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» Conclusie

door: Sander de Goede duur: +/- 10 min







s vpurucritgever.

- - Lectoraat Mobiliteitstechnologie HAN Automotive
- Voertuiggedrag
- Bestuurder-voertuig interactie

« Doelstelling:

- Verkrijgen inzicht in (fysiek) bestuurdersgedrag
- Realiseren simulatiemodellen tbv vervolgonderzoek

» Risico's:
- Verkrijgen motorfiets

- Verkrijgen voertuigparameters
- Verkrijgen en implementeren data aquisitie systeem
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werkzaamheden '

- Modelvorming motorfiets:

« Literatuuronderzoek
+ Multibody modeling

- SimMechanics
- Solidworks CAD

- Modelvorming bestuurder:

- Literatuuronderzoek
- PID controller

- Controleren pad motorfiets
- Controleren stabiliteit motorfiets
- Validatie simulatiemodellen

- Uitvoeren experimentele testen en simulaties
+ Analyseren verkregen data







SimMechanicsS in combinatie met Solidworks
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Single lane change
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Steering angle simulation input

steering angle [den]
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Test vs simulatie met stuurhoek-input



Simulated motorcycle path compared with the described path
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Lean rate and angle comparison

measured rate

meas.rad angls
e girjulalad rals

| === sinulatad angls

lean rate (i dt) [deg/s] / lean anale (i) [deq]

time [3]

st vs simulatie met controller actie



Terugkijkend:

- Kwalitatief goed voertuig
en bestuurder
simulatiegedrag voor

enkele maneuvre

- Motorfietsen
geintroduceerd op HAN
Automotive




Vooruitkijkend:

- Uitbreiden meetsysteem FZ6 tbv het meten

van meer input bestuurder
- Onderzoek naar mogelijkheid tot het
verbeteren van de veiligheid motorfiets en

bestuurder...
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