% i 26
AN E % 2RV S
(TNCAP)
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354

3.5.5

3.5.6

3.5.7

3.5.8

3.5.9

3.5.10

3.5.11

3.5.12

3.5.13

3.5.14

L2 R 2R ettt 1
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OB E EZE T e 2
HEE A RIHAE A B E e 10
B T B e e ettt e e et e e aae e 13
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R BRI EE FABEE I E e 23
B 2SR oo 24
BAREF T RBZRE oo 29
RCAR GLORIA ;52 & f&it 4254 (HPM/HRMD it ) ........... 30
HRMD 2 H Z: A BEHET) A7 H 3 B oo 39
BB I BERLED e 39



3.5.1 &3

#x

3.5.1.1 #f #: (Head Restraint) : a‘% R T AU S A R R BN SRR AT IT 2 4p
wiSAE 0 U RE PR AL SRR

3.5.1.1.1

3.5.1.1.2

3.5.1.1.3

3.5.1.1.4

3.5.1.1.5

3.5.1.1.6

3.5.1.1.7

% & 3% 25 # (Integrated Head Restraint) &« 7] @_3% #f #£ (Fixed Head Restraint ):
ﬁ%%iimﬁﬁﬁfﬁ#’*saﬁéaWA@%ﬁwﬁlg’ﬁiﬁ
RAEIUA & 2B 0 T RIR SRS D WAL T -
¥ %’% B 5% 5 - (Adjustable Head Restraint) : 245 ¥ 33 B4 33 & ek Al 2 4
| & & (Anthropometry)2_ Bp#: o 325 E 7 L3F kT =8 (r THAR |

p’%?’f) /R eH (TR RAE)
R & 5% B o (Re-active Head Restraint) @ K35 % kit I RFPFFHL PP 2 E
SR EREAHEI B K KR LR AR 2 T
W &St AR £ % (Reset) ©
a4 # ;% 8 #. (Pro-active Head Restraint) : 3k 3+ % &k p #5:cd #i?t wE PN
=E 2 ?ﬂiﬁ > U R 5 1 % (Pyrotechnic) ~ Bft s n B s HE fx
W g Tatas Al R CEaR R o A “ﬁfwﬂ%@%ﬁﬁﬁ’fﬁ
3@#’ B2 TR AR REE R KL -

% ;' 5% ¥ (Automatically Adjusting Head Restraint) : #4p p & i 3 &
_E/ %ﬁ’fsﬁv}ﬁm3~7s?#
¥(Locking) : Tdp 7 P BN FALE A LKE 0 MW LT HIGHF2
BT S B T AR T AL L F e s g
S P kTR AT A TRAMUEL c L BT 4
(Intervention)#$ 4 » *TEp ¥ w T /% (531 %’ffg PR B EATRE -
H 2- « %8 47| (H-Point Manikin » HPM) : * k¥ H 2L % SR8z 7 % & B 2
%% o(SAEJ826 &% »SAE £ ¥ » ¥ 351999 )ix P& & ¥ i%* o # (Insurance
Corporation of British Columbia > ICBC)HRMD a‘;q HEIpigiFigece, 20
3512

Sk |

|
P
!

7
-~

"&\ 1r=

. 24
7
|

G

{

o g
T\,
-

2
*
o

3.5.1.2 g ¥ & Pl % % (Head Restraint Measuring Device » HRMD) @ gt %5 % p &2 H 24
M Alppe* » * RPEgRFLESF=E > d ICBC Fer# 4 (SAE

-+

I

1999-01-0639 ) - HRMD feF = @ 4FR| % » Pl £ 5+ B & (Head restraint

M@mag%ﬁwmmmmﬂmMDﬁf@¢i&%i$§§W$’*éﬁ%
FAHLE R BRI S A T R BRI i K ie ks
bt o 1R T é»i?l \*P%Fé‘*l‘)% °

3.5.1.2.1
3.5.1.2.2

3.5.1.23

HRMD % & : %% % HRMD % RFRI B L FE 2 28 & RIIEY -
HRMD f+: FH @ 2% 5 8 * HRMD 2 - fF 4 %;xa B W‘/E'J:E_ HRMD &g 2% 4
A BEgw S A g 2 KT BpEES -

BioRID & ¥: [ 14 %% BEdt(Reference Backset) : % d HRMD {8 * % & ¥ gf
%ﬁ%%ﬁ§i$%%@i¢i§W&$%ﬁ@m$oBmm)ﬁ%@m

1



% peds HRMD #f 5 B /< 15mm> ¥ 2Rskah A 18 & £ pF Jf 38 7 JEaat
;‘1‘ °
3.5.1.2.4 BioRID & #: ¥ 4 (Backset): % & 5 BioRID Eg3R{s = £ m HEHn > £ &
E ST BF 2 KT RIEEY
3513 Rt f v s M BT P 0 280 35140

—

3.52 Ak k%
3.52.1 &2 &ik
35201 o 2 B4R kAW JE L - 4L E & B % Yi(Cartesian co-ordinate
system) » %ifhZE F T 90 & o
3.5.2.1.2 = =t =~ & |k (Coordinate Measurlng Machines* CMM)#73 & |2 Jn B =
NRHFRFALZR A6 cFF RR S E R RBTRE LR
WHEFFSVRAFEEE 2 - /272 - JUT% LD HEI A
g3t ’ﬂ'lfﬁ?**miﬁ"'ﬁ'ﬁma‘&qkﬂh i3 s zm 3 s m
3.522 * i Ei%
3.52.2.1 @5 # * 2. BioRID * % 4% % LR E}P@ SAE J211 2. .2 _»

353 2@ X AR Tix
. ]L3532_L 35352 At &ﬁ%i%%ﬁ?éﬁ%fg%ﬁ’ﬁ q‘.ﬁ%%‘)ﬁ%ﬁ:}if%lilo
MRIEOR G R o R “?’ B R pEYR o T ORRT B R BT e s B
ﬁ’gﬂfiﬁw@'fﬂ“ﬁ B PEFARGET IR P AR R T I DR
# ERARAL 0 4 ﬂio 2 #5N bk Si(Active suspension) % /8¢ #5-k T3 AEA
% (Automatic levelling)2. # ¢ﬁ5 TR REF A AL B AR ET o R

%%WL BOREATF AAKRE B 02 R 2 Smm 2 MR L RN
FPERAEREER R TR L AR RARE SR RBKREY o LA
2 FmE M AL 3552
3.53.1 B3 &AL
35311 FAHAFHRIP N TR XIS e KVE 0 TNCAP REHRHFT
HApAESs B2 & B 385 o BT & T KL% H(Stff structure)
s R PRI AR SR F 2% i %3, 8 (Deflection) ° 5 & #F%
P o +%?*b%ﬂ iz i gf ¢ i%”?
3.53.1.2 FF T s GlACEEA Rgad o @ iﬁs%ﬁ“&’?i&fﬁﬁ‘r $8(Body in white >
BIW)i& {7 é%? S P ES SR Lyl R é"’ﬁfﬁéﬁi‘/@
ﬁ%ﬁ%?*iﬁhﬁﬁ°
35313 At iR T o RFENFRY PR B HET L RRF AZAFZR -
FIRFAENSHEERBTRZAF e BF > EFHT £ K7
S R2ZBEZRE -

(
3k ¥ 5 40km/h 2 (FEE R o
x>
oo@



3532 B AR B

“f 3.5.2.1.2 “J—f’iﬁi«%ﬂ K-8 13 SN “’Ta‘& R 2 ..‘%1‘#7}%’ f‘,—Z&«(Referencepoint) °
BT E RS ZFALH H 7 R i
Z_Ap¥ti=E b oo '1%5 FEEETIE 2 S B E 0 X R w*ﬁiﬁﬁﬁ’ Sf’ X
i i S
é*'iﬁi‘*‘ﬁ 2 ¥ % % (Seatsetup) i+ JfiFwmip H 4
Bl 12z 3 it 5 B 7 B2 ] a8 & % 0B %i%fﬁﬂi
HIORCRN LI S g KR e i 2 S S N AN

Pt BAEE AT 8 oo

" JE A B B
Bl 1. AaH &Y ek

3.5.3.3 ¥ % (Toe Board)

B % €& G B2 B dmk 45 2 %0 A e (Toepan) > H & 3 &3z i A 18 %r3n
2ooRTFRA o Fagde T PP AS B2 - IR o WE YRR > R D E R
%R 18 2 PR BAZHE 100mme B R4 & 6 ¥ R4 K &L R (Short-piled)s £
AR AR 2 A o



$RMAMN23E2TemE

-
Saa.
~ay

i

-

B2 Bi%rffic % 2 BioRID * % I Fa%rifi= §

3.5.3.4 ¥5? % 5 (Heel Surface)

Bl A A G A BB BYE R T e (TS AR R )

g B R ey e B IR ¥ & 2 T 5 #8259 8h(Heel rest point) = ¥ o gt Fi

BErVRERREIAER R 2 PR EREA e Pk T il o RN RT R

H#-i2 35568 @iETRE o

35341 ¥z ispdghi~ ¥

fF D P e B L AREPR (A ESBN B ) BT
I ERFRAr S0P B (e 2 4w ) BE 2l e B
Bt dgme EHE A > R R ERKEAG Y BP0 B R
BB gme R 2 BB G B R Ao 3 T e

Ao iR FEAR AT oo B

SEIREEAE

¥
’
#
#
S~
&
#
-
o
&
:)"
———

T 2 4m3biR

B3 EepeEL
3535 58 A %
35351 B RE FL ?f’“;é%% 5 & T 5 (Testsled platform) » H ¢ 7 — #rida 5 @
R 24T AR 2 A (blrsis 3R -



35352 ERF B 2REND I ﬁ&%l}q*@_fg SRR ES B 2 LTS
W e 2B T LI AR FEFRATRLE AR S 2B RT B
ﬁﬁ353wW%”jj%4rﬁigou@ﬁ%&%ﬁg@ﬁg} KT R R g
2SR BT AR B4 S RN

;*;Jr_~ﬂ7#mo
3.5354 BHBHETE B FAERF BRSO RRE L c AR KR
TETEA 0 AL 4 KA 5 (Interface) B2 R B RS T 000 B R E K
BHRERRHT ERREG/ LSRN AT » EEt 3R TR E AT
£ 3 (Fixture) o & » B m ¥ 7 % SRR £ @ 2 B 1 7 TF (Seat

attachment frame)s* H % % -

PEEEF RN S -

3536 Bl

3.53.6.1 pF@ A G
B fi 1 i RE TR % 2 BioRID 4 fa A4 ¢ 24873 & 7 B FR A
Roophthpd gt el s AR (ordfHFindgr) 4
(Automatically adjust) ¥ » Pl #-A % 2308 4 B Ap e A2 f &
A2 R o FM o AREAFIFNERRLY B o
d*ﬁ%w%wagﬁﬁwV&*w“’ﬂ“@aﬁ—k7&ﬁ@ﬁo%

Bhs g RR Y Pl @ 2R RS > =8 L #E o 8

j%&ﬁﬁTﬁ@o%Q’%%@%%3ﬂﬁiﬁﬁéﬁﬂiJ@ﬁﬂ@
KB AL R 3.53.62 8 7% E -

353.62 £ H K A
FERADRRE TR EBHAE AT R ER TR R R
Bod WMo R HARERET BT E L AEER FI o B RR RS
B A 2 IR RRE c BRI KA E P kd £ Tokg =
10kg 2. A A - 2 dh > 87A 0> MR BERRGE A BT EERT A
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pE 2 H B AR A S AT - PN 0 A A e kR
FTRAME FTERL PYRFAEAFERE - BA LR BRIS543 27X E
FREIFFBECAF AR EX2 £ £ -
B¥ o R 353621 % 353627 BREFAEAK - FARDET
R R E PR o F R AR EATAF AR RE -
3.5.3.6.2.1 &%;§&M$7mﬁaﬁ
Y REHEAET RERRTANBEARE 3514 BB ELEAE
2 i mEmp 2 B o
(1) A i #u(Seat track) s =2t B fo b2 4 2 i § -
(2) A+ B & (Seat height) Bz% B *TE iz 8 o
(3) At tiA R (Seattil) Bk B HAFFFIN R AR ERZTFR
(7kT)-3.53.62.2#% ¥ A% & & (Cushion angle)z_ € ] > j# o
(4) A:# % & (Cushion height) g% & *t =% -
(5) A% 54 & (Cushion tilt) 3k B>t H A BEq R - @ B R & BT
;gfi (kT )o353.622H/EREER2Z P32 o
(6) PEIR X #?(Lumbar support) K B B SR B R AR o
(7) %%?  + = (Upper seat back)# &2 & L3R¥ 2 B A K » Pl % > 18
(8) A %28 @ (Cushion extension)/izk & >t fé 28 (faw ) St W bg R
Bz =% o
(9) |8 L ¥ (Side bolster) &% B”‘*‘ﬁxﬁ’w" °
(10) #* + (Arm Rests) & it w =% o
3.53.622 A4 B E P

MR LG PG 2L

Faite 400mm:- 35 4

i BT Re- Bl LB F S D
AP 2 T VEs X edkH - Bho Rl
ERENAKAG 0 F RAMEN AR 2 ReEk b s rp ik
TERRRER - ERF BEHERFEZEEE 0 BHrE & F AN
>R (Bt ) "Ef A% P 4 ¥rd(Central panel) - & B £ 9|7
BETIRHALT S 2 F AR & L PR -

2 F 0 F & * = & ~ £ |k (Coordinate measurement machine © CMM)
wbkS PR ORIARZ P EREA R ZAEL (Hix
mm: FEH - BRL % - gh) “,/]E 2 400mm © 4@ 5 #roT e

l:

4o



3.5.3.6.23

L EBHTH

B 5: a# iR

¥4 BE R A5 F #u(Seat track) T ¢ B i ¥ (Midrange)

NS RIF LA AP R X SIS *@F%ﬂ?’: o BRHEH LB
M2 BT E o YA A R e Eie LB 2 R
R o R R F I S ReBapEd 0 35 S BiRsegkZ ¢ R
fhadly: B S

Ao CMM RIE o RH et fssh B pF o SR b Rie Al g
(Hard point) » T34 =% c B AH I B B2 AF-E » &R
HRBEE - ABE AR P AL FRES e H LT
PP R fEe N B FIfEe 2 ALt A cedk B BRI P o
B X DB KBt BoH U L S i 3 F & 4 B3 (Incrementally) 3
ﬁ’r o

W& At o AR R RT C ﬁfﬁi.”9¢ﬁ1’ﬁ
S R HBEARRT G TLR @@ At R I A A
FEm B o

3.53.6.2.3.1 0B E AR

B e B Y B Fuikis@2mm) o X K 0 A g X BiRAE
5K B B S A= B 2 ¢ (42mm) °

3536232 A ERFSAFRFEF

3.53.6.2.4

FUOREERZHEABESBECEE2mm) PR EAFI Y

AT ¢ RS R - BE

VERE ALY FE
*“}14@ Plif e BA B B3 BLY 22 % % £ (Cushion frame)i# #% > —
LS “—%ixﬁgﬁolzCMM kS BRI BEE o R
FT TR APH AR R BREALZ LT FR R AR
Eﬁﬁfﬂwﬁﬁ@%i&£&ﬁ°$@%wW%ﬁﬁﬂﬁﬁ’qﬁ
RS TAL I ARG Y
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1 CMM edd A BLIm g > & U F TS B A g R
BBLZ B BR RS BEAK > EDSHEH AR R A M
BV R o B MR MBRA AR A S B4 -
3.53.624.1 - FH4lats R
FRARBAG) E- DS BH B A S g RPN EEL
FrAaESLRADE
353.624.1.1 @ AEERER R
H-FH3ADS BN RAB R Y@L Bl
+2mm Jew °
35362412 AEAAEAEB R
FUOR R RESRY RN R (E2mm) 0 B AR R R
FEATELY Fé*::ﬁ"‘”"%?—fl%%lfir:ﬁ°
3.53.6242 BERHIAES A
FRFEDE S GABARE RRY T2 AEBE KD A ¥
SRS AL B M R RN A RIS
SRR FALAR RS BHETRAS AR i
Flet BT Y B g o

