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 Létrehozott virtudlis rendszer
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« Pacejka kerékmodell
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Virtualis Objektumok generalasa
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Virtualis kornyezet és EGO jarmu Valos EGO jarma




Eredmények

* Hojtds

« Kormdnyzdas

 FelfUggesztés

» Pacejka Long. kerékmodell

« Pacejka Lat. kerékmodadell

« CSV adatmentés feldolgozdshoz

Fejlesztdi kornyezet: Unity 3D
Programozdasi nyelv: C# (kb. 900 sor k&d)
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Ackermann kormanyzas

Direction
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FelfUggesztés

SzUkséges paraméter: Kerék vertikdlis
terhelése

« Egytomegu lengbrendszer
« Raycaost
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Pacejka Long. keréekmodell

» Longitudindlis Slip

« Paraméterek (14 db)

 SUrlédasi tényezo: b2 paraméterl!
« EgyUtthatdk

* Magic formula

« Kerekenként paraméterezhetd




Pacejka Long. keréekmodell

Longitudinalis er6 a keréken (z = 0.9) Longitudinalis Slip
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Pacejka Long. keréekmodell

Slip gérbék
\
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Pacejka Lat. kerékmodell

» Laterdlis Slip

« Poarameéterek (18 do)

 SUrlédasi tényezo: a2 paraméterl
« Egyutthatdk

* Magic formula

« Kerekenként paraméterezheto

A modell linearizadlt valtozata mUkodik.
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