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1. Introduccion a FCW

Advertencia de colision frontal (FCW) es un sistema que monitorea constantemente el vehiculo de
adelante utilizando tecnologia de radar para evaluar la distancia, direccion y velocidad relativa entre
el vehiculo anfitrién y el vehiculo lider. Cuando se detecta un posible riesgo de colisidn, alerta al
conductor.

Nuestra empresa utiliza un radar de ondas milimétricas de 77 GHz para desarrollar el sistema FCW.
Este sistema detecta la distancia y la velocidad del vehiculo u obstaculo que se encuentra adelante
a través del radar de ondas milimétricas, y la unidad de control electrénico identifica el objeto y
calcula la distancia y la velocidad. También evalla las condiciones de funcionamiento actuales. Si la
distancia observada es menor que la distancia de alarma, o si se detecta un riesgo potencial de
colisidn, el vehiculo emitird una advertencia auditiva y visual.




2. Composicion del sistema

1 M307 Sensor de Radar 1

2 Soporte 1

3 R 1
Dispositivo de visualizacion

4 Arnés principal 1

5 Cable de extension de 7.5m para sensor 1




3. Apariencia y tamano del producto

« Unidad del sensor: mm
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3. Apariencia y tamano del producto

«Unidad de visualizacion: mm
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4. Parametros Técnicos del Producto

Sensor:

Proyecto Parametro Proyecto Parametro

Voltaje operativo

. . o
nominal (V) 12V / 24V Horizontal (©) + 45 (SRR),£9°(LRR)

Rango de voltaje de
trabajo(V) 8-32V

Corriente de trabajo <300mA T EENTELTON £ 0.25 (SRR),+0.15°(LRR)

A BB + 10 (SRR),£6°(LRR)

Rango de temperatura o 0 Resolucién angular (- 30
de trabajo (°C) -40°C~ 85%C - )

HEAED (o B e G LA . . Medicién de velocidad [ he
de almacenamiento (°C) -40 °C~95°C rango (km/h) 400 km/h~ 2G0km/h

Frecuencia de operacién Velocidad precisién + 0.15 km/h
(GHz) 76 GHz-77 GHz (km/h) - /

Voltaje operativo <35 dBm Resolucion de velocidad 0.5 km/h

nominal (V)
Rango de voltaje de Rango de distancia (m) 0.25m ~ 60m(SRR)

. FMCW
trabajo(V) 0.8m ~ 220m(LRR)

Corriente de trabajo 47X, 4RX ST 5 TRl ), 0.25m(SRR), 0.5m(LRR)

Rango de temperatura 256 Grado de proteccién
de trabajo °C) 1P69K




4. Parametros tecnicos del producto

Mostrar:

Proyecto Parametro

Tension nominal de 12V o 24V

funcionamiento (V)

Rango de voltaje de trabajo (V) 9-36V
Corriente de trabajo Menos de 400 mA
Rango de temperatura de 40 °C — +

trabajo (°¢) 0 80 c
Rango de temperatura de (°C) -40 °C — +85 oC
almacenamiento

Velocidad de comunicacién 500 Kbps




5. Instalacion del sistema

Sensor



5. Instalacion del sistema

Requisitos de instalacion del sensor:

(1) Rango de altura de instalacion

7 }“‘—* 0.6-1.3m
Se——y f:‘*“ 0
©'© b%%

(2)  Angulo de instalacion

=1 = =B Wi (|

a. El radar debe ser b. El conector debe instalarse mirando hacia la izquierda;
instalado en la parte delantera C. En direccidn vertical, debe ser perpendicular al suelo con una desviacion
del vehiculo, en el eje central o o.
del cuerpo inferior a 1°;
d. En direccidn horizontal, debe ser paralelo al suelo con una desviacion
inferior a 1°.
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5. Instalacion del sistema

(3) Soporte de montaje y ajuste de Radar:

a. Primero, fije el soporte inferior en una posicion adecuada en la carroceria del
vehiculo.

b. Fije el soporte medio al soporte inferior.

C. Asegure el soporte superior al soporte medio.

d. Monte el radar en el soporte superior.