35362421 @ AEERER R

BB A A E 2 Y iR 2mm e B EEET
PItE > A B =303 B2 ¢ P = B £2mm fr o > H LR & 7

TP R T R e
35362422 WRAAEANEFR
SEo pY R AR H R RSB (22mm) » B
BRKE®LPIPHBZAFAR 2P BT 5B
YETE o
353.625 REAZEALF
g% 3536223 A% Ao fEie
3.53.6251 H-4r#aHgRAE
B EmAa 3 hB 2l o esk s R RE(H %KES S 400mm k)
R o BREEAETY TR o B EE BB R L g
p’%ﬁ—’\‘/’v\fx ngi’r °
3.53.625.1.1 @EN AL
2 ey Z REREERM (40ds) HEF 1l 2 ¢
(£2mm) °
35362512 ABESAKEHE
FE-RYFEEAFRZHEYASAF R (E2mm) > P A
BERBAEN? FEE T8 - By AEEE -
3.53.6.2.5.2 BE &4 aEF & A £ (Dual Control Cushion Height Adjustment)

>
%_'Bi

=4
9

T I LR R

=3
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AL ARIEDSBREREC AL I BB 8 > Fieskis
AEEL (0BRSS 400mm Fl) 2 E cBREF LR AR D E
EAE ARG 0 R BERBTERM (Ad) BhBEELY
Fe*H > ARFEASEILEHRH > 3 F AR i&ﬁ
353.622 b2 A BRARE o B 2B BB R R LS
BAEAAK  AARAR RS EHET AL R E 1%
EREATELY B g o
353.62521 @ AAEEER R
@%@%%12@%@&*%E%@16W&ﬁﬂmn@’f
HERRE 353622042 AREF (REL0S R )
w&awzzm&*ﬂﬁ&%$&
FHRINEB2 VB EEREHBVANBECE > AR
KENPEE2 IR EE T 5 - BYUAREYE o BiRE 0 E
TOAGEL YRR RZAET L 3536222 BRER
Pldm > A P EBREP FinE T3RMREEE

3.53.62.6 AEHEF LR

12 g ¥ & fi(Head restraint support post)®E & £ # % % £ (Seatback
frame)T 3 %4 5 AR - RF A P 22 5&52 c A REHEAT X
ML B FRT > A LY T Ao =
xaﬁiﬁoggaﬁﬁ*Piﬁ’ﬁiﬁ%iﬁé%?ﬁ
NHEF R DB EHERY B (2058 )

353.627 HUEEDE

3.5.3.7

3.53.622 2 3.53.62.6 A 2 B0 A4 353,621 24k
AEE
Y]

353.7.1 #F&HPF KR * fe i ff 1245 dh(Inertia reel)2 = B3¢ % > 4 (Three point

lap-shoulder seat belt) » #& ¢ it ;2% X ¥ (ATD)FISE% 24 PF > 357 5 %618
SREF B R 2 2 P FEET 2 AR ERKREL S o

&ﬂlzﬁF%*ﬁ%ﬁiﬁAﬂmg@ﬁ%k@m@&%—ﬂ&ﬁii%%ﬁ

ARBEIBH2ZALEREROTTL R REFRE o BY iRl BE
%&ﬁimii%%%ﬁ“ﬁéﬁf%ﬂcAﬁliK%ﬁﬂa$’@6
e AT FLAPHEEE > FHTEREE ASB 2 K g2 pERN LG
50mm o

35373 £2 RS BEEEITELCR > P FHEE

(1) B K g2 &8 4ip T g o
(2) Bz K®Ed T3 770mm f e
FEXAEABADELL  PIZEAE BRALOIRILEHL o



3.5.3.7.4 1\? B TR 2 %1‘]&& Ry Ear > 2 3%1‘#)%55. ey 1\?‘ F E_E e F
g DI A A2 R e

1000 mm

‘ 400 mm 300 mm ‘ 950 mm ‘ 200 mm ‘
T 1 T 1

Blo:-#x 23 HeEL X

35375 FRAREFENY G P e {EWE R AWP RE] AT T g T
L RO N r:“ o U EIRT o A X RAKRAFESL 2FF
Pl % 322 en% 2 F A (BRE2 Fdo)o P P T %D faz
F2rxF PR 2 L E(Restraint)k # - 25 F 7 0 2 REH R
KEREHRE A2 FoF i BEFTRER DRI TR ATEKE o &

Fo R T RSB AT S ATEY -

3.5.3.8 i # 3“4 i 2 i % (Triggering of Active Elements)
SREX T BT L AW LR AR SRS (blhed BN FRAT 2F
é?%ﬁ%ﬂiéﬁﬁﬁ%mééﬁﬁ*ﬁﬁP°?ﬂﬁi SRt
FELP &80 e SN 0 & PR BT 2 fode p F (Time to Fire » TTF) » 2 @ ¥
e i 2t THEP 0 3% 5 5T TNCAP 4 g2 #7116 2 FFIRT € e
oo Bldc Y g M5 B RCAR %% 1% 3% o

3.5.4 H g+ %8 #-3](H-Point Machine, HPM)#£2 £ i% 3%k ¥

3.54.1 1 4
* &K BioRID % B2 3%k % 425 - HPM 2 HRMD ¥ =t = %2 & |2 &4
AR B 5 A (HAZE 15 A4 e

3.542 H g-* #8473 2 HRMD # #
BioRID 5% =% %1945 H 2 4 #8453 (HPM) 2 HRMD #7p|# 2 %% &
FRE - TAFPFMEHELED (B IRFEHITE E 42K ) (A Procedure for
Evaluating Motor Vehicle Head Restraints ) ( % 2 #f » RCAR » 2001 & 2 * )-
R '—”— W‘Eﬂ?ﬁ»%@‘f T_A AR HRMD %2 & - @ % gt m & > )ﬁ%ﬁ.’
i AERCREIY S 5 ‘F H 4 7] 2 B IR 7 7 47 B B (Head room probe) » »+
H 2h1% 2. aﬂf#; RF % %3 (3 % B(Washer) ( X p HRMD ) - £33 HRMD +
%3 OH g4 83 - % HRMD % 3 $gizfie € £ 2 (Torso weight hanger) ﬁ/gﬁ?

10



et A 2 B F% o mmmHRMD ¥ 454 250> m 2 XL iZf st
A R o
3543 H & % A= 5%

35431 R RME-HAA PRV RERREFEFLHF

35432 M F RERFEHF G # LA F (Hammocking)

35433 #HE- A WEF) X KT BHEL o

35434 ABEATENEAET S S0 F A CREKE > PR EAELT R 10
BA AR o M5 53T TNCAP % 2 BB RF 2 > R ¥ RHRT
z2. HPM %k & -

3.543.5 #gresgfET HPM ¥ 3% 8 *Y 9 304% b 1% (Knee joint T-bar) T 5L i % (no.5)
& % & 250mm

3.543.6 @IS BT E S B EA A A HPM 2. & ¥ &)k *r 5 (Mid-sagittal
plane) B &2 A nsim ¥ M EH o B Y ST B AR TR 0 Ao
BRAFE AT ERFERFERELS  BEFST L R AR -

35437 #FRTE oRESImEF - R o

3.543.8 A REHCA RN BE VoA AL 2% o Brpd e B %ri? T g (Heel plane) b o &30
g § 90&* HPM % 55iE 477 o %rEf Rr B3 B 30 R B 4. 27 A 48
B A3v4p E R

35439 #TEEINZE < kﬁoi‘@#&,;_ HPM » ¥ @& = i3t R-T = %

354310 F e p X v m MEA 45 & 0 H-HPM B s> B P A &2 2 ip ¥
B o BV ESRYE 45 B o @ % 42 (Plunger)® 12424 4 2+ (Force
gauge ) *&4v-R T I’é 100N z_ 4 » B3 & B % "2 ik (Hip angle quadrant)%
’%‘*Kﬁv%ﬁiﬁ?L T e

354311 £ B4 § ﬁ\- o e JOON R GET » BFFLwrdmpF el Al
%ﬁﬁ?omm«aéﬁﬁk%’%wm%ﬁw<@p&wA%4,uw
FPHEw B A REFREF T 354317 %%

354312 A HPM & F 2 kT ks et a > ¥ 304 d S F o

3.543.13% HPM % A2 g3tfe 5 » 2wt % % BRA IR LR 9 5 21
B2 =R - HHF LRV N FARAR2Z LB G (Estimating) & & iﬁij:}i
——ﬁ/{%m 7 e Z R oo

3.5.4.3.14:#-1 £ i (Inclinometer)?x ¥ >t §gizfic £ 7 & 28 2_ & it # . (Calibrated block)

b o(403.5.11) 0 7 HPM 5385 & & o

35431522 B A =8 & F*(Estlmatmg)f@ I e
LHEI N ES f[ﬂa%‘fiﬁo'ﬁ‘ (& 77 BxApRE
WgIFeE B fe X K> T oA i #E@ fie Z\?f_—? f}fé e %*’?’%%Kﬁ%ﬁi
(T-bar)## > 4o s fic/R 4 > 1217 2k HPM Siw £ 8 o

35431684 F o B FAT LD =8 > UL LA 05 AEE HPM &2 o 27
AEREFAF B2EFI SR B CHFFRMNET ELES o £

%ﬂwmﬁoﬂguzé

\'ﬂ
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H A X BEZ BREREE - HEAIP ) R AE R IR 2
LAy LREG A AR 2 —: A ARE IR R - 2
LIF RIS R & 7 %%if_’f o
354317 LR FRphiE - Mk HPM 2 A# P e i > 8L HF v
2 HPM J &k F 5k s o
354318 S FE SRz =B 2 AN > WA 2 IRERf e P w0 F R HITE - Bk T
s f o B4 B A AQE ION o ] S HTE 0 IR E e TS 2 e
g\;\:%gﬁci:« HPM -
3.543.19 8% L Yrd HI4E G 0 B I EINA L 5w e o
3.5.4.3.20 %45 R 2 g% T G §F WA & 0 @ HPM %rgb =% & 230mm I 270mm
B2 L F R HPM 8 o 5 353K & BioRID & 45 & K %rix >
i@ HPM z_%rjt = ¥ { #%3i7 230mm 3R
354321 oo gk i B pE B YR 3 ¥ 95 0 %hid 54519 230mm I 270mm
B A 2 45 B YPEE R E o
3.54.3.22 % HPM *t EYrE #7008 15 A BRIk fl o RIARULHR F 2 25 e B3 f 4
g H iﬁfifﬁij\l;{i oo TR OF T AT A RERCA 2 F e 5N okt
(Bubble gauge)it {7#x3% » & K f1* CMM Fizt HPM & i) H B2 B W 3¢
+£2.5mm & FI N o
3.5.4.4 HRMD % %
35441 X EFHEFHEE RHFRFL 4~ HRMD -
3.54.4.2 HRMD 2 -k % *gde 1t + 45 - HPM & HRMD i #4241 3 (Plungen) i
= 2R
35443 #HRMDd F AT %2 HPM Sgizfic £ %
Affﬁ = % HRMD %%‘”";‘*ﬂlj,«,z?
o4 A MBSl IE P AP FriRT L
-,?J.w Heti-% 4% o
35444 #AEHRMD {83 KT 3gf » B-H F’;ﬁ’f’* KT Ak RE > ¥ 3 * HRMD i:?,;;?;u
-k lf_‘é""é‘ %ﬁ’fﬁﬁ*‘rs )y R 1S ”‘{iﬁ%ﬁ KT N da o
3.5.4.45 Rl ﬂﬁa e WM P 2 RER A B o
35446 %RlE m; L2541 &+ R4 %% HRMD 2 54 3682 AR36 e F 2730 4 4 -
% HPM \a}tﬁ_iﬁ.‘f}? » 8354310 B4e o BF e w EA » HPM » (54
~ HPM # HRMD 2 % A4 = = » 1 it FEz & 4 2541 RIRIR & B 2
FTER AN FZEFe X K2F 0 ARHBEIFFE IS A48 23R
B SAE A BHAPF » BEV i RiTIRIFERZ PHE -
A%
¥

SELIELETEYR
g i oh 4 F 4F A REHCT) =
B 35558 AR

e |1_
il

3.5.44.7

35448 BIAHEAGSE2LLEAERRT A2 B Tl &2 % & 25+
@P‘ ZIRIF AR o B R o R AL A FiRiR R R ] 24

R 2. B VB &L 2 % (Most reclined position) °

BE O N
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:w449%ﬁ£§¥%kﬁ%@W%@%H%’°

3.5.4.5 o4~ HPM 2. H Bz =%

35451 % CMM 4 HPM & Rl HEL=% 5 S AES S8 SR8 » ¢
His 1 EZedra PIHE =5 o

35452 AMHEAS RIHEEEE 2 X2 Zih A 4 0 £2.5mm & R p o 5 2540t
B 7€ 3.5.4.3.6 B4 F 37% % o

355 il

3551 R ERIEE €&
355M,@mem:**;gﬁﬁwag(m%ﬁ@g)ggz@wlaf%m
TABNGFERT EI BN o B BAGT R ER RE

R S LA
35512 »t(Up): L& T AFNFEHRT A 2 53 # i= ¥ (Détente position)
(4r3.5.1.1.6 T &/ 2 4h Tk =% ) o
3.55.1.3 % {s(Back): T & > VBN

ez AREE S FEEEE B e
R S FERR T FRB R T AL B

HRMD Ef+: R ff 2. i= & o

3.55.14 ww (Forward) ! €& 3 VARENGHE T H2Z ALY | Fpme o B
T m | BARGZEMRK TN ERZBARAF > ¥ A4 5 HRMD ST 2
¥

3552 BpHidRiz
CHRERTER AP LY o FH T T AERRE > blcR FAR
4 E'ZE?'S\?E# =¥ o R Tl v TNCAP A4 > U 14358
AT R FFZARFAPTRR L > MRPIBEEEE AT
%’iﬁﬁﬁﬂéﬂaﬂ&%%i**ﬁ%iﬁm@ﬂo
3.552.1 FHBEEHEE
PR AN HALHIN A TAESN > P VAR Ay E T
Mﬁi“E?ﬁgfﬁﬁﬂﬁ%”ﬁiﬁ%%‘ﬂ@ﬁﬁﬁ’i@%
353.6.1 AR AEFEKXE -
3.5.5.2.2 2448 =34 K 3% £E #: (Non-Locking Adjustable Head Restraint)
\?F'(’}’Lp AAED 35511 THRZBMNLEAKLTE - FHARADFLZH
ToORBFEEMRKENHEMREER B 7 a B A RN E RSS2
TETY I
35523 HE AR R P Bl
MEFHRAFI LD AR KT ALLY B eEoFf A PRI NEEF
AEIVREZE e g RV H LA BRI AL G L’\
(Non-locking) » PIEg .3t H 2 B ¢ FFd-® =¥ 2 A fexf R Ti=8 - B4
FEMLE 2P Bl PREMAZP R (FFH TR (Lockmg
notche) ) e



