alcanza el valor exigido por la normativa de la UE, el angulo se

aumenta en consecuencia.

3.8.8 Fijar

Puede seleccionar esta opcion del menu o pulsar F3 para crear una copia de todos los
vehiculos visibles, incluidas sus luces de freno o intermitentes, en la posicion
correspondiente. Estas copias no estan vinculadas a una linea de conduccién y se

pueden desplazar y girar libremente.

3.8.9 Ajustar tiempo

Con esta opcion, puede hacer que todas las curvas de los diagramas, asi como las
secuencias de video de todos los vehiculos, comiencen al mismo tiempo. Todos los
vehiculos para los que se dispone de datos de distancia-tiempo estan equipados con una
fase de velocidad constante (o de parada) al principio. Por lo tanto, se determina el

tiempo que falta hasta que comience la primera curva.

198



Si se desea una fase diferente a la de velocidad constante, puede cambiarla en la

mascara de datos de distancia-tiempo.

3.8.10 Desplazar curvas al punto cero

Esta opcién desplaza todas las curvas activas (es decir, de los vehiculos activados)

desde su tiempo actual hasta el punto cero.

3.8.11 Mostrar datos de sensores

Muestra los datos de los sensores en la dinamica de conduccion.

3.8.12 Temporizador grande

Puede ser necesario mostrar un temporizador grande con fines de presentacion. El

tiempo disponible en Grafico> EIl temporizador grande se puede ampliar aiin mas si se

desea. Mueva
el ratén al borde de la ventana y mantenga pulsado el botén izquierdo para ampliarla. El

tamafo de la fuente se modifica automaticamente. Ademas, la presencia del
temporizador grande también hace que el tiempo se muestre en la vista previa de

impresion y en el AVI Creator.

3.8.13 Utilidades graficas

Segun la ventana activa en ese momento (pelicula o diagrama de tiempo-trayectoria),

estaran disponibles las utilidades asociadas.

3.8.13.1 Maximizar

(Icono: ) Selecciona la escala mas pequena posible con la que todos los objetos sean

visibles en la ventana.

3.8.13.2 Cuadricula

(Icono:::ii: ) Para la pelicula se pueden seleccionar los siguientes tipos de

cuadriculas: Punto: Dibuja solo los puntos de la cuadricula.
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Cruz: Marca los puntos de la
cuadricula con cruces. Linea: Dibuja
lineas de cuadricula.

Se pueden ajustar los intervalos de la cuadricula (dx y dy) en las direcciones x e y. El

valor predeterminado es de 5 m en cada direccion.

3.8.13.3 Escala de la pelicula

(Icono:1X ) Introduzca la escala para la Movie Scale W
visualizacion de la pelicula. La impresién

mostrara entonces la misma seccién que se ve en | <€ " 150

la ventana; por lo tanto, la seccién de la imagen oK Cancel Help

cambia con la escala. Si
la escala no se va a modificar, no se debe ampliar mas la seccion de la imagen. Por lo
tanto, es recomendable ajustar la escala inmediatamente solo para la impresion y

desplazar la seccidn si es necesario.

Dado que el formato de pagina no suele coincidir con el formato de pantalla, puede
quedar un espacio en blanco en la parte superior/inferior o en los laterales de la
impresion. Para evitarlo, compruebe la seccion en «Archivo/Vista previa de impresion»

antes de imprimir.

Consejo: Si no es posible mostrar la imagen deseada en una sola pagina con la escala

deseada, utilice en su lugar dos impresiones con secciones de imagen superpuestas.

3.8.13.4 Psychoman

Esta es una herramienta de visualizacion para la pelicula que resalta en amarillo partes
especificas del cuerpo de un conductor de muestra, dependiendo de la fase actual del
vehiculo seleccionado. El resaltado tiene como objetivo ilustrar qué accion del conductor

es particularmente relevante o activa durante la fase actual.

3.8.13.5 Coordenadas

(Icono:_|_ ) Elige esta opcidn si deseas mostrar las coordenadas actuales de la pelicula
de los vehiculos de forma analoga al diagrama de trayectoria-tiempo. La posicion de las
coordenadas mostradas se puede cambiar en la configuracion de la pelicula.
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Coordinates n

Position t from Start =
1 —— m t= 0454 5 | |t 0454 s —
Veh| s{m) v (kmy/h) | a (m/s) Phase | Radius | an (myfs?) | Yaw [°) Steering
1 rake [ LN ] LW
. 1.64 1.32 5.00 Brake  |000000.0 0.00 180.00 0.00

La distancia se corresponde con la del diagrama de dist.ancia-tiempo en el mismo
momento, por lo que hay que tener en cuenta el valor inicial. La distancia debe
considerarse un valor relativo en lugar de absoluto y se mide o calcula a lo largo de la
curva. El vehiculo llega al punto cero en el momento en que la curva y el eje del tiempo
se cruzan en el diagrama. Si el vehiculo supera este punto, todos los valores se vuelven
negativos. Por lo general, el punto de colision se corresponde con el punto cero del
diagrama; en ese caso, puede determinar la distancia al punto de colision a partir de la

informacién proporcionada sobre la distancia.

La primera fila muestra la posicion de la cruz en el grafico de distancia-tiempo, el tiempo
de la pelicula desde el principio y desde el final y, debajo, las coordenadas del vehiculo.
La posicién de la distancia se ajusta a la curva de distancia-tiempo en el momento actual.
La velocidad, la aceleracion, el radio de la curva (centro del vehiculo) y la aceleracion
lateral (= aceleracién en direccién transversal al vehiculo) también se indican en el

momento actual. Ademas, se indican el angulo de guifada y el angulo de direccion.

Para facilitar la visualizacion, se incluyen los botones «>>» y «<<», que amplian o
reducen la pantalla.

Al abrir la vista previa de impresion mientras la visualizacion de coordenadas esta activa,
estas se dibujan en la vista previa. Alli, la ventana resultante se puede mover
manteniendo pulsado el botén izquierdo del raton.

Diagrama distancia-tiempo:

Para cambiar la posicién de la cruz que aparece al activar las coordenadas, haz clic
primero en ella; ahora se muestra con lineas punteadas. A continuacién, puedes
desplazarla con las teclas de cursor o con el ratén. Para esta ultima opcién, coloca el

raton
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dentro del cuadrado o en una linea. Cuando el puntero del ratdbn cambie de forma a una
cruz o una doble flecha, mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén y desplace la

cruz.

Cursor arriba/abajo: Aumenta/disminuye la duracion hasta el punto cero. Se muestran la
posicion de la trayectoria de los vehiculos, las velocidades actuales y las aceleraciones
en ese momento. Al mismo tiempo, los vehiculos de la pelicula se posicionan en

consecuencia.

Cursor a la izquierda/derecha: se aumenta/disminuye la distancia entre el punto de mira y

el punto cero. Los datos de los vehiculos no se ven afectados.

3.8.13.6 Desplazamiento

L,
(Icono:e « ) Desplaza la seccion de la imagen junto con el objeto de fondo (si existe).

3.8.13.7 Cinta métrica

(Icono: &, ) Esta opcion del menu le permite medir distancias con el ratén. Mueva el
puntero del ratén al punto de partida, mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén y
muévalo a lo largo de la distancia deseada. Las coordenadas relativas (distancia y
tiempo) se muestran en la barra de estado de abajo. Utilice la funcion de medicién

mientras el botén esté activado. Para seleccionar objetos, debe desactivarla de nuevo.

3.8.13.8 Etiqueta

(Icono:T ) Puede etiquetar tanto la pelicula como el diagrama distancia-tiempo. El
procedimiento es similar al de dibujar un rectangulo. El tamafio del rectangulo creado

determina el tamafio de la ventana de texto.

«Nombre de la fuente»: La seleccidn de fuentes depende de la configuracion de Windows.
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«Tamano de fuente»: El tamano de la fuente se S _
Properties | Colours and Lines  Text

indica como tamafo fijo o en % del tamafio del  Fon

P . . o . i Faont If‘-ﬂnmmh YaHei -|
rectangulo (si el modo de justificaciéon esta |
Font size |24 |
activado).
[] Bod [] underiined [#] Fixed
., . . [] italics [] Strikethrough ] Contour
Representacion: «Se pueden aplicar negrita,
: Alignment Centerad -
subrayado, cursiva, contorno y tachado. N | l
Tendt input

El grosor del contorno para la opcion Contorno
se puede ajustar mediante el grosor de linea en

«Color lin ».
Colores y lineas [#] Showin 30

«Alineacion»: Alinea el texto dentro del rectangulo. Si se elige el modo «Justificacion», el
tamano de la fuente se adapta automaticamente al tamafo del rectangulo, teniendo en
cuenta el porcentaje indicado anteriormente. La escala de impresion preestablecida

afecta a la ventana de texto y, por consiguiente, al tamaro de la fuente.

«Fijo»: elija esta opcién para mantener el tamafo de la fuente independientemente de la
escala; de lo contrario, el tamano de la fuente cambia proporcionalmente a la escala de
impresion. Al ampliar la visualizacién, la ubicacién que se mantiene fija viene determinada
por la alineacion. Un texto fijo alineado a la izquierda permanece fijo en el centro-
izquierdo al ampliar, uno centrado en el centro y uno alineado a la derecha en el centro-

derecho.

«Introduccién de texto»: puede introducir varias lineas de texto. La combinacion de teclas
Ctrl + Intro funciona como separador de filas. Siempre que el angulo de rotacion no sea
demasiado grande, el texto de varias lineas se puede mostrar facilmente en la direccién

de rotacion.

Al igual que un objeto de dibujo normal, puede distorsionar, desplazar y rotar el texto.

3.8.13.9 Dibujar linea

(Icono:%- ) Dibuja un objeto de linea arqueada («spliney).
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3.8.13.10 Semaforos

(Icono:u ) Se pueden crear hasta diez semaforos | Traffic Lights X
. , . , et
diferentes (etiquetas: A, B, ... J). El etiquetado de los D@D‘Cﬁl _
’ . . . . ’ g €
semaforos también tiene importancia para la pelicula, ya
P P P y [ tight B Set
que las fases de los semaforos se sincronizan en O ught ©
funcién de ello. La duracién de las fases y el patrén de | | [tontd
. , [ Light E Set
relleno de las barras se pueden ajustar en el menu _
[ Light F Set
«Configuracion» correspondiente o haciendo doble clic | [Jugnic set
en una fase del semaforo. Como alternativa, puedes | [tiant#
, : . I . . [ Light | | set |
abrir el diagrama distancia-tiempo y abrir el menu ] tght J -

«Configuracion» mediante el boton del semaforo (! ).

Light: iA s |
Duration of phasi Paltem

10 ® Ful
.:I] 4 Q Datted
l:l o Type of traffic ight
l:l 3 ® Mormal
mm - Rdow
e R o
(DO o [ ] osme

. O Pedestrian

Total time: 29 s

Time: End of grean i 4.00
From start of the sequence | 25.00

La secuencia temporal del semaforo se puede ajustar
directamente en el diagrama distancia-tiempo
seleccionando la barra correspondiente; mantenga
pulsada la tecla Control para seleccionar varias barras a
la vez. A continuacion, mueva el ratén hacia arriba o
hacia abajo con el boton izquierdo pulsado. La otra
opcién es indicar la secuencia numéricamente en la

configuracion.

Aqui se pueae estapiecer 1a auracion de cada fase del semaforo. El «Tiempo total» indica

el tiempo necesario para completar todo el ciclo de la fase.

Una vez definido el semaforo y sincronizado con los procesos de conduccién, puede

mostrar el semaforo en la pelicula. Pulse el iconon y seleccione el numero de semaforo

correspondiente. El semaforo se representa automaticamente en 2D y 3D.

3.8.14 Propiedades

Todos los vehiculos, sus lineas, objetos de linea y otros elementos dibujados, el texto y

los semaforos se reconocen como objetos. Sus propiedades, como el color, el grosor de

la linea o el patron, se pueden ajustar en este menu. Ademas, también se pueden

modificar aqui las propiedades de los gjes,
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las lineas de la cuadricula y objetos similares. Las propiedades de los objetos dependen

de si esta activada la pelicula o el diagrama distancia-tiempo.

3.8.14.1 Abrir la ventana Propiedades

Puede abrir la ventana Propiedades de tres maneras:

- Abre un menu de opciones haciendo clic con el botén derecho del ratén en la

ventana de la pelicula o en la ventana del diagrama.
- Seleccione el objeto y pulse la tecla Intro.

- Haz doble clic en el objeto deseado.

Las opciones de menu disponibles dependen del objeto seleccionado. La parte izquierda
de la ventana muestra los objetos en orden jerarquico (de forma analoga a un arbol de
directorios). Seleccione aqui el objeto que desee. La parte derecha sirve para ajustar las

propiedades de la opcién seleccionada.

