Streszczenie rozprawy doktorskiej

»Wykorzystanie ukladu elektronicznej kontroli
toru jazdy ESP w automatyzacji manewru omijania

nagle pojawiajgcej si¢ przeszkody”

mgr inz. Leszek Jemiot

Rozprawa doktorska poswiecona jest opracowaniu modelu zintegrowanego systemu
(sktadajgcego si¢ z aktywnego uktadu kierowniczego AFS i uktadu stabilizacji toru jazdy ESP),
sterujacego manewrem omijania nagle pojawiajacej si¢ przeszkody przez wirtualny samochod
cigzarowy.

W pracy przedstawiono og6lna koncepcje sterowania pojazdem podczas omijania nagle
pojawiajacej si¢ przeszkody przez model wirtualnego samochodu cigzarowego
z wykorzystaniem zastosowanych modeli: aktywnego uktadu kierowniczego AFS, stabilizacji
toru jazdy ESP oraz zintegrowanego systemu sterownia AFS+ESP.

W przeprowadzonych badaniach symulacyjnych, dotyczacych sterowania pojazdem
podczas omijania nagle pojawiajacej si¢ przeszkody, wykorzystany zostal, jako wirtualny
obiekt sterowania, rozbudowany model samochodu ci¢zarowego, ktory byl gruntownie
zweryfikowany eksperymentalnie w badaniach stanowiskowych i drogowych. W pierwszym
etapie przeprowadzonych badan symulacyjnych wykonano badania modelu wirtualnego
samochodu cigzarowego w celu poznania jego wilasnosci jezdnych w réznych warunkach
drogowych i eksploatacyjnych, z uwzglednieniem granicznych warunkéw ruchu. Nastgpnie
wykorzystujac model wirtualnego pojazdu, sprawdzona zostata jakos¢ i skutecznos$¢ dzialania
automatycznego ukladu kierowniczego AFS, ukladu stabilizacji toru jazdy ESP oraz
zintegrowanego systemu sterowania pojazdem AFS+ESP podczas wykonywania manewru
naglej zmiany pasa ruchu na réznych nawierzchniach drogowych z réznymi predkosciami.

W podsumowaniu rozprawy doktorskiej przedstawiono poréwnawcze wyniki badan
modelu wirtualnego pojazdu, wyposazonego w uktad AFS i w zintegrowany system sterowania
AFS+ESP. Na podstawie przeprowadzonych badan symulacyjnych przedstawionych w pracy
sporzadzone zostaly konstruktywne wnioski, wskazujagce na potrzebe stosowania
zintegrowanego systemu sterowania AFS+ESP podczas manewru omijania nagle pojawiajacej

si¢ przeszkody.