355231 ¥ B3 REK T

35.523.1.1 =y
AR G B e LT - i
RANT BRI T o b K E

3552312 &3 =%
BAGECRARIERI R cFHEMLG BN A Y 2 2y
TR R ERBH ETEPRIEFEE IR T AT oo

RKAME —a4h= RKOHEME

- SEME
DS et RS R AR NE RS 4% R F 15 8 40
%

3552313 BRIFGFH#BEIY P i A RRISI6EFAE - HE A
RPB 354 FAK ¥ HPM A WH A iz B 3.54 2% £ 5
oo

3552314 » g EelEe- BEEAFR Y 2 2T 8 L F LMY oM
bz hopghe it BERRIEE  FASY 35511 T Az B
FRERESE BRFFCEHARSMEE AR R LRI H T
T ER

3552315 WH pEplEz L A P ERMEE I AFH LI AFEE
2. enf e @ 8h(Geometric mid point) » ;ﬁ Pl Y BB RTE A

Bl 8 5t o 385 i b ik T P iE 2 E

N

ﬁ’
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- SR E

AT

L REHTF
e
" !
XU T S10mm gy 1o
R & 8 7 b 2 mm
Tam Lk

HBHA #4B $1r|C
B A B g 5 S RAL F A BT P B S A B AT P B
ettt lihd F 7 10mmxi g b #2:3%10mm

S RS ER S E L ¥ Y

3.5523.1.5.1 F M BERAF A R b o0 PRI P E RN e e )
8 4 b A 7o o

35523.1.52 £8P BEA R TR oo PIREH A 10mm s E 3B
10mm 2 RPN 7428 > PIEg el $iR3% e o 4
B 8§ 5] B #77F o

35523.1.53 £H/f@? 81 3 10mm p & X (74

&
(,.}
E
i
-
3;5
]|
X
:‘;«z\;
ﬁﬂt

=
__L

- BRI E o 4R 8 ?au | C #57 o

35523154 FIREEMSTETEw A T Y PR KR 2% (Fully
down)

3.552.3.1.55 &8 #Fok =B midis o RAEGEH Ty RSz A TE o

355232 ¢ BMEA R R T (4 =4 (Locking tilt) =)

3552321 XE?PRBACEL REAMFPAEREH SV LRITASE - F
PRz VAL R A G 2R 25 0 R R = 2t ¥R (Fully rearward) ©

3552322 ¢ FMAE i § X HRMD g0 88 » Flot > B3t H 84 f
42 HRMD & # % %15 > # {77 BHARKE ¥ B0NR G M E
EAT LR R AR E e

3.5.5.2.3.2.3 % HRMD pe i 3 & ¥ = (Increments) & Smm 2_ £ R % > B & * {
Brys FpEmrsey BB 2 HAREZXES Imm P o @ % 4 2R
i rﬁ&gs;;@q By W T A (S MPF2Z R o d gt P EIRT 3

B
3552324 ﬁx-" 5
G F'“'Jﬁx“"?‘%ﬁ'“’ﬁ /PJIE\I*“ —E%P#ﬁ ER
is T’W\“if}fi s Bildod 3w 65 38 ¥ (Return spring) 2. 4 ¢ » &
BrP AR RSl o
3552325 Bt v AR B BT M T2 MEAL B AL E o i a0k
‘;%@jir;ff““iwm fc;'l{n*“°‘]'{ "‘Ta_"?'g‘if}iJI” WA
R ¥ A ¢ 45/ HRMD: 5 4 % 2 3§ > RIS B w3 07
15



3552326 ¢ BiArE Y E HRMD F PRI BRI £ 2> 12

8 LB HRMD (=8 - %5 4§ HRMD 2 4L % 2 4
bt Bl AUBAR L TRAFMHAR | =5 ZEH TEE
I L1s AL SE 1 E déWﬁL&w,w%Prgﬂ—f

SHAREE AW HARZH T RITAFZE DS P P B2

% 355231 2 REXRE?P FRAR K YPY BEE 2
10mm 2 RN FHH L o FIFE RPN G T Bl
B L EHREY PR PMFRALSHII T B Y o F
ERERREHEET  BERHLEE MR 2GHTI RS

_%‘_ o

3553 IR s S m

3.5.53.1

3.5.53.2

3.5.5.33

3.5.5.3.4
3.5.5.35
3.5.5.3.6

BIREMA PR FAEiE

(1) Afgiepg 3.536:E87KE »

(2) HEbA #8472 HRMD i% BB 3.5.4 32 1 Fa% 2304 o
(3) FEF:EPR 3.5.52 I FEk B AT AS R o

RIEFFHRERE R F3 5L 7iEM% 4 (blde IN) NFpFEER
KA 20 BB T e MR S e B MR g RS

3 Flz & plEE -
BFYRRFEREe e BdE DIERH g =08 2 350 - 2 RE HRMD &
PEH > B I B d2iTenlicd (mm)e 257 5@ =% =% pF > £ * HRMD
AR B2 2 RRIEFHER > LR 3552323 P R HEH
i Smm PHERIE AT 23 F o ol 9 AT e
PR IR TR RIF R F LR AR R

FEYS M mF VLT IR B o P =g r%‘iﬁ?ﬁgJ"
40 TNCAP =5 % 3P » 3.5533 %2 3.5.53.4 :cﬁrs’.vib'“r’ﬁ Al =
* 328 TNCAP 2. % i@ i+ % 2h(Geometry point) e

R B FE=2%] K 3E

BlO:FREHAFRE #FEL P EPR
16



3554 P|E % 24 BioRID X B2 S %% =% %3

* 3 & e 3= % (Geometric assessment)m HRMD #£ B % & ip| &2 * > BioRID 4
B E TS Pl o B A F] L HRMD R B F 4R 2 o 4
Bl 10 #1751 -

d % BioRID 4 i %4345 HRMD zedr2 S im %4 =B 7R B » Flot @ 45
B BRA Al 2 B c HRMD 5 b Boissdengh (T s b Y HLE R B
Pl A ) AR T A BB ET Y R Bt gk ¥ I 2 E F Bk )
AP¥ 2 B B R Bt ER E R R FEEF & ¢ KRG 2 95mm Ao
35541 jpFBYLE Y SR EEP L e d - B 5 #ERER(Identifiable point) o 2%
EREZEFEVT TR BEF L g e -
3.5542 FIYH?%F&*J‘% FRIBLFEL K2 VAT~ HRMD (Ticde/sw ) o
35543 ' HRMD e ¥ A 3R R B i8> 4o £ 2 4047 o
35544 # % CMM B & 7 54 BioRID A 2 g M %3+ & (40 3.5.1.23) ¢
Bcie i HRMD s F izt (T e LR HIFRI B2 1947) 3
FR VL ek FEIREEZ. Y ek T EESE+15mm 0 4o 10 F1om o
35545 AFPiifkico UGV RAF R EE v 3 sk B T 3.5.5.1.1
TR MY c BIFFFHEEAMEE  FPF4-3.5513 % 3552324
TE EVREFLES IR SABEAR > Y FRRBRPE HRMD 2 g
FHEBR > PIHZTHRE (mm)-o
3.554.6 4o TNCAP :F=E R F P »3.5.54.5 ok T € pldcdy v ¥ * 2 TNCAP
By BmEE oo
3.554.7 * 35545 rimz iz B v R I EKRTE o

SR AR B aRAT 0 B R

A SR 5 PR E

7

BioRID %4 # g6 & = X + 15mm

B 10 : &7 BioRID 4 i 2_ gg $ ¥ M %3 BEAR
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3555 £4F € R

3.5.5.5.1

3.5.5.52

3.5.5.53

3 % 355463 =% johkE X E K2
% (3.5.54.5) 514 g Pl o £
ER A LR A T] 2551 R 2
[FRABFEXE=Z T BRAERT

ﬁﬂf&%ﬁﬁf“'ﬁ HRMD - £ 4f 3.5.4
B+ % (3.5533) 3 % F/wis
iﬁ%’%%iﬁn%aﬁ,ﬁa
SRIFA R PR ETT ERE > E T
;ﬁ;g B

W2 Bz af B =2pE2HEBEXs HEZw 2 fHFH
B EE T ESmm g RIPR o FRIEEG RAMEEEFA A BT R
TAEPIE O MNBF-RZELE F’J 25 o

F BB REETRFREZ Y 3545 ek H gT g g
3554 b2 R 4% T39E - & B b ﬁ;ﬁ?; SRR 2T HEcE T
% BioRID 4 ® ek B P 4% o

3.5.5.6 % % BioRID * i

3.5.5.6.1

3.5.5.6.2

3.5.5.6.3
3.5.5.6.4

3.5.5.6.5 #
3.5.5.6.6

3.5.5.6.7

3.5.5.6.8

3.5.5.6.9

ﬁfﬁ?lf'“}f%lli354ﬁkw§_a’l§fyHRN[D H gL A R 2 $5iF & B
#4251 B2 & f o % L BioRID * % » A EZ{HE 15 -
EI A mﬁéBloRlDﬁl L*éi’»’fw%%%ﬂﬂﬂﬂﬁ%él“ Feiv L g o
iL@m 2 % % BioRID 4 i P s Z‘”ﬁpH%gﬁ—Z%&”LﬁaLl“'Bif -

P
Flpt > T A B 2T UE P PR E R o
B AL MBRRA G B ) o RRRT ] AHLER IR

24 # BioRID -
#-BioRID 4 &2 I ¥ &k $HEAH ¢ 4 o
# BioRID 22 & 7 X k> 6 A K3 L: =% ; FNKREERT 5
(Instrumentation platform) /& = # & -k Tk i o
SERBFLIE TG 2 44 265&* (£25 R )~

#-H gk 20mm ¥ (£10mm ) 787 35553 e4k2 =8 234 2

% & (+£10mm)> b pFiadFf 2 iﬁ; 265 B (£2.5 K )&%k E ATD
A *ﬁﬁ‘l%‘?ﬁﬂi RV R BRTPRE A HE P RAERTR EE S5 F
gpF > 4 ¥ % % 2 % (Tolerance window)  BioRID 2 % 2 3% % 4c# 1 o
BEA B RINFEE > % F 3 YR ¢ o RFHE 200mm (£10mm ) > T
R MEARS F SRR E SR TR
DA Y @ BioRID ¥Rk 2T i £
PF o ¥R BT ABEALEERT A G R U £ G R
AL W25 40 A Y -
B €& 2 ¥£53 2(Heel point) % > Iaﬁm
BirE 8 &
#iu*c BioRID EEAFPF » A 08 F R & ¥ i ?wa‘&wr‘b Bl PRI S RRERH
Tl o LR E RN IEAR Y > S G e AR A

o

o e FHHE £ o £
230mm I 270mm Z_ %r
E;,._&"’ﬁjp B B deiE

LITB AN B R KR R

‘L‘M- Cﬂ\:\,-ﬂ% 94 &\_
(gw\

*k: mf\
‘mﬂ- p—«
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355610 38 RBERT & (/i 2 2/ 2w ) BRI RG] RPERP o IR
* R AR R B L
3.5.5.6.11 BioRID Sg+: . (4 3.5.1.2.4 % & ) 5 FF05 6 s enBE 2 57 2 & S0k
2 ek TREMo S 2 B FRREE 5 3.5.5.4.1 B HRMD #7145 412 =% o
3556111 A BEEF P M B E D o LR 4 3.5.5.4 WP o
Vi M ER G R BB I E R R F
P KRG 2 95mm e
3556112 % 3556.11.1 % 4 % & ¥ F #7435 41 082 3.5.54.1 ] £ HRMD *7
B0 eEE b Pk BB BioRID 2 5+ M FER o 4o 8] 11 #1757 o
3.5.5.6.12 % BioRID Sf+: 1427 3.5.5.4.4 £ 172 %% B HIEGEH F (+£5mm) > BH
=T 51]#4}5,!? :
3.55.6.12.1 EEINH /% fok T R AREE] B 0 P AT R o
3.5.5.6.122 %4417 3.5.5.6.12.1 {5 > BioRID S+t . 17 & % > %% @ H+5mm
P> R Bu L ERP AR 2482 HEEE o ot e
J€.3.5.5.6.5 & B 4 0 & B3 BioRID =% o

BioRID 38 4% ] 4

— SAMk 5 PR gL

B 11 : BioRID 2 #: & 4. £ B

-

Raanms o F RIS bl SR A 2R B B
TR boo)end i o MEIRE 2 (Lap belt)i S
FRTEA R PR 2 AR ERRELY S -
355.6.14H%— &g A i ML 5 (LB B RA) BEF KT A
A BRI HF B ER B2 4w EF TR (D-loop) T o
EAFSHHZE o

3556.15% 278 B B B4 (S 0 BAYRS A B IR 2 =8 0 AR £}
AEoRE A% 2F EFIRE R AR 0 TR E R PR B4 45k

4 o

3.5.5.6.13 # Kﬁg Eg_gg‘?%; -
N\

¥ s 30 A
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# 1 ! BioRID % % % &

=% P2 R E i
H 2:(X ) % % +20mm* +10mm
H 2H(Z $h) Omm* +10mm
T2 iR 26.5° +2.5°
BN g &R 0°(-k T 7 fk) +£1°
L % 3 15mm* +5mm

Firc*@* %54 HRMD 2 H 24 B35 2 23 & pldkcd; -

3.5.6 # 4 1“#% A B A4 (ATD requirement)

W@t BioRIDIIg ~ % > + %% ¥ TH#41 2, Mould2)} % > ® % %7+
AR PBIE LR EEINZEF 2 XY REEAR o R B F A (Instrumentation
umbilical) & % 2% = /Rl > AR AEFE X 2F F £4pT F I o BERT
A 18 Jis & # 419 2)(Spine stature) 2 # fi BRI o

3.5.6.1 #4Ld F & % (Spine Curvature Check)
#-F 2 2% (Adapter plate)?x -k T 5 + > 2 F 2(Occipital Condyle » OC) &
B 5295k (05 &) T2 & & 5 37 & (£0.5 &) » 5 % (Neck plate) & # = -k
TR (0.5 &) s pF H L2 OC #E4) 2. I en X BB £ RIEESE 5 156mm

(£5mm) > Z B EEd R 5 609mm (£5mm) - 4o 12 #77 o & % & 15 =3
+ 5

%o et B F Y oo Bl RS R e e 2

OC pin OC plate
A A ~ T2 vertebra
\
609 mm 575 mm \
+5mm +5mm 29.5 deg
OC angle \£ 0.5 deg "l
“ 37deg |
+0.5d
€9 T2 angle
Y Y ) Y
" H-Point tool hole

156 mm £ 5 mm H-Point

| ‘
L

204 mm £ 5 mm

B 12: F4d 243
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3.5.6.2 % B (Certification)
ﬁﬁmﬂmiﬁﬁﬁ@%’@i%A%#ﬁ‘%ﬁiﬁﬁiﬁ&w%;ﬁ
(Mini-sled) + » £ 1 33.4kg i # B (Probe)lE ¥4 /e Hilpii o2 » H @ & &
4.76m/s +£0.1m/se 4 % T2 P& 2% R4 754°> Denton ATD Inc.2 ;é.%% pia
% : BioRID * #% & i (Calibration of BioRID) o % 4 & e 41d F x> 2 # &

