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Uvod

 Motivace

— Zlepseni pohodli jezdce
— Zvyseni ovladatelnosti

* Cile diplomove prace
— Sestaveni dynamického modelu celoodpruzeného kola
— Optimalizace pasivniho pérovani
— Optimalizace fizeného pérovani
— Porovnani vysledku
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Realné jizdni kolo

« Typ Speedster od firmy RaceBike
— Jeden z nejlepSich modelld na trhu
— Intuitivni vybér mechanizmu pérovani
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3D model

* Polohy tezist
* Hmotnostni konstanty
(1, m)




CVUT

Fakulta strojni

Ustav mechaniky - Odbor mechaniky téles

2D model

ery

Zakladni rozmé
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Pohybove rovnice

* Rovinny model

* Buzeni

e Sestaveni rovnic pomoci
LRST
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« Parametry pérovani
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Optimalizace pasivniho pérovani

« Optimalizace
— Parametry (charakteristiky)
— Cilova funkce
— Simulace (MATLAB —
Simulink)
« Optimalizacni metody
— Simplexova metoda
(fminsearch)
— Genetické algoritmy
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Rizené pérovani

* Princip
o Zakon fizeni
 Realizace zakona rizeni jr
— Aktivni prvek m z, |
— Poloaktivni prvek ku% thu
m, ZJ

zakon fize
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Rozdil mezi aktivhim a poloaktivnim
prvkem

« Aktivni prvek * Poloaktivni prvek
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Koncept rizeného perovani

 Predmét rizeni

— Poloaktivni tlumié

— Aktuator zastupujici tlumic
« Klicova mista

— Sedlo

— Riditka
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Optimalizace rizeneho perovani

« Optimalizace
— Parametry

— Cilova funkce

— Simulace (MATLAB —
Simulink)

* Optimalizacni metody
— Geneticke algoritmy
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Pareto mnozina

Kriterium pro maximalni zrychleni (q2)

Kriterium pro celkove zrychleni (q1)
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Porovnani vyslednych hodnot

« Celkové zrychleni na sedle a riditkach

sedlo riditka
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Porovnani vyslednych hodnot

« Zdvih zadniho a predniho odpruzeni

zadni predni
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Porovnani vyslednych hodnot

 Sily pusobici do terénu od zadniho a predniho kola

zadni predni
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Zaver

» Rizenym pérovanim bylo dosaZeno zlepseni
— Poloaktivni
_ Aktivni

* Problem spotreby energie



