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Model symulacyjny zawieszenia

1- Chassis ( Sprung mass)
2- Control arm (AB)

3- Spindle (Unsprung mass)
4- Strut (CD)

M. S. Fallah , R. Bhat & W. F. Xie (2009): New model and simulation of Macpherson suspension system for ride control applications, Vehicle
System Dynamics: International Journal of Vehicle Mechanics and Mobility, 47:2, 195-220




Model symulacyjny zawieszenia

Z fm,,. — _k.s‘(zs - Zu) - Cp(is - Zu) ¥ fa — fd = m.‘.‘.Z.S

Z f;n,, = k‘\'(z.v - Zu) + Cp (Zs — Zu) Tt kt (Zu - Zr) - ﬁl — muzu

l fd
Zs
Sprung mass J

Ks

E3 e /®/"’
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e

M. S. Fallah , R. Bhat & W. F. Xie (2009): New model and simulation of Macpherson suspension system for ride control applications, Vehicle
System Dynamics: International Journal of Vehicle Mechanics and Mobility, 47:2, 195-220




Model symulacyjny zawieszenia

Model uproszczony:
yt)

m - masa pojazdu,
j b k — wspotczynnik sprezystosci zawieszenia,
b - wspétczynnik ttumienia,
u(t) - wymuszenie w postaci zmiany profilu drogi.

u,=ugtu(t)

ZAtOZENIA:

- analizowany jest tylko ruch pionowy nadwozia,
: ttumienie i podatnos$¢ opony sg pomijalnie mate,
u nie uwzgledniamy masy opony,

- pojazd porusza sie ruchem jednostajnym.




Model symulacyjny zawieszenia

Model matematyczny: m dzyc n b( dy. _du, j n k(y —u ): mg
y) | de* e dt -
m 41 Ye=Yoty(t)
K j b Ye = Yo T Y(1); uc =ug +u(t)

dla v, =0— k(yo—up)=mg

o u(t) 2
u,=ugtu(t) m d Y(t) +b dY(t) 4 ky(t) - b

t dt? dt

du(t)

+ ku(t

p——g

Na podstawie modelu matematycznego opracowuje sie model
numeryczny wykorzystujgc metode schematu operacyjnego,
funkcje transmitancji, wektor stanu.




