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Vorgabe von Prof. Dr. Gobel

Mandversteuerung:

- Mandver auswahlen

- EingangsgroBen fiir das Mo-
dell bestimmen

» Esgibt 3 Module

Modell:
Fahrt berechnen

—— 1"

urmodell
L iy

Auswertung:
- Fahrt auswerten
- Signale darstellen

Jeweils in einem eigenen Dia-
gramm, dabei alle Diagramme
vertikal Ubereinander (damit
Zeitachse gleich):

- ko und gaey

- Kk For und g Foy

- l.'l

-8

* |n den Modulen gibt es in dieser Aufgabe nur Komponenten (keine weiteren Submodule

oder dhnliches!)

Simulink Datei der Gruppe D

Lineares Einspurmodell - Implementierung

Projekt: Lineares Einspurmodell
Hochschule Hamm-Lippstadt

Gruppe D: Arthur Stepien, Leon Hundertmark, Marc Eidhoff

K_Psi_Punkt

Fahrerlenkwinkel K_a_cx

4’ Bl | Kaey

K_F_cx

Modul Manéversteuerung

Auswahl des Manovers und dessen Parameter.

F K_F_cy

beta

» K_Psi_Punkt

KPPt

P K a cx

Modul Einspurmodell

Implementierung des linearen Einspurmodells.

Modul Auswertung

Auswertung der Ergebnisse.



Darstellung aus Matlab

Giergeschwindigkeit K 1 Punkt
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Darstellung aus Matlab

iy

Ergebnis aus Simulink

Ergebnis von Herrn Prof. Dr. Gobel aus dem Zustandsraum

Ergebnisse:

Ergebnis von Herrn Prof. Dr. Gébel aus dem Zustandsraum




Darstellung aus Matlab

Giergeschwindigkeit K % Punkt
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