ESP®-Übung _ 2021-01-07

Bidirektionale Lenksprünge mit zunehmender Amplitude:
Initiale Bedingungen:
· V0 = 0km/h 
· Beschleunigen auf = 72km/h und halten der Geschwindigkeit
· Unendlich große Fahrdynamikfläche
· Reibwert:	Mue = 0.3
Lenksprünge mit:
· Anfangslenkwinkel:		Del0 = 5o
· Lenkamplitudenzunahme: 	∆Del = 5o/Sprung
· Lenkwinkelgeschwindigkeit:	dDel/dt = 200o/s
· Haltezeit:			t = 2s
· Max. Lenkwinkel:		Delmax = 100o
Manöver:
· mit / ohne ESP®:
· in SimulinkBlock: HydBrakeCU_ESP_YawRate_so_modif/CarMaker/IPG Vehicle/Brake/HydBrakeCU Example/ESP Controller/User Input Signals1
· Parameter
· ESP-User.ESP_off = 0	ESP®-aktiv
· ESP-User.ESP_off = 1	ESP®-inaktiv
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· Variation der Solldrehrate 
· in SimulinkBlock: HydBrakeCU_ESP_YawRate_so_modif/CarMaker/IPG Vehicle/Brake/HydBrakeCU Example/ESP Controller/ESP General System/ESP/ECU/Instability detectors
	[image: ]  [image: ]
· Gain
· YawRate_so_modif; Default = 1
· Variation: 0.8 und 1.2
Visualisierung:
· Window 0:
· Diagramm 1: Lenkradwinkel u. ESP®_aktiv als Funktion der Zeit
· Diagramm 2: Drehrate, Schwimmwinkel, Querbeschleunigung als Funktion der Zeit
· Diagramm 3: Fx an den Rädern als Funktion der Zeit
· Window 1:
· Diagramm 1: Drehrate, Schwimmwinkel, Lenkradwinkel als Funktion der Querbeschleunigung

s. Beispiel aus Vorlesung 2021-01-07:
· [image: ]

Für den Signalzugriff können Sie den Dialog Direct Variable Access unter Application - Direct Variable Access öffnen. Dort können Sie im Data Dictionary die ESP Größen auswählen. Blau sind Signale, die Sie lesen und schreiben können, schwarz können Sie nur lesen. 

Im roten Rahmen finden Sie den Soll-Gierrate, die Sie manipulieren können. Mit der Größe im blauen Rahmen können Sie ESP an und ausschalenten. Das geht aber auch über das Instrument

[image: ]

[image: ]
image6.png
Glegescw. _ Schwimmn
A
AR
::{_,___i:
0 Zoitls] 14
ohne ESP®

8

2
Schwimmuinkel Grad] Lenkadwinkel (Grad]

® &

Drossalkiappe 4]

H

E

2

=\ 5

‘Schimmwinkel[Grad]  Lenkracwinkel[Grad]

A Al N
ALY ~ Hunll
AT
= [ e
Edl | B
-(I)ug
0 Zeils 0 [ m:q 0 -0 0 [msq 10
mit ESP® ohne ESP® mit ESP®




image7.png
[l CarMaker - Direct Variable Access o X
Direct Variable Acce% Close.

Quantity Value Unit

Mode Duration [ms] New Value

1 62
vawsan [ — Tm i R T ]|
&JespEspacie o CIC weel [ 1 osd|
3|ESPYawRateDesired_ga|  1- OO vewe| [ a4 [ 1set
2JESPESP_ Stabiizing_tor onm CIC e [ 1 [ el
HJesPESPIamp [ e O ves|[ 1 se
Sespuserespaon [ 0- CIC wee [ [ osd|
3 [ — R vawe| [ [ s
3 [ — R vawe| [ [ s
3 [ — R vawe| [ [ s
3 [ I— TR vawe| [ 3 [ st

saicawt || sacow? | Raessoat |





image8.png
Elnstruments - 'ifmnb50' online

100 120
vy, 140
‘s,

km/h

R 1

|:|'cc O
? 2

o -
el dal 108 O
R ¢
=
[x]
=
PN P B P -
=
[~
=
[l
1~
w

100 ~[ 100 -
Lo E

Gearbox

3 6

4 6




image1.png
User_in User Input Sigrals

User Input Signals




image2.png
ESP.UserESP_off I




image3.png
Parameters
Variable Name

[[ESP.User.ESP_off|

Unit

[ Strictly monotone

Type |Char

DVA write access | 10_Out
Number of states (0=no states)

[2

First state (if number of states != 0)

[o

Initial value

[o





image4.png
StoerAngle
VawRste SideSipngle deviaion
a

Sidestp VauRate corrected deviaton
. motormanagament acation
Vetice Params

Instabily detectors





image5.png
Theoriical YawRate

x AN

ans(r) <idoal_Velgly>

auRate_so_mod
&, ‘ et

Yaw Rate