El objeto seleccionado se marca inmediatamente en la pelicula, se resalta en el arbol de

directorios y su nombre se muestra en mayusculas: >-- NOMBRE DEL OBJETO.

Puede eliminar objetos o cambiar su orden y asignacién en la ventana Propiedades. El

arbol de directorios se actualiza automaticamente.

3.8.15 Crear secuencia BMP / AVI

(Icono: I ) Puede crear mapas de bits de la ventana activa (pelicula, dinamica de
conduccion o analisis de marcha por inercia) en intervalos de tiempo definidos y
guardarlos.

«Desde»: hora de inicio del primer mapa de
bits. «Hasta»: hora de finalizacion del
ultimo mapa de bits.

Los valores de tiempo se transfieren desde los datos de distancia-tiempo a la Pelicula y
pueden modificarse alli. Las ventanas de simulacion comienzan en el tiempo 0 y se

extienden hasta el final de la simulacion.
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Los mapas de bits se guardan en el | scislimages/ Generate avi pe

mismo archivo que el informe y reciben el | ime frame =

. From: [jp.00 ti:  [0.00 -
mismo nombre con un suplemento e o g e
numérico; los mapas de bits hacen | 'Mevel 004 s Fememte 25 s [

Number of images: [0 [

referencia a un archivo de informe llamado

Slow motion (factor): E

«test.anl» se
Directory
”aman EKOMNVANALYZER PROVGutachten [+
«test001.bmp...test999.bmp». En funcion | [ Generate serialimages | Py

[¥] Generate .avi file

del intervalo de tiempo y de la «frecuencia Help

de fotogramas» o del tamafo del
intervalo, el programa calcula
el numero de imagenes que debe crear. También puede generar un archivo de video

(formato AVI) con los mapas de bits.

«Iniciar»: inicia el proceso de creacion de archivos BMP y/o AVI.
«Detener»: cancela el proceso.

«Camara lenta»: ralentiza la pelicula segun el factor indicado.
«Reproduciry: abre el reproductor multimedia preestablecido en
los directorios.

Si ademas desea mostrar el tiempo actual de la pelicula en el video, debe activar la
opcion del temporizador grande haciendo clic con el boton derecho del ratén en la

visualizacion de la hora en la parte inferior.

3.8.16 Vista 3D

(Icono:g‘@ ) La vista 3D se puede iniciar desde la Pelicula y la simulacién, y muestra la
representaciéon 3D de la ventana desde la que se abre. Puede controlar la secuencia
desde la ventana en la que ha abierto la vista o en la propia ventana 3D. El botdn
Reproducir de la Pelicula inicia la secuencia simultanea de la Pelicula y el 3D. Tenga en
cuenta que puede abrir varios informes y proyectos al mismo tiempo en AnalyzerPro, pero
no puede abrir varias ventanas 3D simultaneamente.

Muchos objetos 2D tienen una pestafa para la configuracion 3D en la seccién de

propiedades. Toda la configuracién para el 3D se realiza alli.
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3.8.16.1 Coloca la camara

El eje x positivo suele apuntar hacia la derecha, el eje y hacia
atras y el eje z hacia arriba; por lo tanto, la camara (foco

visual) se coloca en consecuencia.

«Relativo al vehiculo»: puede colocar la camara dentro de un

vehiculo y adoptar su perspectiva durante la secuencia.

«Mirar al vehiculo»: elija esta opcion para dirigir siempre la

camara hacia el vehiculo seleccionado.

«Perspectiva»: Acerca o aleja la vista en la vista 3D (de forma

analoga al factor de zoom de la camara).

«Guardar camara»: este boton genera una imagen de la can

B! Camera... = *

Camera position

Pasition X | p.00 :_
Position ¥ | 0.00
Position Z 20.00
[ relative to veh.: i_l -
Camera rotation
Z axis | 90.0 Deqgre
¥ axis -20.0 Degre
X axis [ 0.0 pegre
t I
Zoom
Perspective (~focal | 50.0 Degre
length)

Save camera |

OK Cancel

e

guarda la configuracién actual de la camara. Si el usuario mueve o hace clic en este

objeto, la camara 3D volvera a esa posicion. De esta forma, puede guardar tantas

posiciones de camara como desee.

3.8.16.2 Fuente de luz y posicion solar

Ajuste y calcule la luz solar en el cuadro  #'tightsaurce

Sunlight Option compute solar position
de entrada «Fuente de luz». Intensity: 80 % Pttt slarpoiion
Angle:
. ) horiz.: a7 . vert.: | 52 = Date and time
«Intensidad»: 0 — 100 %. pDoMMYYYY: 1 | 5| 2018
North direction hh:| 12 mm 0 :}D Summer time
«Angulo horiz./vert.»: Posicién del sol. Llpscty ety Time zone: UTC +// 0 Hours
Position of compass
x [100 v: [10,0 Coordinates
., I I . e I . Longitude: -8,7500 *
«Opcién calcular posicion solar»: con Aot 00 S
Latitude: 31,7600 -
esta opcion puede calcular la posicidn  Coisplaysolar pos.in 20 A
solar en cualquier momento y en sunrse - Sunset reland *
Official |05:06 19:57
H , 3 Munster =
cualquier lugar del mundo. El calculo < [oa:2s 2036 | -
Nalbcal 103:38 2125 - Gallatrim (Cork)
asume astonomical  [0236  [2227 [} ok = e

que la Tierra tiene forma esférica perfecta; por 1o tanto, debe tener en cuenta si las

montafas u otros factores del entorno podrian ocultar el sol en su posicion solar. Podrian

darse otras limitaciones relacionadas con las condiciones meteorolégicas del dia en

cuestion, ya que estas podrian haber hecho que el sol fuera irrelevante en determinadas

situaciones.

208



Para calcular la posicién solar, introduzca la longitud y la latitud del lugar del accidente,

asi como la fecha y la hora del mismo.

Sugerencia:

- Asegurate de seleccionar la zona horaria correcta. La hora de Europa Central es
UTC +1, la hora de Europa Oriental es UTC +2 y la de Londres es UTC +0.

- Laopcién «Horario de verano» afade una hora adicional a los calculos.

- Asegurate de que las coordenadas de longitud y latitud se indiquen en formato
decimal. Por ejemplo, una latitud de 45 grados y 45 minutos se introduce como
45,45°.

La vista 3D muestra el norte en la parte superior de forma predeterminada; sin embargo,

siempre debe adaptar la orientacion segun la situacién del accidente. La «brujula» que
aparece al seleccionar la opcion «Mostrar el norte» le ayuda a orientarse. Junto a la
brajula 3D, se carga automaticamente una rosa de los vientos en representacion 2D.
Puede reubicar la rosa de los vientos y girarla posteriormente para que apunte al norte.
La vista 3D se orienta entonces automaticamente hacia el norte también y se actualiza la
posicion solar. Alternativamente, también puede utilizar el campo «Rotacién» en el cuadro

de dialogo «Fuente de luz» para cambiar la orientacion.

La casilla «Mostrar posicion solar en 2D» afiade una representacion del sol a su ventana
2D. Al igual que en 3D, la representacion del sol se ajusta automaticamente a la rotaciéon

de la rosa de los vientos en 2D o 3D.

Se almacena una base de datos de coordenadas. Seleccione primero el pais y, a
continuacion, la region. A continuacion, introduzca el nombre del lugar. La base de datos
ofrece sugerencias para las ubicaciones registradas y, a continuacién, introduce

automaticamente las coordenadas.

Los diferentes niveles de crepusculo se muestran en la zona inferior izquierda de la ventana.

3.8.16.3 Opciones 3D

(B! 3D Options - >
Draw sky ] oK
Draw night sky ]

Cancel
Draw shadows ]
Ambient brightness: 40.0 (%)
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Cambia el aspecto de la ventana 3D en este mendu.
«Dibujar cielo»: dibuja un cielo azul en el fondo.
«Dibujar cielo nocturno»: sustituye el cielo diurno por un cielo nocturno oscuro.

«Dibujar sombrax»: Muestra las sombras de los objetos 3D. Atencion: Demasiadas fuentes

de luz hacen que la visualizacion 3D sea exigente para el PC.

«Brillo ambiental»: controla el brillo con el que se muestran los objetos sin la presencia de

una fuente de luz similar al sol. El rango posible es de 0 a 500 %.

3.8.17 Mostrar camara 3D

Esta opcion activa un icono de camara en la ventana 2D. La posicion y la rotacion de la

camara en 2D se corresponden con el punto de observacion en 3D.

3.8.18 Importacion de modelos 3D / Importacion de escaneos laser

Seleccione Gréfico -> Importar modelos 3D para importar vehiculos y paisajes en formato
.obj. Dado que la memoria interna esta limitada artificialmente por muchos sistemas
Windows, puede ser necesario reducir matematicamente los modelos. El programa lo

hara automaticamente en unos minutos.

También es posible importar archivos de escaneres laser en formato €57 o xyz. Sin
embargo, si tiene la opcion, es preferible el formato .obj, ya que se puede manejar de

forma mas eficiente desde el punto de vista computacional.

Puede girar la vista previa manteniendo pulsado el botén izquierdo del raton. Ademas,
puede girar la vista mediante el campo de control o saltar a las grietas especificadas.

También es posible cambiar entre la vista en perspectiva y la ortografica.
Vehiculos:

Como primer paso, elija un archivo .obj a través del explorador de archivos. El archivo
.mtl y el archivo .jpg asociados deben estar ubicados en la misma carpeta y tener el

mismo nombre. Alternativamente, esto también funciona con archivos .e57 o .xyz.

Por ejemplo, de la siguiente manera:
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Name - Anderungsdatum Typ GroBe

&l straBe.jpg 05.07.2017 23:49 JPG-Datei 3 483 KB
|| straBe.mtl 05.07.2017 23:49 MTL-Datei 1 KB
€l straBe.obj 05.07.2017 23:49 Object File 695 113 KB

El vehiculo ya estd cargado y situado en el centro de la pantalla de vista previa. En
«Dimensiones reales del vehiculo», puede determinar el tamafo del cubo verde que sirve
de ayuda para ajustar el modelo 3D. Los datos geométricos del vehiculo correspondiente
se pueden copiar mediante «Copiar valores». El area roja simboliza el panel inferior y se
puede modificar en «Altura del panel inferior». Determina la altura del vehiculo sobre el

suelo en su estado original (sin deflexién adicional).

Muchos modelos de vehiculos se dibujan con ruedas. A diferencia de las ruedas
giratorias que afiade Analyzer Pro, las ruedas fijas pueden resultar molestas. Si pulsa
«Representar cilindro», apareceran dos cilindros azules. Puede colocarlos sobre las
ruedas con la ayuda de «Saliente delantero», «Distancia entre ejes» y «Radio». La
opcion «Cortar» eliminard de los modelos todo lo que se encuentre dentro de los

cilindros.

Las opciones «Desplazar», «Escalar» y «Girar» le permiten colocar el modelo dentro del

cubo verde; sin embargo, en la mayoria de los casos bastara con el factor de escala.

Si has completado los ajustes de tu modelo, haz clic en «Exportar» para guardarlo en
formato .murkpkg. A continuacién, puedes cargar el nuevo modelo como modelo 3D en

los vehiculos como de costumbre (a través de Datos del vehiculo -> Modelo 3D).
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Al igual que con los vehiculos, deben estar disponibles los siguientes 3 tipos de archivo
en la misma carpeta: example.obj, example.mtl y example.jpg. Si importas datos de

escaneres laser, los datos deben estar en formato €57 o xyz.

Utilice la opcidn de vista previa para ver el paisaje y coléquelo con «Rotar» y «Desplazar»

segun sus preferencias.

Puede escalar el paisaje de tres maneras. La primera opcion es arrastrar la regla roja-
blanca-roja con los respectivos controles deslizantes hasta una posicién de distancia
conocida. A continuacion, puede introducir la distancia real como «Longitud real de la
regla» para escalar el paisaje en consecuencia. La segunda opcion es escalar el paisaje
como cualquier otro mapa de bits tras exportarlo e insertarlo en la pelicula. El modelo 3D

se adapta automaticamente a la escala.

La tercera opcion es a través de «Alinear modelo»: para ello, debes conocer cuatro
medidas de tu modelo. Desde un punto de medicién, mides la distancia y el angulo hasta
dos puntos de destino. En la vista previa, haz clic primero en «A» y luego con el botén
derecho del ratén en la ubicacion del modelo donde se encuentra tu punto de medicion A.
¢,Cémo se hace esto para B y C? A continuacién, seleccione desde qué punto ha
realizado la medicién. Ahora introduzca la distancia y el angulo hasta los otros puntos.
Con «Alinear», su modelo se alinea y se escala en el plano. Si se produce algun error, se

muestra en «Nueva distancia»; el modelo no se distorsiona, solo se escala.
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El paisaje se guarda con el boton «Exportar». Se crean 4 archivos en la ubicacion de

destino: example.color.jpg, example.depth.jpg, example.info.txt y example.murl-pkg.
jEstos archivos no se pueden renombrar y deben permanecer en la misma carpeta que el informe!

