Systém adaptivniho rizeni zadni napravy

Marek Dostal

Ustav automobilniho a dopravniho inZenyrstvi

IMPLEMENTACE RIiZENI NA VOZIDLO DRAGON X

Vyroba a sestaveni elektrickych Dualni koncept

aktuatoru rizeni @ )
POHON smér jizdy

Hmotnost aktuatoru: 619 g, 632 g
Navrh a vyroba krytu fidici jednotky
Hmotnost fidici jednotky: 197 ¢
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KAROSERIE AUTA

RIDICI TYC

RAMENA ZAVESENI

VYSOKE UCENI FAKULTA

TECHNICKE STROJNIHO
VBRNE INZENYRSTVI

natoceni predni/zadnikolo

NAVRH RIDICI FUNKCE

Vychazi z linearniho jednostopeho modelu vozidla
Cil: kompenzace smeéerove uchylky téziste vozidla v ustaleném stavu
Optimalizace: MBS model celého vozidla
Algoritmus zavisly na:

Rychlosti vozidla

Uhlu natoéeni volantu
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Validace simulaci — pricné pretizeni
Rozdil — tuhost kompozitniho ramu

2 tyCe pro pricny smér

ty¢ pro podélny smér

Zména odklonu kola

pricne pretizeni [g]

pricne pretizeni [g]
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OPTIMALIZACE ALGORITMU RIZENI - JIZDNI DATA

Smérova uchylka téziste

Jizdni zkousky — opticky senzor
Correvit S-Motion
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Kruhove testy (polomeér 3, 7, 11, 15,
19, 23 m)
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TESTOVANI SYSTEMU RIZENI NA VOZIDLE DRAGON X
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ZAVER

Celkova hmotnost systemu zadniho rizeni: 1448 ¢
NavySeni o 1258 g

Porovnani nameérenych dat a simulace
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