3.5.6.1 =

SR RIRT RS R P AR LR o EET 15 A

% 1{ £A7H % BioRID - RS2 ;2% 4% 2 7 Fi &) A%~ & -

3.5.63 4 iy i

Ty

35631 & LB R BARF R AZ AL B ERFZ Fr M ﬂ“i\?ffi
(Stiffness) » H A BEALRE 40T
3.5.6.3.2 R

3.5.6.3.2.1

3.5.6.3.2.2

3.5.6.3.2.3

3.5.6.3.2.4

3.5.6.3.2.5

3.5.6.3.2.6
3.5.6.3.2.7

Wb R W OE A Qe BEE LR, fd LR 1%5-5%%211##’&}‘(%‘/‘3@5
(Shoulder yoke)U |42 » 12 4% £ BF2r g prfg 7 0 4B 13 #71 ©
G SRR KT gy H o R AP L LT
g AR AR e 0 RAF LR g R T o
%4%%%%&90&’@ LA I B0 15 RE T R I
J&, i ARBT ﬁ%%’.\ lggﬁ,ﬁ'_#zk,]\lf@ﬂ °
EATAFEER R A Ko w2 o JUMMERT A R e T gl
SE DR o TR 4 0 xS R ¢ 4
}F%—},’.\ lg Fﬁfﬁ'_#“;yk_ﬂ_’f@" o ,;If-yg] 13 #757 o
B A el L E e T o B S 02 st il g
éﬁ*lg%@%% .
SEHIE G AR € g B RR S -
y- 822 2RFAEY fe 59 3 o

Xt ) 77 Yiudh &) @)
Bl 13: A wskx

3.5.6.3.3 g

3.5.633.1

7?%“,% - S
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35,6332 A BmkdE o FRIRE T ERINE Q0 B o KA iy b PRGN R T}
% ,?‘%ji’rsrkf-f l"]Lgf—Ilfr, & b R IR 1gp§;£—;}$%§ °
3.5.6333 #Ed T REIRA A s @ H A RT R RL o AR & U AT 0 T R
W lgEERFERT o
3.5.63.3.4 A RERIRERR B & 0% 40 1@ A B HPIRT g BB T o Bk B R A B R
TR FEPRIN o
3.5.6335 T - RAUPE BN E AT R o
3564 %
35641 ABET FS EREEZ BB R/ Rt B PP T Fa Bk Eid il
e S WY Z‘vﬁi%}f'ﬁm oot EERAFF PR e (W
B ) e A YR T F 115 (R 45 & 279mm) 2 2 A
A &1 itiE ()4 MIL-S-13192P) -
3.5.6.5 BRI B2 FAL$EE & 5K ¥ (Instrumentation)
3.5.6.5.1 TNCAP=% #7% 2 g B & 2 T4 & 23K B (Instrumentation) 7+ 4 2 o
Tl# RS =+ Rl4eid 2 TI9F PlEIp-"TF B RIEE TR Ly
AR EFRE o
3.5.6.52 ik 2iE# & # 3 B (Transducer)2 id if #= g ¥ % (Channel amplitude class >
CAC) o R AMIFFAR > R # T HcE & (Orders of magnitude)4Z if B M IR g
2. CAC- # i B>z ERETE CAC PIREFTRE - * Hhit
73Rk T RBIEE THPEE A AE Y REATRE  FB%RIEL
PR ERERIEE TR AT E 2 A eniE p Y o

F2 R PORIEE FAHER ks

% i £ B CFC CAC
X /BT B feid B (g) 60 100
P (Pulse acceptance)
: ok /B e | i R (m)s) 30 NA
kSR R = #% (m) NA NA
NIC Seid & (g) 60 100
Bt X
frid & (g) 1000 100
FInE o X FoiEiE B i# & (m/s) 30 NA
S8 T1 X (= &+ i NIC Seig B (g) 60 100
Fit4 X + (N) 1000 1400
Fi04 X My OC % Nkm 4 (N) 600 1400
Fi%4 Z + (N) 1000 | 4500
FItAEY My OC 4 32(Nm) 600 115
T-HRCp.. %
PR (T-HRC) THRC, . P F¥ (ms) NA NA
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[l o gl CFC | CAC
FEIRT1IX * (N) 1000 | 5000
FINT1Z + (N) 1000 | 5000

Tl 4 4B Y 4 FE(Nm) 600 200
g X i@ B | 60 | 200
et Z i@ R | 60 | 100

2% 4 (E) kN | 60 | 16

3.5.6.6 FA T & &2 e

3.5.6.6.1 & P& ISO 6487 & SAE J211/1 > r & | & R4E 5 10kHz 7o+ & Pléicdy - £ 2
g & 78 R 2 i g4 5 ¥ % (Channel frequency classes » CFC) ©

3.5.6.6.2 g&&%@%%iﬁ%ﬁﬁ%ﬁﬁ%@%éTﬁﬁ“ﬂé%%M%ﬁﬁg
SRAFELH )

3.5.6.63 #Ek A > RT3 Bodpid ig 2 KA £ (Offset)?d B 1 % Bh(Zero) ° B (e
@R/ /A AE) 2 TR G F v (Before time offset) 10kHz (2 % %) #
100 B 4% & 773t 8 2. T 353 i # fk @ (Average quiescent channel value) e
Moo ToPF M BEa 2 SF PR > MR S8 2 e /RERG o

SRR R R SR KRR AR TR R REF 2L P R

REB TR o T LR 4 A L B T %T:;—“i [ T 5 Sl (A
S e IMABRTHBE v L2 PRI 08 (ML F2BRERLLEH
o Rgls Rk ) d N AE 3 AR R >TNCAP F 2 #% 7 BX @ R4
nE oo

3.5.7.2 #5% P B 4p #i<(Test Time Indexing)
LS DR E AT & To s % a(Trigger level)r 24 & > 5 i@ T 458k
2 it (Normalize) » s * 3.5.13 3p 2 pFF dpdfc

3573 % FEE
FHREERGHES 22583 & - BRI 10%I 70%2 F o 25w
BioRID :#% * % 2 ;2% A B3 EAR T L S = BF o

3.5.74 “« 5\\ #% br(Pulse)

PAl4eid B &2 BT A 3513 @ % T EA 2B T L2 b B E L
ﬁhéE’T$%SME ERITE RII-REFFRERE—F 1 -2 F&RE
(Instrumentation for Impact Testing — Part 1 — Electronic Instrumentation) i3z 4% ©
g E e R RIS R RITHRY B “,% EREFRE A RLE

PHEBIEERLE2EFER -
358 5 s F R EE TR K AU R
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3.5.8.1 131}7; SAER211 2% iTidedr b 22 X w4k B c R o 8 QR EZ ’“Fn"a‘»'a%;"ﬁ’»
AMBERLIEISD TS A AH B IR BREY -
35811 &R EHRIR S H i P #cdp il i 2. DC # £ (DC bias) » — 4km 3 » &
RERIEE R W YR B 100 BaRiR 2 TIHERIE o
35812 kPB4 2UEII E ot 2B 4o BiRk o
3.5.82 i * R # g B M (Foil contact switch)jsds * 1B BEIREEE L7 S RJPPFF o

3.59 B mE RS

W BHIE PP RPBAETE FRES > FRELT R ED LI LRI

ZoB iR TEE o LB R AT A B

(1) B rF R (T- HRC (pe) T-HRC (24)) ©

(2) TI X-4cig & (T1)-

(3) tFpenE 4 (Fx) % Fggensk4 (Fz)e

(4) SFIRE id B o

(5) NIC -

(6) Nkm -

(7) ¥ % & i & & % 1 (Seatback Dynamic Opening) °

THALRERZTERRE? Hmup !

3591 BpHeafipe iy (Head Restraint Contact Time)
B RTAEM S RGP > % 2 s A4 6 2 ATD 5 F
6> 2 & A 4&«5\ 7 i&(Lightweight, self adhesive conductive foil)
PRI T-HRC (ra) 22 & 5 ATD SE30 16 S 2 s $7 420 P R (i
T=0 B o3+ 8 )» 2 2 {6 PHFEFIARE 4Oms° 5 7 3% > T-HRC (rs) FFRF
T CBIBRRITZEF o
FVHEPIITF B LOBPRE QT LA TEM? (5 1ms)
Ram o R FETELEADL R TEY ST LT A b B
(Biomechanical phenomena) ( &]4- ATD 4L = (Ramping) ~ B % & & % & Ko~ &
SEIRA M R P F 8 )i S e R L B A PR I T-HRC
o0 B EE G A WEEIRE & & Ef ¥4 d(Loses contact) 2. FERF > T 2 1S R 4F N
A B i 40ms ©
3592 Tl X-4vig B
BioRID 4 % % — &3342 (T1) 1+ %4 & v 4o A B 230 T G E 35
&5 ] e 10 SAE J211 %% 2 38 i 47 5 % B(CFC)60 » 4544 ] 4e i 4575 1 2
W e iTipad o R > a3 BRADAET 24 - B T §
T1(¢)(Average channel) » 4 :
T1. (t) +T1, ()

T1(t) = 3
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3.593

3.59.4

T1 :(t)= Z ) T1 ek 2RPIHE 2 4eid B
T1 +(t)= + B T1 vk 2RPIHEH 2 4eid B
Bt Tlmax BAES T1 T2 A 4 > ¥ 54 G _To 3 T—HRC(.@;mi&% ’
Yo ATl
Tlhax = Max  [T1(t)]
T—-HRC(% %)

rgpend 4 (Fx) 2 2 gpfnsk 4 (Fz)

BioRID 4 2 FFEMIm &7 b Peshd 4 2 k4 o FRPIES FTRHEE
#i(Instrumentation) % SAE J211 fie & » R » § 4 (Positive shear) & 4p P £ 3557
{61@# > @ I w5k 4 (Positive tension) B 2 EE ke F B ApRE 0 B @ AFEINA A
4 o Fx o Fx 2 Fza B %kt CFC 1000 & 7ok » K52 21 4 %
& 4 2 4% B FXmax 2 FZmax > & &4 g 18 _To ] T-HRC =) Lﬁ{% » Je Tl

Fxmax = Max [Fx(t)]
T—HRC(% %)
FZpae = Max  [Fz(t)]

T—HRC( %)
ERIR K HE R —Avid o B P
i * P & if gi(Target tracking)¥| T Eg 30 F Mg & (CKT/X 3w )o
& B f%f%\,]‘ﬁ BB F a7 R0 2 EPPTECE I RY iR
BB R > 2B J(Off-board) & St T i L end G o AR IR
A HR T TR P FTZH A 0 FP o A BRR Lm0 ;%-
%4 TNCAP & 2 AT - 1 faf MR * 3@ A w2 ¥ -

o

1\3

g
)

7@»‘1»@’

3.594.1 % & & s#:& B % 4 pF R (Time for Occurrence of Peak Rebound Velocity)

Wb o 5B 4o RE B AIRGE > d 303 (Elastic energy) Ui 6 i S R
o FlAm AL EE BEER c M A LB AT o BFRREFE AL EH
D (B B 300ms B 4n) & 0 FIP o & ERTIRGE 2w o B ot
FERDI WG L E 2 F/'@;Bi:fw"/i £ ézréﬁPF'&ZLf‘flilf"lélﬁﬁﬁﬁﬁ
Bt e ATD 2 F g RO ¥R R HSH R A2 gieHip g s
M et B F B RF A PR R E T=0 1 300ms B gtk i & 2
B kT Lo F o

35942 P %L

ATD ggRsvp ]2
cBXE =B
St BL o ¥ AR

KEFwP )#?7“7}'*’3/

B
i\4
X

‘ E’ Z-Tw t gy o kP & 4 3E(Separation)F] T
REFHRE - TNCAP %2 pRAE " 7 P 1%
TF R A7 2 P B G OF AR B (Depth

scaled) > M FE Y Az TR LB o

T

Eo AT - BEE PR st ¥R
X »
&3

‘%‘

\>

o

3.5943 Xk #ik R

B g2 PRy B T 0 A4 T Al enduEt (Trace) !
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(e g p i & (RIBIREHSTE) -
Q)2 @R (RRBHEIHESLYTE)-

A 1B FL R i £ 33 B (Offset adjusted) » 78 {6 14 CFC30 i& {7 ik  ERI0F
WE B2 TEL CPRREENMERFZLR o FP o F B BB N

T

Vew= V,sw Foo V,;_ﬁ(abs)

Vea =FF{RE A S8 2 gapfF B X # R o
Vgnee =pIRE w2 gapr X i R G HE -
Vis b = p B gapr X R EGHE -
UL LARH AR 2 2 pINE e F B R 2 K Z U el B2
Hogrd pE@ ot ob s B * B dff 5 A PP T-HRC oo FEZLM B~ B2
BEEMFBHT AL > AN LA LI FL o F o LIYPT G {
B EA Y D R GERE S UEgEPHE Bk R BRI KR 2 A
4ot S BB ME B
3595 NIC 3+ ¥
NIC i & % & ¥ % B & (Occipital joint )22 T1 B ehfp ¥k T4 B 2 i R o
ENICFEFNRXwseid B2 Tl THX w bk B BHdpil i -
& B3 i (Channel) £ 8 g 3k 5 2 ¢ /f5T =3 (m/s?) » B30 X & 4ok B
11 CFC60 & ik o T1 (L3203 ) %9942 B4eid & 12 CFCO0 Jg ik 2 38 3
A TOUG LD 3592

EEIRE T1 2 r’*mr#pﬁchm&(v{d) A TIX i B (") B
X e B (yy" ) BitdeT
B = =y

FERFRATIZFO T pEXed & (V) LAPFF AR pft e R

i (Relative acceleration channel)ff 4 » & ;4™

t

wree) = | @

0

NIC if i (NIC channel)3* & 5 Ap$f4esg R k120 020 L4 P APHE R T2 o 7
a > 42 3 AN LT o

NIC(t) = 0.2 =yl (t) + [Ve'(0)]?