Si desea utilizar el paisaje, puede mantener la configuracion «Después de exportar:
cargar el paisaje directamente» o cargar el archivo «example.color.jpg» en la pelicula
mediante «Insertar graficos» y escalarlo segun sea necesario. Cada vez que se abra la
vista 3D, se cargara automaticamente el paisaje 3D en lugar del mapa de bits 2D. La

superficie se ha calculado a partir del modelo y las ruedas la perciben como tal.
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3.8.19 Método del rectangulo (levantamiento de calles)

(Icono:m ) Para los levantamientos de calles se suele | Street Measurement (Rectangle Method) .. X

utilizar el método rectangular o el triangular. En el f:;;f‘;:Twemempmmwe %
meétodo rectangular, se marcan dos puntos en los lados
opuestos de la carretera y se conectan para formar un
rectangulo (malla). A continuacién, se miden las

distancias de los puntos en la direccion longitudinal de la

calle, sus distancias transversales y una diagonal. Para

el calculo de la primera malla, deben conocerse los

cuatro lados y una diagonal
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; para las mallas siguientes, el lado izquierdo ya se deduce de la malla anterior. La
segunda diagonal se calcula automaticamente. Se puede pasar de una malla a la
siguiente con los botones «<<», «>>», «vv» y «™». Al mismo tiempo, las mallas se
calculan y se dibujan en la pelicula. Se muestran el numero de malla actual y sus valores.

En la pelicula, la malla actual aparece resaltada.

Es posible trazar una linea suavizada a través de los puntos del contorno y activarla o
desactivarla mediante la configuracion del objeto. Lo mismo se aplica a la representacion

de las lineas de la malla.

Puede corregir los valores de todas las mallas a posteriori 0 eliminar la primera o la ultima
malla en cada caso. Para volver a abrir la mascara de calculo, haga clic con el botén
derecho del raton en el grafico y seleccione la opcion «Editar» en el menu emergente.

También puede abrir la ventana «Editar» a través de la ventana «Propiedades».

3.8.20 Método de medicion de triangulos (levantamiento de calles)

(Icono:*‘A‘ ) Para este método se necesitan dos puntos fijos. Se deben determinar las
distancias de los puntos que se van a medir; a continuacién, se calculan las coordenadas
relativas de los puntos medidos mediante formulas trigonométricas. El campo «xY» indica
si el punto de mediciéon se encuentra por encima («+») o por debajo («-») de la distancia
entre el FP1 y el FP2.

Con la definicién de un tercer punto fijo y la medicion de la distancia a los tres puntos
fijos, se determina claramente la ubicacion del punto. Para cada uno de los pares de
valores de FP1, FP2 y FP3, se calculan las coordenadas y, a partir de ellas, los valores
medios ponderados. Cuanto mas plano es el angulo, menor es la ponderacién del angulo

calculado.

Para calcular las distancias entre los puntos fijos, es necesario especificar cémo se

relacionan entre si los puntos fijos (ciclicos o anticiclicos).

Las tres columnas «Error F1-F2», etc., muestran la desviacion de la media calculada
respecto al valor calculado a partir de FP1 y FP2. Si no se indica ningun valor en la

columna, el programa no ha podido calcularlo.
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Si la distancia a los puntos fijos se mide, por ejemplo, con un dispositivo laser, los puntos
fijos pueden marcarse con pilares cilindricos. En este caso, tenga en cuenta que el reflejo
del punto laser alrededor del radio se produce antes; es necesario anadir el radio al
resultado. El programa puede realizar este ajuste automaticamente si se introduce un
desplazamiento general, indicando, por ejemplo, que se afada un valor de

desplazamiento de 0,05 a todos los valores de entrada para el calculo.

Utilice la mascara de Propiedades para decidir qué se debe mostrar: el triangulo de
puntos fijos, los puntos de medicion, las lineas de conexion entre ellos o una spline que

pase por los puntos de medicion.

3.8.20.1 Importacion de datos de Disto

Inicie la importacion de datos desde un dispositivo Disto mediante el botén «Cargar». Los
datos que se pueden importar pueden ser un simple archivo de texto (en formato *.txt) o
un archivo de Excel (en formato *.csv). Es importante que cada fila termine con la unidad
«my, ya que se importa el numero que precede a la «my». El recuento de caracteres en

cada fila no puede superar los 25.

Ejemplo:

Hora Posicién Valor medido Unidad
20:31:16 10001 29,075 m
20:33:39 10002 1,775 m
20:33:39 10003 22,16 m
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20:33:39 10004 23,914 m

20:33:39 10005 15,538 m

Antes de la importacion, el programa le pregunta si se utilizan 2 o 3 puntos fijos y si
deben transferirse las distancias de los puntos fijos. Si confirma esta ultima pregunta, se

utilizan los primeros valores para ello.

Los numeros se transfieren uno tras otro en la primera fila bajo dFP1, luego dFP2 vy, si se

utilizan 3 puntos fijos, en dFP3. A continuacion, el proceso contintia en la siguiente fila.

Para evitar confusiones, también es necesario transferir los nimeros de los puntos para
los que no fue posible realizar una medicién a un punto fijo. Por lo tanto, es recomendable
realizar un levantamiento con un objeto de referencia a una distancia de 0. Tras la
importacién de los datos, puede volver a buscar el punto y eliminar el valor: haga clic en

el campo correspondiente, pulse la tecla Intro y, a continuacion, la tecla Suprimir.

Importacion desde una tabla

La segunda posibilidad es la importacién desde una tabla.

Por
ejemplo:
F1-F2 F2-F3 F3-F1
5.632 6.871
P-F1 P-F2 P-F3
P
1 6.871 5,32
2 7,8 8,96
3 5,67 12,8

Los numeros que se vayan a transferir deben contener un punto o una coma y al menos
un decimal. La tabla se puede crear con Word, Excel o cualquier otro editor; sin embargo,
solo es posible guardarla como archivo txt o csv. Por lo tanto, se permiten signos de
formato simples entre los niumeros. Para una medicién con solo dos puntos fijos, se
rellenan las dos primeras columnas con datos; la tercera columna (debajo de F3-F1) debe

permanecer vacia.
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Si se utilizan tres puntos fijos, las tres columnas deben rellenarse con numeros. Rellene
las celdas en blanco con un valor de 0,0 si no es posible realizar una mediciéon (por
ejemplo, porque un punto fijo estaba cubierto). El numero se puede volver a eliminar

manualmente tras la importacion.

3.8.21 Dibujar

Importante: El programa guarda todos los objetos que se importan en la Pelicula o se
dibujan e importarlos a las otras ventanas (dinamica de conduccion y frenado por inercia),
pero no al revés. Si dibuja objetos en el médulo de dinamica de conduccion, solo estaran
disponibles alli. Por lo tanto, recomendamos realizar la mayor parte de los dibujos y el

trabajo de definicion (para una superficie de friccidn) en la Pelicula.

Las herramientas de dibujo se encuentran por defecto en el area izquierda de la pantalla

y se pueden desplazar segun sus preferencias.

Todos los objetos graficos dibujados se pueden volver a editar haciendo clic con el botén

derecho y seleccionando el menu Propiedades.

Muchos objetos 2D tienen una pestafia con ajustes 3D en Propiedades. Todos los ajustes

para el 3D se realizan alli.

3.8.211 Duplicar

(Icono: ) Duplica un objeto grafico seleccionado; también puede copiarlo con Ctrl + C y
pegarlo con Ctrl + V.

3.8.21.2 Linea recta

(Icono: ™. ) Seleccione el icono, mueva el cursor al punto deseado para el primer vértice,
haga clic con el botdn izquierdo del ratéon y manténgalo pulsado mientras mueve el cursor

hasta el vértice final deseado.

En 3D, la linea recta puede convertirse en una pared, un seto, una barrera de seguridad,

una valla de jardin o un muro divisorio de calle.
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3.8.21.3 Flecha

(Icono: S ) Entre otras cosas, puedes utilizar la flecha para el acotado. Cambia la forma
de la flecha en el menu Propiedades: tanto para el punto inicial como para el final, puedes
elegir entre «Ninguna», «Flecha», «Circulo» y «Recta». Cada opcion, excepto
«Ninguna», se puede modificar en cuanto a longitud y altura. Ademas, puedes elegir

el acotado automatico y la representacion del acotado en el mend.

Objetos cerrados

Todos los objetos cerrados se pueden crear de la misma manera: haz clic con el botén
izquierdo del ratén y arrastra el objeto a lo largo de una diagonal imaginaria con el botén
del raton pulsado. La longitud de la diagonal determina el tamafio del objeto. Como el
objeto se dibuja con el mismo tamafio en las direcciones x e y, se crea un cuadrado o un
circulo. Si pulsas la tecla Alt al mismo tiempo que arrastras el objeto, la longitud y la

direccion de la diagonal determinan el tamafio y la forma del objeto.

3.8.214 Arco circular

(Icono:\\ ) Se crea un objeto entre dos radios que forman un angulo recto. Como cada
uno de los radios se puede girar, puedes ajustar el angulo de apertura como desees. Si

activas la funcion de acotacion, se muestra el angulo y se dibujan los radios.

3.8.21.5 Rectangulo

(Icono:EI ) Si se especifica una altura para un rectangulo dibujado en la ventana 2D, se

muestra automaticamente como una casa en la ventana 3D.

Los objetos 3D generales y los cuboides también se pueden cargar en la configuracion.

3.8.21.6 Ovalo

(Icono:D ) La representacion del dvalo consta de los puntos del contorno y un punto en
el centro, que puede desplazar para determinar la forma del 6valo.
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3.8.21.7 Elipse (Circulo)

(Icono:o ) Crea un circulo o una elipse con este botén. En

3D, aqui se puede crear un cilindro.

3.8.21.8 Objetos de linea

Puede elegir entre objetos de linea recta (Icono:7\i ) y objetos de linea de curva spline

(Icono:/z’L ).

Cree un objeto de linea moviendo el cursor hasta el punto de inicio deseado y haciendo
clic con el botdn izquierdo del raton. Desplacese hasta el siguiente punto y vuelva a hacer
clic con el botén izquierdo del ratéon. Cuando haya dibujado todos los puntos necesarios,

haga doble clic o pulse el botdn derecho del ratén y la tecla Esc.

Puede editar cada punto seleccionando el objeto y moviendo el cursor hasta el punto
correspondiente. Cuando el cursor se convierta en una flecha, mantenga pulsado el botén
izquierdo del ratén para desplazar el punto con el ratén.

Las lineas de conduccion de los vehiculos también son objetos de linea y se pueden editar de la
misma manera.

Si se desplaza el ratdon sobre un objeto de linea, aparecera una ventana que indica la
longitud de la linea. Se puede ajustar la visualizacion permanente de la longitud mediante

la configuracion «Cota».

Insertar/eliminar un punto definido: Mueve el puntero del ratén al lugar deseado y pulsa

F9. Distribuye los puntos definidos de forma mas o menos uniforme, con distancias
iguales. Las curvas se adaptan de manera que la tangente en el punto definido apunte en
la direccion de la linea de simetria angular de los tendones entre los dos puntos vecinos.

Se puede evitar un numero excesivo de puntos distribuyendo habilmente los disponibles.

Alternar entre tramos de linea rectos y arqueados: El modo de curva le permite crear

tramos de linea rectos ya durante la colocacion de los puntos, si pulsa la tecla F11 antes
de colocar el segundo punto. También puede alternar entre tramos rectos y arqueados

para splines ya creados: Mueva el cursor al tramo correspondiente y pulse la tecla F11.
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Cambiar entre objetos de linea abiertos y cerrados: Para cambiar un objeto de linea de
abierto a cerrado y viceversa, haz clic con el boton derecho del raton y selecciona la
opcion deseada en el menu emergente. Puedes ver el area de la superficie de un objeto

de linea cerrado moviendo el ratdon sobre la linea.

Conectar polilineas: Conecta entre si dos objetos de linea del mismo tipo. Seleccione los

dos objetos que desea unir uno tras otro; el cursor cambia de aspecto cuando ha
reconocido una linea adecuada en la zona circundante. El programa conecta los objetos
de linea por los extremos mas cercanos a los puntos de clic. La conexion no es reversible

posteriormente.

Representacién 3D: Si la coordenada z en las propiedades de geometria se indica como

mayor que 0, el objeto de linea se representa en tres dimensiones en la ventana 3D,

dependiendo la representacién de las siguientes opciones:

- Terreno: El terreno se eleva dentro de la polilinea o spline. La altura se define
como el valor medio de las coordenadas z, a menos que elija «Absoluto» como
altura; en ese caso, se cambia automaticamente al valor absoluto que haya
definido.

