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Model symulacyjny zawieszenia

Model uproszczony:

m – masa pojazdu,
k – współczynnik sprężystości zawieszenia,
b – współczynnik tłumienia,
u(t) – wymuszenie w postaci zmiany profilu drogi.

ZAŁOŻENIA:
 analizowany jest tylko ruch pionowy nadwozia,
 tłumienie i podatność opony są pomijalnie małe,
 nie uwzględniamy masy opony,
 pojazd porusza się ruchem jednostajnym.
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Model symulacyjny zawieszenia

Model matematyczny:

Na podstawie modelu matematycznego opracowuje się model
numeryczny wykorzystując metodę schematu operacyjnego,
funkcję transmitancji, wektor stanu.
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