1.1. MODELLISTICA - Modellistica dinamica 1.3_1

Sistema idraulico di un’autovettura
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Il sistema che fornisce potenza idraulica ad un'autovettura e essenzialmente
costituito da un motore elettrico, da una pompa ad ingranaggi, da un accumu-
latore idraulico e da una serie di elettrovalvole che controllano la potenza fornita
ai vari utilizzatori (frizione elettroattuata, differenziale elettronico, selezione e
inserimento marcia, ecc.).
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1.3. MODELLISTICA - Power-Oriented Graphs

1.3.2

r - - - - - - - - - — - - - - - - - - - - - -/ — r - — — 7/ "
DC Motor Pum R Accumulator
I | K \CM < CP I | K p\ . | é I IP
T M I i O | | : 10
' | | ' | | | ' Ko '
| | | | \ Vo—W)7
' | | ' | | | ' fa) '
| | | | |
' ﬁ } } (JPHM);’JP%M ' benr sgnwas } } Qr } ' V%‘_“/O '
l
| | | | | | | | 1 |
| | | | | | Qa | | |
KM | | | KP | | | Ql
Lo _E_M‘_ _ _‘ _ _wj\_/[ _ _l_ - ‘_ _ _‘Q_P _ L _Q“_!_ . _ _ 4
: Other | Clutch Valve : Hydraulic Tube
Actuators Rl_)-lisgn(Ec) p
| } 5 | 2 | | 2 | | P
i | s || [ | | [
| pﬂ - \ AP, | \ \ \
| | 1 v, | | | |
| | | kom2yar | | L | 1 | R |
| vie v
A | B ST I T2 B T
[ 3 [ [ [
’ Qk R | |
| Q. h 1osgp(Be) I8 | % \ \ %)
| 1+ sgn(Ec) | | < | | | v
[ L 2 QU
@y Lo
77777777 - - - - - - - - - - - - - - - - - - -/ — —/— —/ /M
Hydraulic Tube Clutch
| I PC | A | c P | | FC I
| ? | A T | T P S
| ' | | | | '
| | ; | | ; | o K () |
R | - stz | |
| C.s | | |mes+b| | btz
| ' | | | | % '
: I : B EE
| | O A \ | | %—10
ffffffff [ C_‘?c_ - _ZEC_ -

Questo schema POG descrive il modello dinamico dei seguenti elementi fisici:

e Motore elettrico (induttanza e resistenza di armatura L,, R,, costante di

coppia K7, momento di inerzia e attrito lineare del rotore Jys, bys).

e Pompa idraulica (guadagno Kp, trafilamenti o, attriti statici b.y)

e Accumulatore idraulico (volume a vuoto V), costante elastica del gas K)

e Circuito idraulico di controllo della frizione (elettrovalvola; modello idrau-

lico del tubo di collegamento; capacita idraulica del cilindro: C.; massa,

sezione e attrito del pistone: m,, A, e b.; molla a tazza: K(z.).)
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