W a4 To | T-HRC( % & )2 B jEdny 3t & 9 NICmax # ~ & ( Maximum
overall NIC ) » 4T :
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3.5.9.6

NICpae = Max [NIC(D)]
T—HRC(% %)

b BEEHF SRR
Nkm 3+ &
R BT HEFNT 2R TEBRIFAHNENRO TR /S
(Anterior/Posterior)@ Bk TE o FPt o UERIN S APE AL ﬁzﬁwﬁf?ré' EERER SR

TH 2R B SAERI RPHRE MA PR I FNLT S (F
) ( 'Wﬁ? mAPETATE 5 BRI )

Fzoo MEERNAARHARE SR L @® T L T2 > 244 294 jpr o
FEL

Nkm #2813 & B304 s 7§ 4 2w £ @ * £ §EfRf 8 (Critical intercept values)
HE P P2 Ape i N BBl P4 REEERE A B e 0

BASN; R m » 54 4 4E2. é\ﬁtﬂ'ﬁ%}“ BBt ﬁ\-‘& % » 3 ¥ * » (Extension »
ER F'Uifbﬁfh),a 47.5Nm > e %% & = v (Flexion > B8 /L s & # )5 88.1Nm - *
FET A (F)E s 2HN) > 4 m(M, ) E 5 2 A2 S (Nm) > 25 B
F A E Nkm dpdice T4 B3 F240kN)» 2R FRT > F&#+2
R (KN) 3 = 2 #(N) o

- gt 4 s S8 DA 0 % SAE 1211 11 CFC600 &7 M, ik
o % % & (Combination)M,” %2 Fy i i » FiE > ¥ - B F, i g » 3 72 CFC600
#iTRA o

d % BioRID 2 i B % » F] 2 F i3 1 §E€W€r”:e‘_€*-‘ﬁd %.Eﬁrr“* wed ap s dd
# 4% & - F 2 (Occipital Condyle » OC)# 4& o 13 & 152 4 48 (M,OC) %3 e
@24 M R T R R FHD) s T A28 E OC 4 B

M °¢(6) = M,” (t) =D X F~ (t)

¢ :D=0.01778m

krw%_upmw F” T2 0C+EM25 Nkmze BAE -
R TR R A N L A é‘ w & & (Positive- or Negative-going components) »

AAw BATHE > 4o

(DT 4 8 Fo A2 BRTEE Fru 2 Fy ©

(2)#-+4 ‘/‘EiiﬁMyOCA’\’;\zﬁ B AT 1E My 2 My °

Mmfrsugr@vé“d}— G EpENZ L SR e AR E
SE ST LIPS T S S L%Hif'" :
(I)me FO¥ A2 1 s e
B (t)>0 Fa®=F" (8 20 Fua (=0
(2)Fxp«ha FOF g fainh e
B (t)<0 Fo®=F" () 20 Fp®)=0;

(3) Myfiilﬁ 7 MOCH EEEL B e INA o hoT
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Bk MO (0)> 00 My () = MO (1) » F I My () =0
(4) Mye lE MyOC 3 ‘/*_E'—*ELE—L é ‘?’%K*‘v\ s G TF L
Bk M,OC (t) <0 Mye(t) = MO (t) > 3R] Mye (1) =0 5

Bt o Nkm e B A B HT & 5
(1) 1458254~ % 4 (Ngp » Neck Extension Posterior) : 3 4 i if (Fyp) f o 384 £7 4
B (Mye) oo 382 0 8 > LT deT

Fop(t)  Mye(t)
Nep(t) = 5 + M
x—int ye—int
—,ﬁ: v : Fx-int: ‘845N ’ Mye-int: ‘475Nm °
(2) g4 4 (Nea > Neck Extension Anterior) @ % 4 i if (Fxa) & o 30 4 227 4
B (My) f w284 2 88 > J7 e

FEeq (f) Mye(t)
Nea(t) = ==+ —
x—int yve—int
—,ﬁ: v : Fx-int :845N ’ Mye-int: ‘475Nm °
(3) #° §g %1 4F# (N » Neck Flexion Posterior) * %' # i i (Fip) f & 384 4¢ + 4
FHEM)E w288 5 L4

Fxp (t) n M}rf(t)

Nep () =
P Fx—int Myf—int

—,ﬂ: vl Fx-int: '845N ’ Myf-int: 881Nm °
(4) 153" fc45 4 (Np > Neck Flexion Anterior) © ¥ 4 i3 (Fu) & %304 4e
FAEEE (Mye) 3R A2 88 0 £ T4 !

an(t) n Myf(t)
Fx—mr M}rf—int

Nfa (t) -

';"HT 14 Fx int = 845N Myj int — 88 le °

ERHAR YR AIEBAEIE > AR L2 Mg r e & e (i
FRHRT)ZBABIETER BB E LA B+ B T3 KK _ToF T-HRC
EISES </ Wi

€D (max) T—HI\P/([Ca().ff% é\)[Nep (t)]

Nea(max) = T—HI\P/{[(?().,‘E;.L é\)[Nea(t)]

N, = M Npy, (t
fp(max) T—HRCa().,'f;% é\)[ fp( )]
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Nfa(max) - T—HI\P/([Ca().TE% %)[Nfa(t)]
Nkm dp#ica v B4 8 (Nea > Nep > Nia > Np) 2 - #7E ]2 e+ 18 > je it T
BAEZARELREFAIER -
3.5.9.7 ¥ # # i % 7j(Seatback Dynamic Deflection)
% LaE 2 PR R ths 4T E > S UTNCAP 49822 Jp R A5 T & 2 P &R
E#F & i & B % 1t (Seatback dynamic opening) > 4
()* 4 7 Lmp 4 ST2 2 ST3 2 AP F > % — 1F4R o
Rt mATS> PEBlI 2 B2 2 FFFgs % = 154 o
B Ty =B 53 15z Fend B o BPFH & %35 (Instantaneous seatback
deflection) % To 2 2,1 % 2 B & B rpspF £ 8 o
(DHE B LD T - CHEH FRpPF e R2Z BT o

A EERESC 2 RHYE Tomd 2 TTHRC w0 2 FF @ P pFig 91 32 &
L AERH o ehrt Bt AR H A R
%Fw\b AEHEFH T FRHERY ST22 ST3A B AL k2 4 %9

L o Rm s FRREF A BB AEP Jri?a(Optional target)ST2" % ST3" (4r
TNCAP &2 Jp PR F €& ) M &0 25 BN R KR 2 $2)HR -

3510 B4m¥ K ALK
o B2 RHERT o DREFRRET AT NRRRER Y -

B
B R
& F
® 1 % s
o L%@«ﬁ“miﬁi
BHEEXETA - Blo % o f;ﬁ/ﬁm;ﬁﬁv (Fw i plp £B0)
® FI/LFE
B iﬁﬁ#’*ﬁ“’#&%%ﬁi?d%ﬁ#ﬁ@i&
¥ ] €_2E (Seat mounting)
£ 53T % 3 & (Heel plane height)
FrFHEEE =R %@
BREFHRERT £/ ® Lt it mARM A R Y B
(B dofEim > Bk = BE ) FHAFE LR
@ HHMFFZFHmET s {3
RRE SRR (@rﬁ;f ~w;;>ﬁ Lrig% g
(FEPEE it mhd) )
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3.5.11 RCAR GLORIA ;% & #&i 4% (HPM/HRMD 1 )

3.5.11.1

3.5.11.2

3.5.11.3

i A

AL BA L REREE 2 AR R RT3 EE € (Society of
Automotive Engineers > SAE)3% 3+ 7 H 2k 4 %8 #-3] ( H-Point Machine - HPM ) »
- A HBEEE o pIF TS L 1950 EHLlp R A o P ow A REHA|
B 5i* o SAEJR20 425 44t HELZ A 44 Bh2 - RMEFEHK o
BN ERFRBRETRIEFF REFHRAI > FIt - SAE K31 87
EE XA HEAMBA L > X H 5 £ R %% (HRMD) - HRMD #£
PIBEVRIZGEMBREZEEMETR - 208 238 7 £ ¢ (Research Council for
Automobile » RCAR)Ef +: & pl42. 5 7 ¢ * HRMD =5 # ™ (% o
%Eﬂﬁé}%ﬁﬁﬁﬁ Thatcham % A B H T4 44 F & T'F?LE(Partnership for
Dummy Technology and Biomechanics * PDB)z_# 5 %7+ > & % I HPM 2
Hegtd 2 & 18 > [afed £ 2 (Weight hangers) = ¥ #rj w354 » > ¥ gt >
EALEPRIAEABAP - T o et 2 E2 $EBT A § RS HRMD »
B :3-%‘35 %Fé&r%ﬂ/?]’“?%&*’*i“lv FEIEET nbg'ﬂﬁb}tf'ﬁ% )Jf_'?:;
At R AR ARR > M4 HPM &2 HRMD #3% -

SARA T H P& - Axfet HPM 2 HRMD %% > e p5idng 4 2 5 P
gz 2L P TAFAE ERE

3.5.11.3.1 H & ~ #8#-%] (HPM/OSCAR )

PrEE LR PO HZTE* £ R SAEJ826 & %R 3D-H iz - & HPM -

GEERLAT S S0 P E T Ml EEE ARG ¢ 70 - B
GRP 4% /3% & 7 (Seat/Buttock pan) » i 45 3 K €2 £ B 4
FH2THEE HF 2T B o RME HEHRE D ¥ BRE TR

i $r(Articulated) > * LA K A 2 M o kR A *‘%%P R o
- BRRFEREE AR (FFERERER)H B AR
OSCAR -

3.5.11.3.1.1 SAEJ826 & * §8 -7

% . HPM -

3.5.11.3.1.2 3D-H A& # * 7]

A HPM > & 58 & 41 % (Force plunger)# + 2 ¥ 4% (Thigh bar) » ¥ &
£ % lkg-

3.5.11.3.2HRMD

FVERAESHF S5 AR 2 AR R AN E T REgENA
Aot e PEAEERD - AL A T RERG r’a«séﬁ )
* LA EEINX TG 2 kT cHRMD %83 % %> HPM fie £ £ % 3
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% (Machined forks)¥? HPM i 4% o * 3% 5 % = B = 5 (Third tongue)i®
»~ HPM % & 44 (Spine box)m i& {7 T_i* °
SR RN AP HRMD K F » BHEPIE -5 - BHEAFE A
SRAERRE Y L L - 04 0 FRERINR S0 T 5 2R R
BEMER ¥ - BN RFRE ¥ AT RT P & R L
B R
HPM % % HRMD pF > /2 & HPM & L i3 :xi@ 2 ¥ 22 HRMD £ & - %
”’frs Bfs o % 3 B E B (Washer)B~ it £ 421 phen s BF 5 R~ N BRE
29 o %A B AR RpEEAFHEY 2 B o dopt — k> HRMD a0 R
P I pREREDTD -

35114 &% & &

3.5.11.41HPM/HRMD &1 /s &

HPM/HRMD % # 5 & %% - 42} » ¥ 2 GLORIA ;5 £ (Jig) # #
EEURGEFRE o (b Ew @Y 5 ¥Rt AR RTH [ F % = 4 20mm
2 % 1% & A 5 (Seat pan) RTINS J\l;}L A& o # 45 (Back pan)p] 12
900mm 2. #-2 4% £ 30 ZACIRBE AN RN TR B 2 B RN e £ L R
";i_é'i’J(iﬁ?ﬁFﬁ“*ﬁD SR LEEM S °”°1‘F'1)~«T’5f(%“ﬂiﬁé’u
HPM L7 5] o £8 * #45 F4%] 3 32 > * 2377 HRMD & R 4FR 2
PHTE L LFETF ORI GFHTHIFRE

‘ 77

B 14 : HPM/HRMD & ;5 & (GLORIA)

3.5.11.5 GLORIA /s & z_ K & 8 =
35115142 1 ERg*» RS20 R (&5 &) 2P &7 23 HFMISN32F
47 > HRMD ~ HPM %2 GLORIA ;s & B> 4R B 22 8 = /] BF o
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3.5.11.52 GLORIA ;5 & B2 & > ALK T 6 b > AR AR # 8 23tk T g o
® O AL IR MR D AT ART o 02 ) Hr(Side rail) 2 AfE A 4F4E T L3R
KT IRAIEL B E G oo R ALE AHH 2 = 2o umERL A
LD o BRI e ARR UREEE AT RTRE (FF Ll
B e
35115343@ =+ RIS H B g
35115445 B et > BB H BAREARELUIBIRELEL
351155 % ¢ F 8 BB B 5 145k T LB b ihe BARE o
3.5.11.6 HPM & % %5 i
3.5.11.6.1 it % » (& PR HRMDé‘if’éﬁiﬁ» (9&% HRMD User Guide ICBC 1999 ) » #x
?ﬁ%“f HPM Sf#% % R4E R B ¥ % £ R85 o £ 2 HPMfie & * %
BRTEHREAET BT HQ#&HRMD 8 (4B 15 977 ) o

B 15 igeciz et £ %

35.11.6.2 A =+ & pl# ‘f H 2 %_i* 3% 4% (Locator plugs) °

3.511.63 € 37 mepn s B4R B2 HPM A 83 » Rofe iF H 2L15 il 1y
FHHI XY R 2ENm) o P RAEFET - AMEAF T W
¥ & % L 4FF (Support strap) °

3.5.11.7 HPM =% (& & ¢

3.5.11.7.1 #-HPM & m 3880 > 70 i #-A BHA| % 300 5 o

351172 #-A A X L3k AFEEE PRI EERFE R

351173 %A ¥ @ 23t KT L 348 + > jAp /ﬁ‘i‘h?fﬁ? PR AR o ?@‘i?-’» F
T4 o

3.5.11.7.4 j$5 )34 B {8 > el & 33 % (Concentric Adjustment Bar) » 12 B ]
HPM x50 {6 > 22 H ghat & ip & Rl 32 34 8 -

350175 s RIFAET » 2 s AR 0 1P R SV HPM e 2 H BR3Y 2&in &

Pl R 2 TV HE o

L
TP A
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3511.7.6 % H 8Lz =5 5 B2 L 3FE2 > 5 202 Az HEER» RiEL 7
i HPM _ 2z H g3t (4@ 16 #7577 ) °

B 16: FiELe LHE oL R#2 HPMH g% v A HEZ- 2
(H-Point locator)
35.11.7.7 /65 I A S 2 b 3 » -Tbar A A T KT =% (£0.5 &) o
35.11.7.8 % & HPM 2z H gh/3giz{eihz KT B A F 6 & B 4p f(%z‘m%:%;'f?fzv

%'Je;ff;- o

3]

350017982 F#4 > e A Iin B2 28 L3 YA HFFHLELTPHFEDE (4o
B 17 #7577 ) o

B 17 724 359 5% HPM %

bR L % f® 5 E (Alignment fixture) 0 14 F I o
X2 A RAF A S Q%IFEE/;%&,W%\ﬁﬁa
B R P ARSE > TR TR o



3SILTAL At 4 2 ROEIS L 2 L 4FF o %45 5 04 0 HPM e f £ % 2255
B AR RS S EL S Maft A ER o (T FE
LR
3511702 pARk AR E L E LT HEBE LAFLI k-
3511713 e npr plasfe 7T BAHF o F FIHPM F 4 2 L3 L2 5 #f
l%ﬁﬁgﬁﬁ’W?ﬁﬁ?ﬁﬁﬁﬁi%&mmw’ﬁiéﬁ%ég
BERF e Bt o gt A i)%)’@)jkw Bk oo

3.5.11.7.14 & %] HPM fe & & 345 45 = (Misalignment) @ & 2 & 5 P RiE 73
ﬁi‘u Fh} °
3501705 B A58 E- Rz et L R EP o BRE L% IR IE L B

%24 FlirpeE 2 F R (oW 18 #17 )

Bl 18 : et & A i3 ~ e f 4 2 ¥4

3.5.11.8 HPM % feo
35118 1HPM % 3t ip R {8 > s T e din L2 3 A FHETHF-> 2/
&E'%\ dmm o ¥ fué*:f.q.ﬁg (%{r@ 19 #1757 )o
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HPMF ik ¥4 &
% ¥ M0 FE4mm

B 191 HPM (4 %7 HRMD) % %3052 o otk & 70 FE (% HPM # 4 225
Bdp L FIEAY 4mm

3.5.11.9 HRMD = %
3.5.119.1 1295 HRMD & * £ ICBC 1999 > #-c % Kg L F 2 3 R4F R B2

HRMD %% % %3 HPM & & } o

3.5.11.9.2 F % %5 HRMD @ & %= < (Centre locator fork)2 1. 4 i %4 ¢ =
Fo R TRMHPM REA R AFE A o

3.5.11.9.3 & * 3 & 2| >z 4= (Adjuster knob) 2 # & ;% -k = i% (Integral spirit level) #-
HRMD &g 373 féfi LS BRI ANGR igtfif’ﬁé‘ifi%;’g_\?ﬁ T
PEERE (203 ) JFr AR T R DA FAAH 0 R AN
Tt B FTARAEFIILT 0 F AFRAE S (LA k2
% o

3.5.11.9.4 & 4 F %4 % -k T tk(Bubble level)2 B AE B o *TEF2015 = 4 & 2§ o i
&lxi; SR PR HA BT KT R o BT KR IBR T YT