- Prisma: La polilinea o spline se convierte en un objeto 3D con forma de prisma. Si
el contorno no es convexo, debe asegurarse de que la distancia de los puntos
externos sea mayor que la de los internos para representar correctamente la
superficie de la cubierta. Puede que sea necesario dibujar un punto adicional en el

interior.

- Toro: Seleccione esta opcion para crear un toro basado en la forma de la
polilinea. El ancho se corresponde con el ancho de la linea, mientras que la altura

viene determinada por la coordenada z del punto correspondiente.
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Cargar_(coordenadas): Las coordenadas de 10S q..qo0ine 2

puntos de referencia de una polilinea (incluida una  |paarbeitupdate 24\Disto-Daten\16580 PNEZD original txt

ruta), asi como los puntos, se pueden importar Comma: | b Separator: | >

Unit: 'm X [ Laden |

Preview - arrange the values

desde un archivo de texto o .csv. Tras seleccionar

el archivo, se deben especificar tanto el simbolo de

Ignore ¥ | x -y il |z ~ | llgnore ¥

la coma como el caracter que separa los valores. Al 1 1 2074074591 778260230 62927 ‘\
hacer clic en «Cargar» se mostrara la vista previa. | ? i i i IR i

L . . , 3 3 2974085.018 778230.494 64.272 ﬂ
Por ultimo, se debe indicar qué valores representan
las coordenadas. La entrada se confirma con Belp Ly LEnser

«Transferir».

3.8.21.9 Puntos (cruces)

(Icono: *#+ ) Coloca puntos de referencia con niimeros consecutivos. La representacion de

los puntos se puede modificar en el menu Propiedades.

3.8.21.10 Regla curva

(Icono:* ) El procedimiento para dibujar una regla curva es el mismo que para los
objetos de linea curva. En la configuracion, puede especificar las unidades en las que se

dividira la linea.

3.8.21.11 Insertar texto

(Icono:T ) Crea un campo de texto. Hay mas informacion disponible en el capitulo 3.8.13.8.

3.8.21.12 Etiqueta

T -~
(lcono:»— ) Crea una flecha con un extremo en el que se puede escribir. Introduzca la
etiqueta en el campo de texto correspondiente.
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3.8.21.13 Pasarela

(Icono: ) Ahade una cuadricula a su
croquis del accidente. El procedimiento es
similar a la creacion de lineas rectas, solo
que se dibuja un campo de rectangulos en
lugar de una linea. Al

suelte el botdn izquierdo del raton, se abre el
menu «Pasarela». Puede ajustar la longitud
de las barras izquierda y derecha, el ancho

de las barras

Crosswalk : Matthias Schmidt

(Lengths in m)

Left bar length:
3,0

Bar width:
0,5

] Mormal

Distance:

Total length: 12,0

—_—

h

0K

Cancel

Right bar length:
3,0

[ Normal Crosswalk

Parking

Broken line

[ Parallel it
S

y la distancia entre las barras. Si las longitudes de las barras izquierda y derecha no

coinciden, la longitud de las barras varia de izquierda a derecha y se crea un paso de

peatones trapezoidal.

«Aparcamiento», «Linea discontinua» y «Pasarela»: haz clic en estos botones para

insertar automaticamente los valores de una plaza de aparcamiento, una linea

discontinua o una pasarela.

«Paralelo a ... m»: Coloca una copia del paso de peatones en paralelo a la distancia

definida.

«Normal»: la longitud indicada se utiliza en un angulo de 90 grados.

3.8.21.14 Insertar objeto grafico

(Icono: ™ ) Encontrara mas informacion sobre la insercion de objetos graficos en el

capitulo 3.3.8.

3.8.21.15 Seleccion de grupo

® 8

(Icono:-~- ) Combina varios objetos graficos seleccionados con este botén. Puedes

desplazarlos y rotarlos como un grupo, asi como exportarlos juntos como archivos DXF.

3.8.21.16 Utilidades

(Icono: \i ) Abre un archivo de utilidades que contiene objetos graficos de uso comun para
copiar.
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3.8.21.17 Voltear objetos

(Iconos:‘ (vertical) -~ (horizontal)) Voltea objetos de linea haciendo clic en uno de los
iconos e introduciendo un factor de escala negativo en el menu Propiedades:

Factor de escala X = -1, Y =1 => Voltear alrededor del eje horizontal.

Factor de escala X =1, Y =-1=>Voltear alrededor del eje vertical.
3.8.21.18 Interseccion
(Icono:.‘ ) Seleccione el icono y haga clic en la posicién deseada de la pelicula. El

programa abre el menu «Interseccion» y dibuja simultdneamente una interseccion
predeterminada.

Intersection : Matthias Schmidt X
Number of exits: ﬂ
OK
Direction (°} Sidewalk width(m) Street Cancel
Road width (m) | [] geograpt | Offset (m] Radius (m) Curve (m)  left right Lengih (m)
6,60 [ oo 0,00 2,00 200 | 1000 Centline | [F] Shoulder Lateral dist. 0.30

6,00

1

[ | Az | . —
2 | a0 [ 00 | 000 Cee | ea 200 [ 200 [ 1000 [¥centine [Eshovider ateral cist. 030 o Colored
3 [ es0 | 1800 | 000 00 m 200 | 200 10,00 [l Centline [ Shoulder Lateral dist. 0,30 background
4 [ sas0 [ 2700 [ 000 . - 200 [ 200 [ 1000 [@Centine [#shoulder Lateraldst. | 0,30

600 | 942

«Numero de salidas»: Defina cuantas calles desembocan en la interseccion; el niumero
debe estar comprendido entre 3 y 6. Las salidas se numeran en sentido antihorario desde

un punto de vista matematico.

«Geografica»: La orientacién puede coincidir con la orientacion angular matematica

(derecha = 0°, arriba = 90°, ...) o con la geografica (norte = 0°, este = 90°, ...).
«Ancho de la carretera (m)»: Define el ancho de la carretera correspondiente.

«Desplazamiento (m)»: La distancia a la que la prolongacion del centro de la carretera se
extiende mas alla del centro de la interseccion. Valor positivo: desde el punto de vista del
centro, la prolongacion pasa por el lado izquierdo; valor negativo: desde el punto de vista

del centro, la prolongacion pasa por el lado derecho.

«Radio (m) / Curva (m)»: Especifica las curvas entre las salidas. Se debe indicar uno de

los valores; el otro se completa automaticamente.
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«Ancho de acera (m) izquierda / derechax: Indica el ancho de la acera a la izquierda y a
la derecha de la calle. La direccion izquierda o derecha se refiere a la direccién de vision

alejandose del centro.
«Longitud de la calle (m)»: Define la longitud del tramo recto de la calle desde la interseccion.

«Linea central / Arcén»: Decida si desea dibujar una linea central o una linea de borde

(arcén) para la salida correspondiente.
«Distancia lateral»: Indica la distancia desde la linea de borde de la carretera.

«Fondo de color»: puede elegir entre una representacion con fondos de color y otra que

solo muestre las lineas de la interseccion.

La altura del pavimento se puede especificar en 3D.

3.8.21.19 Calle

(Icono:- ) Dibujar una calle funciona como dibujar una spline: Seleccione el icono,
defina los puntos medios de la calle haciendo clic con el ratdon en las posiciones
deseadas y haga clic con el boton derecho del ratén para finalizar el proceso y abrir la

mascara de entrada.

Consejo: La posicion de los puntos definidos se puede cambiar manualmente. Haz clic en
el centro de la carretera y desplaza, afnade o elimina puntos como desees. A veces, el
centro de la calle queda oculto por la linea central y no se puede seleccionar. En este
caso, debes desplazar la linea central y volver a seleccionarla. La posicioén correcta de la

linea central se restablece automaticamente al editar.

«Numero de carriles»: indica el numero de carriles de la calle.
«Ancho de la carretera (m)»: Indica el ancho total de la calle sin acera.

«Ancho de la acera izquierda/derecha»: Indica el ancho de la acera. Puede desmarcar la

casilla situada junto a este campo si no desea que se dibuje ninguna acera.
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«Margen izquierdo»: Indica la distancia de | street: Matthias Schmidt X

la linea de borde desde el borde de la | Numpsrofianes: (> K2
Road width (m) 6,60

carretera en este punto. Desmarque la | Concel |
Width of sidewalk lefl | 2,00 Height:|  0.10

casilla situada junto a ella si no desea | 'sfmaan 030 [ e
lEw=l 3,00 s b;cokrgeround

dibujar ninguna linea de borde. Lane 2 T [ Centerline
Lane 3 3,00 g

«Carril 1 - 6»: Especifica el ancho de cada | ‘ene* 0 5
Lane 5 m

carril. TG o0 O

Right margin: 0,30 [v]
«Linea central»: Decida si se debe dibujar | Wdhofsdewalkright| 200 4 Height:| 010

una linea central. Left bank O Right bank O
Shoulders: 0,00 Shoulders: 0,00
A . . Inclination: | 0 Inclination: | 0
«Fondo de color»: Decida si desea Heghtideptt: | 005 || Heighi/dept: | 089
representar un fondo de color. Hicreat: haad | ol 0.0

Puede decidir qué tipo de limites de calle desea utilizar para la representacion 3D. Junto

a una acera con altura editable, también puede elegir representar taludes y arcenes.
«Alturax: Define la altura de la acera.

«Bancos izquierdo/derechox»: Decida si se deben dibujar los

bancos. «Arcenes»: Introduzca la anchura de los arcenes.

«Inclinaciény»: Dibuje una pendiente con un valor negativo y una inclinaciéon con un valor

positivo.
«Altura/profundidad»: se refiere a la diferencia de altura con respecto al talud.

«Meseta»: si introduce un valor > 0, se afiade una franja con el ancho definido a uno de

los taludes o pendientes.

Consejo: También puedes dibujar calles con un gradiente transversal. Define una
coordenada z adecuada para las lineas de borde de la calle a la izquierda y a la derecha,
p. €j., -0,2 a la izquierda y

+0,2 a la derecha. Partiendo del centro de la calle, esta se eleva linealmente 0,2 y se baja

linealmente 0,2 hacia la izquierda.

Es importante programar la introduccién de datos numéricos y la modificacién de tramos

de linea individuales solo una vez completado el dibujo de la calle. Sila calle o la
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lineas de la calle se editan posteriormente, se eliminan todos los cambios manuales y la

calle se vuelve a crear.

3.8.21.20 Rotonda:

(Icono:. ) Selecciona el icono «Insertar rotonda» y desplaza el cursor hasta la posicion
en la que deseas insertar la rotonda. Al hacer clic con el botén izquierdo del raton se
dibuja una rotonda predeterminada y se abre el menu para realizar ajustes adicionales.

Roundabout : Matthias Schmidt X
Number of exits |« B2 Number of fracks: [1" =]  Twidth(m) [ 500 Isiondradius(m| 300 Lockedarea(m) | 1.00 | Help oK Cancel
Jraw fre C i =] v] Dray O r line
Track width Pavement width {m) Bl i Bl e Sl soler I Access roads
Accessim) | Enfrance (m) Drection () Inc.(9) Left Right Conn. {m] Dist. border line (m)  |0.20 Side st Island Width Left Right
] 3.30 330 0.0 90,00 2.00 2.00 5.00 [ centre line shoulder 0.30 [ 1.00 T - T ¥
2 3.30 3.30 | %00 90,00 2.00 2.00 5,00 [ Centre lne,  [F] Shoulder 0.30 O 1.00 1 ] 1 =]
3 330 3,30 180,0 90,00 2,00 2,00 5,00 nire line|  [7] Shoulder 030 O 1,00 - 1 >
4 3.30 3,30 270.0 90,00 2,00 2,00 500 [¥] centre line Shoulder [ 030 O 1.00 [T = 1 B

«Numero de salidas»: Seleccione cuantas calles deben desembocar en la rotonda; el

numero puede oscilar entre 3 y 6.

«NuUmero de carriles»: define cuantos carriles debe tener la rotonda. El radio total de los

carriles se calcula multiplicando el numero de carriles por la anchura de cada uno.
«Dibujar carriles»: determina si las lineas deben separar los carriles de la rotonda.
«Fondo coloreadoy: elija entre la representacion coloreada y la que solo tiene lineas.
«Dibujar linea de borde»: elija si desea mostrar lineas de borde externas. «Ancho de
carril»: introduzca el ancho de los carriles de la rotonda.

«Radio de la isla»: Ajuste el radio de la isla situada en el centro de la rotonda.

«Area bloqueada»: puede crear un area bloqueada adicional con un ancho especificado

alrededor de la isla. Si no es necesario, introduzca el valor «0».

«Ancho de carril de acceso/entradax: especifica el ancho de las vias que entran en la

rotonda en sus puntos de inicio y final.
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«Direcciény: Indica la direccién en la que las salidas deben abandonar la rotonda. La

numeracion comienza por el eje de la derecha (0°).
«Inc.»: Introduzca el grado de inclinacion de la calle, si procede.

