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Uvod

* Vyvoj techniky => aktivni podvozek s
nezavisle ovladanymi koly (rychlosti
otacCeni, uhly natoCeni, pripadne zatizeni)

» Jak vyuzit moznosti aktivhiho podvozku?
— Integrovane rizeni
— Optimalizace

* Vliv posuvu teziste na jizdni viastnosti



Cile prace

seznameni s principy fizenych podvozku

vytvoreni rovinneho a prostorového modelu
vozidla

navrh koncepce a optimalizace plne aktivniho
rizeni s cilem vyuziti potencialu pneumatik pro
vytvorené modely

generovani vhodnych trajektorii jizdy
simulace jizdy po vygenerovanych trajektoriich
vyhodnoceni simulacnich vysledku



Koncepce rizeni

Centralni fidici jednotka

'y

| ——3

Subsystém 1

A,

Subsystém 2

Y

Subsystém 3

A,

Subsystém N

Vozidlo

Centralizované rizeni

Centralni fidici jednotka (supervisor)

Y Y

A,

Regulator 1 Regulator 2 Regulator 3

Regulator N

| |

N

7 T

7 T

Regulator 1

Regulator 2

Regulator 3

~_

7

Regulator N

7

Subsystém 1

Subsystém 2 Subsystém 3

Subsystém N

Vozidlo

Subsystém 1

Subsystém 2

Subsystém 3

Subsystém N

Vozidlo

Supervisory control

Heterarchicka struktura




Dynamika v horizontalni roviné

Rovinny model

Rovnovaha ve svislém sméru
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Zavislost soudinitele treni
na skluzu pneumatiky

Zavislost maximalni pfenositelné
sily v horizontalnim sméru na zatizeni



Blokové schéma rovinného modelu
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Prostorovy model

Dynamika prostorového pohybu
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Staticky podsystém prostorového modelu
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Rizeni

Inverze statického podsystemu Sledovac trajektorie
sadané silové G&inky na t&2iste z zadané a skutecCné trajektorie urcuje
prevadi na povely pro kola potfebné silové ucinky na tézisté
-rovinny model u=u, =H,(y,,w)
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Rizeni - optimalizace
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Blokové schema inverze statického
podsystemu prostoroveho modelu
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Vozidlo s rizenim

Rovinny model
Regulator l
Y J
gd -1 X
C, —» S, Vozidlo

Prostorovy model
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Navrh trajektorie

Trajektorie vychazi z prostoru, kterym ma vozidlo projet,
a z rychlosti, kterou se ma pohybovat

KFivka Y = Y(X)je navrzena tak, aby jeji minimalni
polomeér krivosti byl maximalni (minimalizace
odstredivych sil)

Pro zvoleny prubeh rychlosti V = V(t) je krivka
parametrizovana v ¢ase X = X(t),Y = y(t)

Potfebné hodnoty Y =[7 £y V4 ]Tgeneruje jednostopy
planarni model



Simulacni experimenty

« Porovnavani ruznych modelu
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Vliv optimalizace u rovinneho a
prostorového modelu
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Vliv optimalizace a posuvu teziste
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Vyhodnoceni

» Kladny vliv optimalizace rizeni-lepsi vyuziti
moznosti aktivhiho podvozku
— Rozlozeni horizontalnich sil na kola podle
jejich zatizeni => vyrovnani vyuziti
jednotlivych kol, zvetSeni rezervy, se kterou
vozidlo projizdi zadanou trajektorii

zatizeni na kola

— Zatizeni prave a leve strany vozidla se
vyrovnava
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Zaver

» Splneny cile prace
« Ovéereny moznosti aktivniho
+ Dal$i vyvoj

— Optimalizacni proces

— Realngjsi model

— Adaptivni planovani trajektorie



