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KUTATOKOZPONT

o N R VILLAMOS JARMUHAJTASOK ES HAJTASIRANYITAS KUTATAS-FEJLESZTESE
A Jarmdipari Kutatokézpont (JKK) a gyéri Széchenyi Istvan Egyetem 6nall6 kutatasi

egysége, amelynek kiildetése a fenntarthatd kézlekedés tamogatésa hibrid és Ez a teriilet a JKK kiemelt kutatasi féiranya, amelyhez a tovabbi tamogaté kutatasok kapcsolédnak
villamos hajtasu jarmUvek kutatasaval és fejlesztésével.

KEZELOFELULET ES

A KUTATOKOZPONT KUTATASI FOIRANYA| SEGEDUZEMI BERENDEZESEK

AKKUMULATOR-
MENEDZSMENT

VILLAMOS ES HIBRID HAJTASOK

> Villamos gépekkel kapcsolatos kutatas-fejlesztés

> Motorvezérld rendszerek fejlesztése

> JarmUlvekben alkalmazott bedgyazott- és kiegészité rendszerek fejlesztése

> Jarmlhajtasok probapadi és jarmlben t6rténd vizsgalata, mérése E O B -
JARMUIRANYITO EGYSEG
> Villamosgép-fejlesztéshez kapcsolodo elektromagnesesség alapkutatasok

MATEMATIKAI SZIMULACIO ES OPTIMALIZACIO

ANYAGTUDOMANYI KUTATASOK

M VEZERLO O ALLANDOMAGNESES
OTORVEZERLS SZINKRONGEP

A LEGFONTOSABB KUTATAS-FEJLESZTESI PARTNER:

MAGYAR TUDOMANYOS AKADEMIA SZAMITASTECHNIKAI
ES AUTOMATIZALASI KUTATOINTEZET
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ANYAGTUDOMANYI
£S TECHNOLOGIAI
KUTATASOK

A JKK az Anyagtudomanyi és Technologiai Tanszékkel
egyuttmikodve integralt kutatasokat folytat a jarmuipari
anyagok és gyartasi eljarasok terliletén. Ezek célja a jar-
mUuvek tdmegének csdkkentése és ezzel parhuzamosan a
szerkezeti elemek mechanikai tulajdonsagainak javitasa, a
kénnyUszerkezetes épitési médok tamogatasa. A fé kutatasi
tertiletek a kdvetkezék:

> Nagyszilardsagu fém karosszérialemezek alakithato-
sagi tulajdonsagainak kutatasa, optimalizalt alakitasi
technologiék fejlesztése szamitdgépes szimulacioval

> Jarmdiparban alkalmazhaté polimerek, kompozitok,
habositott kompozitok és kompozit habok, valamint
ezek reciklalasanak kutatésa

> Uj alkatrészgyartasi és gyorsprototipus technologiak
fejlesztése (fémpor fréccsontés, [ézerszinterezés)

> Jarmdliparban hasznalt feluleti technoldgiak és nano-
technoldgiai megoldasok kutatasa

A bemutatott kutatasokat korszer( laboratériumi infrastruktu-
ra tAmogatja, amely a régio jarmuipari vallalkozasait sokrétu
szolgaltatasokkal is kiszolgalja.

VILLAMOS GEPEK
FLEKTROMAGNESES
ALAPKUTATASA

> Aferromagneses anyagok villamos gépekben viselkedésének, alkal-
mazhatésaganak kutatasa

> A magnesek hiszterézis-karakterisztikajanak, frekvenciafiiggésének
vizsgalata, kildnféle mérési elrendezések megvaldsitasa

> A Preisach-modell és a Jiles-Atherton-modell vizsgalata és a modellek
végeselemes szimulaciokhoz torténd illesztése

> Az alland6 magnesek modellezési kérdéseinek tanulmanyozasa és
implementalasa

VILLAMOS GEPEK
ELOTERVEZESE

A villamos gépek tervezési kdvetelményeit szimulacios médszerekkel
hatarozzuk meg. A szimulaciokat menetciklusok alapjan végezzik, amelyek
lehetnek szabvanyosak vagy mérések alapjan felvett idéfliggvények.

