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INTRODUCCIÓN
XIII Congreso Iberoamericano de Ingeniería Mecánica
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NECESIDAD DE ESTIMACIÓN DE PARÁMETROS

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

MÉTODOS MÁS UTILIZADOS

Å Mínimos cuadrados recursivos (RLS)
Å Observadores en modos deslizante
Å Filtros de Kalman(KF, EKF y UKF) 
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BUCLE CONTROL
XIII Congreso Iberoamericano de Ingeniería Mecánica
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MODELO MOTOR ELÉCTRICO
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SIMULACIONES SISTEMA MEDIANTE BIKESIM ®

Å PARÁMETROS GEOMÉTRICOS Y DINÁMICOS MOTOCICLETA
Å MODELADO MOTOR ELÉCTRICO

MODELADO MOTOR ELÉCTRICO

Descripción                                                Valor

Masatotal 205 kg
Radiode rueda 0.3 m
Momento de inerciade rueda 0.5 kg.m2

Distanciacdgeje delantero 0.67 m
Distanciacdgeje trasero 0.7 m
Altura cdg 0.4 m
Áreafrontal 0.6 m2

Coeficienteaerodinámico 0.55
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ESTIMACIÓN PARÁMETROS
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ESTIMACIÓN TIPO CARRETERA
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CONTROL REGENERATIVO
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RESULTADOS
XIII Congreso Iberoamericano de Ingeniería Mecánica

Transición baja-muy baja adherencia Transición alta-baja adherencia 


