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Vedouci konsorcia podilejici se na pracovnim balicku
Ceskeé vysokeé uceni technické v Praze, zodpov. osoba Prof. Ing. Michael Valasek, DrSc.

Clenové konsorcia podilejici se na pracovnim bali¢ku
Technicka univerzita v Liberci R. Vozenilek, (BRANO a.s. R. Erben)

Hlavni cil balicku

Vyzkum, vyvoj, konstrukce a zkousky konceptu tlumice s nekonvencnimi charakteristikami.
Vyzkum a vyvoj vlastnosti a stability vozidla s aktivnim rizenim kol pomoci simulaci.
Vyzkum a vyvoj konceptu rizeného tlumice se zlepsenymi vlastnostmi. Priprava a provedeni
experimentd pokrocilych tlumic¢l podvozkl vozidel a integrovanych fizeni podvozkd vozidel.
Viytvoreni znalosti o navrhovani integrovanych podvozkd vozidel pro systém DASY.

Dilci cile balicku pro nejblizsi obdobi

Vyzkum, vyvoj, pfiprava a provedeni experimentl integrovanych fizeni podvozk{ vozidel.
Vyzkum a vyvoj metod a nastrojl navrhovani integrovanych podvozk{ vozidel pro systém
DASY.
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Celkoveé cile pracovniho balicku
Viyvinout koncept a konstrukci novych tlumicd s degresivni charakteristikou
Viyvinout koncept novych fizenych tlumict
Vyvinout koncept smérového fizeni vozidel
Zachytit znalosti o navrhovani podvozk( v DASY.

Dilci cile pracovniho balicku

Provést ovéreni integrovaného fizeni podvozkd.
Zachytit znalosti o navrhovani integrovanych podvozkvozidelv DASY,

WP21V005: Simulace a zkousky hardware-in-the-loop integrovaiiyehi podvozk
uzivajicich synergi&izeného pérovaniigzeni/pohonu/ brzshi kol. 12/2016
WP21V006: Softwarové nastroje navrhovani integrovanych podwszxidel pro
system DASY. 6/2017
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e WP21V005: Simulace a zkousky hardware-in-the-loop
integrovanych rizeni podvozki uzivajicich synergie rizeného
pérovani a rizeni/pohonu/ brzdeéni kol.

Jsou navrzeny nové algoritmy integrovaného fizeni podvozk{ vozidel

uzivajici synergie vice podsystémd. Jejich vlastnosti jsou nejdrive

simulacné zkoumany. Nasledné jsou ovéreny simulacnimi zkouskami
hardware-in-the-loop na laboratornim cCtvrtaute.
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e WP21V005: Simulace a zkousky hardware-in-the-loop
integrovanych rizeni podvozki uzivajicich synergie rizeného
pérovani a rizeni/pohonu/ brzdeéni kol.

e Pocatecni rychlost 30 ms-1

e Automobil prekonava prekazku 5cm nasledovanou sinovymi
nerovnostmi s amplitudou 1cm a periodou 50cm
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e WP21V005: Simulace a zkousky hardware-in-the-loop
integrovanych rizeni podvozkil uzivajicich synergie rizeného
pérovani a rizeni/pohonu/ brzdeéni kol.

e Porovnani brzdéni s pasivnim/fizenym podvozkem

Brzdni draha
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W21A05: Vyzkum, vyvoj, priprava a provedeni experimentt
integrovanych rizeni podvozki vozidel — TUL.

Wi ISS/] Byl zprovoznén novy Fidici PLC se

e | [IL servopohonem a jsou provadény

.~ Novyservomotor zkousky na zéakladé simulagnich
' model.
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Koridor simulovaného VDA testu
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W21A05: Vyzkum, vyvoj, priprava a provedeni experimentt
integrovanych rizeni podvozki vozidel — TUL.

Vysunutifidici tyce

ici tyée [mm]
‘:n;q,*_;(‘ -
Y
\

Vysunutifid mm|

Byly simulovan VDA test neboli ,losi test” upraveny pro zvolené vozidlo dle
normy ISO 3888-2 pro rlzna nastaveni podvozku v softwaru dSPACE, tak aby
bylo mozné provadét ovérfovaci méfeni na zkuSebnim zafizeni na zakladé
vysunuti fidici tyCe. Byly zkoumany odezvy systému na zkuSebnim zafizeni.
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WP21V006: Softwarove nastroje navrhovani integrovanych
podvozki vozidel pro system DASY. 6/2017
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[ Abstrakt 2017 pro WP21: Integrované fizeni podvozku pro zvyseni bezpecnosti,
ekologicnosti, radosti z jizdy a pohodli

WP21V006: Softwarové nastroje navrhu integrovanéhdizeni podvozku pro systém DASY.
Softwarové nastroje jsou vyvinuty przeni vertikalniho zasseni podvozku a prdizeni ba@ni
stability vozidla. Vertikdlni pohyb pérovani se zabyva dbutlumenim s degresivnimi
charakteristikami nebofizenym pérovanim. Bmi stabilita podvozku vozidla se zabyva

integrovanymiizenim grednich i zadnich kol. Byly vyvinuty hardware-in.the-looxperimenty pro
oba gipadyfizeni podvozku.
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[ Abstract 2017 of WP21: Integrated chassis control for increase of safety,
ecology and fun and comfort of drive

WP21V006: Software tools of design of integrated chasscontrol for system DASY.

The software tools are developed for control of verticalpgumsion motion and for control of lateral
stability of vehicle suspension. The vertical suspensiastion deals either with damping with
degressive characteristics or with controlled dampinge Tateral stability of vehicle suspension
deals with the integrated steering of both front and rear eheThe hardware-in-the-loop
experiments for both cases of suspension control were olgesd]
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Abstrakt 2012-2017 pro WP21: Integrovaneé rizeni podvozku pro zvyseni
bezpecnosti, ekologicnosti, radosti z jizdy a pohodli
Fyzikalni princip a simulace tluge s nekonvetmimi (degresivnimi)

charakteristikami _ | | -
Koncept, konstrukce a futiki vzorek tlumée s nekonvemi (degresivni) T‘/ N .

. |
charakteristikou — ‘

Als .
Uzitny vzor tlumie s nekonveni (degresivni) charakteristikot :5“1 ,‘f . minEE
e N J = = s
- ° ] l‘l"‘l \“' ¢

Koncept fyzickéhdeSeni ground hooku

Koncept feSeni pokréilehotizeneho tlumie I W
- j ~
Uzitny vzor pokrgiléhofizeného tlunie o éﬁ&

Softwarové nastroje navrhu integrovanélmeni podvozku pro systém DASY.
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Abstract 2012-2017 of WP21: Integrated chassis control for increase of safety,
ecology and fun and comfort of drive

Physical principle and simulation of shock absonugin unconventional
(degressive) characteristics ) f-x R | S
Concept, design and functional sample of shockralesavith " ﬂ/ | "\‘ ”L
unconventional (degressive) characteristics i ol

Utility pattern of shock absorber with unconvenab(degresswe) ﬂ,lj .
characteristic — Y

The concept of a physical ground hook soluti

Concept of advanced controlled shock absorber =~

Utility pattern of advanced controlled shock abgorb i

Experimental verification of advanced chassis stadzdorbers ==+

Stability of a vehicle with active wheel controling simulations

Experiments of hardware-in-the-loop integrated stsasontrol of vehicles.
Software tools for integrated chassis design foSYA
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