Trabajo final de grado

Modelizacion del conjunto motor-transmision de un
automavil a partir de datos experimentales

= Autor
Alfonso Ramén Varela Olmedo
Tutores
Miguel Angel Naya Villaverde
Emilio Sanjurjo Marofio
Junio, 2014

/ 5 A
http://lim.ii.udc.es 5. -

N Laboratorio de Ingenieria Mecanica
b= Universidad de La Corufia




Objetivo del proyecto

= Crear un modelo del sistema motor-transmision

Simulador realista del prototipo del Laboratorio de Ingenieria Mecanica

Estudio comportamiento dinamico

Modelo del sistema de traccion

Red Neuronal
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El sensor de par

= Intrusivo
= Pesado
= Caro

= No se instala en vehiculos
comerciales

Modelo para obtener el par

—

Modelo del sistema Modelo del sistema
de frenado de traccion
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El sistema de traccion del prototipo

Caja de cambios
automatica

Diferencial
abierto

| Motor | Convertidor
de par
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El sistema de traccion

Convertidor hidraulico de par Caja de cambios automatica
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Red Neuronal Artificial (RNA)

= | as RNA intentan imitar el funcionamiento del cerebro de los animales,
que esta formado por neuronas.

= Se trata de un sistema de interconexion de neuronas que colaboran entre
si para producir un estimulo de salida.

= \entajas: = Aplicaciones

= Aprendizaje = Reconocimiento de patrones'y

. secuencias

= Auto-organizacion

« Tolerancia a fallos = Aproximacion de funciones o
analisis de regresion

= Flexibilidad - Robtica

= Tratamiento de datos
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Modelos matematicos

= Modelo de neurona
= Pesos sinapticos
= Bias

= Funcion de transferencia

Dendrita Terminal del
Axon

Cuerpo Nodo de
celular ~ Ranvier

f(-) |— Salida

X
< @ Funcion de

Ceélula de
Schwann

— P Bias transferencia
Entradas @ co0S Nucleo
ntra sinapticos
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Modelos matematicos

= Perceptron multicapa
= Entrenamiento supervisado

= Funcidn de transferencia: tanh(z)
i Y

* Tangente hiperbdlica en capas ocultas.

* Lineal en salida

g 4 - — — S P
Capa Capas Capa
entrada ocultas salida
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Diseno de la RNA

Angulo Motor experimental

= Entradas:

= Angulo del acelerador
* Encoder acelerador g 2
= \elocidad de giro del motor
» Sensor efecto Hall + filtro + derivada 3o
= Velocidad de giro de las ruedas
« Sensor efecto Hall + filtro + derivada 16.05 6’.1 1615 162 1625 163

Tiempo(s)

= Salidas

= Par alarueda

= Presion de freno
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Implementacion de la RNA

= [mplementacion con la Neural Network Neural Network
. idden utpul
Toolbox de Matlab: o -
=l _
. i 1l
20 1
%Crear estructura de la red Algorithms
Y . n. Cata Division Functon: Random Data Division Functon
net=feedforward net(nNeuronaS, trainlm ), Training Function: Levenberg-Marquardt Training FUnction
Performance Function: Mean Sguared Error Performance Function
%Entrenamiento de la red Derivative Functon:  Default Derivative Function
[net,tr] = train(net,data.input,data.output); F;mg:ss N — 5508
slele gl IC2radons
= Esta herramienta realiza de forma automatica iz | 0:00:0d |
. ) Performance; £08 | 1565 | | 0.00
varias tareas: Gradient: 1.00 | 3B8.0 | 1.00e-05
. MU 0.00100 | 1.00 | 1.00e+10
Se desordenan los datos valldation Checks: o z | 5
= Se escalan los datos. o
= Division de los datos en 3 sets: entrenamiento, validacion U Performance |
y test l Training State ]
| Error Histogram |
| Regresson |
Flot Interval; J 100 epochs

V Validation stop.
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Resultados

pruebas
60 - X generalizacion X %
X XX XXX
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Resultados

pruebas
60 - X generalizacion X %
X XX X X X
¢ o X XX XXX X X x X X
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<
'%)J 40| T
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Resultados

100 -
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« Coeficiente de correlacion  Redes Neuronales
83,9% Recurrentes
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Conclusiones y trabajo futuro
=Conclusiones

= Se tomaron y procesaron datos experimentales con el prototipo
del Laboratorio de Ingenieria mecanica.

= Se decidid realizar un modelo no analitico con redes neuronales.

= Se obtuvo configuracion de red para aproximar el valor del par en
la rueda motriz

= Desarrollo de un algoritmo eficiente para la evaluacion de la red
= Trabajo Futuro
= Redes Recurrentes

= Tiempo Real
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Contribucion a Congreso

Este trabajo ha servido para redactar el articulo

“Modelizacion de los subsistemas de traccion y
frenado de un automdvil para su uso en un
simulador”

que ha sido aceptado para el XX Congreso
Nacional de Ingenieria Mecanica (XXCNIM)
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