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ABSTRACT

This paper is referring about design of the Parkiddar with range indication distance
from 0,2 to 2 m. Thesis inform about basic ultrasarharacteristics and its diffusion in

free environment. Next it consists of the propaseaiception and radar detail block scheme
with acoustic indication of solid objects. Workifiggquencies of radar and time lay of
transmitting signal are rated there for correcttion and completing the concept.

1. UVOD

Nasledujuci projekt pojednava o problematike pagdeho radaru. V dnesSnej dobe patri
parkovaci radar ku klasickému vybaveniu osobnychoraabilov. Zariadenie slUZi
k zjednoduSeniu parkovania v stiesnenych a népdetych podmienkach. V projekte
sa kladie déraz na zvySenie presnosti navrhovagsgstému, ktory pracuje v ultrazvukovej
oblasti. To je tinené tym, Ze na rozdiel od beznych parkovacichmad je navrhovany
radar schopny metaokoliti teplotu prostredia, a tym zvySpresnos urcenia rychlosti
ultrazvuku v prostredi.

2. BLOKOVE SCHEMA

Z blokovej schémy parkovacieho radaru, ktora jeranénad na obrazku 1. je zrejmé, Ze
obsahuje 4 zakladné bloky: 4x vysieladx prijima&, mer& teploty prostredia
a mikroprocesor. DalSie bloky piezometi a LCD display slGZia na signalizaciu
nameranych hodnoét. Pri spusteni radaru je zmergplata okolia a ulozena do pamati
mikroprocesoru. Nasledujuci proces merania je zmayayyslanim vysokofrekvéného
impulzu, ktory obsahuje 20 peridd o frekvencii 48zk(rezonatny kmitocet pouzitého
ultrazvukového megia (prevzaté z [5])). Ssne s vyslanim pulzu je spustefgsova
mikroprocesoru. Po vyslani signalaka procesotas Tak= 12.51 ms na odrazeny signal.
Z uplynulého ¢asu arychlosti ultrazvuku pri danej teplote predia je vypditana
vzdialenog prekazky. Potom sa cely cyklus merania opakujen&iorazeni odrazeného
signalu v¢asovom intervale, je automaticky zahajeny novy weyklVzdialenos d
automobilu  od prekazky je mikroprocesorontipana potla va’ahu:
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kde t— teplota prostredia [°C],
T.— doba jedného cyklu signalu [s].
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Obrazek 1: Blokové schéma parkovacieho radaru

2.1. CASOVE ROZLOZENIE SIGNALU

Radar pracuje v impulznom rezime, jeho teoretickyath bude zavisienacase Tak, €O je
¢as medzi vyslanymi impulzmi. Minimalna vzdialerigs ovplyvnen&asovym intervalom
Timp, ktory je vyhradeny na vyslanie nidikgch periéd ultrazvukového signélGas T, je
vyhradeny na prechodové deje, ktoré vynikaju pepjmani z vysielacej do prijimace]
oblasti a naopalCasové rozloZenie signélu je zobrazené na obrazku 2.
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Obréazek 2: Casové rozlozenie signalu

2.2. ROZMIESTNENIE ULTRAZVUKOVYCH MENI COV

Pre spravnu ¢innog’ ultrazvukového radaru je dolezité spravne umieséne
ultrazvukovych mertiov na zadnas’ automobilu. Radar bude pracdva minimélnou



vzdialenogou 20 cm. Zo smerovej charakteristiky (prevzaté %) [pouzitého
ultrazvukového meta vyplyva, Ze jeden mehipokryje kruhovla plochu o priemere
priblizne 57 cm. UvaZovana Sirka automobilu je r9, z toho vyplyva, Ze na apiné
pokrytie celej Sirky postéa 4 ultrazvukové mene

Pre lepSiu predstavu su na obrazku prelozené pmiblismerové charakteristiky
ultrazvukovych mertov. Po zlozeni tychto charakteristik vyplyva, Zdkoey rozsah
Styroch mentov je priblizne 228 cm

2.28 m

Obrazek 3: ZloZenie smerovych charakteristik ultrazvukovychitev

3. ZAVER

Na z&klade tychto poziadavkou bola ako vhodna naetédlizacie radaru vybrand metdéda
pracujuca na principe ultrazvukového vinenia, pvagokmitotet je podia vyberu
ultrazvukového mega stanoveny na 40 kHz . Rozsah indikécie je odl6.2 m. Riadenie
celého systému bude rthaa starosti mikroprocesor. P¢mastané overeniginnosti bola
uskut@nend peoitatovad simulécia bloku prijima ktory zosilni a vyfiltruje odrazeny
ultrazvukovy signal. Na indikaciu bude sltidiCD display a piezomedi Aplikaciu je
d’alej mozné rozSirovao v&Si paet ultrazvukovych menov pre pokrytie prednejasti
automobilu.
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