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Simulatory vozidel

e Simulatory pohyblivé x nepohyblive
e Omezeny pracovni prostor




Uvod

Itrverznd
=l lanematika
platformy

e \Washout algoritmus
e On-line a off-line rezim provozu



Cil a ukoly

e Sestaveni modelu simulatoru

- Navrh ruznych typu washout
algoritmu

- Vytvoreni simulacnich modelu

- Provedeni experimentu s modely pro
off-line 1 on-line rezim provozu

- Porovnani a vyhodnoceni vysledku



Zakladni princip

30°

— N

e Max. zrychleni 0.5 g =» priklopen
e Problem — uhlové zrychleni,
prahova hodnota — 3°/s?



Modely

e On-line rezim:
- kauzalni filtrace (klasicky WA)
- adaptivni filtrace
- limitni strategie

e Off-line rezim:
- nekauzalni filtrace
- optimalizovana limitni strategie
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Klasicky WA
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e Filtr horni propusti — rychlée posuvy
e Filtr dolni propusti — pomale posuvy
e Nulovani polohy - filtraci



Adaptivni WA - antibacklash
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Nekauzalni WA

e Pouze pro off-line provoz
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Limitni WA
e |[nspirovano strategii ,malych a velkych”
pohybu
e Maximalni vyuziti priklapeni
- omezeni konstrukcni a smyslova

Faoloha platfarmy




Limitni WA

e Princip funkce limitni jednotky

e Pro off-line rezim — optimalizace
zacatku priklapéeni



Experimenty

Simul

Adapti
Lirnitni

on-line off-line



3D-simulator

e \/stupni data — souradnice simulovaneho
objektu v systému roll-pitch-yaw

Slmula /ana trajektcnrie

1600 -
1400 -.

14000

10 000

-11 000

-12 000

-13 000

-14 000

Parametry | posuv | rychlost | zrychleni | nato¢eni | uhlova uhlové
platformy rychlost | zrychleni
osa X +0,6m| 45m/s 5 m/s? + 30° 50°/s 150°/s?
osay +0,6m| 45m/s 5 m/s? + 30° 50°/s 150°/s?
osaz +0,5m| 4,5m/s 5 m/s? + 180° 60°/s 150°/s?




3D-simulator

e Strategie nekauzalni adaptivni WF

wnimane zrychlen
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Zavér Jict

e Navrzeny, vytvofeny a porovnany ruzne
modely washout algoritmu



a-\V=14

e Navrzeny, vytvofeny a porovnany ruzne
modely washout algoritmu

- on-line — kauzalni, adaptivni, limitni WA

- off-line — nekauzalni, optimalizovany
limitni WA



Zaver
e Navrzeny, vytvofeny a porovnany ruzne
modely washout algoritmu
- on-line — kauzalni, adaptivni, limitni WA

- off-line — nekauzalni, optimalizovany
limitni WA




a-\V=14

e Navrzeny, vytvofeny a porovnany ruzne
modely washout algoritmu

- on-line — kauzalni, adaptivni, limitni WA
- off-line — nekauzalni, optimalizovany
limitni WA
e \Vytvoren model 3-D simulatoru




a-\V=14

e Navrzeny, vytvofeny a porovnany ruzne
modely washout algoritmu

- on-line — kauzalni, adaptivni, limitni WA
- off-line — nekauzalni, optimalizovany
limitni WA
e \Vytvoren model 3-D simulatoru

e Funkcnost modelu overena na vypoctu
konkretni trajektorie







Pohyb celeho hexapodu

e National Advanced Driving Simulator
The University of lowa




Experiment

Simulovane zrychleni Posuv hexapodu




