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Introduccion
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Principales objetivos del diseio de un vehiculo

VEHICULO C Transporte seguro

y cOmodo, garantizando proteccion
medioambiental y una buena
economia de consumo de
combustible.

— —

> BEUISEES
.

= LM
Copyright LMS International - 2012 ‘ =

A Siemens Business

£% ) Leading Partner n
Test &Mechatronic Simulation 5




Principales objetivos del proyecto

A Realizar una simulacién dinamica de un vehiculo equipado con un sistema de control
electronico a bordo.

A Simular conjuntamente tres sistemas de distinta naturaleza.

A Desarrollar un ABS novedoso.
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Simulacion dinamica del modelo

LMS Virtual.Lab

LMS AMESIm

CO - SIMULACION
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LMS Virtual.Lab

V5 Environment Extended CAE Functionality
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CATIA V5 Virtual.Lab

LMS Virtual.Lab Designer LMS Virtual.Lab

Proporciona disefio CAD a Virtual.Lab Entorno de ingenieria de disefio y analisis
productos. Mddulos: vibracién, acustica,

cinematica y dinamica, la durabilidad
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LMS Virtual.Lab - Motion

120 LMS VirtualLab 11-SL2 - [CornplexTire.CAT&nalysis] = o=
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A Entorno de cinemética y dinamica de
sistemas multicuerpo (analisis de
mecanismos).

A Simulacién dinamica en condiciones
reales del comportamiento del
mecanismo.

A Para problemas hidraulicos, &
neumaticos, eléctricos, etc., es
posible hacer uso de la capacidad de
simulaciéon mecatrénica mediante la
co-simulacién con el software LMS
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LMS Imagine.Lab AMESIm
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File Edt ‘Yew Modelng Settings Simulation  Analysis  Tools  Model Mgmt  Windows  Help

==

D& | Ah@Xae 9 MB~~=22Q3GAQ I\ D@ HE ¢ H-4-0-D--B 022NN

= ABSvehcampll.ame * RIS unnamed_system_2 o | Library tree

- | search:
- A Paquete de simulacion 1D que permite

b [ simulation

> X sy cor modelar y analizar el rendimiento

b ¥ Mechanical

Hydraulics funcional de sistemas desde un punto

Controller

Electrical domain

 Powertrain

& E3 Finite Element Import

" % tmmen o o de vista multi-fisico.

b %% Elsctrical Basics

EEYEEER Y AN

b %= Electric Motors and Drives
v Thermal
» B4 7P Engine

:|— S - A Componentes validados

b5 TFP Exhaust

e analiticamente, organizados en

Mechanics '+ Elctro Mecharical

I+ 47 Engine Signal Generator b I b I i Ote C aS .

P —

Library items

(EET]

Pneumatics

=]

Sketch miac

#ﬁ; ) Leading Partner in . DA g =%

|- » i < o V ‘
Test\&Mechatromc Simulation 10 Copyright LMS International - 2012 ‘

A Siemens Business




Overview

Fundamentos tedricos
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Situacion de frenado

Deslizamiento (Slip ratio)

V¢ : velocidad de marcha
¥ L Rvelocidad angular por
el radio efectivo

Slip angle =0
_ Camber angle =0
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0.0 Slip ratio 1.0
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Fuerza lateral y slip angle

AUn neumético en rodadura sujeto a una fuerza
| at er alés¥a haoa un lado en el contacto
neumatico i carretera
AE| angulo entre la direccion de desviacion y la
direccion del neumaticoC slip angle

ASlip angle grandeY comportamiento de
rueda bloqueada
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