«Ancho de la acera izquierda/derecha»: Indica el ancho de la acera en los laterales
derecho e izquierdo de la carretera. Se calcula un valor medio de ambos para la zona de

transicion.

«Conexién»: Indica la longitud de la via de acceso.

«Linea central»: activa/desactiva la linea central para cada via de acceso. «Linea
de arcén»: activa/desactiva las lineas de borde para cada via de acceso.

«Distancia lateral»: Indica a qué distancia del borde de la carretera se representaran las lineas de
borde.

«Isla»: Al marcar esta casilla, la linea central se sustituye por una isla de separacion. La

longitud de la isla se corresponde con la longitud de la via de acceso.
«Ancho»: Modifique aqui el ancho de la isleta de separacion.
«Vias de acceso izquierda/derecha»: indique el nimero de vias de acceso a cada

salida. La altura de la isleta y la altura del pavimento se pueden especificar en 3D.

3.8.21.21 Senal de trafico

(Icono:4S ) Al hacer clic en el boton «Insertar sefial de trafico», cambia el aspecto del
cursor. Haz clic en la posicion donde deseas afadir una sefial de trafico. El menu de
sefiales de trafico se abre automaticamente. La «Regién» determina si se mostraran

sefales de trafico europeas o americanas.

Elija primero la senal de trafico que desee utilizar. Puede navegar por la seleccién bien
con el control deslizante de la parte derecha, bien con los tipos de contorno
representados en la parte izquierda de la ventana. El tipo de rombo le dirige a todas las
sefales que, en general, no pueden asignarse a un tipo especifico (p. €j., la cruz de San
Andrés). Al seleccionar una sefal de trafico con el botdn izquierdo del ratén, se
desbloquean las ventanas correspondientes en la zona derecha. Puede decidir si la sefial
de trafico se colocara en un poste en la representacion 3D y ajustar la altura de la sefnal.
Para cambiar el tamafio de la sefial de trafico, elija uno de los tamafios estandarizados de

varios paises, que se enumeran en
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el menu desplegable, o introduzca las dimensiones directamente. Si marca la casilla
«Marcado en el suelo», la sefal de trafico 3D se colocara en el suelo. Al hacer clic en el

botén «Cargar», se inserta la sefial de trafico elegida en 2D y 3D.

Traffic Signs x
wh Region: UsA -
A | <@ ..
N 3D Presentation
O Ground marking O
@ @ @ @ Height of the pole 3,00 m
Depict pole:
" Standard sizes:
O ‘ Side length triangle: 100 cm
Diameter circle: 100 cm
g (o]'3) Side length of rhombus: 100 cm
\ ﬂﬁu Rectangle:
Height: Width:
122 cm 122 cm
TRAIL DEAD
CROSSING, END
‘ Help ‘ ‘ Cancel ‘ ‘ Load ‘

Si desplaza la sefial en la representaciéon 2D, se traza una
linea desde la posicion original hasta la nueva. En la vista

3D, la sefial de trafico se muestra siempre en la posicion en

. , . , ~ . Positi in 3D
la que termina la linea. Si borra la linea, la sefial de trafico 3D ks

se dibuja en el centro de su equivalente 2D.

3.8.21.22 Ejemplo

(Icono:¢” ) Seleccione el vehiculo que desea Plsce Mekhicle Positions X
copiar en el menu desplegable. El programa
. o . , Vehicle: I~ Use DXF
utiliza automaticamente el tipo de vehiculo que Eso
haya configurado para el vehiculo en cuestion

en el
. Marcando la casilla «Usar DXF» puede cargar un archivo DXF disponible en lugar del
formulario estandar. Seleccione el botén «Aceptar» o haga clic con el botdn derecho para
cerrar el menu. Si la opcién «3D» estd marcada, en este punto también se cargara un

modelo 3D.
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3.8.21.23 Objetos graficos generales

(Icono:'f ) Puede utilizar el menu desplegable para seleccionar un objeto. Utilice el botdn
izquierdo del ratén para mover el objeto a la posicion deseada (siempre que el cuadro de
didlogo esté abierto). En 2D y 3D, el objeto correspondiente se carga ahora. Puede
seleccionar el tipo de objetos utilizando los 4 botones del cuadro de diadlogo de la
izquierda: Casas, arboles, objetos grandes y objetos pequefios.

3.8.21.24 Barra de medicion

(Icono:=™ ) Manteniendo pulsado el botén izquierdo del ratén, puede dibujar una barra de
medicion que también aparece en la vista 3D. En el menu «Propiedades» puede

configurar la barra de medicion en 3D.

3.8.21.25 Importacion de mapas

(Icono: 2 ) Con este modulo puede buscar lugares en Google Maps u OpenStreetMap e
insertarlos en el informe.

Set object

Name
Ash

Birch

Cypress
@ Joshua
=1-.. Leafless

Maple
8 =
Walnut
S
= pruce
Z@= Locust
[aLL 3D| Help || oK
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Open Street Map

!sa\zburg Search

o

Salzburg, 5020, Osterreich
Salzburg, Osterreich \
Salzburg, Rennerod, Westerwaldkreis,
Rheinland-Pfalz, Deutschland

Chateau-Salins, Sarrebourg-Chateau-Salins,
Moselle, Grand Est, France métropolitaine, 57170,
France L]
Ocna Sibiului, Sibiu, Romania

Salzburg, BurgstraBe, Bad Neuhaus, Bad Neustadt
lan der Saale, Landkreis Rhon-Grabfeld, Bayern,

Salzburg, Ergoldsbach, Ergoldsbach (VGem),
Landkreis Landshut, Bayern, 84088, Deutschland
Salzburg, Forstinning, Landkreis Ebersberg, Bayern,
85661, Deutschland

Solivar, Presov, okres Presov, Presovsky kraj,
Vychodné Slovensko, 080 05, Slovensko

Salzburg, Steinhéring, Landkreis Ebersberg, Bayern,
85643, Deutschland

O Google Maps ® Open Maps

=

g
&

50 m

Help | | Copy map

‘ Close

«Copiar mapa» inserta la seccion actual del mapa en el informe pericial en un formato a

escala.

Los mapas se escalan automaticamente, a excepcion de los mapas de Google Earth, que

deben escalarse manualmente.

Si se utiliza Google Maps y se copian varios segmentos de mapa cuando el moédulo esta

abierto, estos se colocan correctamente uno al lado del otro. Esto tiene la ventaja de

poder copiar rutas mas largas con una resolucién mas detallada.
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3.9 Opciones

3.9.1 Teclado numérico activado

El teclado numérico se ha programado para permitirle |[#numpad X
trabajar con AnalyzerPro en dispositivos con pantalla tactil || ]' 21 3| -
sin teclado. Inc
4 |56
«Inc»: Incrementar. ' “
78| ¢9
«Dec»: Disminuir. Dec
0 , | Del

3.9.2 Restablecer el tiempo de trabajo WT a 0

La pantalla de tiempo situada en la esquina inferior derecha del monitor indica cuanto
tiempo ha trabajado ya en el informe. Si desea restablecerlo a cero, pulse el boton

«Restablecer tiempo de trabajo WT a 0».

3.9.3 Calculadora

(Icono:. ) La calculadora funciona en modo UPN y esta #'Calculato.. = X
equipada con 5 registros de pila. Después de cada entrada T i oK
numérica finalizada con la tecla Return (= Enter), los | 2 Help
numeros anteriores se desplazan a una pila superior. ; t-IZI-EI F‘;’,Lf_"
El dltimo numero introducido se coloca en la pila mas baja = - Grad

v [ P [e<>Raa] e

«registro x», el penultimo numero introducido en el «registro -
son(+) | c o |[R xRV (19

y», el numero introducido antes de ese en el «registro z», sinpg | Cost | Tanpg | x<>y

etc. enx | yAX H Sto(x) ‘ Rcl(x)
i | ciran | ENTER
Puede intercambiar el contenido de los registros de pila de [+ ] - 8 s
forma ciclica o anticiclica con las teclas de cursor arriba y [0 4 ? 2
. * 1 2) &
abajo. -
J / | 0 <
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Si se utiliza una tecla de operacion, p. ej., «+», se realiza el calculo (y + x), lo que
significa que se suman los contenidos de los registros de pila x e y. El resultado se
muestra en el registro x. A continuacion, los valores del registro y se desplazan un nivel

mas abajo. No es necesario finalizar la introduccion del ultimo numero con la tecla Intro.

Las teclas de funcion (por ejemplo, «sin») utilizan el Ultimo numero introducido como

argumento (por ejemplo, sin(x)).

Puedes utilizar la funciéon inversa de cada operacidon pulsando la tecla «Inv»

inmediatamente antes de la tecla de funcion correspondiente.

«EE»: Cambia a representacién exponencial.

3.9.4 Editor

Abre el editor preconfigurado. Si ain no hay disponible un archivo de texto con el nombre
del informe, se le preguntara si desea crear un nuevo archivo con ese nombre. En ese
caso, el programa creara ademas encabezados para todos los vehiculos con datos
disponibles. Puede insertar comentarios u otros tipos de etiquetas para cada vehiculo en

un paso posterior.

3.9.5 Listadecapas = = [~ —

| LayerList.txt - Editor —

Datei Bearbeiten Format Ansicht ?

El editor (bloc de notas) muestra una lista |Layer e:

Line 1

con los objetos de cada capa.

3.9.6 Configuracion

Ajusta aqui la configuracion general.

3.9.6.1 Resumen
«ldioma»: Selecciona el idioma de AnalyzerPro en el menu desplegable.

«Valores preestablecidos»: Introduzca aqui los valores que desee utilizar como valores
predeterminados. Puede especificar el tiempo de reaccion, el tiempo de acumulacion de

frenado y el coeficiente de friccion.

«Cuadro de seleccion de desaceleracion»: puede decidir si se mostrara el cuadro de

seleccién con sugerencias sobre los valores de desaceleracion y aceleracion.
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«Mensajes — Duracion de visualizacion»: puede | setting X

. . Viewing Angle | Mirror ‘ Traffic Lights |
ajustar el tiempo durante el que desea que se vean i St CoRoh AT |
General | Save | Directories | Calculation | Passenger Stress |
los mensajes que se cierran sin confirmacion del | | cor—m"
usuarlo ) Preset values
Reaction time: | 1s

Brake buildup time 02 s

«Texto del informe»: Cambia aqui el texto de la

Coefficient of friction: | 0,8

impresién.  «Proyecto» es la configuracion | [ oecelemstionse. box
Messages

predeterminada. Disptay duration: 2000 ms

Report text
[Project:

«Impresora/pantalla — factor de pixeles»: El nimero

de pixeles utilizado para la representacidn en | e ey -pieitecrr [ 3

pantalla a menudo se percibe como demasiado | "= o
Mouse wheel function (0, 2): 0
pequefo para la impresora. Puede ajustar en qué | ©Zem+/- t:Pan N/s 2:Pen W/O
Mouse wheel zoom o. mouse pos

factor se incrementara el numero de pixeles parala | ... .un e s

im presora . Double click for properties

[¥] Restore tool bar while zooming

«Escala de impresion»: Al marcar esta casilla, se elueys use presel diectores

Icon size:
O Small QO Medium @ Large

anade automaticamente una escala a cada

OK Abbrechen Hilfe

impresion del informe.

«Funcion de la rueda del raton»: Dispone de tres
opciones: 0, 1 y 2; sus funciones se describen con

mas detalle debajo del cuadro de entrada.

«Zoom de la rueda del raton en la posicién del ratén»: Puede elegir si el zoom con la

rueda del ratdon se aplicara a la posicion actual del ratén o al centro de la pantalla.

«Ancho de malla (cm)»: Especifique las distancias entre los puntos de la cuadricula para
determinar el coeficiente de friccion y la coordenada vertical. Cuanto menor sea el valor,
mayor sera la precision, pero también aumentara el espacio de almacenamiento

necesario.

«Doble clic para propiedades»: Decida si el menu Propiedades se abrira con un doble

clic.

«Restaurar barra de herramientas al hacer zoomy: si se activa esta opcién, la barra de
herramientas vuelve automaticamente a su posicion predeterminada al ampliar la
ventana.

«Usar siempre directorios preestablecidos»: Determina si se deben utilizar todos los
guardados en el registro

«Directorios» deben utilizarse.
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3.9.6.2 Guardar

«Guardar cada minutos»: Guarda automaticamente los datos en un archivo de copia de seguridad
en el

. El archivo de copia de seguridad tiene un nombre neutro para que no se sobrescriba el
archivo actual. Si el programa se detiene de forma inusual (bloqueo del programa, corte
de corriente, etc.), se abre automaticamente el archivo de copia de seguridad la préxima
vez. Si has salido del programa de forma habitual, el archivo de copia de seguridad se

elimina.

