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• Colaboración previa.

• Desarrollo del simulador Dynacar.

• Experiencia en dinámica de sistemas multicuerpo.
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2. Estado del arte

Algoritmos

• Modelo 01: “Improving Performance Using Torque Vectoring on an Electric All-
Wheel-Drive Formula SAE Race Car” de Brown & Braünl.

• Modelo 02: “Electronic Stability Control Base on Motor Driving and Braking
Torque Distribution for a Four In-Wheel Motor Drive Electric Vehicle” de Zhai et
al.
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Diferencias
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MODELO 01 MODELO 02

Dependencia del acelerador Independencia del acelerador

Actúa en todo momento Actúa a intervalos

𝛾𝑑𝑒𝑠 calculado igual 𝛾𝑑𝑒𝑠 calculado variablemente

Corrige el e𝛾 acelerando

Tienen en cuenta las cargas por rueda
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1. Comparativa completa.

2. Comparativa atendiendo solo al parámetro de cargas.

3. Comparativa atendiendo solo al parámetro de error del yaw rate (𝛾).



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 1. Completa

40



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 1. Completa

41



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 2. Solo atendiendo a las cargas

42



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 2. Solo atendiendo a las cargas

43



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 3. Solo atendiendo al error de 𝜸

44



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 3. Solo atendiendo al error de 𝜸

45



3. Comparaciones

Simulaciones y observaciones: 3. Solo atendiendo al error de 𝜸

46



4. Soluciones propuestas

Pasos a seguir

47



4. Soluciones propuestas

Propuesta I

49

• Actuador continuo → M.01

• Independiente del pedal → M.02

• Resolver el problema de la transferencia de cargas (M.01 y M.02)
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• Actuador continuo → M.01

• Señales de par más continuado→ M.01

• Independiente del pedal → M.02

• Introducción del uso del freno
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𝐾𝑖𝑛𝑒𝑠𝑡 ∝ 𝑒𝛾
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6. Conclusiones y trabajo futuro

• Se ha creado un modelo que consigue una mayor capacidad de giro
y que impide al vehículo entrar en estado de inestabilidad.

• Los modelos que se basan en las cargas inducen a errores ante
cambios del sentido de giro bruscos.

 Crear un modelo que solo actúe en situación favorable.

• Debido a limitaciones del conductor autónomo de Dynacar, solo se
ha podido comparar la capacidad de giro.

 Implementar un algoritmo de conducción autónomo para
pruebas en circuito (teniendo en cuenta el TV).
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Gracias por su atención
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