Modelo de Suspension de un Vehiculo

lgnacio Diaz Blanco
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Modelo de suspension

Planteamiento

Fuente: Ejemplo 2.2 de (Franklin et al. 2006), pp. 25 y ss.

Datos:

masa total = 1580 kg

masa chasis para cada rueda m; = 1580/4 = 375 kg
masa de una rueda m; = 20

constante deflexion amortiguador ks = 130000 N/m
constante deflexion rueda ky, = 1000000 N/m
factor de amortiguacion b=9800 N.seg/m
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Modelo de suspension

Ecuaciones
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Modelo de suspension

Simulacion MATLAB

PARAMETROS MECANICOS DEL I
m coche = 1580;
m rueda = 20;
m2 = (m_coche - 4*m rueda)/4;
ml = m rueda;
ks = 130000;
kw = 1000000;
b = 9800;
FUNCIONES DE TRANSFERENCIA
num = (kw*b)/(ml*m2)*[1 ks/b];
den = [1, (b/ml + b/m2), (ks/ml +
G yr = tf(num,den);
G Xr = G yr*tf(Im2 b ksl,[b ksl):;
PARAMETROS DE SIMULACION

=
I

500;

linspace(0,2,N);
[zeros(1,N*0.1) ones(1,N*0.5)
1sim(G yr,r,t);
lsim(G xr,r,t);
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ks/m2 + kw/ml), (kw*b)/(ml*m2), (kw*ks)/(ml*m2)];
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Modelo de suspension
Simulacion MATLAB

subplot ( 3,1,1); File Edit View Insert Tools Desktop Window Help
plot(t,r) » Ddde h KA09RE- 2 08 a0
grid on;
title('elevacidén de la carretera'); ' tleveciin delacametens
subplot(3,1,2); > R
plot(t,x); E 11 ]
grld OI‘.; (119 ‘EPPRN SR ...... ...... ....... ...................... ...... ...... -
title('posicion de la rueda'); : : : : : :
subplot(3,1,3); %%z 04 06 08 1 12 14 16 1§ 2
plot(t,y); posicién deMrueds
grid on; o I R T
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