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STRESZCZENIE ROZPRAWY W JEZYKU POLSKIM

Rozprawa doktorska pt.: ,, Opracowanie i badania symulacyjne algorytmu sterowania
skretem k6t w samochodzie 4WS” skupia sie na opracowaniu algorytmu sterownika ukladu
wspomagania kierowcy oraz pojazdu autonomicznego 4WS w procesie zmiany pasa ruchu
1 zwigzanych z tym rozleglych badaniach symulacyjnych.

Prace rozpoczyna ogélny wstep wprowadzajacy czytelnika w problematyke dynamiki
ruchu pojazdéw drogowych z czterema kolami sterowanymi (4WS — Four Wheel Steering). Na
podstawie studium literaturowego sformufowane zostaja cel i zakres pracy oraz hipoteza
badawcza.

Podstawe syntezy algorytmu sterowania stanowi tzw. model TOWETOWY Opisujacy
dynamik¢ poprzeczng kierowanego samochodu. W pracy dokonano jego linearyzacji
1 odpowiednio przeksztalcono w forme transmitancyjng. Zredukowane postacie transmitancji
pozwolity opracowa¢ analityczne formuly generatora sygnatéw referencyjnych oraz
regulatoréw wystepujacych w algorytmie sterownika.

Charakter pracy i przyjeta metodologia badawcza wymagaly opracowania wirtualnego
modelu obiektu sterowania stuzgcego do badania algorytmu w testach symulacyjnych. Model
ten obejmuje opis dynamiki uktadu kierowniczego i uktadu jezdnego. Parametry niezbedne do
modelu mechanizmu uktadu kierowniczego zaczerpnicto z literatury, natomiast parametry
dotyczace ukltadu jezdnego poddano identyfikacji (stosujgc w prébach drogowych typowy
samochdd 2WS /Two Wheel Steering/ z uwagi na brak rzeczywistego pojazdu 4WS).

Pozyskane i zidentyfikowane parametry modelu wprowadzono do opracowanego
algorytmu uktadu sterowania oraz modelu dynamiki ruchu wirtualnego samochodu 4WS.
Symulacje dotyczace procesu zmiany pasa ruchu przeprowadzono z wykorzystaniem
oprogramowania Matlab&Simulink. Opracowany uklad sterowania funkcjonowal poprawnie
0 czym sSwiadczyly niewielkie rézmice pomiedzy sygnalami  referencyjnymi
i mierzonymi w wirtualnym obiekcie. Tym samym mozna bylo wstepnie stwierdzi¢
poprawnos¢ opracowania algorytmu. Algorytm sterowania poddano nastepnie badaniom
wrazliwosci realizowanych poprzez rozlegle symulacje poréwnawtze. Przeprowadzono je

z uwagi na wystepowanie: niedokladnosci parametrycznych (pomigdzy danymi




przyjmowanymi w modelu, na ktorym bazowat algorytm sterownika, a danymi wirtualnego
obiektu), luzu i tarcia w ukladzie kierowniczym (pomijanych przy syntezie algorytmu
sterowania) oraz zaklécen w sygnatach mierzonych i dostarczanych do sterownika.
Przeprowadzone badania pokazaly w jakich zakresach bledéw algorytm jest w stanie sobie
poradzié, a w jakich wymaga udoskonalenia w ramach przysztych prac.

W ostatnim etapie sformulowano podsumowanie i wnioski oraz kierunki dalszych

dzialan.

Slowa kluczowe: inzynieria mechaniczna, dynamika ruchu pojazdu drogowego, samochod
4WS, wspomaganie kierowcy, samochod autonomiczny, model rowerowy, zmiana pasa ruchu,

synteza algorytmu sterowania, badania symulacyjne w Matlab& Simulink, analiza wrazliwosci.
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