«Archivo de recuperacion (*.bak)»: Si desea guardar un archivo, pero ya existe otro con el
mismo nombre, se crea un archivo de copia de seguridad con el mismo nombre y la
extensién *.bak. El archivo de recuperacion no se elimina al salir del programa, sino que

se puede cargar en cualquier momento.

«Cargar el ultimo archivo al iniciar el programay: abre automaticamente el archivo en el

que ha trabajado mas recientemente.

3.9.6.3 Directorios

Introduzca la ruta completa al archivo indicado. El boton situado junto al campo de

entrada (7 ) abre un explorador para buscar el directorio.

«Archivo EXE de la calculadora (alternativa)»: Ajuste la ruta al directorio que contiene el
archivo EXE de la calculadora deseada. Deje el campo vacio si desea utilizar la
calculadora de Analyz-erPro en modo UPN. La calculadora de Windows se llama

«CALC.EXE» y se encuentra en el directorio de Windows.

3.9.6.4 Calculo

«Seleccién de color para campos de ediciony: Para facilitar el uso, en algunos médulos el
grafico se muestra con coches rojos y azules. Marque esta casilla para facilitar ain mas
el manejo del programa mostrando el contenido de los campos de entrada de un vehiculo

determinado en el mismo color.

«Imprimir resultados en negrita»: Determina si el informe se imprimira con los resultados

en negrita y un texto descriptivo.
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«Separador decimal»: Puede elegir entre el punto y la coma para separar los decimales.

3.9.6.5 Esfuerzo del pasajero
«Fraccion de masa del torso»: Fraccion efectiva de la masa corporal del pasajero en %.

«Distancia asiento — punto de rotacidn»: Indica la distancia entre el punto de rotacion del

respaldo y la superficie del asiento en cm.

«Paso de integracion (dt)»: Intervalo de tiempo para el calculo de la simulacién en
segundos. El valor maximo permitido es 0,001 s; los valores mas pequefios aumentan el
nivel de precision, pero también el tiempo necesario para los calculos. Los impactos muy

intensos y breves suelen requerir un valor pequefio.

«Mostrar resultados en tiempo real»: Marque esta casilla para mostrar la aceleracion

alcanzada en ese momento durante el calculo de la tension del pasajero.

3.9.6.6 Angulo de visién

«Rango umbral de velocidad angular»:

«Limite superior»: Limite superior de anomalia en
rad/s. «Limite inferior»: Limite inferior de anomalia en
rad/s.

«Factor de praxis»: El factor de praxis ayuda a adaptar los limites superior e inferior
aplicables a las condiciones de ensayo (condiciones de laboratorio) a las condiciones del

mundo real.

Utilice este valor con precaucion y tenga en cuenta que puede desviarse
significativamente en determinadas situaciones.

3.9.6.7 Espejo

«Ancho del espejo interior»: Ancho del espejo interior en cm.

«Distancia del espejo interior»: Distancia entre el ojo y el espejo interior en cm. Los

valores para el espejo exterior se introducen de forma analoga.
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3.9.6.8 Semaforos

Preconfigure las fases del semaforo, por ejemplo, segun las caracteristicas especificas de

cada pais.

3.9.6.9 Ajustes graficos

«Cuadricula»: dibuja una cuadricula (rast ... -

General General
«Patron»:  Seleccione el patron E2] High 30 import qualy 7] Antiakasing

[] Reduce images [[] Left-hand traffic
deseado en el menu desplegable. CHRNRG [7] Highight obj under cursor

Kinematics Colors
«Ejes»: dibuja un sistema de |t Vetice:  [1~] [ ]

Directories Ties: @ Use vehicle color Edge: | j
coordenadas con el origen de | O Choose custom color tnner. [~ +]
coordenadas. Proxy Vehidie dispiay

[C] Number vehicles [¥] wide tracks
[¥] Rounded vehicle outline Line thickness F_ pix
«Veh. rellenos»: Establece wuna [¥] Draw rays for brake ight and indicator
[#] Draw brake light Lengthofrays: [2 pix
configuracién predeterminada para el
AmMows
color de los vehiculos. Lengtn: [5 pix [#] Dimensioni
Height: [5  pix Fontsze: [12 +|
«Numero de vehiculos»: Asigna Line thickness
] ’ 1 pr Line 1 |px »|
valores numéricos a los vehiculos . L2
Text fields
Segun Ia numeracion. Alignment !m_ﬂ Font size ’ﬁ

OK Abbrechen Hilfe

«Huellas anchas»: Las marcas de
derrape se muestran como una linea

fina o con el ancho de los neumaticos.
«Ancho de linea del vehiculo»: Indica el ancho de linea en la representacion del vehiculo.

«Forma redondeada del vehiculo»: Decide si el vehiculo se representa como una spline

(redondeada) o como un poligono.

«Ruedas del color del vehiculo»: Indica si las ruedas y el vehiculo se muestran del mismo

color.
«Dibujar luces de freno»: Decide si quieres mostrar las luces de freno durante el frenado.

«Dibujar rayos desde las luces de freno y los intermitentes»: si quieres mostrar rayos
desde las luces de freno y los intermitentes, puedes especificar su longitud en el campo

de entrada que aparece a continuacion.

«Flechas»: este bloque sirve para configurar las dimensiones de las flechas.
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«Tamanfo del centro»: Introduce el ancho de la linea central para todas las herramientas

de dibujo relacionadas con la calle.

«Disefo (impresion de fotogramas)»: Decide el tamafio de la fuente del fotograma de la
pelicula en la impresion. «Ancho de linea»: Determina el ancho de las splines y las
lineas.

«Suavizado»: ¢Debe la tarjeta grafica utilizar suavizado en 2D? Este ajuste intenta
difuminar el «efecto pixelado» de las lineas. El efecto secundario puede ser que las lineas

se perciban con una consistencia de color ligeramente menor.

«Redimensionar imagenes»: si se selecciona esta opcion, todas las imagenes con mas
de 8192 pixeles en uno de los dos ejes principales se reduciran a este valor maximo. Esto

puede resultar util para tarjetas graficas menos potentes.

«Alta calidad de importacién 3D»: si se selecciona, las importaciones fotogramétricas 3D
se exportan con mayor detalle. Esto da como resultado archivos mas detallados, pero

puede ser mas exigente para algunas tarjetas graficas.

«Circulacion por la izquierda»: cuando se elige esta opcion, los modelos 3D se reflejan a
lo largo de su eje longitudinal, lo que hace que el conductor aparezca en el lado habitual

para la circulacion por la izquierda.

3.9.6.10 Analisis de colisiones

«Duracion de la intrusion vehiculo-vehiculoy»: Duracion desde el primer contacto de dos

vehiculos (turismos) hasta el momento en el que se debe situar el punto de impacto.

«Duracion de la intrusion obstaculo»: Duracion desde el primer contacto del vehiculo con
el obstaculo hasta el momento en que se debe situar el punto de impacto. La duracion del
impacto y, por consiguiente, la duracion de la penetracion deben ser mas cortas para

obstaculos sélidos. El valor debe reducirse aun mas para colisiones a alta velocidad.

«Rigidez del muelle»: Factor por el que aumenta la rigidez del muelle en la posicion de

maxima deflexion.

«Fuerza de amortiguacion»: Factor por el que aumenta la amortiguacion del muelle en la

posicion de maxima deflexion.
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«Coordenadas del centro»: puede elegir si los valores del analisis de colision se refieren

al centro del vehiculo o al centro de gravedad del vehiculo.

«Analisis de colision ampliado — interfaz abierta»: Decida qué mascara se abre al hacer
clic en el icono correspondiente. Puede cambiar entre las mascaras con la tecla de

funcién F4.

3.9.7 Color

Abre la tabla de colores desde la que puede elegir el color del objeto seleccionado.

3.9.8 Ajustes 3D

Encontrara mas informacién en el capitulo «Opciones 3D».

3.9.9 Seleccionar y editar objetos

Para seleccionar un objeto, mueve el puntero del ratén cerca del objeto. Cuando el ratén
cambia de aspecto, sabras que ese objeto esta activo y podras hacer clic en él con el
botdn izquierdo del raton. Los puntos definidos del objeto activo apareceran ahora

rodeados por un cuadrado.

Si un objeto se encuentra detras de otro, no podra seleccionarlo con el botén izquierdo
del ratén. Cambie el orden de los objetos con el boton derecho del ratén o seleccione
primero el objeto delantero y pase la seleccion al objeto trasero con la tecla Tab. También
puede utilizar la configuracion: seleccione el objeto deseado en el arbol de directorios
(lado izquierdo de la ventana) del menu Propiedades (botdon derecho del

ratén/Propiedades) y salga de la ventana con Aceptar. El objeto ya esta seleccionado.

La apariencia y la forma de los objetos de linea se pueden modificar posteriormente con
el ratén o el teclado. Otra opcidon es cambiarlas en el menu Propiedades, por ejemplo,
introduciendo numéricamente la posicion de los puntos de una spline o la longitud y la

anchura de un rectangulo.
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3.9.9.1 Modos de seleccién

Modo de distorsién y desplazamiento: En el modo de distorsion y desplazamiento

aparecen un total de 8 puntos: las 4 esquinas del rectangulo y el punto medio de cada
lado. Al arrastrar un punto de esquina, el objeto se amplia en las direcciones x e y con
proporciones constantes; al arrastrar un punto medio, el objeto solo se amplia en una
direccién. Si arrastras un punto de esquina y pulsas la tecla Alt al mismo tiempo, también
puedes ampliar el objeto en una sola direccién. Al arrastrar cualquier punto que no sea

una esquina o un punto medio, se desplaza el objeto.

Modo de edicion: En el modo de edicion, aparecen los puntos finales de la curva en lugar

de los puntos descritos anteriormente. Puedes editarlos moviendo el cursor hasta el
punto deseado y desplazandolo con el botén izquierdo del raton pulsado. Si arrastras un
punto no especifico, sino uno en el centro, los dos puntos vecinos se desplazan en

paralelo.

Atencion: Los vehiculos solo se pueden desplazar, no
editar.

Modo de rotacién y desplazamiento: El modo de rotacion y desplazamiento se caracteriza

por 4 circulos de contorno y el centro de rotacibn marcado con una cruz y un circulo.
Puede desplazar el centro de rotacién a cualquier punto y hacer que el objeto gire
alrededor de él haciendo clic en una de las esquinas del contorno. Si hace clic en
cualquier otro punto que no sean las esquinas del contorno, el objeto se desplazara en
lugar de girar. Mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén para girar la linea alrededor
del centro de rotacién. Puede girar todos los objetos dibujados e importados, excepto los
archivos EMF y WMF. Se pueden girar simultdneamente varios objetos seleccionados
alrededor de un punto de pivote comun. Para que esto funcione, todos los objetos

seleccionados deben ser «giratorios».

Al pulsar la tecla «R» mientras el modo de rotacion ya esta activo, el punto de pivote se

sitla en el cursor del ratén.

3.9.9.2 Medicion y desplazamiento

Cuando se selecciona un objeto, el programa define automaticamente un punto de
partida y establece en 0 la visualizacién de dx y dy en la zona inferior izquierda de la
pantalla. A partir de ese momento, todos los desplazamientos del objeto se miden desde
el nuevo punto de partida. Los valores dx y dy también se establecen en 0 al pulsar el

botdn izquierdo del ratén o la tecla Mayus.
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3.9.9.3 Seleccion miiltiple

Seleccione varios objetos a la vez manteniendo pulsado el botén izquierdo del raton y

creando un rectangulo que cubra todos los objetos deseados. Si arrastra el rectangulo

desde la parte superior izquierda hacia la parte inferior derecha, el programa selecciona

todos los objetos cubiertos parcial o totalmente. Si arrastra el rectangulo desde la parte

inferior derecha hacia la parte superior izquierda, solo se seleccionan los objetos

totalmente cubiertos. Como alternativa, también puede mantener pulsada la tecla Ctrl y

seleccionar los objetos deseados uno tras otro.

3.9.9.4 Cambiar las propiedades de varios objetos

Puede cambiar las propiedades de varios objetos a
la vez. Realice una selecciéon multiple como se ha
descrito anteriormente y pulse el botén derecho del
ratbn o la tecla Intro para abrir el menu
Propiedades. Marque las casillas de las
propiedades que desee cambiar. El programa ya
tiene marcadas las casillas de las propiedades que
ya son iguales. Los cambios en las propiedades
solo se aplican a los objetos marcados si las

casillas correspondientes estan marcadas.

Debido a limitaciones de espacio, las propiedades
«Negrita», «Subrayado», «Fijo», «Cursiva» vy

«Tachado»

Colours and Lines

Colour

Foreground

[¥] Background:

individual:

Fill
Pattern:

Line

[] Thicknes 1 [pix *]]

O Type

Front

[¥] Fontstyle:
[¥] Font size:

[ Bold
& ] ttalic

[¥] Alignment:

Object definition

- O

ENEEEEE

| [ 1 [ [ (SIS
| [T 1 [/
EENEN T

|

-
-

<

‘Centu ry Gothic ﬂ
G

[] uUnderlined [ Fix
[[] strikethrough

Centered -]

[[] Background object

Layer definition
[] Switchable
Layer: |U ﬂ

solo se pueden seleccionar como grupo marcando la casilla correspondiente.