Ajustar el
angulo vertical
- Se utiliza para fijar a la .
| ? carroceria del coche. ‘
| . ‘ Nivel de
control
| —_— ] | Angulo
| 7 O @) [ [ |
| o< @<= <= | 1=
| " |
| |
| soporte soporte soporte sensor ‘
| infeor _ _medio  supero  _de |
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5. Instalacion del sistema

(4) Calibracion de montaje horizontal

La preparacion de la calibracion es la siguiente:
a. Requisitos del sitio de calibracion: No debe haber obstaculos dentro de un area de 20 metros por 10

metros frente al radar.
b. Colocar una linea de ayuda a la instalacion paralela al eje central del vehiculo, partiendo del centro del

radar.
C. Coloque un reflector de esquina (con una longitud lateral de 15 cm) a una distancia de 12,5 metros del

radar a lo largo
la linea de ayuda a la instalacion, asegurandose de que su altura sea consistente con la altura del radar.

125 m reflector de esquina 10m
i } linea de ayuda
: ‘ parala
Instalacion
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5. Instalacion del sistema

(4) Calibracion de instalacion horizontal

Después de la calibracion, enciéndalo

CARO)

nuevamente y el sistema ingresara al

modo de funcionamiento normal.

cR i)

Mantenga presionado el boton de
configuracion (4,5 s-6 s) y suéltelo

Presione brevemente
el botdén

Espere 3 segundos para
ingresar al modo de
calibracion

Angulo de instalacién
aceptable71

Resultados que deben ajustarse

7 N -
PN/ / Pobre Muy pobre No detectado

Ajuste del angulo de instalacién horizontal
del radar.

N Y
El grado de desviacion causado
por errores de instalacion en £ N
obstaculos. ‘RB8!
.:‘-'.'.- ,J-{l'-
Excelente

Aceptable

N
L8ear Resultados de calibracién
St aceptables
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5. Instalacion del sistema

Mostrar diagrama de posicion de instalacion:




5. Instalacion del sistema

Diagrama de cableado del
sistema:

Display

r—

|

___%t:ﬂ a s (] [ L ic] = :

IGNJACC(Red) L
GND(Black) o
Brake light wire{Orange)

Sensor
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6. Funcion del sistema

6.1.Funcion de autocomprobacion

Cuando el IGN del sistema esta encendido, el sistema inicia el autodiagndstico, el
resultado se muestra a continuacion:

Resultado del Zumbador
No. autodiagnostico Barra de LED incorporado
“GPS” siempre encendido, Suene unavez
1 Aprobar :
luz verde encendida
“ERROR” siempre Sin
2 Fallar encendido, luz amarilla pitido
brillante
' e
Senal GPS no :::GP::; P} Parpadeo del Sin
3 ) 1,0, 1, -
valida “GPS” pitido
4 GPS anormal GPS” No mostrar Sln
pitido




6. Instalacion del sistema

6.2. Funciones de configuracion

Tiempo d Funcion de C Barra de .,
X ", Definicion| LED que Ob
pu act):%gg fe configuracion inici mues?ra servacion
Silencio 0 L | -
Bajo 1 l 3 ~“ 2 ‘— : D
0-1,5s Control del Mod
Boton de volumen edio 2
ajuste Alto
3
Nivel O PO
Configuracion |— 1 [ |
1,5s-3,0s | de sensibilidad |Nivell ] PO | 7T
dealarma PET |pnivel 2 P2 - '
Sensibilidad de |Nivel O Co0 -
3,0s-455 |alarmaTrC Nivel 1 Col -—{ Lol | -—‘ fo! |~ Lol
configuracion . _, || |
Nivel 2 Co2 h - ' '
APAGADO CAO N
4,556 gg“brac'on -1 cRON—
instalacion  |ENCENDIDO|  CA1




6. Funcion del sistema

6.3. Funcion basica

(1) Funcién de monitoreo de distancia Cuando el sistema detecta que el vehiculo esta demasiado cerca
del vehiculo de delante mientras conduce, el sistema emitira una alarma sonoray visual para recordarle
al conductor que mantenga la distancia:

,' 27
i (o]0 i )
ra

Los usuarios pueden ajustar la sensibilidad de la advertencia de distancia del sistema configurando la
sensibilidad PET en la interfaz. Cuando el PET es menor que el PET establecido por el sistema, se activara
una advertencia de distancia (la barra de color es verde y muestra la hora del PET y el timbre no suena)