A szimulécidkkal a jarmlvek hajtéaslancénak viselkedését vizsgaljuk. Ehhez
az AVL Cruise és a MATLAB Simulink szoftverkérnyezeteket alkalmazzuk,
amelyek gyors modellépitést tesznek lehetévé és egyéb szimulaciok, model-
lek csatolasara is alkalmasak, ezaltal konnyen bévithetdk.
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VILLAMOS GEPEK
KUTATAS-FEJLESZTESE

A kutatasok célja olyan villamos gépek és hajtasrendszerek létrehozasa, amelyek
egy adott jarmu hajtasat optimalisan valésitjak meg. Az optimalizalas célja, hogy az
ilyen villamos gépek alkalmazasaval a jarmu energiafogyasztasa és a villamos haj-
tasrendszer (villamos gép és hajtomu) témege minimalis legyen. Ennek érdekében
alapvetéen allandomagneses szinkrongépek kutatasara dsszpontositunk.

Ennek a kutatasnak a keretein bellll sajat fejlesztés(i optimalizacios keretrendszert
épitlink. A keretrendszer a megadott paraméterek alapjan szimulaciés modszerek-
kel meghatérozza a hajtasrendszer energiafogyasztasat és tomegét, ezek ismereté-
ben pedig olyan modon valtoztatja annak tulajdonsagait (példaul a villamos gép
jellemzé méreteit), hogy a fogyasztas és a tdmeg vegul minimalis legyen.

OPTIMALIZACIOS KERETRENDSZER
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Ezzel a médszerrel a villamos hajtasrendszer tervezése
automatizalhaté. A keretrendszer nyilt felépitésl, ami
lehetbvé teszi, hogy a jévében tovabbi funkciokkal
bdvitsik, lehetévé téve Ujabb szempontok figyelembe
vételét a tervezési folyamat soran. llyen szempontok
lehetnek példaul a villamos gép hétani viselkedése és
zajkibocsatasa.

Az optimalizalas a villamos hajtasrendszer legfontosabb
paramétereit hatarozza meg, ezek alapjan végezzik a
prototipusok gépészeti tervezését és inditjuk el a gyartasi
folyamatot. A kész prototipusok probapadra keriilnek,
ahol alkalmassaguk vizsgalata és validalasuk torténik.
Sikeres prébapadi vizsgélatok utan a villamos hajtas-
rendszereket integréljuk az alkalmazasi kdrnyezetiikbe,
példaul prototipus jarmuivekbe.
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CONTROL BOARD

TMS570LC4357
(3778GA)
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PHASE CURRENT
MEASUREMENT

MOTORVEZERLO RENDSZEREK
FEJLESZTESE

HALL

A motorvezérld rendszerek fejlesztésének célja olyan, K+F célra alkalmazhato
motorvezérlék létrehozasa, amelyek alkalmasak a villamosgép-prototipusok
meghajtasara, azok vizsgalatara, valamint beépithetdk kisérleti jaormuvekbe is.

Az altalunk fejlesztett motorvezérlé rendszer modularis felépitésd, egy
mikrovezeérlé-alapu szabalyozo elektronikai egységbdél és egy teljesitmény-
elektronikai egységbdl all. A szabalyozo elektronikai egység univerzalis, a
teljesitményelektronikai egység azonban a felmerilé igények szerint skalazha-
10, kiildnb6z6 teljesitményszintl valtozatokban is elkészithetd (pl. 50VDC/50A,
250VDC/50A, 400VDC/1000A).
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A szabalyozé elektronikai egység a Texas Instruments
TMS570 mikrovezérlécsaladra épil, amely bizton-
sagkritikus jarmdipari beagyazott rendszerekben is
alkalmazhaté.

A szabalyozo6 elektronikai egységen futé beagyazott
villamosgép-iranyitd szoftvert modellalapu fejlesztési
modszerek alkalmazéasaval fejlesztjik. A villamos
gépet iranyité mezdorientalt aramszabalyozé algorit-
must MATLAB/Simulink kdrnyezetben valositjuk meg,
szimulacios vizsgalatokkal ellendrizzik a mikddését,
végull automatizalt médon programkodot generalunk
az algoritmusbdl és integraljuk a beagyazott szoftver
tovabbi elemeit (pl. periférivezérldket, operacios
rendszert).