TEAFEF eI R
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B 20 : HPM = &R o2 P @@+ LI HE

3.5.11.10 HPM/HRMD # % 2 it
HPM/HRMD = % £33 ip 51 » & FT 253 (N FFFLFFPN )
3.5.11.10.1 €’U§f HRMD % RI#FRIF L P& E L2 A HF2 5> L o FF RIF
PIET 2 45 &% A& 5 Omm (£lmm) > PIBAR 5 3 EF R o 7
£ixE 4 HRMD 2 %% kd @l 7 (ICBC) itk 4 -

B 21 :HRMD s +: F 5 2 3 R R

3.5.11.10.2 24 % HRMD FE+: B 45 R B > Mg 8 L3 & 2 =
M2 3% il 5 Sem (£lmm) - ¥ &% & = > HRMD
7 (ICBC) 74k & -
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3.5.11.118%3#% & & & P o &t E(Attachment of Torso Angle Measuring Surface)
3.5.11.11.1 i * $ci= ¢ 4L ix(Digital inclinometer) & B|3%iz 2. = Rlfe € £ 2 (4-) 22
T ) o

Bl22: @ * i MAREPURIFRE A B2 IRIF AR

3511112 s 3% - B R & * ek & £ P F . (Calibrated Angle Measuring surface
block)» Fe FS%iz 2. Z Rfe £ L 2 &£ & 5 90 & (£0.3 & ) 4B 23 #7577

a3Lvy¥811v9 \

&

B 23: KD *sir s R BRI AKGIRGRRE L 204

3SILIL3 Fxplfed L £ RAL 90 B (£03 ) RIBF REERE 2 B HL
#FH, > B~ R B $e 2 (Standard item) o

3511114 @ % i MA R 4% AR ARL 2 R > TRGiEks 90 & (+03
B)e
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3.5.11.12# 3z HPM/HRMD % %

3.5.11.12.1 ** HPM = ] % +L. % % (Back pan spine) T #g += fF [4 45 pE + & 72 J}*",ﬁ% * o
32 AP AR

3.5.11.12.2 ** HRMD # 4= (Build plate) + = Bk 4p I 1246

3511123 PR e 7 T A F
(1) fei p o
@) R ? s -
(3) ALY 2 BE e
EHRMEe s 4 T e i HPM/HRMD 8 et | o

B 24 : HPM 2 &4t

B 25 : HRMD 2_ &4t

3.5.11.13% & H g4 4
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3511131 A @ E - et 2 % H gt L #iwpt 222X 5 34Nm
(30in-lbs ) o ¥ @& * Jz= 4 Jn £ 5 = g 3 o

3.5.12 HRMD % H 2t A 8735~ 34 F

3.5.12.1 # “f H 2k A #4072 5 3% 7 [ 45 7p] % (Head room probe) » ** H Bhigfh2 F]4%
FEZES BHE (HRMD #% i) -
35122 5 # i s SAE Hgh+ tiird]2 Wig £ & > HRMD ez ™ # % X1 HE
A RgHoA e
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3.5.12.2.3
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3.5.13.4
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	3.5.1 名詞釋義
	3.5.1.1頭枕(Head Restraint)：指裝置的功能可限制成人乘員頭部對其軀幹所作之相對向後移動，以降低事故時乘員頸椎之危險風險。
	3.5.1.1.1 整合式頭枕(Integrated Head Restraint)或固定式頭枕(Fixed Head Restraint )：指椅背上半部所構成之頭枕，或高度無法調整及/或除非使用工具，或是將座椅部分或全部移除，否則無法與座椅或車體結構拆離之頭枕。
	3.5.1.1.2 可調整式頭枕(Adjustable Head Restraint)：係指可調整以符合乘坐乘員之人體測量學(Anthropometry)之頭枕。該裝置可允許水平位移（即「傾斜度」調整）及/或垂直位移（即「高度」調整）。
	3.5.1.1.3 感應式頭枕(Re-active Head Restraint)：設計用來改善撞擊時頭枕幾何位置之裝置，於碰撞事故發生時，通常由乘員重量觸發座椅內之操作機構。且於事故後通常須再重置(Re-set)。
	3.5.1.1.4 主動式頭枕(Pro-active Head Restraint)：設計用來自動改善撞擊前頭枕幾何位置之裝置，利用感測器觸動火藥(Pyrotechnic)、磁性或以其他裝置釋放儲存之能量，藉此啟動頭枕或椅背機構。此類系統無須由乘員啟動，且啟動後通常無法重置，該裝置將保持於啟動後狀態。
	3.5.1.1.5 自動調整式頭枕(Automatically Adjusting Head Restraint)：係指自動依乘坐乘員之身高調整頭枕位置之頭枕。
	3.5.1.1.6 鎖定(Locking)：係指可調整式頭枕配備特定裝置，以避免頭枕從調整之位置意外往下或往後移動，即後座乘員利用前座頭枕作為扶手幫助進出車輛之情況。頭枕之水平及垂直調整皆可配備鎖定裝置。該裝置應有介入(Intervention)機構，於頭枕向下/向後調整後，此機構應自動重新囓合。
	3.5.1.1.7  H點人體模型(H-Point Manikin，HPM)：用來判定H點及軀幹實際角度之裝置。（SAE J826標準，SAE手冊，卷3，1999）依照卑詩保險公司(Insurance Corporation of British Columbia，ICBC)HRMD指導手冊進行修改，參見3.5.12。

	3.5.1.2 頭枕量測裝置(Head Restraint Measuring Device，HRMD)：此裝置須與H點人體模型搭配使用，用來測量頭枕靜態幾何位置，由ICBC贊助研發（SAE 報告 1999-01-0639）。HRMD配有兩個探測器，以測量頭枕高度(Head restraint height)及頭枕間隙(Backset)。HRMD頭頂處水平投射至高度探測器，作為頭枕頂端垂直高度量測之參考線。頭枕間隙探測器模擬頭頸後方輪廓，並進行水平投射，以水平方向測量頭枕間隙。
	3.5.1.2.1  HRMD高度：定義為HRMD高度探測器與頭枕頂端之垂直量測距離。
	3.5.1.2.2  HRMD頭枕間隙：定義為使用HRMD頭枕間隙探測器測量HRMD頭部後方表面與頭枕前方表面之水平量測距離。
	3.5.1.2.3  BioRID頭枕間隙參考距離(Reference Backset)：係由HRMD後方表面與頭枕前方表面選定參考點間之水平量測距離所衍伸而成。BioRID 頭枕間隙參考距離較HRMD頭枕間隙大15mm，且試驗前人偶安裝時須進行距離補償。
	3.5.1.2.4  BioRID 頭枕間隙(Backset)：定義為BioRID頭部後方表面與頭枕前方表面選定參考點間之水平量測距離。

	3.5.1.3 座椅移動定義：相關圖示說明，參見3.5.14。

	3.5.2 座標系統
	3.5.2.1 台車座標
	3.5.2.1.1 試驗所用之座標系統必須為一般直角座標系統(Cartesian co-ordinate system)，縱軸及橫軸呈90度。
	3.5.2.1.2 三次元量測儀(Coordinate Measuring Machines，CMM)所有量測之原點應位於座椅滑軌固定之螺栓孔上方表面。若有需要，此共同原點可提供各檢測機構間作為比較座椅位置之一種方法。首先應先使用右後方固定孔；若無此孔，則依可用之選項順序選擇固定點：左後方、左前方、右前方。

	3.5.2.2 人偶座標
	3.5.2.2.1 試驗使用之BioRID人偶座標系統須遵照SAE J211之規定。


	3.5.3 台車座椅安裝及定位
	3.5.3.1 整備議題
	3.5.3.1.1 若座椅或頭枕之性能可能受車輛環境或包裝影響，TNCAP執行機構保留其權利拒絕座椅之台車試驗。頭枕附近應無任何剛性結構(Stiff structure)在後方碰撞時接觸頭部，或影響椅背之動態變形量(Deflection)。台車試驗時，椅背應無任何額外支撐。
	3.5.3.1.2 若有下述情形者，例如雙人座跑車，車輛業者可提供車體(Body in white，BIW)進行試驗，或於台車試驗設定上模擬所有相關結構，車輛業者應額外負擔試驗費用及提供車體。
	3.5.3.1.3 在所有情況下，座椅位於滑軌中間時，其椅背角度應有25度之調整空間。若有隔板或類似結構導致椅背無法調整，則應向前移動，直到椅背角度有25度之調整空間。

	3.5.3.2 座椅結構參考點
	3.5.3.3 踏腳板(Toe Board)
	3.5.3.4 鞋跟表面(Heel Surface)
	3.5.3.4.1 判定鞋跟點位置

	3.5.3.5 台車座椅安裝
	3.5.3.5.1 座椅應牢固鎖緊於試驗台車平台(Test sled platform)，其包含一般連接至車輛地板之所有調整裝置及硬體（例如縱向調整滑軌）。
	3.5.3.5.2 應依實車量測值或車輛業者數據固定座椅，以確保座椅與實車之水平方向相同。台車平台至座椅之實際高度可能與其在車輛地板上方之高度有異。
	3.5.3.5.3 踏腳板亦須連接至台車平台。以座椅螺栓/滑軌為相對基準，水平地板應與鞋跟點安裝於相同高度。踏腳板之前/後位置應可調整。圖4為座椅於車內及安裝至台車平台之範例。
	3.5.3.5.4 座椅結構參考點、座椅滑軌角度及鞋跟點應記錄於試驗報告。座椅安裝應堅固不可變形，座椅之安裝介面(Interface)應與原車輛地板近似。車輛業者應提供座椅安裝量測數據/公差等相關詳細資料，且獲邀於試驗前檢查固定裝置(Fixture)。或者，車輛業者可提供檢測機構合適之座椅固定架(Seat attachment frame)或固定裝置。

	3.5.3.6 座椅位置
	3.5.3.6.1 自動調整式頭枕座椅
	3.5.3.6.2 手動調整座椅
	3.5.3.6.2.1 座椅調整控制器之初步調整
	3.5.3.6.2.2 座墊角度量測
	3.5.3.6.2.3 調整座椅滑軌(Seat track)至中間位置(Midrange)
	3.5.3.6.2.3.1 連續式調整座椅滑軌
	3.5.3.6.2.3.2 分段式調整座椅滑軌

	3.5.3.6.2.4  調整座椅高度至中間位置
	3.5.3.6.2.4.1 單一控制座椅高度
	3.5.3.6.2.4.1.1 連續式調整座椅高度
	3.5.3.6.2.4.1.2 分段式調整座椅高度
	3.5.3.6.2.4.2 雙重控制座椅高度
	3.5.3.6.2.4.2.1 連續式調整座椅高度
	3.5.3.6.2.4.2.2 刻度式調整座椅高度

	3.5.3.6.2.5 座墊高度調整
	3.5.3.6.2.5.1 單一控制座墊高度調整
	3.5.3.6.2.5.1.1 連續式調整座椅
	3.5.3.6.2.5.1.2 分段式調整座椅
	3.5.3.6.2.5.2 雙重控制座墊高度調整(Dual Control Cushion Height Adjustment)
	3.5.3.6.2.5.2.1 連續式調整座椅高度
	3.5.3.6.2.5.2.2 刻度式調整座椅高度

	3.5.3.6.2.6 調整椅背上方角度
	3.5.3.6.2.7 其他座椅調整


	3.5.3.7 安全帶
	3.5.3.7.1 試驗期間應使用配備慣性捲軸(Inertia reel)之三點式安全帶(Three point lap-shoulder seat belt)，擬人化試驗裝置(ATD)圍繞安全帶時，織帶應繞過軀幹、鎖骨及骨盆，且須繞過骨盆角度量測儀器上方。
	3.5.3.7.2 亦可使用配備固定器(Anchorages)或帶扣(Buckles)之一般座椅安全帶。任何未連接至座椅之固定器應依圖6所示之位置進行設置。圖中所標記之固定器位置說明安全帶末端與台車連接之關係。A、B及K點為固定器，圖6所示為固定器之相對位置，各固定器位置與A、B及K點之距離公差為50mm。
	3.5.3.7.3 若需要第四個固定器以安裝捲收器，則此固定器：
	3.5.3.7.4 承載固定器之結構必須堅固耐用，其結構應確保試驗期間承載固定器處不會出現永久變形之情況。
	3.5.3.7.5 若車輛業者提出申請，且能向執行機構充分說明原因，則可考慮使用特定車輛安全帶與幾何位置。在此情況下，或受驗座椅配備整合式安全帶時，則應使用該車款的安全帶硬體（捲收器及帶扣）。且使用近似受驗車輛之安全帶幾何位置及束縛(Restraint)設備。若經同意，車輛業者須提供相關安裝量測數據與公差之詳細資訊，應獲邀於試驗前將受邀檢查固定裝置。或者，車輛業者可提供檢測機構固定架或固定裝置。

	3.5.3.8 主動式構件之觸發(Triggering of Active Elements)

	3.5.4  H點人體模型(H-Point Machine, HPM)與人偶設置
	3.5.4.1 簡介
	3.5.4.2 H點人體模型及HRMD整備
	3.5.4.3 H點人體模型安裝
	3.5.4.3.1 座椅應外罩一塊大小足以覆蓋座墊及椅背之棉布。
	3.5.4.3.2 將棉布塞進座板與椅背連接處，避免棉布移動(Hammocking)。
	3.5.4.3.3  將H點人體模型安裝至座椅上。
	3.5.4.3.4 人體模型下腿部應調整至第50百分位腿長設置，上腿部則應調整至第10百分位腿長設置。此為最接近TNCAP前方偏置撞擊及側方撞擊試驗規章之HPM設置。
	3.5.4.3.5  將雙腿連接至HPM，並設置於膝部樞軸桿(Knee joint T-bar)五號位置(no.5)，兩膝間距250mm。
	3.5.4.3.6 連接腿部後，將背板向前傾斜，座椅上的HPM之正中矢狀切面(Mid-sagittal plane)應與座椅的縱向中心線重疊。座椅中心線可用座椅特徵來定義，如頭枕支撐管或椅背與座椅底板側邊支撐。應特別留意不對稱設計之座椅。
	3.5.4.3.7 背板應豎直，使其與車輛椅背一致。
	3.5.4.3.8 人體模型足部應盡可能往前放，腳跟應放置腳跟平面(Heel plane)上，足部與脛骨呈90度。HPM安裝過程中，腳踏底板應放置於遠處以避免與人體模型足部相互影響。
	3.5.4.3.9 將下腿部及大腿配重連接至HPM，且總成應擺放於水平位置
	3.5.4.3.10 背板應自椅背向前傾斜45度，將HPM總成往後推，直到座板與車輛椅背接觸。維持背板與椅背呈45度，使用柱塞(Plunger)或以推拉力計(Force gauge）施加水平向後100N之力於臀部角度象限儀(Hip angle quadrant)及膝部樞軸桿套管正上方交會處。
	3.5.4.3.11 重覆施加負載。在施加100N狀態下，將背板靠回車輛椅背位置，而後再釋放負載。100N之負載釋放時，膝部樞軸桿前方應有微幅支撐力，以防止其縱向移動，此支撐力應持續維持至3.5.4.3.17結束。
	3.5.4.3.12 檢查HPM是否為水平狀態、面向正前方且位於座椅中心線上。
	3.5.4.3.13 於HPM安裝臀部及胸部配重前，車輛椅背位置應調整至軀幹角度約為21度之位置。椅背角度可能因座墊硬度之主觀估計(Estimating)或車輛業者提供數據而有所差異。
	3.5.4.3.14 將傾斜儀(Inclinometer)放置於軀幹配重下支架之校正墊塊(Calibrated block)上（如3.5.11），測量HPM軀幹角度。
	3.5.4.3.15 完成車輛椅背位置估計(Estimating)後，安裝左右臀部側配重。然後以左右交替方式安裝六個胸部配重（包含兩個大型配重）。其中兩個大型HRMD胸部配重最後安裝，並向兩側推壓。配重安裝過程中，應於膝部樞軸桿上(T-bar)持續施加輕微壓力，以防止HPM縱向移動。
	3.5.4.3.16 將背板向前傾斜至垂直位置，以垂直左右兩側5度搖晃HPM總成。若因座椅側邊支撐而無法搖動至5度，則應在允許範圍內盡可能搖晃總成。重複搖晃兩次，總共三個完整循環。搖晃總成時，應注意維持膝部樞軸桿之支撐，並確保未施加額外之外部負載。執行上述操作時，不可將雙腳固定，允許雙腳部移動而無需調整。
	3.5.4.3.17 握住膝部樞軸桿，以防止HPM於座墊上向前滑動，並將背板靠回椅背，且HPM應呈水平狀態。
	3.5.4.3.18 為確保軀幹位置之穩定性，於背板之軀幹配重中心高度附近施加一個水平向後負載，其力量不超過10N。應小心操作，以確保無向下或橫向之外部負載施加於HPM。
	3.5.4.3.19 將左右腳交替抬離地面，直到足部不再向前移動。
	3.5.4.3.20 將45度之踏腳板平面朝雙腳移動，使HPM腳趾位於在230mm至270mm兩線之間，小心避免干擾HPM位置。為便於設置BioRID，應移動踏腳板，使HPM之腳趾位置更接近230mm線。
	3.5.4.3.21 雙腳放置於最終位置時，其腳跟應接觸地板，腳趾應接觸230mm至270mm兩線間之45度腳踏底板。
	3.5.4.3.22 若HPM於雙腳重新放置後未呈水平狀態，則從座板上方施加足夠負載，以使其於車輛座椅呈水平狀態。可使用安裝於人體模型之氣泡式水位計(Bubble gauge)進行確認，或者利用CMM確認HPM兩側H點位置皆於±2.5mm範圍內。

