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COSA SI INTENDE PER
SOSPENSIONE?
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Presenter
Presentation Notes
Essa è quel complesso di organi (la cosiddetta massa non sospesa) interposto tra suolo e corpo vettura (la cosiddetta massa sospesa) avente lo scopo primario, in senso verticale, di trasmettere al (o dal) suolo il peso e le eventuali azioni aerodinamiche verticali, minimizzando le accelerazioni che le irregolarità della strada producono e, in senso orizzontale, di trasmettere al (o dal) suolo la azioni motrici, frenanti, centrifughe, ed aerodinamiche orizzontali.



., ESIGENZE DEL SISTEMA SOSPENSIVO

e COMFORT V/s. ® GUIDABILITA
Accelerazione della massa Variazione della forza a terra
sospesa

SOSPENSIONI CONTROLLATE O ADATTIVE

OBIETTIVI

!

Realizzare un sistema attivo o inerziale di smorzamento che gestisca queste due variabili
contrastanti







STRATEGIE DI CONTROLLO
SKYHOOK-GROUNDHOOK




SOSPENSIONE ATTIVA
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y,= velocita massa sospesa

y,= spostamento massa sospesa

y;= velocita massa non sospesa

y,= spostamento massa non sospesa
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z,= deformazione pneumatico

Z,= corsa sospensione

Z,= accelerazione massa sospesa

z,= accelerazione massa non sospesa
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MODELLO FULL-CAR




QUARTER-CAR Vs. HALF-CAR
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Presenter
Presentation Notes
Spostamento baricentro massa sospesa ha solo un ritardo temporale


QUARTER-CAR Vs. FULL-CAR
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MODELLO QUARTER-CAR Vs. FULL-CAR

SPOSTANENTO BARICENTRO MASSA SOSPESA FULL CAR V. QUARTER CAR
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N

INGRESSI

Sinusoide ad 1 hz e amp=0.1m
Sinusoide a 10 hz e amp=0.1 m
Scalino di 0.1 m

OUTPUT

Accelerazione massa sospesa
Accelerazione massa non sospesa
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INGRESSO SINUSOIDALE 1 Hz

ACCELERAZIONE MASSA SOSPESA [mlsz]
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INGRESSO SINUSOIDALE 10 Hz

ACCELERAZIONE MASSA SOSPESA [m/s?]
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ANALISI NEL DOMINIO DELLA FREQUENZA

ACCELERAZIONE MASSA SOSPESA [m/s?]
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SIMULAZIONE INAMBIENTE MSC ADAMS

quarter_car_model
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MASS-DAMPER: CONVIENE?

ACCELERAZIONE MASSA SOSPESA [mi/s?]
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MASSA SO5PESA
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SVILUPPI FUTURI: SOSPENSIONE REALE

BIELLA
TRASVERSALE
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SVILUPPI FUTURI: SOSPENSIONE REALE
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CONCLUSIONI

o Utilizzare modello quarter-car in luogo di altri piu complessi e una valida alternativa a
patto di sapere bene cosa si vuole analizzare

e La sospensione attiva con strategia skyhook e groundhook consente un netto
miglioramento delle prestazioni del sistema sospensivo

» Lo smorzatore inerziale posto su massa sospesa € una valida alternativa all’ utilizzo di
sistemi piu complessi e costosi di ammortizzamento
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