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Abstract: This project deals with the matter of car stabilization systems modelation. The main aim
of the project is to modify model car platform in order to monitor current vehicle condition, chassis
components and consequently to control its functional elements. Furthermore, fundamental princi-
ples of stabilization systems being used in contemporary cars and experiments with them are
demonstrated.
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. UVOD

Mezi cile tohoto projektu patii studium a analyza principu funkce stabilizacnich systémil, uprava
modelaiské platformy automobilového podvozku pro tcely pocitatového méfeni jizdnich dat
a prazkum aplikovatelnosti zminénych systémt na model. Dal§im zamérem bylo zjistit, zda je
mozné vyvinout zjednoduseny stabilizacni systém modelu auta s vyuzitim stfedoskolskych znalosti
informatiky, fyziky a matematiky.

. ELEKTRONICKY STABILIZACNI SYSTEM

Jedna se o sestavu senzorovych, vypocetnich a ovladacich komponent instalovanych do vozidla, je-
jichz hlavnim ucelem je zvyseni bezpecnosti posadky zajisténim lepsi ovladatelnosti a stability za
mimotadnych jizdnich situaci.

Mezi datové vstupy stabiliza¢niho systému patii udaje o rychlosti otaceni jednotlivych kol, pficné
a podélné zrychleni, thlova rychlost podle svislé osy. Dalsim vstupem jsou také povely uzivatele
(tidice), které jsou reprezentovany polohou plynového, brzdového pedalu a volantu.

Ulohou protiblokovaciho systému ABS je zamezeni blokace kol pii brzdéni. Smyslem je zajisténi
lepsiho bo¢niho vedeni brzdénych kol pii sou¢asnych zménach sméru jizdy. Protiprokluzova regu-
lace ASR je systém, ktery brani prokluzu hnanych kol pii akceleraci vozidla. Elektronicka stabili-
zace jizdy ESP je systém, ktery se stard o jizdni stabilitu vozidla pfi prijezdu zatdckou. Zasahy do
fizeni jsou predstavovany pribrzdénim jednotlivych kol za u€elem udrzeni vozidla v poZadovaném
sméru jizdy. [2]

. UPRAVA MODELOVE PLATFORMY

Zéakladem vyvojové platformy (obrazek 1) je modelaisky podvozek méfitka 1/10 s elektrickym po-
honem. Ridici jednotku zastupuje mikrokontrolér Arduino DUE, ktery bylo nutné postupné piipojit
na vSechny funk¢ni systémy platformy (obrazek 2).

V ramci mechanickych uprav bylo nutné vyvinout a sestavit nezavislé brzdy kol, které jsou na mo-
delu métitka 1/10 unikatem. Servomotorem, skrze bowden ovladané kotoucové brzdy jsou vybave-
ny plovoucimi tfmeny, které rovnomérné ptisobi tlak na povrch kotouce. (obrazek 3: vlevo)



Dlouhym vyvojem si prosly otackoméry kol, jejichz optimalizace byla nezbytna ve vSech smérech
jejich funkce. Po vyzkouseni nékolika zptisobli méfeni otacek bylo pouzito feSeni vyuZzivajici op-
tickou zavoru. Zna¢né Sumy bylo nutné softwarové odstranit. (obrazek 3: vpravo)
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Obrazek 1: Modifikovana modelova platforma. [3]
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Obrazek 2:  Schéma modifikovaného zapojeni modelové platformy. [3]
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Obrazek 3: Mechanicka kotou¢ova brzda. Opticka zavora na brzdovém kotouci. [3]



4. ZACLENENI PROTIPROKLUZOVE REGULACE ASR

Po mnoha optimalizacich zpiisobu vypoctu rychlosti ota€eni kol bylo mozné implementovat systém
protiprokluzové regulace jedné hnané napravy. V grafu na obrazku ¢islo 4 je vidét prabéh rychlosti
otaceni vSech Ctyf kol beéhem akcelerace a decelerace modelu. V prvni az ¢tvrté ¢asti byl uzivate-
lem drzen plny plyn a pferuSovana ¢ara v grafu ukazuje hodnotu plynu regulovanou systémem
ASR (vztahuje se k ose vlevo). Jsou patrné mirné prokluzy kol zadni hnané napravy, které jsou
rychle regulovany redukci hodnoty plynu.
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Obrazek 4:  Graf prib&éhu méfeni zasahu systému ASR. [3]
5. ZAVER

Byla cilené¢ modifikovana modelova platforma, coz obnaSelo vyfeSeni mnoha necekanych problé-
mu. Byl vyvinut funkéni systém protiprokluzové regulace, coz dava znat odpovéd’ na otazku ze za-
dani, tedy ze je mozné vyvinout stabiliza¢ni systém pro model automobilu.

Béhem dalsiho postupu budou implementovany nékteré dalsi stabiliza¢ni systémy, bude zprovoz-
néna bezdratova komunikace moduly xBee za ucelem fizeni modelu a online méteni telemetrie.
Dal$i moznosti do budoucna je za¢lenéni ostatnich automobilovych bezpe¢nostnich systémd, jako
naptiklad protisrazkovy systém a systém hlidani jizdnich pruht.
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