Fahrdynamikregelsysteme
Ubungen — ABS-/ASR-Manover

» Modelle: » Manover:
» Simulink-Modell: HydBrakeCU_ESP.mdl/-.sIx » Aktivierung/Deaktivierung Regler in SimulinkBlock:
. HydBrakeCU_ESP_YawRate_so_modif/CarMaker/IPG
> FZg_MOde“' DemoCar_HydBra keCU—ESP Vehicle/Brake/HydBrakeCU Example/ESP Controller/User Input Signalsl
> Reifen: RT_195_65R15 e
> Manéver: Testrun Examples/Braking — — |
“ . ” k . S [ ]
» Fahrbahn: Testrun “Braking Sty et |
- Modifikation des Reibwerts _ Trpe (L
. .. Number of states (Oz-nostates)
> VlsuaI|S|erung: 2 I
First state (if number of states != 0)
» Window 0 — als Funktion der Zeit: [— I
—Diagramm 1: ABS_aktiv, ASR_aktiv, Lenkradwinkel, o &
Drehrate, Schwimmwinkel, Querbeschl. = ESP-User.ABS off =0 ABS-aktiv
—Diagramm 2: FzgGeschw. Carv, Radgeschw. CarWheelSpd_pos = ESP-User.ABS off=1 ABS-inaktiv
—Diagramm 3: Reifenlangskrafte Car.FXpos, Motormoment
PT.EngineTrq, Bremsdriicke Brake.Trq_WB_pos
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Fahrdynamikregelsysteme
Ubungen - Beispiel: Bremsmandver m./o. ABS

Manover 1 low-mue homogen: Mandver 2 mue-split:
» Beschleunigen » Beschleunigen
~ V,=0km/h, V,. = 72km/h, Langs- u. Quer: IPG-Driver = Vo=0km/h, V= 72km/h, Léngs- u. Quer: IPG-Driver
— Haltephase: 3s — Haltephase: 3s
» Bremsmanover: » Bremsmanover:
— Langsdynamik — Langsdynamik
— Kupplung treten, Gas weg - Kupplung treten, Gas weg
— Bremse auf 1 — Bremse auf 1
— Querdynamik — Querdynamik
— IPG Driver — IPG Driver
» Regler: » Regler:
— ABS: aktiv / inaktiv — ABS: aktiv / inaktiv
— ESP: inaktiv — ESP: inaktiv

» Fahrbahn

— Modifikation des Reibwerts am Anbremspunkt s=650m
— Mue low = 0.1 auf linker Fahrbahnseite

» Variationen
— Querdynamik manuell mit Sinuslenken
— Amplitude: 60deg, Periode: 1s, >5 Perioden

» Fahrbahn

— Modifikation des Reibwerts am Anbremspunkt s=650m
— Mue low = 0.1 auf gesamter Fahrbahnbreite
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Fahrdynamikregelsysteme
Ubungen - Beispiel: Bremsmandver m./o. ABS

Manover 3 mue-step pos/neg:

» Beschleunigen
— V,=0km/h, V. _,
— Haltephase: 3s

= 72km/h, Langs- u. Quer: IPG-Driver

» Bremsmanover:
— Langsdynamik
— Kupplung treten, Gas weg
— Bremse auf 1
— Querdynamik
— IPG Driver

» Regler:

— ABS: aktiv / inaktiv
— ESP: inaktiv

» Fahrbahn:
— Modifikation des Reibwerts von 670 bis 690m
— Mue low = 0.1 auf gesamter Fahrbahnbreite
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Fahrdynamikregelsysteme
Ubungen - Beispiel: Bremsmanodver m./o. ASR

Manover 4 low-mue homogen: Mandver 5 mue-split:
» Anfahrmandvermanover: » Anfahrmanovermanover:
— Langsdynamik — Langsdynamik
- Kupplung 16sen, Gas geben (1) — Kupplung l6sen, Gas geben (1)
— Bremse auf0 — Bremse auf 0
— Querdynamik — Querdynamik
— IPG Driver — IPG Driver
» Regler: » Regler:
— ASR: aktiv / inaktiv — ASR: aktiv / inaktiv
— ESP: inaktiv — ESP: inaktiv
» Fahrbahn

» Variationen
— Querdynamik manuell mit Sinuslenken
— Amplitude: 60deg, Periode: 1s, >5 Perioden

» Fahrbahn
— Modifikation des Reibwerts am Startpunkt s=0m
— Mue low = 0.1 auf gesamter Fahrbahnbreite

— Modifikation des Reibwerts am Startpunkt s=650m
— Mue low = 0.1 auf linker Fahrbahnseite

Chassis Systems Control | CC/EYE - Albert Lutz @ BOSCH
HS-Kempten / 552021 / FT 26 Fahrdynamik



