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ViP-= Virtual prototyping and
assessment by simulation

Realtidstillampningar med manniskan i
centrum —"Virtual Prototyping” av fordon,
vagar och trafiksystem
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Projekttid/arlig intakt
« Etapp1 = 3ar- 2008 -- 2011-08-31
« Etapp2 > 4ar->2011--2014

* Provning efter etapp 1

— Vinnovas bidrag ar villkorat av att Centrets Intressenters
ataganden infrias.

Kontant Natura Totalt

Vinnova 5 000 5000
VT 2 000 2000
Ovriga parter 1 980 4 300 6 280
Totalt 6 980 6 300 13 280
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1.

LDW Projektet

Att | falt avgora vilken standard
vagmarkeringarna ska ha for att bilarnas
system ska fungera

. Att med bas i faltmatningarna utveckla

simulatorn med kritiska miljoer (morker,
vata, blandning, mm)

| simulator jamfora frasta rafflor (passivt)
och LDW (aktivt)

ViP AP5
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Deltagare

Volvo Cars

7 TRAFIKVERKET
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LDW --- Rafflor

LDW é&r ett krav i EU f6r
Tunga fordon fran 2013

4000 km vag sedan 2006

ViP AP5



=== Avakningsvarnare (LDW)

Tekniken behover vagmarkeringarna

« Biltillverkarna utvecklar teknik dar vagmarkeringarna
hjalper trafikanterna att halla bilen i korfaltet

« Citroén, BMW, Toyota, VOLVO, Opel, SAAB mfl har
redan ...

AFIL - Avakningsvarnare
Avakningsvarnaren, AFIL, kan
forhindra olyckstilloud som ar
kopplade till bristande
uppmarksamhet. AFIL reagerar pa
ofrivilliga kursandringar. Sensorer
eller kameror k&dnner av om mitt-
eller sidolinjerna haller pa att
korsas. Systemet varnar féraren pa
olika satt




» En kamera ser vagmarkeringarn@ allome %
framfor bilen, och ger en signal om man
passerar linjen utan att anvanda blinkers
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Rafflad mittlinje

« Sedan 2006 forser
Trafikverket vissa
vagar med rafflor

 Kan dock inte utforas
vid bebyggelse inom
150 m

« Rafflan varnar aven da
det ar tillatet passera
linjen

ViP AP5
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Status 2011-01

1. Faltdelen ar klar - VTI notat 15-2010

2. Simulatorn preparerad for bade rafflor
och LDW
— 9 m vag med rafflor i mitt och kant
— Verktyg for "storning” av foraren

3. 24 forsokspersoner har kort bada
varianterna samt svarat pa fragor 2
ytterligare analys pagar

ViP AP5
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Faltdelen

Utford av Sven-Olof Lundkvist och R
Carina Fors, VTI T N

Bekostad av Trafikverket |
Volvo Cars har bidragit med utrustad bl
VTI notat 15-2010

Ramboll har gjort matning av
vagmarkeringarnas funktion

ViP AP5
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2010-03-31 Tillganglighet 70 % m

Dagsljus, torrt men smutsigt

Ej tillganglig pa enféltiga avsnitt p.g.a.
smutsig vanster kantlinje.

LLane:-3.7m (1) RLane: 1.5m 2] N
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2010-04-09 Tillganglighet 94 %

Dagsljus, vatt, men nagot renare

LDW missade 6 % pa enféltiga avsnitt p.g.a. smutsig
vanster kantlinje

LLane:-2.3m [2] RLane: 1.4m [3]\
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2010-04-12 Tillganglighet 50 %

Dagsljus, torrt, lagt staende sol

LDW missade 50 % p.g.a. blandning.
Kritisk belysningsstyrka mot 6gat ca. 30 000 Ix.

LLane:-1.6m (1] . V5 “RLane: 0.5m [0)

1L":'1- .“LI
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2010-04-12 Tillganglighet 98 % m

Morker, torrt

LDW hade mycket hog tillganglighet

LLane:-Z2.4m [2] RLane: 1.3m [3]
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2010-04-21 Tillgénglighet 74 %

Morker, vatt

LDW missade ibland den plana korfaltslinjen,
som har dalig funktion i vata

LLane:-2.0m [1] FLane: 1.3m [2] \
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2010-04-21 Tillganglighet 84 %
Dagsljus, soldis

Smutsig vanster kantlinje pa tvafaltiga avsnitt.
LDW missade darfor vid omkorning.

