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MODEL SAMOCHODU OSOBOWEGO PORUSZAJACEGO
SIE PO TORZE KRZYWOLINIOWYM

Streszczenie. W pracy przedstawiono mozliwosci oprogramowania ADAMS/Car i
wykorzystanie ich przy modelowaniu ruchu pojazdu po torze krzywoliniowym. Srodowisko
to umozliwia stworzenie modelu dynamicznego samochodu osobowego o duzej zlozonosci i
przeprowadzenie badan w réznych symulowanych warunkach drogowych.

MODEL OF CAR DRIVING ON THE CURVE LINE

Summary. The paper presents capacity for ADAMS/Car software and used it in virtual
research car dynamic on curve track. This software make very complex dynamic car model
possible, and research it in different simulate road circumstances.

1. WSTEP

Wielosktadnikowe oprogramowanie ADAMS dzieli si¢ na szereg réznych aplikacji o
konkretnym zastosowaniu poszczegolnych moduldéw, np. kolej, lotnictwo czy samochody.
Modul Adams/Car umozliwia budowe i badania symulacyjne poszezegdlnych podsystemow
samochodu, takich jak np.: zawieszenie, uktad kierowniczy czy ukiad napedowy oraz catego
samochodu. Program zawiera bogata biblioteke rozwiazan konstrukcyjnych stosowanych w
samochodach. Geometria poszczegdlnych czesci jest automatycznie generowana po podaniu
polozenia wigzéw w przestrzeni. Nastepnie okres$lane sg parametry materialowe oraz
inercyjne, a takze sposob potaczenia determinujacy ilosé stopni swobody. Kolejnym etapem
sa badania symulacyjne, w ktorych rownania ruchu sg tworzone automatycznie dla ztoZzonych
ukladéw zawierajacych elementow elastyczne i sztywne. Rdwnania ruchu sa réwnaniami
Lagrange’a drugiego rodzaju.

2. OPIS MODELU

Badania wstepne dotycza dostgpnego modelu samochodu osobowego, ktdry skiada sig z
nastepujacych podsystemow: zawieszenia przedniego, zawieszenia tylnego, kof, ukladu
kierowniczego, ukladu przeniesienia napedu, silnika oraz nadwozia. Rys.l.a pokazuje
zawieszenie przednie z kolumnami McPhersona, natomiast na rys.l.b pokazane jest
zawieszenie typu McPhersona wraz z ukladem kierowniczym na wirtualnym stanowisku



142 1. Gardulski, . Konieczny

plytowym stuzacym do badan kinematyki zawieszen. Na stanowisku tym realizowane moga
byé rozne przemieszczenia pionowe i katowe plyt w roznych kierunkach i zakresach.

a) b)
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Rys. 1. Zawieszenie typu McPherson: a) model zawieszenia przedniego typu McPherson; b) zawieszenie typu
McPherson z ukladem kierowniczym na wirtualnym stanowisku plytowym
Fig. 1. McPherson’s front suspension: a) model McPherson’s front suspension b) McPherson’s suspension with

steering system on virtual test stand

Na rys. 2a przedstawiony jest przebieg testu na stanowisku plytowym. Przykladowy
wynik badan symulacyjnych zmiany kata zbieznosci w funkeji przemieszczenia plyty

przedstawiono na rys. 2b.
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Rys. 2. Badania na stanowisku plytowym: a) przebieg testu na stanowisku; b) wykres zmiany zbieznosci w

funkeji przemieszczenia kota
Fig. 2. Virtual research on test stand: a) testing on virtual test stand; b) behavior toe angel as function wheel

travel

W modelu zawieszenia wprowadzane sg charakterystyki sprezyn i amortyzatordw. Rys. 3
przedstawia przykladowe nieliniowe charakterystyki wymienionych wyzej elementow.
Okreslenie charakterystyk opon umozliwia osobny modut programu ADAMS/Tire.
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a) b)

Spring Stifiness Damper force vs. veloeity
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Rys. 3. Charakterystyki sprezyn i amortyzatorow: a) nicliniowa charakterystyka sprezyny; b) nieliniowa charak-
terystyka amortyzatora
Fig. 3. Curves of spring and dumper: a) nonlinear curve of spring stiffiiess; b) nonlinear curve of damping

Polaczenie poszczegdlnych podsystemow oraz ich wspolne zsynchronizowanie umozliwia
badania dynamik pelnego modelu samochodu. Rysunek 4 przedstawia przyktadowy model
dostepny w programie zawierajacy nadwozie, uklad przeniesienia napedu na of tylna, silnik z
tylu, przektadnig kierownicza zgbatkowa oraz zawieszenie przednie i tylne na podwajnych
wahaczach poprzecznych.

Rys. 4. Model samochodu
Fig. 4. Full model car

Badania modelu mozna przeprowadzi¢ w roznych warunkach drogowych i réznych
wymuszeniach zardwno od drogi, jak i od sterowania. Rysunek 5 przedstawia przykladowa
analiz¢ predkosci katowych pojazdu przy dwéch rdznych wartosciach wymuszenia skretem
kota kierownicy.
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Rys. 5. Przykladowy wykres zmian predkosci katowyeh przy wymuszeniu skretem kicrownicy
Fig. 5. Curve angular velocity behavior turn steering wheel

3. PODSUMOWANIE

Program umozliwia badania dynamiki zaréwno pionowej, jak i poprzecznej pojazdu
samochodowego w roznych warunkach drogowych realizowanych przez wymuszenia od
drogi lub sterowania. Kolejne etapy badan przewiduja stworzenie wlasnego petnego modelu
pojazdu z wprowadzeniem charakterystyk rzeczywistych elementow sprezynujacych i
tlumigcych oraz badania jego dynamiki pionowej i poprzecznej.
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