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Szimulációs rendszer



Eredmények

• Hajtás
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• CSV adatmentés feldolgozáshoz

Fejlesztői környezet: Unity 3D
Programozási nyelv: C# (kb. 900 sor kód)



Létrehozott virtuális rendszer



Hajtás

Szükséges paraméter: Keréknyomaték



Hajtás



Ackermann kormányzás



Felfüggesztés
Szükséges paraméter: Kerék vertikális 
terhelése

• Kerekenként paraméterezhető

• Egytömegű lengőrendszer
• Raycast



Felfüggesztés

*Piros görbe: Longitudinális kerék erő [N]



Pacejka Long. kerékmodell

• Longitudinális Slip
• Paraméterek (14 db)
• Súrlódási tényező: b2 paraméter!
• Együtthatók
• Magic formula
• Kerekenként paraméterezhető



Pacejka Long. kerékmodell



Pacejka Long. kerékmodell



Pacejka Lat. kerékmodell

• Laterális Slip
• Paraméterek (18 db)
• Súrlódási tényező: a2 paraméter!
• Együtthatók
• Magic formula
• Kerekenként paraméterezhető

A modell linearizált változata működik.



Videó



Köszönöm a figyelmet!