A megvaldsitott motorvezérld rendszerek miikddését
prébapadon és beépitési kdrnyezetiikben is vizsgal-
juk, ellenérizzik.
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JARMUIRANYITO
RENDSZEREK KUTATAS-
FEJLESZTESE

A jarmdiranyité rendszerek fejlesztésének célja olyan beagya-
zott rendszerek kialakitasa, amelyek segitségével a jarmuveket
iranyitani lehet. A fejlesztések elssorban a hajtasiranyitas-

sal kapcsolatos funkciokra 6sszpontosulnak és magukba
foglaljak az algoritmusok, szoftverek, valamint a hardverek
fejlesztését is. A jarmUiranyitasi algoritmusokat korszerd,
jarmuszimulacidra épiilé modellalapu tervezési modszerek
alkalmazasaval fejlesztjik, MATLAB/Simulink kérnyezetben. A
hardverek, kiegészitd szoftverek és a kommunikacios rendszer
(CAN-halézat) kialakitasa olyan modon tdrténik, hogy nyitott, ru-
galmas, univerzdlisan alkalmazhaté hardver-szoftver platformot
biztositsunk a jovébeli fejlesztésekhez is. Ezeket a kutatas-fej-
lesztési tevékenységeket egylttmikodésben valdsitjuk meg a
Magyar Tudomanyos Akadémia Szamitastechnikai és Automati-
zalasi Kutatointézetével.

Meghatdrozé K+F (
tevékenységek
teriilete

Teljesitmény-
elektronika

- Teljesitményatviteli egységek
m Iranyitdegységek

dald
SOLUE]N

” Villamos teljesitménydtvitel
” Mechanikus teljesitményatvitel
- lelkapcsolatok

ENERGIATAROLO- ,
RENDSZEREK FEJLESZTESE

A villamos hajtasrendszerek jarm(iben térténd miikddtetéséhez
megfeleléen illesztett energiaforras sziikséges, ezért alacsony
feszlltségu, cserélheté akkumulator csomagokkal kapcsolatos
fejlesztéseket is folytatunk.

Ennek kapcséan a sajat fejlesztésl jarmlivekben hasznalhatd 48V
feszlltségl, 12Ah és 40Ah kapacitasu, hordozhaté és cserélhetd
akkumulatorcsomagok tokozasat, valamint toltés- és kisttés-fel-
Ugyeleti rendszerét fejlesztjik. A toltés és a kisutés felligyeletét az
elektronikus akkumulatormenedzsment-rendszer (BMS) valdsitja
meg, amely aktiv, vagy passziv cellakiegyenlitéssel rendelkezik.
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KIEGESZITO ELEKTROMOS
RENDSZEREK FEJLESZTESE

KIJELZO- ES KEZELORENDSZER

A jarmUlvekbe beépitett és a prébapadokon lizemel6 rendszerekhez tizemi-,
illetve mérésvezérld hardver és szoftver sziikséges. A telepitett hardver egy
valos idében mikodé szamitdgép, a szoftver pedig sajat fejlesztést program.
A rendszer lehetdve teszi a hajtasrendszerek vizsgalatat teszt-, és forgalmi
viszonyok kozott.

A sajat fejlesztésl tavfelligyeleti rendszer (telemetria) alkalmas a kisérleti jarmu-
vek lzem kdzbeni - real-time - vizsgalatara. A kétirdnyu kommunikaciéra képes
rendszer vezeték nélkil (WIFI, 3G) tovabbitja a fedélzeti adatokat, amelyeket
MySQL szerver adatbazisban gyUjt. Egyedi szoftver segitségével elemezni
tudjuk a kapott paramétereket, illetve aktiv beavatkozast is végrehajthatunk.

BIZTONSAGI-, ES VEZETEKRENDSZER

Avillamos jarmlvek sajat tervezésl biztonsagi-, és vezetékrendszere fontos szere-
pet jatszik a villamos hajtasu jarmivek Gzemeltetésében, és hatdsagi vizsgalatainal.

NAPELEMALKALMAZASOK KUTATASA

A kutatokdzpont napelemes, jarmliakkumulatorok toltésére alkalmas rendszerek
fejlesztésével is foglalkozik. Jarmuvon elhelyezett, és jarmUvon kivil [évé napele-
mek Osszeallitdsa, mérése, toltésvezérlésének fejlesztése all a fokuszban.

KUTATASI INFRASTRUKTURA

A JKK rendelkezik a tevékenységéhez sziikséges kutatasi infrastrukturaval,
amelynek részét képezi két villamosgép-vizsgalo probapad is. A probapadok
alkalmasak motor- és hajtémuvizsgalatok elvégzésére, Uresjarati, révidzarasi,
terheléses mérésre, nyomaték-fordulatszam jelleggoérbék mérésére, hatasfok-
mezé meghatarozasara. A modularis épitésmddnak kdszénhetden kilonbodzé
tipusu, méretl és feszlltségszint(i motorok vizsgalhatok rajtuk.

