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W pracy przedstawiono problematyke hybrydowego uktadu napedowego
pojazdu kotowego w aspekcie przetgczania jednostek napedowych. Zaproponowano
rozwigzanie, umozliwiajgce analize uktadu napedowego w laboratorium poprzez
wprowadzenie i wykorzystanie modelu sterownika wirtualnego napedu elektryczno-
spalinowego. Przytoczono kwestie modelowania matematycznego silnikéw
trakcyjnych stosowanych w pojazdach o napedzie hybrydowym i elektrycznym.
Przedstawiono wady i zalety oraz opisano sposoby potgczen jednostek napedowych

stosowanych w pojazdach kotowych.

W pracy opisano modelowanie silnikow trakcyjnych pradu statego i przemiennego
oraz silnika spalinowego. Przedstawione w pracy modele silnikéw elektrycznych to
doktadnie opisane modele matematycznie silnikow dostepnych na rynku wtérnym,
ktére wykorzystywane sg do budowy napeddéw pojazdéw kotowych. Modelowanie
silnikow spalinowych zaproponowane przez autora odbylo sie z wykorzystaniem

charakterystyk predkosciowych oraz modelu termodynamiczno-mechanicznego.

Wysunieto nastepujgce zatozenia:

e opracowanie modelu matematycznego jednostki spalinowej — silniki spalinowe
0 zaptonie iskrowym, ktére matematycznie opisano tablica dwuwymiarowg
(charakterystykg predkosciowg) oraz model matematyczny termodynamiczno-
mechaniczny;

e opracowanie modelu matematycznego jednostki elektrycznej — silniki prgdu
statego (DC): komutatorowy szeregowy, komutatorowy obcowzbudny
zbudowany na magnesach trwatych, silnik BLDC, oraz silniki pradu
przemiennego (AC): indukcyjny, PMSM,;

e wybdr jednostki napedowej na podstawie kryteriéw pracy uktadu napedowego;

e ukfad regulacji kazdej jednostki napedowej oraz kompletnego hybrydowego
uktadu napedowego;

e algorytm pracy hybrydowego uktadu napedowego;

e oprogramowanie zewnetrznego uktadu sterujgcego pracg sterownika

wirtualnego;



W celu rozwigzania problemu przyjeto, ze hybrydowy ukfad napedowy w
potgczeniu z uktadem sterowania powinien zapewniac:

e szeroki zakres regulacji predkosci jazdy z uwzglednieniem zmiany przetozen
w skrzynce przektadniowej,

e ruch pojazdu przy statej predkosci, statym momencie napedowym, niezaleznie
od zrédta napedu,

e przetgczanie jednostek napedowych,

e regulacje momentu napedowego,

e stabilng prace jednostek napedowych.

Zakres pracy obejmuje:

e opracowanie sparametryzowanych modeli dynamicznych pojazdu kotowego
z napedem hybrydowym do sterowania predkosciowego,

e analize stosowanych rozwigzan uktadéw napedowych pojazdéw kotowych z
napedem hybrydowym, w tym budowe modeli matematycznych dynamiki
uktadéw napedowych pojazdéw z napedem elektrycznym i spalinowym,

e oOpracowanie zatozenh i koncepcji systemu sterowania hybrydowego uktadu
napedowego,

e okreslenie zatozenh sterownika wirtualnego napedu hybrydowego,

e optymalizacje systemu sterowania uwzgledniajgcg zatozone kryteria
jakosciowe procesu sterowania napedem hybrydowym,

e budowe wirtualnego hybrydowego uktadu napedowego pojazdu kotowego
| stanowiska sterujgcego,

e wykonanie sprawozdania i opracowanie wnioskow koncowych.

W pracy opisano zbudowane stanowisko kierowcy oraz sterownik wirtualny
symulujgcy prace hybrydowego uktadu napedowego. Przedstawiono takze wyniki
symulacji dla przykladowych wybranych silnikow napedowych w aspekcie ich

przetgczania. Prace konczy krotkie podsumowanie.



