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Zasnova sistema precnega stabilizatorja
na podlagi hierarhi¢nega upravljanja
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Clanek podaja predlog modela in zasnove krmiljenja aktivnega pre¢nega stabilizatorja. Namen tak$nega sistema je
zagotavljanje delovanja aktivnega momenta na $asijo za izboljSanje dinamike gibanja okrog vzdolzne osi. Krmilni
sistem mora upostevati ve¢ vidikov. Prvi¢, kot vrtenja okrog vzdolzne osi vpliva na udobje potnikov v vozilu,
prevelik kot pa lahko povzroci nevarnost prevracanja. Drugi¢, upostevati moramo tudi kotni pospesek omenjenega
gibanja zaradi impulznih vzbujanj. Vzbujanja, ki se prenasSajo prek ceste, povzrocajo velik kotni pospesek Sasije
takrat, ko je odklonski kot Se majhen. Tretji¢, krmilni sistem mora upostevati omejitve krmilnega toka, ki izhajajo
iz lastnosti elektricnega sistema. Krmiljenje vozila mora torej zagotavljati vse tri lastnosti.

Aktivni precni stabilizator vpliva na dinamiko vrtenja okrog vzdolzne osi tako, da spreminja togost vzmetenja.
Pri tem sistemu krmiljenja je vzmetenje na levi in na desni strani vozila povezano s torzijskimi drogovi. Aktivni
precni stabilizatorji se lahko prilagajajo trenutnemu stanju vozis¢a in bo¢nim vplivom ter tako izboljSujejo
stabilnost vozila v smeri okrog vzdolzne osi. Dinamika elektrohidravlicnega precnega stabilizatorja je popisana
z enacbami dinamike fluidov, elektrike in mehanike. Za namene krmiljenja je bil izpeljan linearni model. Zaradi
razli¢nih zahtev in funkcij krmiljenja je smiselna hierarhicna zasnova krmiljenja. V hierarhi¢ni arhitekturi se
dinamika gibanja okrog vzdolzne osi izboljSuje na vi§jem nivoju z linearno-kvadraticnim (LQ) krmiljenjem z
nacrtovanim ojacenjem, medtem ko nizji nivo zagotavlja omejevanje vhodov in zagotavlja potrebni moment z
omejenim krmiljenjem LQ.

Clanek predlaga novosti na visjem in na nizjem nivoju krmiljenja. Na vijem nivoju je kompromis med
funkcijami dosezen s spremenljivkami nacrtovanja in z resitvijo metode interpolacije krmiljenja. Omejitve na
nizjem nivoju obvladuje preklopna metoda LQ. Zaradi lo¢itve na dva nivoja v zasnovi upravljanja tudi ni potrebno
naknadno preoblikovanje visjenivojskega upravljanja, ¢e pride do sprememb na ravni izvr$nih ¢lenov.

Delovanje krmilnega sistema preCnega stabilizatorja je predstavljeno s simulacijo. Vpliv vzbujanja prek
vozis¢a in bo¢nih motilnih sil na kot in pospesek vrtenja Sasije okrog vzdolzne osi je minimalen. Iz predstavljenih
scenarijev je razvidno, da krmilni sistem izboljSuje dinamiko omenjenega gibanja in obenem obvladuje omejitve
vhodov. MoZna smer nadaljnjega razvoja aktivnega precnega stabilizatorja bi bila modularna zasnova relacij med
vi§jim in nizjim nivojem krmiljenja. Taksna zasnova bi lahko povecala u¢inkovitost izvr$nih ¢lenov in izboljsala
dinamiko gibanja. Naslednji izziv strategije krmiljenja je robustna zasnova: sistemu je lastnih ve¢ negotovosti,
zato morata biti zagotovljeni zmogljivost in stabilnost v razli¢nih pogojih.
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