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V-SIM posiada wbhudowane, zgodne z prawami
fizyki i mechaniki numeryczne modele obiek-
téw w tym cztowieka i pojazdu oraz zaawanso-
wane algorytmy obliczeniowe interakcji miedzy
obiektami i srodowiskiem symulacji. Ruch w
przestrzeni obliczany jest w oparciu o rownania
rézniczkowe. Pozwala tez na analize ruchu Ki-
nematycznego obiektéw.

{ncybid

{2\V-SiMm 5.0

Symulacje ruchu i zderzen pojazdéw samochodowych
oraz potrgcen pieszych

Specjalistyczny program przeznaczony do analizy i rekonstrukcji
zdarzen w ruchu drogowym. Umozliwia symulacje zgodne
z zasadami dynamiki w srodowisku 3D, uwzgledniajagce interakcje
w ukitadzie Otoczenie-Cztowiek-Pojazd.

Wspomaga prace bieghtych sgdowych, firm ubezpieczeniowych,
Policji, uczelni i instytutéw badawczych, firm inzyniersko-
projektowych i innych podmiotéw zajmujgcych sie zagadnie-
niami pojazddw, ruchu drogowego i bezpieczeristwa. Wyko-
rzystywany réwniez w badaniach i dydaktyce.

cybid.com.pl
inll fRVE >



DANE ZEWNETRZNE INFRASTRUKTURA

iv-sim 5.0 umozliwia import danych Modut rysowania drog i skrzyzowan umozliwiajacy
cyfrowych zawierajacych informacje odtworzenie wielojezdniowych uktadow drogowych,
o srodowisku, obiektach i parametrach W tym skrzyzowan o ruchu okreznym.

ruchu: Automatyczne nanoszenie oznakowania poziomego drog.

@ Chmury punktow pozyskane ze

skanerow 3D oraz drondw, dane 3D

z systemow feSurv (total station).

m  SzKice sytuacyjne sporzadzone

w programie &plan5.0

m  Dane z serwisow Web Map Service

(WMS) w postaci aktualnych i archiwalnych

ortofotomap.

m Ortofotografie - zdjecia metryczne

przeksztatcone w programie

&iphotorect2.0 Wizualizacja standw ograniczonej widocznosci,

B Modele 3D obiektdw, terenu (*flox, *obj). Biblioteki ustandaryzowanego oznakowania. aktualnego oswietlenia (pory dnia), opadow

= Modele 2D pojazddw w formacie *dxf o definiowalnej intensywnosci (deszczu, sniegu,
(Autoview). gradu) oraz potozenia Stonca i Ksiezyca.

CECHY OTOCZENIA

Modut wstawiania oznakowania pionowego. Whudowana

biblioteka znakow pionowych. Mozliwosc tworzenia
= Dane CDR. znakéw wrasnych. Automatyczna wizualizacja zboczy terenu w 2D

i 3D. Obszary o zmiennych parametrach nawierzchni,

Automatyczne tworzenie ogrodzen z wykorzystaniem : .
Y d Wy Y nachylenia terenu czy wiatru bocznego.

wbudowanej biblioteki réznego typu modutdw
i elementdow: murdw, ogrodzen i barier.

Narzedzie do generowania torowisk.

Biblioteki sylwetek zawierajace elementy infrastruktury
drogowe] (bariery, stupki) i matej architektury, roslinnosg,
elementy pojazdow najczescie] spotykanych na miejscu
wypadku sladow i inne obiekty.

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl
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POJAZDY

Pojazdy mechaniczne (dynamiczne) - samochody
osobowe, autobusy, samochody ciezarowe,
naczepy, przyczepy z osig centralng oraz motocykl.
Tworzenie pojazdow cztonowych przez
zautomatyzowane tworzenie sprzegow
taczacych pojazd ciagnacy z naczepa/orzyczepa.

Numeryczny model pojazdu uwzgledniajacy:

m Rozkiad masy uwzgledniajacy pusty pojazd,
tadunki, pasazerow.

m Zawieszenie — niezalezne dla kazdego kota.
m Kota — zaawansowane, nieliniowe modele
HSRI (Dugoff) i TMeasy (Rill). Uktad kierowniczy —
model kinematyczny dziatajacy domysinie
wedtug zasady Ackermana z mozliwoscia
wytaczenia.

m Uklad hamulcowy —rozbudowany, z korektorem
sit, opcjonalnie wiaczanym ukladem ABS | ESP
oraz definiowalnym stopniu niesprawnosci ukdadu.
m Silnik — o zadanej charakterystyce obliczone]
wg reguty Hahna, na podstawie rzeczywistych
parametrow silnika.

m Przeniesienie napedu - sprzegio, skrzynia
biegdw, przekiadnia gldwna, mechanizm réznicowy.
m Opdr aerodynamiczny nadwozia — czotowy
i boczny.

m Oswietlenie pojazdu: swiatta pozycyjne, mijania,
drogowe, przeciwmagielne, stopu, pulsujace
Kierunkowskazy.

Model kierowcy

Symulacja zachowania kierowcy o zadanych
umigjetnosciach przy jezdzie po zadanym torze
lub zmianie pasa ruchu.