3.9.9.5 Escalado de objetos graficos

Escale los objetos para adaptarlos a la escala de
la pantalla. Una vez cargado el objeto grafico,
seleccidnelo, abra el menu Propiedades con el

botén derecho del ratdn y elija la opcion «Escala».

0
il

Scaling Background Object

Enter the sel. section's
actual length:

| o |

‘ Cancel
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Se le pedira que marque una distancia conocida en el mapa de bits. Coloque el cursor en
el punto inicial de la distancia y mantenga pulsado el botén izquierdo del ratén mientras
mueve el cursor hasta el final de la distancia. Al soltar el botén, aparecera un cuadro de
didlogo emergente que le pedira que introduzca la longitud real de la distancia. Una vez
que haya confirmado el valor introducido con «Aceptar», el objeto se representara a la

escala correcta en el monitor.

3.9.9.6 Orden

Mueva un objeto una capa hacia delante con la tecla V y una capa hacia atras con la

tecla H. También puede cambiar el orden de los objetos en el menu Propiedades.

3.9.9.7 Lineas de conduccioén

La edicion de las lineas de conduccién funciona de forma analoga a la de las lineas
normales. La longitud de la linea de conduccién no afecta al comportamiento de
conduccion calculado. El vehiculo se detendra tan pronto como se alcance el final de la
trayectoria calculada.

Haga clic con el boton derecho del raton sobre el vehiculo para realizar diversos ajustes de la linea
de conduccion:

Establecer punto base: Esto determina si la distancia de conduccion calculada se mide
desde el inicio o desde el final de la linea de conduccién. El punto fijo seleccionado se

indica con un asterisco en la linea de conduccion.

Ejemplo: En este caso, el punto de referencia se ha situado al final de la linea de

recorrido. Toda la distancia recorrida se mide a partir de este punto.

Restablecer linea de conduccion: esto restablece la linea de conduccion a la forma que tenia cuando
se creo.

Mover vehiculo: aqui se puede desplazar el punto base de la linea de conduccion con

respecto a los puntos finales de la linea.
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3.9.9.8 Linea de conduccién en 3D

Si los puntos definidos de la linea de conduccion se introducen con una coordenada z
distinta de cero, se coloca una spline 3D a lo largo de los puntos por los que el vehiculo
se desplaza siguiendo una curva 3D, que, por supuesto, solo es visible en la ventana 3D.

El calculo de la distancia también es tridimensional en ese caso.

Si ha dibujado una calle y desplaza los puntos de la linea de conduccién sobre ella, se
calcula la altura del nivel de la calle en el punto correspondiente y se toma como
coordenada z de la linea de conduccién. Por lo tanto, recomendamos dibujar muchos
puntos en la linea de conduccion o situar los puntos cerca de los puntos definidos de la

calle.

3.9.9.9 Asignaciones

Es posible asignar todos los objetos a otros ya existentes. Defina las asignaciones en el
menu Propiedades, en «Propiedades». El objeto asignado «Hijo» puede desplazarse en
relacion con su «Padre». Si se mueve, distorsiona o gira el objeto «Padre», el objeto
«Hijo» se mueve en consecuencia. Puede utilizar las asignaciones para acompafiar a un
vehiculo con un haz de luz dibujado o para asignar un texto a una curva del diagrama

(como el punto de reaccion).

3.9.9.10 Modo de seleccion para objetos de fondo

A los objetos graficos se les puede asignar la propiedad «Objeto de fondox». Si un objeto
se ha definido como objeto de fondo, se puede desactivar el modo de seleccion para
este objeto. Ya sea haciendo clic con el botdn derecho en el fondo y seleccionando o
deseleccionando la opcion en el menu contextual, o pulsando la tecla de acceso rapido
«B». Un objeto definido como objeto de fondo ya no se puede seleccionar cuando el
modo de seleccion para objetos de fondo esta desactivado. Esto evita la selecciéon
involuntaria al hacer clic en el fondo. Una «B» en la barra de estado de la esquina inferior
derecha también indica si el modo de seleccion para objetos de fondo esta activado.

3.9.9.11 Resaltar el objeto bajo el cursor

La opcidn «Resaltar el objeto bajo el cursor» hace que los objetos que se seleccionarian
con el siguiente clic izquierdo aparezcan resaltados con un borde azul brillante. Esto
tiene como obijetivo evitar la seleccion de un objeto no deseado y facilitar la seleccion del
objeto deseado. Puede activar y desactivar esta funcion auxiliar con la tecla «Q».
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3.9.9.12 Representacion del fondo

(Icono:‘ ) Este botdn activa y desactiva las imagenes de fondo.

3.9.9.13 Representacion DXF

(Icono:BXF ) Este boton activa o desactiva la representacion de las imagenes DXF
cargadas en los vehiculos.

3.99.14 Relleno de color de los vehiculos

(Icono:® ) Aqui puede activar o desactivar el relleno de color de los vehiculos.
3.9.10 Propiedades

3.9.101 Colory lineas

«Primer plano»: Utilice el botén izquierdo del raton para seleccionar un campo de color.

El color de primer plano se utiliza para el objeto o la linea de contorno.

«Fondo»: Utilice el botén izquierdo del raton para seleccionar un campo de color en el

lado derecho. Se utiliza como color de relleno de los objetos.

Haz doble clic en un campo de color para elegir el color del campo de seleccion, ya sea
de entre los colores basicos disponibles o seleccionando uno definido por el usuario. La

eleccion del color de fondo solo es efectiva para objetos de linea cerrada.

Hay mas colores disponibles y se pueden definir. El color elegido aqui se transfiere al
campo de color en el que has hecho doble clic y esta a tu disposicién hasta que cierres el

programa.

Los primeros 27 campos de color se inicializan cada vez que se reinicia el programa; los
colores elegidos en los ultimos 7 campos de color (colores propios) se guardan en el

Registro y estan disponibles incluso después de reiniciar el programa.

«Patron»: Los objetos cerrados se pueden rellenar con un patron. El patron se muestra

en el color de primer plano, mientras que el area interior se muestra en el color de fondo.
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«Transparencia»: Esta opcion hace que un objeto se dibuje de forma semitransparente.

El grado de transparencia se puede ajustar entre 0 y 100.

«Grosor»: Ajuste aqui el ancho de la linea. Puede  Colou
EEENENE

introducir el ancho numéricamente o seleccionarlo Foreground . EEEEETE

_ HEREE |
Background J ....—r _l_

indwidual BN [

en el menu desplegable. La unidad es cm o pixeles.

El cuadro de seleccién grafica solo ofrece 14 -

opciones, pero la introduccién numérica puede Pattern et

Transparency [#]

Degrea (%) 1_ J j | 50.0

«Estilo»: utiliza uno de los estilos de linea .

superar este numero.

Thickness: 3 |pt « —V!

Style: Definition —Ll

predefinidos. Los primeros 6 patrones se ajustan a
los estandares de Windows

. Si eliges la sexta opcion (en blanco), no se dibuja ninguna linea. Utiliza esta opcion si no
deseas representar el borde de las lineas cerradas. A partir del estilo nimero 7, puedes

definir estilos en el archivo Lines.ini (Analizador — Registro).

Dado que los puntos de las lineas punteadas se muestran en el color de primer plano y
los espacios entre ellos en el color de fondo, los colores elegidos deben ser diferentes

entre si.

«Definicion»: Puede definir elementos de linea y guardarlos en el informe. Los elementos

de linea definidos se pueden escribir en el archivo Lines.ini.

3.9.10.2 Geometria

Introduzca aqui los datos de los objetos graficos. Los valores de posicién se refieren al

punto de inicio del objeto. Las coordenadas se indican en metros.

Utilice el factor de escala para distorsionar los objetos. Las coordenadas especificadas se
multiplican por el factor de escala. Otros datos, como la altura y la anchura, varian entre

objetos abiertos y cerrados.

En el caso de los objetos de linea, las coordenadas de todos los puntos se pueden
introducir en relacion con el punto de inicio. Si desea trabajar con coordenadas absolutas,
las coordenadas del punto de inicio deben ser 0 / 0. Al final de la lista, puede pasar a una

nueva fila con la tecla Tab y afadir un nuevo punto especificando las coordenadas.

244



3.9.10.3 Fondo

Abra el menu de propiedades del fondo

con un clic derecho y seleccione la

Proper‘ties} Colours and Lines View Mode}

pestafia «Modo de vista». Puede View mode

seleccionar una cuadricula o ejes para [ Grid [¥] Axes [] Numbering
representar el origen de las Grid

coordenadas. Ademas, puede numerar Dimensions dx: yiﬂm dy: 5m
automaticamente los vehiculos Pattern [iiiiiiiiii -]

utilizados marcando

en la casilla «Numeraciony. Introduzca la distancia de la cuadricula en «Dimensiones» y

elija un patréon adecuado a continuacion.

3.9.104 Vehiculo

Puede dibujar la posicién inicial, la posicion final y la

Draw

Properties | Colours and Lines | 2D Presentation Vehicle

’ .y ’ ¥ | Sensor
linea de conduccion del vehiculo para el que ha L] Starting position l':'lsq .
[] End position L] S
abierto el menu de Propiedades. Ademas, se puede O [
icles
activar o desactivar la representacion de un sensor, [¢] Driving line [] Phase Names
. ., L. [#] Phase borders [] Fixate
asi como la representacion estroboscopica.
. . Initial shp angle ' 0.00 °
La opcion «Valido para todos los vehiculos»
. . . , - ] Skid marks
determina si los cambios seran validos solo para el 0 0
vehiculo seleccionado o para todos. Si la casilla esta 7] Brakeights i
desactivada (en gris), significa que no todos los  [lindicatorieft [ indicator nght
. . . . ., From (s) Ta(s) From (s) To(s)
vehiculos tienen la misma configuracion en este 000 [ 0.000 0.000 [ 0.000
momento. [ 0.000 | 0.000 0.000 0.000

Un vehiculo se dibuja con una linea punteada en una
posicion estatica (posicidn inicial, intermedia o final)

y con lineas normales en la posicién dinamica de la

Penodic time (s)

[#] Draw rays

Period (s)

'0.750

2.00

[[] Only draw with path-time data

Label

; . i L [ vales
pelicula. Si el vehiculo se encuentra en una posicién 0O 0O
estatica con su posicién de pelicula, se muestra con g g

lineas punteadas.

Si la trayectoria de un vehiculo ya es curva al inicio, es necesario especificar un «angulo
de deslizamiento inicial». Este angulo de deslizamiento se calcula en los mddulos
«Procedimiento de giro» y «Choque en giro». El angulo de deslizamiento solo se puede

introducir para el inicio de la
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linea de conduccion. Las posiciones posteriores del angulo de deslizamiento se calculan a partir de la

linea de conduccion (condicion de Ackermann).

La rotacion del vehiculo se puede realizar utilizando la trayectoria de conduccion o el

propio vehiculo.

Puede decidir dibujar marcas de derrape de las ruedas delanteras y/o traseras.
«Luces de frenox»: activa la representacion de las luces de freno como
rectangulos rojos.

«Intermitente izquierda/derecha»: Se pueden definir dos intervalos, en los que el tiempo

se refiere a las posiciones temporales en el diagrama distancia-tiempo.
«Periodo (s)»: Duracion de un intervalo de intermitente.
Ademas de las luces de freno, puede dibujar rayos y definir su longitud.

«Mostrar solo con datos de tiempo de recorrido»: puedes decidir mostrar el vehiculo en la
pelicula unicamente si hay datos disponibles en el intervalo de tiempo correspondiente.
Esta opcion te permite asignar el movimiento de un vehiculo a varios numeros de
vehiculo. Dado que solo puedes cambiar la direccion de marcha (adelante o atras) una
vez por cada numero de vehiculo, es posible que necesites esta opciéon para mostrar un

vehiculo dando marcha atras varias veces.

