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W potaczeniu z inercyjnym systemem nawigacji firmy Oxford Technical Solutions, RT-Range S staje sie
podstawowym narzedziem do opracowywania, testowania i walidacji zaawansowanych systeméw Parameter Conditions Specification
wspomagania kierowcy (ADAS).

Forward range® +1000 m 0.03 m RMS

Oprdcz pomiaréw nawigacyjnych i dynamicznych obliczanych przez INS, RT-Range S przekazuje

! *
rowniez zakresy wzgledne dla paséw ruchu, celéw statych i celéw ruchomych. Lateral range =00 0.03 m RMS R I - Ra n ge S

*
Pojedynczy modut RT-Range S i INS w pojezdzie moze wykonywac testy Sledzenia pasa ruchu, takie jak Resultant range hiidaiaid 0.03 m RMS . —_ : 4 ;
test NHTSA LDW oraz intensywne $ledzenie celu. Dzieki dodaniu do pojazdu Hunter RT-XLAN oraz Forward relative velocity i 0.02 mls RMS Najba rdZIEJ wszechstronne rozwigzanie do testow ADAS
dodatkowych INS i RT-XLAN do maksymalnie 4 celdw ruchomych, RT-Range S moze by¢ uzywany do
testow takich jak EuroNCAP AEB, NHTSA FCW, tempomat adaptacyjny i innych. Lateral relative velocity = 0.02 m/s RMS
Resultant relative velocity = 0.02 m/s RMS
Resultant yaw angle 360° 0.1° RMS
Lateral velocity to lane +20 mis 0.02 m/s RMS
RT-Range S jest 0 90% mniejszy od oryginalnego RT- Lateral acceleration to lane +30 m 0.1 mis? RMS
Range, dzieki czemu oferuje bogatg liste funkcji,
ktore sprawiaja, ze jest to preferowany wybdr do * 1000 m range with RT-XLAN
testowania ADAS w jednym kompaktowym pakiecie.
Anodowana obudowa aluminiowa i wysokiej jakosci M NHTSA FCW
ztacza oznaczajg, ze RT-Range S jest wytrzymaty | m
i niezawodny. Mozna go réwniez zamontowa¢ na ‘ NHTSA LDW
statywie RT-Strut, co zapewnia szybki i bezpieczny M EuroNCAP AEB
montaz. | 1 M
. : | wiecej...
Aby w petni wykorzysta¢ potencjat bogatego Oxford Technical Solutions Ltd, €cej
w funkcje oprogramowania RT-Range S, w zestawie United Kingdom
znajduje sie dedykowane oprogramowanie RT- .
Range. Oprogramowanie obejmuje narzedzia do Email: sales@oxts.com
pomiaru pasa ruchu i generowania map, Web: www_oxts.com

wyswietlanie w czasie rzeczywistym oraz narzedzia
do post-processingu. Dane RT-Range S mogg by¢
rowniez wykreslane i analizowane
w oprogramowaniu graficznym OxTS NAVgraph obok
danych nawigacyjnych, a nawet danych CAN
pojazdu.

Document version: 170306, Spedifications subject to change without notice

- braking guard: Eingriff
10:23 ¢ 5477 im

Inertial+GNSS

System nawigacji inercyjnej RT-Range S oraz RT
zamontowany na statywie RT-Strut



Sledzenie wielu celéw Niezawodnos¢ i powtarzalnosé Sledzenie potozenia pasa jedni
Kompleksowe pomiary

Sledz jednoczes$nie do 4
celdw, bez wzgledu na to,
czy s3 to przenosne cele,
takie jak inne pojazdy,
rowerzysci i piesi; cele
statyczne, takie jak
zaparkowane samochody;
lub cele punktowe, takie jak
znaki drogowe. Mieszaj i
dopasowuj réwniez dowolna
kombinacje celdw.

Do 8 linii — obliczanie pomiardw pasa ruchu w stosunku do 8 linii jednoczesnie.
RT-Range S oblicza rozlegty liste

pomiaréw zakresu zaréwno dla 3 punkty odniesienia - ustawi¢ 3 punkty na pojezdzie, aby obliczyé pomiary, dzieki czemu
celow stacjonarnych, JELS doktadnie wiadomo, kiedy i w jaki sposéb pojazd przekroczyt pas ruchu.

i ruchomych, w tym:

» Zakres do przodu, boczny oraz Dynamiczna zmiana pasa ruchu - RT-Range S automatycznie przetagcza biezgce pomiary pasa
wypadkowy. ruchu, gdy pojazd zmienia pas ruchu.