LLane:-2.4m (0] RLane: 1.6m [2] s
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viP, 2+1-vag
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13-metersvag med breda vagrenar
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5-6-metersvag utan mittlinje

1,00

0,90 -

0,80 -

0,70 -

0,60 -

0,50 -

0,40

0,30 -

0,20 -

0,10

Otillganglig
W ej tillganglig

0,00 -

morker, torrt morker, vatt

dagsljus, vatt dagsljus, smutsigt

dagsljus, torrt




ViP

“9-metersvag med bra vagmarkeringar

irtual P
Si
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Assessment by Simulation

Lagsta varden for att LDW ska fungera

Yitre Lagsta Qd Lagsta R,
férhallanden [mcd/m?/Ix] [mcd/m?/Ix]
Dagsljus, torrt ~ 65 —
Dagsljus, vatt ~ 65 —
Morker, torrt — ~ 70

Morker, vatt
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LDW har problem:

o | motsol

o | morker och vaia

o pa sekundéra vagnatet utan mittlinjer
o P& vagar med sma kurvradier



Felaktiga larm forekommer inte
Oonskade larm kan forekomma

Uteblivna larm pa primarvagar
i huvudsak | morker och vata.

Tillgangligheten ar dock hog —
upp mot 99 %.



ViP -
== Funktionen skulle kunna m
forbattras med:

o Mittlinje pa alla tvafaltsvagar
o Vatsynbara vagmarkeringar

o Tvattning av vagmarkeringarna
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Simulator

* Implementering av morker- eller
skymningskorning

* Implementering av distraktion gm

nantering av radio/CD-spelare

* Implementering av LDW-funktion (Volvo)

* Implementering av mitt- och kantraftlor

ViP AP5



~ Syfte: att i simulator studera

« LDW vs. rafflor avseende attityder,
upplevelser och acceptans

« LDW vs. rafflor avseende prestation

Forsokspersoner

e 24 st, 11kvinnor, 13 man , korkort over 5
ar, 500 mil/ar, ej yrkesforare, snittalder 39
ar

ViP AP5
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Scenario

» Personbilskorning vid skymningsljus
« Omvaxlande rakstrackor och kurvor

 Distraherande uppgift med kranglande
CD-spelare

« Vagen utrustad med rafflor eller bilen
utrustad med LDW

* En korning med rafflor och en med LDW

ViP AP5
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Varje korstracka:

* Inriktning av bilens korriktning 13 ggr vid
distraherande uppgiften

« Varning med rafflor resp. LDW 12 ggr av 13
inriktningar/distraktioner

1 utebliven varning vid inriktning/distraktion for
rafflor resp. LDW

 Totalt 19 distraherande CD-krangel varav 6 var
utan inriktning av bl

« Omkorning av 6 stillastaende bilar utspridda
langs korstrackan - kortid = 25 minuter

ViP AP5
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i | Prototyping and

ekt Varning fré_n réfflor & LDWM

Videosekvens
» (1) ofrivilligt filoyte rafflor,
»(2) omkorning rafflor,
(3) ofrivilligt filoyte LDW,
)

>
»(4) omkorning LDW
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Allman installning fore/efter
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Vilken korning upplevde du som mest riskfylld?
14

12

10

LDW Rafflor Ingen skillnad



Nagon skillnad mellan rafflor och LDW?
25

20

15

10

Nej
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Nagra kommentarer m

« det blev en behagligare kérning med
varningssystemet [LDW]

* kandes tryggare att ha rafflor i vagen

» varningssystemet [LDW] hade ett behagligare
liud, far en lugnare reaktion

* med rafflor kandes det mer allvarligt

* varningssystemet varnade ej vid medvetet
korfaltsbyte, vilket var positivt

« med rafflor kdndes det mer allvarligt

ViP AP5
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Vad foredrar du?

LDW

Rafflor

Inget

Bada
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Preliminara slutsatser m

» Simuleringarna med distraktionsuppgiften
fungerade tillfredsstallande

» Forsokspersonerna mer positivt installda
till bade rafflor och LDW efter forsdket

» FOrsOkspersonerna foredrar antingen
rafflor eller LDW till lika stor grad och en
del kan tanka sig bada

ViP AP5