	3.5.4.4 HRMD安裝
	3.5.4.4.1 安裝頭枕間隙與高度探測器並推入HRMD。
	3.5.4.4.2 HRMD之水平旋鈕應以手鎖緊，HPM與HRMD連接處之柱塞(Plunger)應完全鬆開。
	3.5.4.4.3 將HRMD由上往下裝進HPM軀幹配重支架上及支架間通道頂端邊緣處。安裝時，確保HRMD易於安裝到位，不可引發任何外力干擾人體模型位置。記錄人體模型任何縱向移動，確保安裝結果與後續3.5.5.5重複安裝量測得之H點位置相等。
	3.5.4.4.4 調鬆HRMD後方水平旋扭，將其調整至水平狀態，並使用HRMD氣泡式水位計重新調整頭部，然後再以手鎖緊水平旋鈕。
	3.5.4.4.5 測量配重支架校正墊塊上之軀幹角度。
	3.5.4.4.6 若測得角度非25±1度，則移除HRMD及胸部與臀部配重，重新調整椅背，重覆HPM設置步驟，從3.5.4.3.10開始，將背板向前傾斜，HPM向後推等。
	3.5.4.4.7 若HPM與HRMD之安裝須超過三次，才能確立支撐25±1度軀幹角度之椅背角度，則於第三與第四次安裝之間，座椅應空載靜置15分鐘。建議設置SAE人體模型時，應盡可能接近軀幹角度之目標值。
	3.5.4.4.8 部分刻度式椅背調節器之分段調整幅度可能大於2度，因而無法提供25±1度範圍內之軀幹角度。在此情況下，應將椅背調整至支撐軀幹角度小於24度之最傾斜位置(Most reclined position)。
	3.5.4.4.9 軀幹角度落於允許範圍內時應予以記錄。

	3.5.4.5 記錄HPM之H點標記位置
	3.5.4.5.1 使用CMM記錄HPM兩側H點位置；或以座椅或台車為相對基準，使用其他工具記錄兩側H點位置。
	3.5.4.5.2 人體模型兩側H點位置之X及Z軸座標應介於±2.5mm範圍內。若非如此，則應從3.5.4.3.6開始重新安裝。


	3.5.5 頭枕位置
	3.5.5.1 頭枕量測位置定義
	3.5.5.1.1 向下(Down)：定義為無論其他調整（例如傾斜度）且在不使用工具之情況下，可調整式頭枕可達到之最低位置。最低位置應從該座位乘員之角度評估，且無需他人協助。
	3.5.5.1.2 向上(Up)：定義為可調整式頭枕可調升之最高靜止位置(Détente position)（如3.5.1.1.6定義之鎖定靜止位置）。
	3.5.5.1.3 向後(Back)：定義為可調整式頭枕最後端之調整位置；若難以確定，則「向後」應視為頭枕設定於試驗高度時，可產生最大HRMD頭枕間隙之位置。
	3.5.5.1.4 向前(Forward)：定義為可調整式頭枕最前端之調整位置；若難以確定，則「向前」應視為頭枕設定於試驗高度時，可產生最小HRMD頭枕間隙之位置。

	3.5.5.2 頭枕試驗位置
	3.5.5.2.1 頭枕試驗位置
	3.5.5.2.2 非鎖定調整式頭枕(Non-Locking Adjustable Head Restraint)
	3.5.5.2.3  鎖定調整式頭枕之中間位置
	3.5.5.2.3.1 中間高度設定
	3.5.5.2.3.1.1  最低位置
	3.5.5.2.3.1.2 最高位置
	3.5.5.2.3.1.3 量測頭枕移動至中間位置時，座椅須依照3.5.3.6進行調整，椅背須依照3.5.4進行調整，且HPM人體模型應依照3.5.4規定安裝於座椅。
	3.5.5.2.3.1.4 於頭枕頂端標記一個可重複使用之參考點，此點通常為頭枕中心線上之最高點。使用座標量測裝置，首先參考3.5.5.1.1所定義之最低位置測量此點，接著不改變傾斜度或其他座椅設定，再於最高鎖定位置進行量測。
	3.5.5.2.3.1.5 僅考慮量測值之垂直分量，計算最低位置及最高鎖定垂直調整位置之間的幾何中點(Geometric mid point)，藉此判定中間高度位置，如圖8所示。試驗位置將依下列條件選擇：
	3.5.5.2.3.1.5.1  若幾何中點正好位於鎖定位置上，則將頭枕固定於此處，如圖8範例A所示。
	3.5.5.2.3.1.5.2  若幾何中點未位於鎖定位置上，則將頭枕上調10mm；若上調10mm之範圍內有鎖定位置，則該鎖定位置將為試驗位置，如圖8範例B所示。
	3.5.5.2.3.1.5.3  若幾何中點上方10mm內無任何鎖定位置，則將頭枕調整至下一個較低鎖定位置，如圖8範例C所示。
	3.5.5.2.3.1.5.4  若到達最低或收合位置前無鎖定位置，則頭枕應完全放下(Fully down)。
	3.5.5.2.3.1.5.5 垂直試驗位置確認後，應將頭枕放回最後端之傾斜位置。

	3.5.5.2.3.2 中間傾斜度設定（僅限鎖定傾斜(Locking tilt)設定）
	3.5.5.2.3.2.1  設置中間高度位置後，應重複相同程序設置鎖定式水平調節器。若頭枕之傾斜度調整為非鎖定式，則應完全後傾(Fully rearward)。
	3.5.5.2.3.2.2  中間傾斜位置可能會受HRMD頭部影響，因此，應於H點人體模型及HRMD成功安裝後，執行中間傾斜度設置，且應於設備仍裝設於座椅時，完成此設置。
	3.5.5.2.3.2.3  若HRMD配備增量單位(Increments)僅5mm之探測器，則須使用更準確之量測技術將中間位置之精度設置於1mm以內。使用鋼尺測量頭部探測器延伸至頭枕前傾及後傾時之距離。由此量測數據可計算中點目標值。
	3.5.5.2.3.2.4  最大後傾斜度應使用HRMD頭枕間隙探測器進行設置。最大後傾位置為可得到最大頭枕間隙量測值之位置。若頭枕無法固定於最大後傾斜度，例如由於回動彈簧(Return spring)之緣故，最大後傾斜度應為可鎖定傾斜度之最後端位置。
	3.5.5.2.3.2.5  最大前傾斜度應以最前端可鎖定之傾斜位置進行判定。應忽略最前端鎖定位置之前的非鎖定位置。判定「最大前傾斜度」位置過程中，頭枕可能會接觸HRMD；若兩者發生接觸，則頭枕不應再向前傾、移動，以免影響HRMD位置。若頭枕接觸HRMD之傾斜位置具有鎖定段位，則此處應視為「最大前傾斜度」位置；若無鎖定位置，則應往後傾斜頭枕直到達到鎖定段位，此即為「最大前傾斜度」。
	3.5.5.2.3.2.6  中間傾斜位置僅考量HRMD探測器測量之頭枕間隙，以計算最大後傾斜度與最大前傾斜度之鎖定水平調整位置的幾何中點來判定。使用與3.5.5.2.3.1相同之原理設置中間傾斜度。從幾何中點前方10mm之範圍內尋找鎖定位置。若於範圍內找到鎖定段位，則此位置應視為試驗位置；若無，則將頭枕往後移直到下個鎖定位置。若在到達完全後傾位置前，無任何鎖定位置，則完全後傾即為試驗位置。



	3.5.5.3 測量及記錄頭枕幾何位置
	3.5.5.3.1 測量頭枕幾何前，請確保：
	3.5.5.3.2 測量頭枕間隙及高度時，若有需要，可輕微施力（例如1N）以確保任何裝飾用之包覆材料與下方泡棉材料接觸，或分離之內飾材料不會導致人為有利之量測數值。
	3.5.5.3.3 頭枕間隙探測器向後移動直到與頭枕首次發生接觸，以此測量HRMD頭枕間隙，取至最接近的數值（mm）。進行幾何位置評等時，須使用HRMD頭枕間隙探測器之刻度測量頭枕間隙，請注意3.5.5.2.3.2.3中提及增量單位僅有5mm的探測器所適用之方法。如圖9所示。
	3.5.5.3.4 頭枕頂端到高度探測器之距離亦須測量。
	3.5.5.3.5 若頭枕太低，無法與頭枕間隙探測器接觸，則記錄為「無接觸」。
	3.5.5.3.6 如TNCAP評等規章說明，3.5.5.3.3及3.5.5.3.4記錄之所有量測數據皆可用於計算TNCAP之幾何位置點(Geometry point)。

	3.5.5.4 測量及記錄BioRID人偶之幾何參考位置設置
	3.5.5.4.1 沿著頭枕垂直中心線於頭枕上標記出一個易辨認點(Identifiable point)。該建議點為頭枕間隙探測器與頭枕之首次接觸點。
	3.5.5.4.2 確保頭枕間隙探測器正確安裝且可齊平推入HRMD（即收起/縮回）。
	3.5.5.4.3 找出HRMD頭枕間隙探測器後方表面中央之螺釘。
	3.5.5.4.4 使用CMM測量並記錄BioRID 人偶之頭枕間隙參考值（如3.5.1.2.3），此數值為HRMD頭骨上最後端的點（即收合頭枕間隙探測器上之螺釘）至頭枕的易辨認點之間的水平距離+15mm，如圖10所示。
	3.5.5.4.5 在頭枕做標記，以確保可確實地將其回復至試驗位置。將頭枕移至3.5.5.1.1定義之最低位置。維持頭枕位於最低位置，同時如3.5.5.1.3及3.5.5.2.3.2.4定義，盡可能將頭枕移至最大後傾斜度，使用探測器測量HRMD之頭枕間隙及高度，取至最接近數值（mm）。
	3.5.5.4.6  如TNCAP評等規章說明，3.5.5.4.5記錄之所有量測數據皆可用於TNCAP最嚴苛幾何評等。
	3.5.5.4.7  利用3.5.5.4.5所做之標記，將頭枕回復至試驗位置。

	3.5.5.5 重複量測
	3.5.5.5.1 移除人體模型及HRMD，重複3.5.4.3至3.5.5.4.6兩次，記錄每次安裝之試驗位置（3.5.5.3.3）及向下/向後位置（3.5.5.4.5）所有的量測數據。重複安裝時，椅背角度不應調整，然而，若須改變椅背角度以達到25±1度之軀幹角度，則應重新安裝程序，直到可完成連續安裝三次且無須調整椅背角度為止。
	3.5.5.5.2  對於每個獨立座椅，其連續三次測量之H點X向、H點Z向及頭枕間隙測量值應介於±5mm範圍內。若測得數據有偏差則應進行調查，應視需要重複測量，以取得一致之靜態量測結果。
	3.5.5.5.3  每個獨立座椅皆連續測量三次後，計算3.5.4.5記錄之H點平均位置與3.5.5.4記錄之頭枕間隙參考平均值。每個獨立座椅三次測量之平均數值即為BioRID人偶的設置目標。

	3.5.5.6 安裝BioRID人偶
	3.5.5.6.1  座椅位置應依3.5.4規定設置，使裝有HRMD之H點人體模型之軀幹角度符合25±1度之要求。安裝BioRID人偶前，座椅應空載靜置15分鐘。須注意：依照BioRID製造商建議，使用專屬舉升工具及相關位置操作人偶。一般而言，安裝BioRID人偶時，初始H點會座落於比規定位置更後方處，因此，可將人偶骨盆往前移，以達到目標設置位置。
	3.5.5.6.2 將安全帶小心圍繞試驗人偶，並正常扣上，確保織帶有足夠之鬆弛空間可調整BioRID。
	3.5.5.6.3 將BioRID人偶之正中矢狀切面對準座椅中心線。
	3.5.5.6.4 將BioRID之正中矢狀切面調整至垂直位置；頭部儀器量測平台(Instrumentation platform)應為橫向水平狀態。
	3.5.5.6.5 將骨盆角度調整為與水平面之夾角26.5度（±2.5度）。
	3.5.5.6.6 將H點往前20mm放置（±10mm），並與3.5.5.5.3記錄之位置位於相同之Z高度（± 10mm），同時維持骨盆角度26.5度（± 2.5度）。建議設置ATD人體測試裝置時，盡可能接近目標值；惟H點目標或頭枕間隙值達成有困難時，才可使用公差(Tolerance window)。BioRID公差值之設置如表1。
	3.5.5.6.7 調整人偶兩腿部間距，使膝蓋至腳踝之中心線間隔200mm（±10mm），並使用傾斜儀或氣泡式水位計確認膝蓋為水平狀態。
	3.5.5.6.8 調整人偶雙腳，使BioRID鞋跟放置於鞋跟表面上。沿著踏腳板表面量測時，鞋尖應放在距離鞋跟表面與踏腳板表面交會處230mm至270mm之腳踏底板上。圖2為人偶雙腳的正確位置。須注意：鞋跟無須依照實車加速踏板定義之鞋跟點(Heel point)設置，僅根據實車之鞋跟點相對高度來設置踏腳板高度。
	3.5.5.6.9  擺放BioRID雙臂時，人偶上臂盡可能緊鄰軀幹兩側，上臂後方應貼靠椅背，雙肘彎曲，雙手小指置放於車輛座墊上方，手掌面向人偶大腿。
	3.5.5.6.10 頭部儀器量測平台（前/後及左/右方向）應於水平狀態±1度範圍內。並使用電子傾斜感測器進行確認。
	3.5.5.6.11 BioRID頭枕間隙（如3.5.1.2.4定義）為頭部最後端的點與頭枕易辨認點之間的水平距離。頭枕之易辨認點為3.5.5.4.1測量HRMD所找出之位置。
	3.5.5.6.11.1  標記人偶頭蓋骨中心線上後端最遠的點。須注意：如3.5.5.4說明，可使用與頭蓋骨輪廓相對應之位置點，該點位於從頭蓋骨頂端沿著頭骨正中矢狀切面之95mm處。
	3.5.5.6.11.2  使用3.5.5.6.11.1於人偶頭蓋骨所找出的點及3.5.5.4.1測量HRMD所找出的頭枕易辨認點，測量BioRID之頭枕間隙距離。如圖11所示。