3.9.10.5 Vehiculo 3D

En la pestafa de visualizacion 3D, la visualizacion del  piperies| colous and Lines 30 Presentation | vetice |

vehiculo se puede personalizar geométricamente. Shif X E =] scalex 100,00
. . X .. Shifty 0,00 Scale Y: 100,00
También es posible configurar la representacion Shitz oo Scalez 100,00
grafica de la luz del vehiculo. P Ll
Conductor en 3D (vehiculo de dos ruedas): En los Sunlight reflaction 700 010
. . Brightness 30,0 0-100
modelos 3D que contienen una figura de conductor it foo  o0-100
(como una motocicleta), la figura se puede desactivar ™" =0 RS
] Apply to all vehicles
en funcién del tiempo para simbolizar la caida del ., . o [o6 =
conductor. 3D Rider (Two-Whaeler)

(O Shutdown after Collision

7

() orfrom fime point

Visibility |

Front lights |
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3.9.10.5.1 Condiciones de visibilidad

Se puede colocar una fuente de luz en el vehiculo para mostrar la visibilidad

obstaculizada por el pilar A, por ejemplo. Las sombras muestran entonces el area no

visible.
K = X
O Switch on Iight‘;
Maximum range: |20,0 m
3.9.10.5.2 =
i i Luces delanteras horizontal: ’l}i ®  vertical: ,l}i o
Opening angle: ,90— :
Aqui se pueden encender las luces delanteras del |, . on o o1
vehiculo. Precaucion: se ftrata solo de efectos de | 'nensity £0 000
Height 0,67 m

iluminacion sugeridos, no de una representacion luminica

. Close
fisicamente correcta.

3.9.10.6 Superficie de friccion

Se puede definir una spline cerrada como superficie de friccion. Si se define esta
propiedad, se puede establecer otro valor de friccién para esta zona. Si una rueda entra
en contacto con esta zona en calculos relacionados con la dindmica de conduccion, se
utiliza el valor de friccion definido aqui para calcular la fuerza de friccion. De este modo,
se pueden definir caracteristicas de friccion especiales para determinadas zonas (p. €j.,

zonas heladas, manchas de aceite, etc.).

3.9.10.7 Ediciéon de imagenes

Las imagenes utilizadas y editadas en AnalyzerPro no se modifican en su forma original,
por lo que las acusaciones de manipulacion son infundadas. Las imagenes editadas se

pueden guardar e imprimir por separado.

Transparencia:

«Grado»: El grado de transparencia puede oscilar entre 0 = no transparente y 100 =
completamente transparente. El ajuste predeterminado es del 50 %. A continuacion, el
mapa de bits se muestra segun su transparencia y puede colocarse delante de otros
objetos. Si desea colocar una imagen encima de otra, haga que la mas brillante sea

transparente.
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Transparencia para el color:

Con esta opcién, puede hacer que un color determinado sea transparente. Por ejemplo,

puede hacer que el color de fondo blanco sea transparente; de este modo, el rectangulo

de contorno, que suele ser blanco, de una imagen girada no sera visible:

Sin color transparente Blanco como color transparente

«Tolerancia»: Introduzca un valor de tolerancia
entre 0 y 100 para el color que desee hacer
transparente. Si introduce una tolerancia para un
color gris (128,128,128), todos los colores entre
(118,118,118) y (138,138,138) se haran=
transparentes también. Los valores del trio
numeérico son los valores de color RGB para rojo,
verde y azul. Si los tres valores son 0, el punto de
la imagen es negro; si los tres valores son 225, el
punto de la imagen es blanco. (255,0,0) es rojo,
(0,255,0) verde y (0,0,255) azul.

Brillo: Aqui se puede modificar el nivel.

Contraste: los puntos mas claros de la imagen se
vuelven mas claros y los puntos mas oscuros se

vuelven mas oscuros.

Transparency ]
Degree (%) ﬂ J jISD.D
Transparency for colod_]
EEEEEEE
EEERCECE

tolerance (%) |0.0 | [ [N .
indvidual: NI T TN
Brghtness

LI

Contrast (%)
Rl

ﬂ !u.u

Colour saturation (%)
4

Colour matching (%)

-
o [}
a4

[ Negatve  Fipr  [Jvertical [] horizontal

sos

G I S DR )
lﬁ

] sharpener [] Edge detection

[] Softening [] Emboss

Trim (%)

left: top: |0.0 right

o o o
hut[um.Er =)
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Saturacion del color:

Los colores se intensifican o se atenuan, es decir, la diferencia con respecto al valor de

gris aumenta o disminuye.

Eaquilibrio de color:

El valor R, G o B de todos los pixeles de la imagen se incrementa o se reduce en el valor

especificado.

«Negativo»: Se invierten todos los valores de

color. «Voltear»: Refleja la imagen.

«Enfocar»: Los bordes se dibujan con mayor nitidez.

«Suavizary: La imagen se difumina y, por lo tanto, se dibuja de forma mas suave.

«Deteccion de bordes»: La imagen se muestra de tal manera que todo, excepto los

bordes nitidos, se vuelve invisible.

«Relievey: la imagen se dibuja con un efecto de relieve pseudo-3D.

3.9.11 Rectificar imagen

Cuando se selecciona una imagen, se puede elegir la opcidn «Distorsionar imagen»

haciendo clic con el botén derecho del ratdén sobre ella.

Image distortion [m} x
Shape Real disFan(Es (in m) ) Distort
! N 7 A A [s00 ¢ [so0 B [7.07 Lens distortion =
4 4+ = N7 ’;L/"‘ # ) \\\ Close
y/ / /
‘ s = L= B: 500 D: [500 Fo (707
Hel Reset

250



Dependiendo de la forma seleccionada en el area de la izquierda, se deben introducir las
dimensiones correspondientes en el area central. La imagen de la derecha se distorsiona

en consecuencia.

«Distorsion de lente» determina automaticamente los parametros de la camara vy, por lo

tanto, puede rectificar, por ejemplo, la distorsion de barril.

«Distorsionar» carga la imagen de la derecha en el informe pericial.

3.9.12 Limpiar imagen

Image Cleanup a X

Remove Select items with a left-click. Multiple selection with the Ctrl key held down. Save Help. | Close

Una vez elegida una imagen, puede seleccionar la opcién «Limpiar imagen» haciendo clic
con el boton derecho. Se abrird un cuadro de dialogo con la imagen cargada. Puede
hacer clic en una region de la imagen con el boton izquierdo. Dependiendo del contraste,
se dibujara un contorno alrededor de la parte de la imagen reconocida como una regién
conectada. A continuacion, puede hacer clic en «Eliminar», lo que sustituye la regién por
un fondo «probable» calculado por el sistema. Esto se puede utilizar, por ejemplo, para
eliminar vehiculos aparcados de una imagen aérea y, en el mejor de los casos,
sustituirlos por un fondo del color de la carretera circundante. Al hacer clic en «Guardar»

se guardara la imagen modificada, sustituyendo a la imagen cargada anteriormente.
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3.9.13 Objetos de linea activables (capas)

Cada objeto de linea se puede definir como objeto de linea conmutable; por lo tanto, las
lineas de estos objetos se pueden activar y desactivar facilmente. Hay un total de 20
capas (niveles) disponibles. Las capas que contienen objetos tienen un fondo de color. En
la configuracién general, se pueden asignar nombres a las capas, que luego apareceran

como informacioén sobre herramientas.

DAL s s So Lo P s P s P o e Ao

3.9.13.1 Definir capa

(lcono:#/x ) Con la opcion «Fijary, B Define Layer —

Predefined layer (0 - 19); N~ K

X
(" ":new objects don't have a layer)

puede determinar que todos los objetos
dibujados posteriormente se coloquen

en la capa definida.
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3.10 Ventanas

Este menu organiza la representacién de las ventanas.

3.10.1 Cascada superpuesta

Seleccione «Cascada superpuesta» para escalonar todas las ventanas abiertas en su
escritorio. Todas las ventanas superpuestas tienen el mismo tamano y quedan

parcialmente cubiertas por las ventanas en primer plano.

3.10.2 Una al lado de otra

Selecciona «Una al lado de otra» para mostrar todas las ventanas abiertas una al lado de

otra. Las ventanas ocupan todo el escritorio sin solaparse entre si.

3.10.3 Vertical

Selecciona «Vertical» para mostrar todas las ventanas abiertas una debajo de otra. Se
pueden colocar hasta 3 ventanas en una fila vertical; 4 ventanas se organizan en un

cuadrado. Las ventanas ocupan todo el escritorio sin solaparse entre si.

3.10.4 Organizar iconos

Esta opcién reorganiza los iconos del escritorio. Los iconos recién organizados se
colocan de manera uniforme en la esquina inferior izquierda del escritorio. Los archivos

abiertos deben minimizarse a un icono; de lo contrario, el orden no se aplicara.

3.10.5 Ventanas abiertas

Aqui se muestran todas las ventanas de todos los informes abiertos y se pueden colocar

en primer plano con un clic.
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3.11Enlaces

3.11.1 Actualizar

Esto inicia el actualizador automatico. Confirme los derechos de administrador y siga las

instrucciones que se le indiquen.

3.11.2 Pagina de inicio

Enlace a la pagina de inicio www.analyzer.at.

3.11.3 Manual

Abre un cuadro de didlogo desde el que puede abrir el manual, el manual breve o el

manual técnico.

3.11.4 Servicio de pruebas de choque

Enlace al servicio de pruebas de choque de Schimmelpfennig & Becke.

3.11.5 Base de datos de pruebas de choque de la NHTSA

Abre la interfaz de la base de datos de la NHTSA del Departamento de Transporte de EE.
UU. Todas las pruebas de choque disponibles en la base de datos se cargan

gradualmente. La velocidad de descarga depende de la conexién a Internet.

NHTSA database m] X

Test...| Manufact. Type | Year: | v [km/h] | Angle [°] | Offset [... | Deform... | Test type | Configurati... | Vid... | l.. & | Doc... | oK
BASELL. ROLLOVER No 5 |

900.. NHTSA ROLLOVERCA.. 0 483 BASELL.. ROLLOVER MNo Yes Yes

CF9.. FORD ESCORT 1997 63,9 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. HONDA ACCORD 1995 64,4 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. HONDA cvic 1997 64,2 0 OTHER  VEHICLEI. Yes Yes Yes -

CF9.. KIA SEPHIA 1997 644 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes Ll

CF9.. MAZDA 323-PROTEGE 1997 644 0 OTHER  VEMICLEL. Yes Yes Yes O i

CF3.. NISSAN MAXIMA 1998 645 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes ot i

CF9.. VOLKSWAGEN PASSAT 1995 647 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes =ty

CF9.. TOYOTA SIENNA 1998 645 0 OTHER  VEMICLEL. Yes Yes Yes ot

CF9.. DODGE DAKOTA 1998 643 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes P

CF9.. NISSAN SENTRA 1995 643 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. TOYOTA COROLLA 1998 64,5 0 OTHER  VEHICLEI. Yes Yes Yes

CF9.. TOYOTA TACOMA 1998 64,2 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. VOLKSWAGEN BEETLE 1998 64,1 0 OTHER  VEMICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. DODGE NEON 1997 643 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. VOLKSWAGEN JETTA 1997 644 0 OTHER  VEHICLEL. Yes Yes Yes

CF9.. FORD RANGER 1998 64,1 0 OTHER  VEMICLEL. Yes Yes Yes

Search: Test: Manufacturer: Year of manu...

N
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«Total» muestra el numero total de pruebas disponibles actualmente.

«Descargadas» muestra cuantas pruebas se han descargado ya.

La lista de pruebas de choque descargadas se puede filtrar utilizando los campos de

entrada en «Buscar».

«Detalles» o hacer doble clic en una prueba de choque abre la prueba seleccionada y

proporciona informacion detallada.

NHTSA database

ROLLOVER VEHICLE AND OCCUPANT DYNAMIC

Images
Configuration ‘ROLLOVER v01520P001.jpg
v01520P002,jpg |
Manufacturer |FORD v01520P003.jpg
v01520P004.jpg
Model: |RANGER v01520P005.iba
Vid
Vear: [1988 B
Angle | °
Speed ‘48,3 km/h
Offset l mm
Documents
Test target ‘ 1988 FORD RANGER TRUCK F
v01520.abf
Ground |CONCRETE v01520.zip I =
» v015201S0.zip
Condition |DRY v01520R001.pdf
vD1520tdms.zio
Vehicles L]
Year / Model | Engine _Weight [kal | Speed [km/h] | Length [mm] _Width [mm] | Deformation [mm] |
1988 4 CYLINDER INLL.. 1397 48.30 4547 1704 511
1] MNOT APPLICABLE 1518 48.30
Help ‘ ‘ Download ‘ | oK

«Descargar» comprime todos los archivos adjuntos disponibles en un archivo zip y los

descarga al ordenador.
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3.11.6 Activar la licencia en linea

Esto abre un cuadro de didlogo en el que puede introducir su clave de licencia para
activarla en linea. A partir de ahora, ya no necesitara un dongle de hardware para utilizar
el software, pero si necesitara acceso a Internet al menos una vez en un plazo de 30 dias
para verificar su licencia. Si no dispone de acceso a Internet, es posible solicitar una

licencia sin conexion.

3.11.7 Desactivar licencia

Desactiva su licencia en linea. A continuacién, puede reactivar la licencia en otro PC si

sigue siendo valida.

3.11.8 Cambiar a una version anterior de Analyzer...

Permite volver a una version anterior de AnalyzerPro.

3.11.9 Actualizar a la version ... de Analyzer

Le permite actualizar a una versién mas reciente de AnalyzerPro, si esta disponible.
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