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PROBLEMAS DEL CONTROL REGENERATIVO
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e 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

[Eny
T

o
o
T

o
)
T

e Conocer el tipo de carretera por donde circula el
vehiculo en cada instante.
Ll Posibilidad de inestabilidad en la motocicleta.
L1 No se tiene la misma capacidad de regeneracién
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Necesidad de utilizar los sensores existentes en los ]
vehiculos actuales deslizamiento (s)

Coeficiente de adhesion neumatico-carretera (m)
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Obtencion deslizamiento (S)
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NECESIDAD DE ESTIMACION DE PARAMETROS

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

METODOS MAS UTILIZADOS
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Coeficiente de adhesién neumatico-carretera (m
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A Minimos cuadrados recursivos (RLS) r ''''''
A Observadores en modos deslizante ob—
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A Filtros deKalman(KF, EKF y UKF) Sop deslizamiento (s)
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. SIMULACIONES SISTEMA MEDIANTE BIKESIM ®

A PARAMETROS GEOMETRICOS Y DINAMICOS MOTOCICLETA
A MODELADO MOTOR ELECTRICO
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Obtencion deslizamiento (S)
coeficiente adherenciany)
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Modelo motocicleta—
Vector estados
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Medidas sensores
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