	3.5.5.6.12 若BioRID頭枕間隙與3.5.5.4.4獲得之參考間隙距離不同（± 5mm），則執行下列步驟：
	3.5.5.6.12.1  頭部向前/向後水平不超過±1度，以符合頭枕間隙之規定。
	3.5.5.6.12.2  若執行3.5.5.6.12.1後，BioRID 頭枕間隙仍無法於參考間隙±5mm範圍內，則於個別公差範圍內調整骨盆角度及H點位置。據此情況，從3.5.5.6.5節開始，依序調整BioRID位置。

	3.5.5.6.13 移除腰部織帶鬆弛部分，直到織帶輕輕地繞過貼合人偶骨盆周圍。移除織帶鬆弛部分時，應盡可能使用最小的力道。腰部安全帶(Lap belt)路徑應盡可能平順自然，且必須位於骨盆角度量測儀器上方。
	3.5.5.6.14 將一隻手指放置於織帶對角線之後方（人偶胸骨高度處）。將織帶水平往前拉，遠離胸部，織帶依捲收器提供之力道向導帶環(D-loop)方向捲收。重複此步驟三次。


	3.5.6 擬人化試驗裝置規範(ATD requirement)
	3.5.6.1 脊柱曲率檢查(Spine Curvature Check)
	3.5.6.2 查驗(Certification)
	3.5.6.3 人偶四肢調整
	3.5.6.3.1 每次台車試驗前，應視情況檢查及調整人偶雙臂及雙腿之關節鬆緊度(Stiffness)，其調整程序如下：
	3.5.6.3.2 雙臂
	3.5.6.3.2.1 向外水平伸展人偶整隻手臂，轉動手臂使手肘不往下掉，鎖緊肩軛(Shoulder yoke)U型螺栓，以保持手臂於1g時懸空，如圖13所示。
	3.5.6.3.2.2  旋轉整隻手臂總成，使其水平指向前方。轉動手臂，使手肘不往下掉。旋轉六角螺帽以調整肩軛，保持手臂於1g時懸空。
	3.5.6.3.2.3  將人偶肘部彎曲90度，使其手部往胸部移動。透過上臂調整肘部旋轉螺栓，使人偶下臂於1g時保持水平懸空。
	3.5.6.3.2.4 重新調整手臂，使其水平指向前方。從肘部轉動下臂，使其向下旋轉成垂直狀。透過肘部下臂肌肉之出入孔調整肘部樞軸螺栓，使人偶下臂於1g時保持水平懸空。如圖13所示。
	3.5.6.3.2.5  伸展人偶手臂，將其手掌轉動向下。調整手部根部之腕部樞軸螺栓，使其於1g時保持懸空。
	3.5.6.3.2.6 透過腕部肌肉通道調整腕部旋轉螺栓，使其於1g時保持懸空。
	3.5.6.3.2.7 另一隻手及手臂亦重複同樣步驟。

	3.5.6.3.3 雙腿
	3.5.6.3.3.1  移除人偶上衣。
	3.5.6.3.3.2 人偶成坐姿，上腿部與下腿部呈90度，將人偶上腿部抬高至水平以上位置，調整股骨後方固定螺釘，使上腿部於1g時保持懸空。
	3.5.6.3.3.3 轉動下腿部總成，使其成水平狀態。調整膝關節U型螺栓，使下腿部於1g時保持懸空。
	3.5.6.3.3.4  調整踝部球狀關節螺釘，使人偶腳部於1g保持懸空。應依個別人偶足部調整踝部。
	3.5.6.3.3.5  另一隻腳及足部亦重複同樣步驟。


	3.5.6.4 衣著
	3.5.6.4.1 人偶應穿著兩件貼身及膝的彈性纖維/萊卡短褲，上身穿著兩件貼身短袖彈性纖維上衣。底層衣服亮滑布面朝外，上層衣服亮滑布面朝向內層衣物（即暗色布面朝外）。人偶雙腳應穿著11號（歐規45或279mm）之牛津風格硬底工作鞋（例如MIL-S-13192P）。

	3.5.6.5 感測器及資料擷取系統設置(Instrumentation)
	3.5.6.5.1  TNCAP評等所需之感測器及資料擷取系統設置(Instrumentation)列於表2。T1速度應為左右側加速規之平均量測數據。所有感測器及資料擷取系統皆須於試驗前進行校正。
	3.5.6.5.2  依表2選擇各轉換器(Transducer)之通道振幅等級(Channel amplitude class，CAC)。為維持靈敏度，不應使用數量級(Orders of magnitude)超過最低振幅之CAC。若轉換器於任何試驗過程達到其CAC，則應重新校正。不論進行多少次試驗，所有感測器及資料擷取系統每年皆應重新校正。試驗報告中應提供感測器及資料擷取系統清單及相應的校正日期。

	3.5.6.6 資料收集與處理
	3.5.6.6.1 依照ISO 6487或SAE J211/1，以最小採樣頻率10kHz記錄量測數據。表2規範各項量測之通道頻率等級(Channel frequency classes，CFC)。
	3.5.6.6.2  量測數據應採集至頭部自頭枕反彈時間點或T0時刻往後300ms（取兩者當中較先發生者）。
	3.5.6.6.3 試驗前，應將所有數據通道之偏移量(Offset)調整至零點(Zero)。零點（加速度/力/力矩）之定義為歸零前(Before time offset)以10kHz（或等效）採樣100個樣本所計算之平均通道靜態值(Average quiescent channel value)。應記錄T0時間點前之持續時間，以避免台車之加速/減速現象。


	3.5.7 試驗台車規範
	3.5.7.1 加速型台車
	3.5.7.2試驗時間指數(Test Time Indexing)
	3.5.7.3 實驗室環境
	3.5.7.4 加速脈衝(Pulse)

	3.5.8 試驗台車感測器及資料擷取系統設置
	3.5.8.1 依據SAE J211建議作法記錄台車之X向加速度。試驗台車感測器及資料擷取系統應直接安裝至台車平台，而非其他任何之試驗裝置。
	3.5.8.1.1 依實際狀況，移除任何數據通道之DC偏差(DC bias)。一般而言，每個試驗量測結果會減去靜態數據通道訊號100個採樣之平均量測值。
	3.5.8.1.2 應依照表2通道頻率等級進行台車加速度濾波。

	3.5.8.2 使用箔製接觸開關(Foil contact switch)記錄人偶頭部與頭枕首次接觸時間。

	3.5.9 鞭甩評等標準
	3.5.9.1 頭枕接觸時間(Head Restraint Contact Time)
	3.5.9.2 T1 X-加速度
	3.5.9.3 上頸部剪力（Fx）及上頸部張力（Fz）
	3.5.9.4 頭部反彈速度－加速台車技術
	3.5.9.4.1  峰值反彈速度發生時間(Time for Occurrence of Peak Rebound Velocity)
	3.5.9.4.2 目標設置
	3.5.9.4.3 判定反彈速度

	3.5.9.5 NIC計算
	3.5.9.6 Nkm計算
	3.5.9.7 椅背動態變形(Seatback Dynamic Deflection)

	3.5.10 車輛業者須定義之設置
	3.5.11 RCAR GLORIA 治具 & 校正程序（HPM/HRMD校正）
	3.5.11.1 簡介
	3.5.11.2 範圍
	3.5.11.3 定義
	3.5.11.3.1 H點人體模型（HPM/OSCAR）
	3.5.11.3.1.1  SAE J826座椅人體模型
	3.5.11.3.1.2  3D-H座椅人體模型

	3.5.11.3.2 HRMD

	3.5.11.4 設備要求
	3.5.11.4.1 HPM/HRMD 校正治具

	3.5.11.5 GLORIA治具之裝設與總成
	3.5.11.5.1 校正工作應於室溫攝氏20度（±5度）之室內進行，且於步驟3.5.11.3.2開始前，HRMD、HPM及GLORIA治具應於相同環境內放置六小時。
	3.5.11.5.2 GLORIA治具應架設於標稱水平面上，調整底座螺紋使其位於水平位置。使用傾斜儀將底板調整至水平。以側導軌(Side rail)及座板支撐桿下半部之水平部分作為參考面。然後檢查垂直支撐前方及側方表面，以確認支柱是否垂直。應執行所有四項量測，以確保裝置處於水平狀態（容許誤差±1度）。
	3.5.11.5.3 從治具左右側移除H點定位桿。
	3.5.11.5.4 抽出移動式的桿子，將垂直的H點與配重支架導件總成移至配重支架支座。
	3.5.11.5.5 向外滑動鬆開座板前後水平支撐桿上的四個襯套。

	3.5.11.6 HPM 校正前整備
	3.5.11.6.1 校正前，依照HRMD設置程序（參見HRMD User Guide ICBC 1999），確實移除HPM頭部空間探測器，並安裝替代墊片。受校正之HPM配重支架總成頂端應確實修改，以連接HRMD裝置（如圖15所示）。
	3.5.11.6.2 從座板左右兩側移除H點定位插銷(Locator plugs)。
	3.5.11.6.3 重新組裝無頭部空間探測器之HPM人體模型時，應確保H點樞軸螺帽確實鎖附至X-Y規範之扭矩(Nm)。此扭矩條件下，人體模型背板可前傾，故可使用支撐帶(Support strap)。

	3.5.11.7  HPM安裝與校正
	3.5.11.7.1 將HPM向前摺疊，以便將人體模型安裝於治具。
	3.5.11.7.2 將人體模型安裝於治具，座板與後上方水平橫桿接觸且呈直角。
	3.5.11.7.3 將座板置中放於水平支撐桿上，往內滑動襯套以接觸座板。鎖緊襯套之固定螺釘。
	3.5.11.7.4 從兩側調整後方的同心調整桿(Concentric Adjustment Bar)，以目測方式將HPM座板前後方之H點孔與治具側板對應之孔對準。
	3.5.11.7.5 從兩側調整下方之同心調整桿，以目測方式將HPM座板之H點孔與治具側板對應之孔對準。
	3.5.11.7.6 將H點定位桿穿過垂直支撐導件，穿入治具底部之H點導件，然後再穿過HPM 上之H點孔（如圖16所示）。
	3.5.11.7.7 從兩側調整前方之同心調整桿，將T-bar調整至水平位置(±0.5度)。
	3.5.11.7.8 檢查HPM 之H點/軀幹樞軸之水平間隙是否過度磨損，應視情況鎖緊或替換。
	3.5.11.7.9  調升背板，直到靠到治具之垂直支撐桿，以支撐帶固定避免背板前傾（如圖17所示）。
	3.5.11.7.10 於配重支架上安裝配重支架校準治具(Alignment fixture)，以檢查校準。以治具重量自然裝入支架，不應施加外力。若治具無法裝設，則表示配重支架桿失準，須終止此程序，並進行調整。
	3.5.11.7.11 移除配重支架校準治具及支撐帶。背板往前傾斜，於HPM配重支架與治具支臂間之支架桿外板底端，安裝黑色圓柱配重支架導件。更換背板及支撐帶。
	3.5.11.7.12 目視檢查配重支架導件是否對準治具支臂之孔洞。
	3.5.11.7.13 若校準正確，則繼續進行下個步驟。若因HPM背板及垂直支撐之間有所干擾而無法校準，則須調整背板與座板之偏距(Offset)，惟本文件未包含此內容。因此，此程序應就此終止。
	3.5.11.7.14 若因HPM配重支架支撐桿錯位(Misalignment)而無法校準，則應進行調整以正確校準。
	3.5.11.7.15 調升治具任一側之配重支架導桿，將配重支架定位插銷插入導桿、支臂及黑色圓柱配重支架導件（如圖18所示）。

	3.5.11.8 HPM裝置校正
	3.5.11.8.1 HPM安裝於治具後，確認背板平坦部分與治具之垂直支撐桿平行，且間距未逾4mm。可允許接觸（如圖19所示）。

	3.5.11.9 HRMD安裝
	3.5.11.9.1 根據HRMD 使用手冊 ICBC 1999，將已安裝頭枕間隙及高度探測器之HRMD 裝置安裝於HPM總成上。
	3.5.11.9.2 確保安裝於HRMD中心定位前叉(Centre locator fork)之柱塞狀態良好且牢固，使前叉可接觸HPM配重支架支撐後方表面 。
	3.5.11.9.3 使用調節器旋鈕(Adjuster knob)及整合式水平儀(Integral spirit level)將HRMD頭部調整至水平位置。使用經校正之數位傾斜儀驗證頭部後方表面為垂直狀態（±0.3度），藉此確認水平儀之正確性。若非如此，使用調節器旋鈕及數位傾斜儀調整頭部至垂直位置。視情況調整或更換整合式水平儀。
	3.5.11.9.4檢查頭部氣泡水平儀(Bubble level)之準確度。於頭部後方表面放置數位傾斜儀，使用螺絲將氣泡調整至水平位置。接下來的校正程序或使用期間，不可再調整氣泡水平儀。

	3.5.11.10 HPM/HRMD裝置校正
	HPM/HRMD總成安裝至治具後，應進行下列步驟（於容許誤差範圍內）：
	3.5.11.10.1 調整 HRMD高度探測器，直到接觸治具垂直支撐之前方表面。若高度探測器下方表面接觸刻度為0mm（±1mm），則應視為位於校準範圍內。若無法達成，HRMD整組裝置應交由製造商（ICBC）進行檢查。
	3.5.11.10.2 調整HRMD頭枕間隙探測器，以接觸治具垂直支撐之前方表面。頭枕間隙之讀數應為8cm（±1mm）。若無法達成，HRMD整組裝置應交由製造商（ICBC）進行檢查。

	3.5.11.11 軀幹角度量測面連接(Attachment of Torso Angle Measuring Surface)
	3.5.11.11.1 使用數位傾斜儀(Digital inclinometer)量測軀幹之左側配重支架（如圖22所示）。
	3.5.11.11.2 連接一個校正用的角度量測墊塊(Calibrated Angle Measuring surface block)，確保軀幹之左側配重支架角度為90度（±0.3度），如圖23所示。
	3.5.11.11.3 若左側配重支架角度未呈90度（±0.3度），則應安裝經過校正及調整之墊塊，以取代標準物件(Standard item)。
	3.5.11.11.4 使用數位傾斜儀檢查安裝校正墊塊後之角度，並確定讀數為90度（±0.3度）。

	3.5.11.12 標記HPM/HRMD裝置
	3.5.11.12.1 於HPM左側脊柱背板(Back pan spine)至頭枕間隙背板貼上無法抹除表面文字之金屬自黏標籤。
	3.5.11.12.2 於HRMD拼板(Build plate)上方貼上相同標籤。
	3.5.11.12.3 上述標籤應包含下列資訊：

	3.5.11.13 檢查H點扭矩
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