Wizualizacja 2D i 3D potozenia w pojezdzie
pasazerow, tadunku oraz sprzegu dostepna
Nna etapie modelowania pojazdu, symulacji
i odtwarzania.

Baza danych technicznych

Parametry techniczne wykorzystywane w sy-
mulacji dla okoto 20 000 pojazdow.
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Biblioteka sylwetek pojazddw 2D/3D

Zintegrowana z bbaza danych. Sylwetki jednosladow,
pojazdow komunikacji zbiorowej, samochodow
osobowych i ciezarowych, przyczep i naczep, elemen-
tow pojazddw, w tym biblioteka sylwetek rzeczy-
wistych z mozliwoscia zamaowienia sylwetki konkret-
nego pojazdu niedostepnego w bazie.

Wizualizacja zasiegu dziatania swiatet. Mozliwose
symulowania niesprawnych swiatet.

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl
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CZLOWIEK
MODEL WIELOBRYLOWY (Multibody)

Numeryczny model ciata cztowieka do symulacji
zdarzen potracenia pieszego. Model wielobrytowy,
ztozony z 15 nieodksztatcalnych cziondw/elipsoid
potaczonych stawami kulistymi w tancuchu
kinematycznym. Biozgodne charakterystyki
dla ograniczen w stawach i dla sztywnosci
kontaktowe].

Geometria i parametry masowe dla
modelu uwzgledniajgce wyniki badan
naukowych dla przedstawicieli populac]i
polskie], amerykanskiej oraz niemieckie].
Generator modelu o wskazanych cechach:
ptec¢, wzrost i masa. Mozliwosé wyboru
predefiniowanej sylwetki mezczyzny
lub kobiety 5-cio, 50-cio lub 95 centylowe).
Narzedzie do ustawiania dowolnej pozycji
wyjsciowe] ciata w chwili rozpoczecia
symulacji przez nastawienie katow
orientacji elementow ciata wzgledem
najblizszych weztow.

MODEL KINEMATYCZNY PIESZEGO

Model realizujacy animacje przemieszczania
sie cztowieka wedtug zadanych parametrow.
Wizualizacja naturalnego sposobu ruchu dla
ustalonej predkosci poruszania sie, czasu jej
zmiany i zgodnie z zadanym torem.

MODEL CIALA

Statyczna sytwetka ciata ludzkiego o anatomicznym
ksztatcie, umozliwiajgca wizualizacje dowolnej
pozycji, utozenia konczyn lub fragmentaciji
ciata. Do wykorzystania przy wizualizacji
potozenia i pozycji ciata pokrzywdzonego
lub ofiary w dowolnej chwili i fazie wypadku.

PASAZER/KIEROWCA

Sylwetka Kierowcy | pasazera z mozliwoscia
ustalenia i wizualizacji dowolnej pozycji
zajmowane] w pojezdzie oraz wizualizacja
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roznych zachowan np. jazda kierowcy 7 reka
za oknem, pochylanie, obrécenie gtowy w Kierun-
ku innym niz kierunek jazdy itd.

Dostepne bazy predkosci ruchu pieszych.

Dobdr rodzaju i elementdow ubioru w zakresie
rodzaju i kolorystyki.

INNE OBIEKTY

Modelowanie elementow oswietlenia drogowego:

m Latarnie o modyfikowalnej charakterystyce
oswietlenia.

= Sygnalizacja swietlana - rozne typy,
programowanie sygnalizacji, faczenie
sygnalizatorow w grupy.

Lustro drogowe z mozliwosciag definiowania
typu oraz orientacji.

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl

CYBID sp. z 0.0 sp. k
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Obiekty kinematyczne, w tym:

Pojazdy jednosladowe.
Pojazdy szynowe.
Maszyny rolnicze.
Pojazdy budowlane.
/wierzeta.

Chwilowy stan Pojazd "Lamborghini Gallarde” x

Pozyca Predkodd Przysp Sity e Zadania Pasaierowie
Polozenie SM Orientacia Przebyta droga: 81,785m
x X 32,078m P 03¢
¥: -16,439 m & 0,0°
. . . ~ . - 0,453m ['H 08*®
zmiany biegu, jazdy po/okreslonym torze (w ‘Fym zmiana Sarmtry Beodni et v ke s s peiaad: |
pasa ruchu), manewrow skretu, hamowania. Modelo- bezwietrznie
wanie wystapienia uszkodzen pojazdu takich jak zaklesz- e ro ik Al
T ) ] . ) Koto Ugiede Katd Nawierzchria w miejscu styku poszczegdinych kot z podiozem
czenie | przemieszczenie kota oraz spadek cisnienia ©FL  +11mm 40,00° Suchy asfalt, u: 0,800, 75, opory: 0,015, Wsp. tarcia: 0,70 (pajazc
i i O T e e
powietrza w oponie. on o 5
SYMULACIJA Zaznaczanie i wyswietlanie pozycji posrednich pojazdu. OF  wm o s — alll
e . - / ¢ ST o |l
Wykonywana w sposob ciggty, w trybie Mgzlwosc C|ag+egq podglad pafametrow ruchu _ s 4 | |
krok po kroku lub w sposéb mieszany. pojazddw, modelu wielobrytowego | kinematycznego . o