Mindkét mérérendszer autondm mikddésre képes, megvalosithatok rajtuk
elére definialt automatikus ciklusok, példaul villamos hajtasrendszer vizsgalata
valos idében futd jarmiszimulacié alapjan.

NAGY TELJESITMENYU VILLAMOS
FORGOGEP MERORENDSZER

> Maximalis tapfesziltség: 600 V DC

> Maximalisan mérheté nyomaték- és fordulatszam-tartomany: +1000 Nm,
+12000 ford/perc

> Maximalisan mérheté aram- és feszlltségtartomany: + 1000 A, + 1000 V

> Arendszer képes a visszataplalo fékezésre, igy a kiilsé villamos halozat-
bdl csak a veszteségeket kell fedezni.

> A probapad iranyitasa és a mérésadatgyujtés valdsideju szamitogépen
torténik, ami kezeli a szenzorilleszt6 perifériakat, valamint valésidejd
operacios rendszert futtat, amire az irdnyitasi funkciok mellé kiegészité
funkcidk (pl. valosidejl jarmUszimulacio) integralhatok.
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KOZEPES TELJESITMENYU
VILLAMOS FORGOGEP PROBAPAD

> Maximalis tapfesziltség: 48 V DC

> Maximalisan mérheté nyomaték- és fordulatszam-tartomany: +100 Nm,
+6000 ford/perc

> Maximalisan mérheté aram- és fesziltségtartomany: + 100 A, + 48V

> Arendszer képes a visszataplalo fékezésre, igy a kilsé villamos halézat-
bdl csak a veszteségeket kell fedezni.

> A probapad irdnyitasa és a mérésadatgylijtés valosidejl szamitogépen
torténik, ami kezeli a szenzorilleszt6 perifériakat, valamint valésideju
operacios rendszert futtat, amire az iranyitasi funkciok mellé kiegészité
funkciok (példaul valosideji jarmiszimulacid) integralhatok.

KIS TELJESITMENYU
VILLAMOS FORGOGEP PROBAPAD

2 kW-nal kisebb teljesitményl villamos gépek vizsgalatara alkalmas. Gyors,
kozepes pontossagu mérések végezhetdk legfeljebb 50 V DC feszlltséggel,
akkumulatorrendszerrdl taplalt motorokon. A mérésvezérlés szamitégéppel
torténik, a mérésadatgyujtés automatikus. A legnagyobb mérheté nyomaték
200 Nm, a legnagyobb fordulatszam 5000 ford/perc.

NYITOTT ARCHITEKTURA]JU,
SAJAT FEJLESZTESU
VILLAMOS JARMUVEK

A JKK altal fejlesztett jarmUivek sajat hajtas-, iranyitas- és kommunikacios rend-
szerekkel mikddnek, és lehetéséget adnak idegen hajtaselemek (pl.: motor,
hajtaselektronika, energiatarolo) beépitésére és kiprobalasara.

E-VAN

> Dizel-villamos hibrid tehergépkocsi sajat fejlesztési 2x30 kW teljesitmé-
nyU szinkronmotorokkal, jarmuiranyitasi és kommunikacios rendszerrel.

> Sajat fejlesztésti 400 V, 40 Ah energiatarolé rendszer, 6sszesen 16 kWh
tarolokapacitassal, 50 V-os, cserélhetdlitiumcellas akkumulatorcsomagok-
bol felepitve.

SZELECTRA (ciMLAPON)

> L7e kategoriaju, tisztan villamos hajtasu kétszemélyes varosi jarmu sajat
fejlesztésl 15 kW teljesitményU allandémagneses szinkronmotorral és
motorvezérld rendszerrel.

> Sajat fejlesztésl kdzponti jarmuiranyitas, kezel6- és kijelzérendszer.

SZEN ERGY - SZELECTRICITY (HATLAPON)

Shell Eco-marathon varosi, akkumulatoros (urban concept, battery
electric) kategodriaban indulé versenyautd, amelynek minden féegysége
sajat fejlesztésu.

> Kuls6 forgérészes, dllandomagneses kerékagymotor, mezéorientalt
motorszabalyozoé rendszer, 48 V 12 Ah cserélhetd litium akkumulator-
csomag, kdzponti jarmdiranyitas, telemetria, vezetéstamogaté rendszer,
sajat fejlesztést LIN-O-DC és CAN kommunikacio, sajat tervezésl vaz és
karbon karosszeéria, futomu.
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