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e Aufgabenstellung

 Grundlagen
— ESP
— MPC
— Virtuelle Teststrecke
* Modellbildung
— Ein\Zweispurmodell
— Linearisierung
— Reifenkrafte
e ESP-Regelung
— Feedback- Struktur
— MPC- Struktur

e Vergleich: Feedback und MPC

— Testmanover\ Simualtionsergebnisse
— Interpretation

Zusammenfassung
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Aufgabenstellung

e Grundidee: mehr Rechenleistung ->
aufwendigere Regelungsvarianten

e ESP- Reglung mittels MPC (Model Predictive
Control)

— Simulationsstudie
— Modellbildung
— Aufbau der Regelungsstruktur

— Verhalten der MPC-Regelung
e z.B.: ESP-Norm gerecht

— Vergleich mit gewohnlichen Feedbackregelung
e Vor und Nachteile
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Modell Predictive Control (MPC)

Grundlagen

e Regelungsalgorithmus, welcher anhand eines
dynamischen Prozessmodell einen zuklnftigen

StellgroRenverlauf berechnet

e Referer
— Einsp
e MPC-N

— lineal
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Grundlagen

Virtuelle Teststrecke
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Modellbildung

e Einspurmodell 4\%
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Modellbildung
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Modellbildung

e Linearisierung
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Schwimmwinkel in rad
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ESP- Regelung

Feedback- Struktur

e 2PI- Regler

e Referenzvorgabe mit dem Einspurmodell
 Begrenzung des maximalen Drehmoments
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ESP- Regelung

MPC- Struktur
e OMPC- Toolbox
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Simulation

e MPC-Regelungsstruktur/ ESP OFF
— Versuch: LaneChange ISO_ESP, v=130km/h
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Simulation

e MPC-Regelungsstruktur/ ESP ON
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Vergleich: Feedback und MPC

Weg ohne ESP
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Vergleich Bremsmoment Yorne Links
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Weg ohne ESP

Vergleich: Feedback und MPC
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e KEIN TNtUitives Verhalten!
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Anderes Bremsverhalten
/

Vergleich Bremsmoment Varne Links
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Ergebnisse

e Reibwerte

— Anregung: Beschleunigungs und Bremsmandver

Hinten Links Hinten Rechts
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Ergebnisse

e Schraglaufsteifigkeiten

— Anregung: Sinus- Sweep Lenkbewegung
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e /weispurmodell
— Versuch: LaneChange ISO_ESP, v=130km/h

(u(1)+u(2)v2
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Zusammenfassung

e Klare Vorteile zur klassischen Struktur
e Einfacher Aufbau
e Zahlreiche Mdglichkeiten fir Beschrankungen

Ausblick
 Lenkwinkel in der Linearisierung beachten
* Nichtlinearer MPC

* Erweiterung der Struktur mit Beobachtern fir
nicht am Fahrzeug messbare GrolRen
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