Configuracion de . _
sensibilidad de PET o / PET = D/ Vs D: distancia entre el vehiculo de
alarma PET s delante y este vehiculo Vs: velocidad del

PO 1,0s el x vehiculo
I
St Tl --_\

Pl 15s - y \ La luz esta fija

P2

2,0s Y
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6. Funcion del sistema

Cuando el tiempo de distancia (PET) entre este vehiculo y el vehiculo de delante se reduce aun
mas y se cumple una de las siguientes condiciones:

Proyecto | Velocidad Vs (km/h)| PET (s)
Condicién aVs<55 0,7
Condicion b55<Vs<120 0,85
Condicién cVs>120 1,0

Activard una alarma de refuerzo de proximidad (con una barra de color rojo que muestra el

tiempo de PET y un timbre que suena una vez cada segundo) para recordarle al conductor que
mantenga la distancia del vehiculo.

D
\' Cco i y
—_ S ;
!: nt = -
' ra
#
/ /
Il'lll .'ll .'/

A\
)

\
R
12
O
-

=

PET = D/ Vs D: distancia entre el
vehiculo de delante y este vehiculo
Vs: velocidad del vehiculo

La luz esta fija
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6. Funcion del sistema

(2) Funcion de advertencia de colisidon

Cuando existe un riesgo potencial de colision con el vehiculo de delante, la alarma sonora y visual de la
pantalla recuerda al conductor que preste atencion al frenado para evitar una colisidn. La sensibilidad de la
funcion de advertencia de colision. se puede ajustar estableciendo la configuracion de sensibilidad TTC de la

interfaz.
Configuracion
e sensibilidad g o cidad Vs (km/h) TTC (s)
Vs<55 2.2
Co0 55<Vs<120 2.4
Vs>120 2.7
Vs<55 2.5
Col 55<Vs<120 2.7
Vs>120 3.0
Vs<55 2.8
Co2 55<Vs<120 3.0
Vs>120 3.3

TTC=D/ (Vs-Vo)

D: distancia entre el vehiculo
de delante y este vehiculo
Vs: velocidad del vehiculo
Vo: el vehiculo de delante

La luz esta fija
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6. Funcion del sistema

Cuando el TTC es menor que el TTC establecido por el sistema, se activara una advertencia de
colision (la barra de color se volvera roja y parpadeara con "- P -" en la pantalla, y el timbre sonara
continuamente 3 veces). Cuando el sistema detecta que el usuario esta frenando, suprimira la alarma
de colision.

74N

co
nt
ra
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7. Verificacion del producto

7.1 Desarrollo y verificacion de PCB de sensores

. I Analizador de redes

e =_Eu. = | .. , o A e .
1§ oA A R vectoriales

!
U % ol

vz * W' . "
e e $24]

Arreglos de compuertas légicas
programables en sitio

D Y gy

Verificacion de parametros
del circuito

Analizador de
espectro
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7. Verificacion de produccion

7.2 Depuracion del sistema con software de desarrollo

propio (AS TOOL)

AN Sersor  Video FIT Od

f"QX‘I-O ' O'f-'z:ﬂ..:.:':

larr 2GIDO

Duts e [7, . 00
00. 00. 00. 00. 00.
00. 00. 00. 00. 00. OC

.00,

30, 00,

3. 77. BE. 22. 78.
0. 00. 00. 00
2. 83. 00. 00. 00

. C7. FF, 00. 00.

L -X-

racking]DO
Wefeil_smm  RangeX Raaqgh' SpredX SpredV Lazr
0 1.94 5. 10 2. 30 0
] 3. 62 0. 60 1
. 2.00 -2.30 0

2. 95 0.70 1
29 0.00 2. 40 0

7.5m 4.5a

-5m 4. 5m

1

10m

20m

Am \ )

® oo,
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/4

ITICaClOon

7. Produccion Ver

4

dmara anecoliCa

7.3 Pruebadec
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7. Verificacion de produccion

7.4 Prueba de confiabilidad interna

Prueba anormal de la

Test de vibracion fuente de alimentacion

Prueba de humedad

Prueba del spray de sal Prueba de choque térmico

Prueba de pulverizacién
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7. Verificacion de produccion

Prueba de lluvia a alta
presion

Prueba de arenay
polvo

Prueba resistente a la

friccion

Medicién de imagenes
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