* Predkos¢ wzgledna do przodu,

e ] Testy NHTSA LDW - doktadnosé pomiaréw RT-Range S jest zgodna z zalecanymi przez NHTSA

specyfikacjami czujnikow.

Wielokrotne pomiary w uzupetnieniu do standardowych wyjs¢ nawigacyjnych i dynamicznych, w
tym:

Odlegtosé boczna od kazdego punktu pomiarowego do kazde;j linii.

Predkos¢ boczna od kazdego punktu pomiarowego do kazdej linii.

i ¥ Przyspieszenie boczne od pojazdu do kazdej linii.
Technologia punktow charakter

Kierunek w obrebie pasa ruchu.
Tworzac plik punktowy, uzytkownicy moga zatadowaé do RT-Range S do 65 000 punktéw statycznych.
Symulowane pole widzenia moze by¢ wzmocnione, a gdy punkt pojawi sie w polu widzenia, RT-Range
S obliczy wszystkie standardowe pomiary zakresu do tego punktu. Jesli w polu widzenia znajduje sie
jednoczesnie wiecej niz jeden punkt widzenia

Tworzenie i zapis map pasow ruchu

B
Ly i . ! . . —
zostang wyswietlone pomiary z najblizszych 4 punktdw. RT-Range S automatycznie przetgczy sie, aby * Przyspieszenie do /" e - Q { Akcesoria wozkow pomiarowych sa dostepne do szybkiego i
swietli iarv 4 naiblizszveh punktow ) d — tatwego pomiaru pasa ruchu. Narzedzie do pomiaru linii |
UL Rl e e AlLE ] e ) 4 przodu, boczne i A : V‘I} o oprogramowania RT-Range upraszcza proste i zakrzywione linie. — I
wypadkowe wzgledne. = =
Technologia punktow charakterystycznych zostata zaprojektowana do testowania systemow « Zakres poziomyv i kat do celu == fé - TR ey i
sygnalizacji Swietlnej, ale istnieje wiele mozliwosci dostosowania, ktére sprawiaja, ze mozliwosci iy P . t\: 4 gj g , deor ' e S R Uzyj funkcji generowania mapy, aby zatadowac wiele plikéw linfowyc )| e
stajq sig nieograniczone. (RO SIS T N B e S e SR e s edytowac i wyczyscié linie, potgczyé linie oraz skonfigurowac dd testéw
rellimy | * Czas do kolizji i czas do B o ' =S ' wktadki poczatkowe i docelowe.
ealls yCZI'le [of ] [} 1711 1 1 i T Rasapye Map Croation Wizard [ \aiefieldUbap.rina] ;-
kolizji z przyspieszeniem. Pieszy z systemem RT-Backpack jako cel dla RT-Range S [ CE I
Realistycznie odwzorowuj ksztatt celu

jako wielokat az do maks.

24 punktow. RT-Range S Inne przydatne pomiary, ktére moze wykonywac RT-Range S:
automatycznie oblicza zasieg
pomiaru do najblizszego punktu
wielokata, a nawet moze
ekstrapolowaé do pozycji pomiedzy
punktami.

* Obliczanie zakreséw 3D dzieki pomiarom nachylenia z INS.

* Widocznos¢ celu. Gdy cel wielokatny jest zastoniety przez inny cel wielokatny, RT-Range S oblicza
procent celu, ktdry jest widoczny. Idealny do testowania systeméw AEB, w ktdrych pieszy wychodzi
zza zaparkowanego samochodu.

PowyzZej: Wdzek pomiarowy.

* Komunikaty o stanie jakosci i doktadnosci. RT-Range S moze oszacowac doktadnos¢ pomiardw zakresu,
pomagajac uzytkownikom szybko zweryfikowaé doktadnos¢ testu. Wyjscie to pozwala réwniez na
uzyskanie szeregu standéw kontroli jakosci, takich jak opdznienie wyjscia i integralnos¢ danych
bezprzewodowych.

Po lewej: Narzedzie do
generowania map
oprogramowania RT-Range.




