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Innehallsforteckning

@ Drivlinemodellering — Repetition
@ Summering av modellerna

2/12



Drivlinemodellering
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Drivlinemodellering

Olika modeller av olika komplexitetsgrad
@ Stel drivlina - Korcykelsimulering, acceleration

@ Flexibel drivlina - Reglerdesign for “korbarhet”
—Linjariserad modell - analys, linjar observators- och reglerdesign

—Olinjar modell: Validering, reglerdesign, ...
o Flexibilitet/glapp i kopplingen - Reglerdesign och validering

@ Sensordynamik

Vilken modell skall jag valja? — Ingenjorsarbete

@ Vad skall modellen anvandas till?
o Reglerdesign - Ofta linjar modell. Linjara verktygslddan ar stor.

e Validering/Verifiering - Ofta olinjar komplicerad modell.
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Drivlina - Modellering och Linjarisering

Centrala modellekvationer (olinjaritet)
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Drivlina - Reglering

Tillstand
X1 = He/itif - 0W7 X2 = 0.67 X3 = éw
Matsignal
y=Cx+e

Olika sensorer

Chn = (010)

C, = (001)
Prestanda variabel z

z= Mx+ Du
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Innehallsforteckning

© Forberedande linjir analys
o Tillstdndsform
@ Overforingsfunktioner
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Olika typer av modeller

e (Olinjar) Tillstandsform - implementera i Simulink

o Overforingsfunktion - finna insikt om systemet och reglerproblemet

Insignal:
u= Mm - Mfr:m
Tillstand:
x1 H0m — Ou
X=|x| = Om
X3 ew
Utsignaler _
Ow
y=|0e
M
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Modellen pa linjartillstandsform

x=|-2k _ac ne x+ |a|u  dir {6 _ T
Lk B Blerm] Lo htm
(0 0 1
y=10 1 0 |x
k¢ —c
Forluster:
@ ¢ — Dampning i fjadern.
@ 7 — Den forenklade fordonsmodellen (luft- & rullmotstand).
Transformation fran tillstandsform till overforingsfunktion
x= Ax+ Bu . 1
{yz Cx G(s)=C(sl —A)'B
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Overforingsfunktioner

iaf c(s—&-%)
G, 4, (5) NLONR
Guﬁ'm(s) _ | ifa(s +sr€)’§c+w)+k B)
G, (5) o c(s+5) (s+6)
n(s)

n(s)=(k+cs)a(s+87)+i’s(s*>+kB+sB(c+7))

@ Namnarpolynomet ar svart att faktorisera

@ Forenkla modellen litet.
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Forenkling — Forlustfritt system

Forlustfritt system v = 0 och ¢ = 0 ger insikt i strukturen

ioa,Bc(s—i—é)
Gy4,(5) P Sl abk 1
I e e R I SR
G,y (5) ac(stg) (s+87) Cuin(3) | = | A5@TR(57A)
n(s) k 1
GU,Md(S) fm
n(s) = (k+cs)a(s+87)+is(s*+k f+s f (c+7))
Polec & nollstallen Forl
Komplexa poler i +j,/k (8 + %) far deb dppmn sybent ) ;\.2.3 stab)
utan forluster, 4 oppna
Nollstallen for G, ; (s)i +jvVkp (innanfér p)
vym 1',5
o Lag vaxel ger stort utvaxlingsforhéllande J. 2y =,
o Nasta sekvens, reglerdesign med P-regulator
—Rotort for det forenklade systemet. ba
—Rotort for det dampade systemet. Lt
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Innehallsforteckning

© Drivlinemodellering — Repetition
@ Summering av modellerna

© Forberedande linjir analys
o Tillstdndsform
@ Overforingsfunktioner
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