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PROBLEMAS DEL CONTROL REGENERATIVO
Tasa regeneracion fija

Conocer el deslizamiento entre rueda y carretera en cada
instante.

L Posibilidad de inestabilidad en la motocicleta.

L1 No se tiene la misma capacidad de regeneracién

Conocer el tipo de carretera por donde circula el
vehiculo en cada instante.

L Posibilidad de inestabilidad en la motocicleta.

L1 No se tiene la misma capacidad de regeneracién

U

Necesidad de utilizar los sensores existentes en los
vehiculos actuales

Coeficiente de adhesion neumatico-carretera (p)
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Obtencion deslizamiento (s)
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NECESIDAD DE ESTIMACION DE PARAMETROS

* Velocidad y deslizamiento
* Fuerza verticales y horizontales
* Coeficientes de adherencia

METODOS MAS UTILIZADOS

0.6

0.4 =

Coeficiente de adhesion neumatico-carretera (p)

O2f i~ — .~ . -
* Minimos cuadrados recursivos (RLS) r """""
* Observadores en modos deslizante o]
* Filtros de Kalman (KF, EKF y UKF) Sopt deslizamiento (s)
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. SIMULACIONES SISTEMA MEDIANTE BIKESIM ©

« PARAMETROS GEOMETRICOS Y DINAMICOS MOTOCICLETA
« MODELADO MOTOR ELECTRICO
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Obtencion deslizamiento (s)
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Modelo motocicleta —
Vector estados

x(k) = [Feps Nyy Np, 03, T]

Motorcycle
Chassis

Medidas sensores

_ . T
j(k) = [ax, az, 0, wy, 1] Filtro Kalman

P | Extendido

Ma, = M(& + 0z) = F, — C%?
Ma, = M(Z—6z+g)=N;+N,

L,6 = Nyl, — Nplp — Foz Ky (EKF)
Jo, =T — E,R, Kr C
T=¢ Kpy-I X Py

N N,
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Se ha presentado un control regenerativo que varia la tasa de regeneracion en funcion del tipo
de carretera y del deslizamiento de la rueda trasera de la motocicleta.

Se ha modelado el comportamiento de la motocicleta mediante los parametros dinamicos.
Se ha modelado el funcionamiento del motor eléctrico de la motocicleta.

Es necesario un algoritmo de estimacion basado en el uso de un filtro de Kalman extendido para
obtener los parametros necesarios para la estimacion del tipo de carretera.

Se ha desarrollado una red neuronal para detectar el deslizamiento éptimo.

Simulaciones realizadas con el software de dinamica vehicular Bikesim® ofrecen resultados muy
satisfactorios.

Este trabajo se ha realizado gracias a la financiacion obtenida en el proyecto de Plan Nacional
TRA2015-67920-R.
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