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8.1.6. Hajtaslanc fejlesztés - |l : iKO MP

Problémafelvetés

« Elektromos hajtaslancba illeszthet6 sebességvalto
Kis helyigény (cca 200*180*180 mm)

Kis tomeg ( <30kg)

Nagy nyomatékatvitelre képes (400Nm)

0-7000 fordulat/perc tartomanyban mUkodik

ocoooU

* Minimalis hely igénynek megfelel6 geometria
(aszimmetrikus fogprofil)

* Mechatronikai rendszerrel tamogatott

szinkronizacio a valtas soran i o . .
+ Geometriai lehet6ségek vizsgalata

* Fordulatszam tartomanyok
megismerése

* Maximalis vonder6 meghatarozasa

* Fokozatok szamanak meghatarozasa

« Ebred6 nyomatékok feltérképezése
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Hajtaslanc prototipus

d

Formula E jelenlegi konstrukciok

Ll Andretti Motorsport, Team Aguri 5
sebességi fokozat

1 Venturi Formula-e Team, Mahindra
racing 4 sebességi fokozat

1 ABT Schaeffler Audi Sport 3
sebességi fokozat

1 Dams Renault Formula-E Team 2
sebességi fokozat

A sebességvalto-prototipus kétfokozatu,
az attételek adottak

A valtod szinkronizalt és a
szinkronkapcsoldk fogai aldakoszorultek,
ami miatt a szinkronkapcsolét terheletlen
allapotba kell hozni a fokozat oldasa el6tt.
A prototipus fogaskerekei manyagbdl
késziiltek, ezért a hajto- és
terheldnyomatékok értéke nem kell,
meghaladja néhany Nm értéket.

A fogaskerekek kllénleges fogazata miatt
nyomatékatvitel csak az egyik

forgasiranyban lehetséges.
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Hajtaslanc prototipus ) {00 E | KO M P

Kezelofellilet

L A LAbVIEW-ban mkod6 grafikus felilet kijelzi a rendszer minden f6bb és néhany kisebb jelentdségl valtozdjanak
értékét

Requested Vehicle Speed [ke/h] Wheel Radius [m]  Drive and Load Control Parameters  Drive and Load Measured Para
e , meters

‘n_wheel

]
n_drive T
]0—
L okt .
0 1: true

2 false

P!

1st Gear Ratio 1st Gear Stepper Motor Position
a 13 -_aﬂ 1 i
2nd Gear Ratio

W— Nl:oeolr Stepper Motor Position

2nd Gear Stepper Motor Position

State
 Running in 15t Gear
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Hajtaslanc prototipus F e E | KO M P

Kihivasok, hipotézisek

A prototipus szinkronkapcsoléjanak mozgatdsa a két
sebességi fokozat kozott,

A rendszer inditasakor az elsO fokozat automatikus
kapcsolasa.

Sebességfokozat-valtasok megvaldsitasa
0sszehangolt és idBzitett vezérléssel

A rendszer irdnyitasara és mikodésének valds idejl
vezérlésére alkalmas fellilet biztositasa

o O 0O O
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Elektromos formaautoé telemetria fejlesztése vl KO M P

Problémafelvetés

 Konnyen installalhaté online méréstechnika szikségessége
1 A rendszer elemei
1 Tesztek és adatkiértékelés

[ Kutatasi lehetéségek az online mérérendszerek birtokaban
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Elektromos formaauté telemetria fejlesztése

Eredmények

Mérdrendszer extra informacioi

) GPS pozicid és sebesség (5Hz gyakorisaggal)
(J Valamennyi utélagos analog szenzorérték
) 3 irdanyu egyenes vonalu gyorsulas

) 3iranyu szogsebesség

JarmU gyorsuldsi tengelyeinek definidldsa
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Elektromos formaauté telemetria fejlesztése ( ) {'(. FIKOMP
Kihivasok, hipotézisek

Mire hasznalhatjuk a telemetriabdl kinyert adatokat?

Motor fesziltség [V]

e Akkumulator toltottsége
125

e Celldk allapota (élettartam
120 7 7 /7 7
soran valtozd paraméter)

115 ’ ’ 7
e Terhelés mértéke

110 (aramfelvétel)

105 e Terhelés id6beli lefolydsa

(tiskés, allando)

100

Az akkumuldtor kapocsfesziiltsége egy 10 perces teszt sordn
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