Odtwarzanie do przodu, do tytu Iub pieszego w trybie 2D i 3D w oknie gtéwnym programu ———— ' ' —

z zadang predkoscia. lub osobnym oknie. |

Zadania realizowane przez pojazdy defi- Charakterystyki zmian kilkudziesieciu dostepnych w '
niowane czasem, droga lub wystapieniem parametrow w funkcji czasu lub drogi, tworzone *
kolizji. w czasie obliczen symulacyjnych w trybie 2D, 7z mozli-
Programowanie sposobu ruchu pojazdu Woscig przenoszenia danych do innych programaw. S o I

w zakresie sterowania przyspieszeniem, Zapis wideo z przebiegu symulacji. i Bl et

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl
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ZDERZENIA

wspdtczynnik tarcia, punkt przytozenia wektora wejsciowych symulacji dla: srodowiska ruchu,
Analiza 2d  poiazdd hani " sity/impulsu sity. Detekcja zderzenia obliczana zderzen, poczgtkowych parametréow ruchu
: gf)ilezftémeirézriggv?izia ?L\J/\::;Z.ec anicznyc metoda 2D lub 3D. obiektdéw, zadan realizowanych przez pojazd.
= Pojazdarmi mechanicznymi. Wizualizacja parametréw zderzenia (ptaszczyzna Wynikowy przebieg symulagji oceniany wzgledem
= Obiektami kinematycznymi. styczna, wektor impulsu, stozek tarcia) i deformaciji zgodnosci z wybranymi przez uzytkownika
= Terenem. nadwozi. Sposob i zakres deformacji odpowiada parametrami kontrolnymi.
m Pieszym (multibody). obliczonym parametrom zderzenia. Zapamictywanie zestawdw parametrow od-
m Elementamiinfrastruktury. powiadajacych hierarchicznie najlepszym

Wyswietlane kierunki sit bezwtadnosci dziatajacych
Nna pasazerow.

rezultatom poszukiwan, mozliwosé wyboru
do symulacji dowolnego z zestawow.

Mozliwosc sledzenia parametrow kinematycznych
{(potozen, predkosci, przyspieszen) pojazdow
i pieszych.

Synchronizacja symulacji zdarzenia z nagraniem
(Np.. wideo z monitoringu miegjskiego).

Dwa modele zderzen:

= Model Sitowy.
m Model Impulsowy (Kudlicha - Slibara).

NARZEDZIA WSPOMAGAIJACE
Mozliwosé modyfikowania automatycznie
okreslanych przez program parametrow zderzenia, Modutoptymalizacyiny umazliwiajacy autormatyczne
takich jak ustawienie ptaszczyzny stycznej, obliczanie wartodci nieznanych parametrow

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl
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WIZUALIZACIJA 3D

Podglad srodowiska ruchu oraz przebiegu
symulagjiw trybie 3D uzyskiwanym bezposrednio
na podstawie Srodowiska zaprojektowanego
w 2D. Mozliwosc obserwac]i z wielu punktow
(kamer) w wielu oknach, niezaleznie od podgladu
w trybie 2D.

Swobodne przemieszczanie lub zmiana punktu
obserwacji. Obserwacja i odtwarzanie przebiegu
symulacji z dowolnego ustalonego punktu
i kierunku. Opcja powiagzania obserwatora
Z obiektami, ktorych ruch jest symulowany.

Dla modeli dynamicznych powigzanie obserwatora
zarowno z kierujgeym jak i z pasazerami pojazdu.

Kamera podazajaca za pojazdem oraz wybranym
obiektem kinematycznym {(w tym pieszym).

Wielokolorowa wizualizacja sladdw od opon
Z podziatem na tor ruchu kofa, slady blokowania,
slady znoszenia, wizualizacja toru ruchu srodka

rmasy.
Automatyczna wizualizacja sladdw powstajgcych
w wyniku symulacji, w tym sladéw blokowania
kot i uszkodzen pojazdow wskutek zderzenia.

SZKICE | RAPORTY

Tworzenie szkicow miejsca zdarzenia z dowolngj
chwili symulacji.

Automatyczne generowanie raportu z prze-
prowadzonej symulacji, zawierajacego dane
0 przyjetych parametrach srodowiska symulacji,
parametrach ruchu i zderzen pojazdd wprowa-
dzonych przez uzytkownika lub obliczonych
przez program, a takze wizualizacje zderzen.
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EKSPORT DANYCH

Eksport wynikow pracy do wielu formatdw:

m Dane o ruchu i stanie obiektdéw — format
tekstowy lub arkusz kalkulacyjny Excel.

m Zrzuty ekranu — standardowe rozszerzenia
plikdw graficznych.

m Nagrania wideo — typowe rozszerzenia plikdw
wideo, z wykorzystaniem kodekdow lub bez
kompresiji.

www.cybid.com.pl | biuro@cybid.com.pl
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