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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, ...

> Flexibilitet/glapp i kopplingen - Reglerdesign och validering

» Sensordynamik

—Vad skall modellen anvandas till?

Modellen pa tillstandsform
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» ¢ — Dampning i fjadern.
» ~ — Den férenklade fordonsmodellen (luft- & rullmotstand).
Transformation fran tillstandsform till verforingsfunktion
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Overforingsfunktioner
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» Namnarpolynomet ar svart att faktorisera

» Forenkla modellen litet.

Innehallsforteckning

Drivlinemodellering — Repetition
Summering av modellerna
Rotort
Tillstandsform

Olika typer av modeller

> Tillstandsform - implementera i Simulink

> Overféringsfunktion - finna insikt om reglerproblemet
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Innehallsforteckning

Overféringsfunktioner

Forenkling — Forlustfritt system

Forlustfritt system v = 0 och ¢ = 0 ger insikt i strukturen
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Komplexa poler i =£j/k(8+ :%)
Nollstéllen fér G, ; (s) i +jvVkB

» Lag vaxel ger stort utvaxlingsforhdllande i.

(innanfér polerna)

> Reglerdesign med P-regulator
—Rotort for det forenklade systemet.
—Rotort for det dampade systemet.



Innehallsforteckning Litet om reglersyntes

Tillstdndsrekonstruktion (observator)
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Reglersyntes
» Begransad styrsignal

Aterkoppling fran rekonstruerade tillstand

v

v

Framkoppling fran stdrning (kénd transient)

Modellbaserad Reglering
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