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A jarmiiparban a legtobb gyarté nagy hangsilyt fektet vezetéstamogaté és onvezet6 funkcidk fejlesztésére. Ezek a
funkcidk a személygépjarmiivekben lassan teljesen szokvanyossa vdlnak, és mar a teherszallitmanyozas teriiletén
is megjelentek kiilonbozd vezetéstimogatd rendszerek [1]. Az onvezetés magasabb szinten torténd alkalmazdsa
jelentds eldnyokkel jarna mind biztonsdgi-, mind gazdasagi szempontbdl, ez kiilondsen igaz a tehergépjarmtivekre.
Egy tehergépjarmi sof6rje munkaidejét leginkabb autépdlyén vald haladassal, illetve telephelyen beliili mandvere-
zéssel — és virakozassal — tolti. Igy tehét elengedhetetlen az olykor rendkiviil bonyolultnak szimité rakodérampéra
torténd tolatas [2]. Viszont ha a telephelyeken megoldhaté ezen mtiveletek elvégzése onvezeté médban, akkor ez-
zel gyorsithaté a rakodds és csokkenthetd a rakodds kozbeni balesetek szima. Munkénk sordn egy szabalyozasi
algoritmus tervezése és tesztelése a cél, amely alkalmas nyerges vontaték koriv mentén val6 tolatdsanak stabiliza-
lasdra. A vizsgalat sordn a gorbiilet stabilitdsra gyakorolt hatdsan kiviil hangsulyt fektetiink a szabalyozasi korben
fellépd idokésésre is.

A jarmiszerelvény kinematikai, merev kerekes modelljét az 1(a). dbra mutatja. Fekete szaggatott vonal jeloli
a kivant pdlyat, amin a vontatmany tengelyét szeretnénk végigkiildeni egy dltaldnos palyakovetS feladat sordn.
Azonban egyeldre feltételezziik, hogy a palya gorbiilete dllandd, azaz a kovetendd {v koriv. A mozgdsegyenletek
az anholonom kényszerekbdl szarmaztathatok, melyek aztdn a palya kisérd triéderébe transzformalhaték annak
érdekében, hogy a pdlyakovetés leirhatd legyen. A szabalyozasi feladat két részfeladatra oszthatd: az egyik felelSs
az eldirt palyaiv kovetéséért, a masik pedig a tolatds stabilizldsaért. Utébbit egy ardnyos tagokat tartalmazé élla-
potvisszacsatoldsos szabdlyozdval valdsitjuk meg, mely esetén vizsgaljuk a szabédlyozasi korben fellépd 7 idSkésés
hatdsét is. A modellben figyelembevételre keriil a kormanyszerkezet dinamikdja is a hozz4 tartozo alacsony szinti
szabdlyozdssal egyiitt. Az 1(b). dbrdn egy stabilitastérkép lathat6 a szoghibdhoz- (Pg) és a vontaté—vontatmany
kozti relativ szoghoz tartozo erdsitési tényez6k (Fy,) sikjdban, mikozben az oldalirdnyu eltéréshez tartoz6 erdsitési
tényezd (P,) értéke rogzitett. A grafikonon az eldirt palya xp gorbiiletének hatdsa lathatd, ahol a szines teriiletek
jelolik a stabil tartomanyt harom kiilonbodzd gorbiilet esetén. Ezek alapjan a gorbiiletnek igen nagy szerepe van a
szabalyozéparaméterek megvalasztiasakor, emiatt valészintisithetd, hogy egy altalanos palyakovetd mandver vég-
rehajtdsa soran (amikor a gorbiilet értéke nem dllandd) adaptiv erdsitési tényezodket kell alkalmaznunk ahelyett,

hogy univerzalis értékekkel tizemeltetnénk a szabalyozot.
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1. abra. (a) A jarmdszerelvény mechanikai modellje. (b) A palyagorbiilet stabilitdsra vett hatdsat bemutat6 stabili-
tastérkép (V = —3m/s,a = —0.8m, ! =3.5m,lo =10m, 7 =0.1s)

KOSZONETNYILVANITAS
A kutatdst a Nemzeti Kutatdsi, Fejlesztési és Innovaciés hivatal NKFI-128422 szdmu pdlydzata timogatta.

HIVATKOZASOK

[1] J. I. Roh, H. Lee, W. Chung, Control of a car with a trailer using the Driver Assistance System, IEEE International Conference on
Robotics and Biomimetics pp. 2890-2895, 2011, https://doi.org/10.1109/ROBIO.2011.6181744

[2] M. Werling, P. Reinisch, M. Heidingsfeld, K. Gresser, Reversing the General One-Trailer System: Asymptotic Curvature Stabilization
and Path Tracking, Intelligent Transportation Systems, IEEE Transactions 15:627-636, 2014, https://doi.org/10.1109/TITS.2013.2285602

[3] W.Qin, Y.Zhang, D. Takdcs, G. Stépdn, G. Orosz, Nonholonomic dynamics and control of road vehicles: moving toward automation
Nonlinear Dynamics 110:1959-2004, 2022, https://doi.org/10.48550/arXiv.2108.02230.

35



