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I Uvod

Cile prace:

1) Seznameni se s metodami modelovani
automobilovych tlumicu

2) Reserse fyzikalnich a fenomenologickych modelu
tlumicu

3) Sestaveni fenomenologickeho modelu

4) Sestaveni fyzikalniho modelu

5) Optimalizace parametru tlumiCe podle zadanych
parametru



Rozvrzeni

Fenomenologicke modely

« Zakladni model

« Bingham model

« Gamota a Filisko model

« Bouc-Wen model

« Rozsireny Bouc-Wen model
Fyzikalni modely

« Prutokovy

. Tlakovy

|dentifikace

Zaver




Zakladni fenomenologicky
model

o

k Dany fenomenologicky model

A 1 2 je popsan rovnicemi
A=1l-h
h b F=ky (A)+ ky (A
Y Y
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Bouc-Wen model

Bouc-Wen
Sila v modelu je dana jako
k
= F=Cy XKy (X=X,)+ 0 Z
Kde vyvojova promenna je
‘ -1 , .
C, > 1=zl -Blg' A
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N FNy

Rozsireny Bouc-wen model

y

Bouc-Wen X

’—F

Sily na obou stranach prepazky

C; y=0rt k0~(X- Y)+ g (X' Y)

Kde vyvojova promenna je

- ==l gl B (k- g A(x-)

Vysledna sila F je rovna

F=a 24y (X= Y )+ kg (X= y)+ Ky (X=Xg)
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Fyzikalni model

« Popis — stavova veliCina: Tlak p [Pa]
- Kilicove popisy:

Tlak v dekompresni komore: Tlak v kompresni
Kk fex : _ _
B A QN0 (A0 Qe B
® (Lpt_ Xo~ X) (Apt_ Arod) a o (X0+ X) Apt' a
Tlak v rezeryni komere: Y

V V
1t gas 0 It gas 10
1t 1gas 1t 1gas 10 g’ A

Vysle a SI|

F: pt rod) preb Apt pcom friction Sgn( )
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I ldentifikace

. Optimalizaci rozsSifenou simplexovou metodou pri
I pouziti cilove funkce:

Fval = ( |:i_ |:texp),° ( |:i - I:texp)

. A k vyhodnoceni vysledku byla pouzita RMS
hodnota (stredni kvadraticka chyba)

n

Y (Fy(t) Funlt) > Ffexpa.))

RMS = ||= RMS

Residual force™ N Damper force

n

_ RIvlSResiduaI force 100

chyba™
RMS Damper force

RMS
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Phenomenological model
Phenomenological model-odchylky
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Time [s]

Bouc-Wen model-odchylky

Time [s]
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Modified Bouc-Wen model

= ==Physical

Mod. Boug-Wen [++5 el BB BB B
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I Zaver
RMS RMS Relativni
I\/Iodely Damper residual
I force [Nﬁ) force [ ] RMS chyba
Z.akladni
fenomeno- 1093,33 84.19 7,7 %
logicky model
RV 109333 108,98 0,88 %
model
Rozsireny
Bouc- Wen 1093,33 54.22 4 96 %

model
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Zaver

Zakladni Rozsireny
Bouc- w« -2 B
. fenomeno- Bouc- Fyzikalni
t . _8S . V4 Wen
sim logicky L adel Wen model
model model
Tvy,p [S]~ 2,96 4 .00 10,60 243,60

Vypocty probihaly s nastavenym resicem ODE 15s (stiff / NDF) v
programu MATLAB-SIMULINK

ODE 15s: Pocita stav modelu v dalsim Casovem kroku pomoci
numerické derivace vzorcu.

Vypocty byly provadény na:
Intel(R) Core(TM) 17-26700Q0M CPU @ 2.20 GHz 2.20 GHz
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Zaver

1) Byla provedena reserse simulaci automobilovych
tlumicu.

2) Byly sestaveny fenomenologicke modely a tri byly
vybrany do identifikace.

3) Byl sestaven fyzikalni model.

4) Byla provedena identifikace trech fyzikalnich
modelu na data z modelu fyzikalniho a porovnany

jejich kvality.



