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Concezione del sitema AGCS

Controllo attivo della convergenza durante la curva.
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Relazione tra convergenza posteriore e stabilitad

Geometria posteriore Stabilita Efficacia
Stabijlita
Diritto : Alta
- Curvando :Bassa
Angolo post = (Diritto) === (Curvando) ateral G

Curvando high speed :

N Stabjlita Diritto : Bassa
/ \ Curvando low/mid : Alta
Senza : _

AGCS Angolo post. = Basso (Diritto) <mm=){Curvando) La':eral G |Bassa
- Stabjlita Diritto :Bassa
/1 Curvando low/mid : Bassa
R Curvando alta vel: Alta
Angolo post. = Alto (Diritto) <mm=){Curvando) Lateral G
—» [ .

Stabjlita Diritto : High
Con AGCS Curvando low/mid : Alta
Curvando alta vel. : Alta

Angolo post. = Variabile (Diritto) <===){Curvando) Lateral G
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Controllo Motore

Codifica

Limite interruttore

Motore & Riduttore
Velocita

ECU

Velocita veicolo

Angolo sterzata

Alimentazione

Interruttore

Pannello Display |
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Diagramma a blocchi del Sistem

Input ECU Output
LH
SAS Calcolo — DC  Enc 0
|| Motor ode
Target L.
Decision _
VSS Calcolo of 4 1| valore di
cotrollo Controllo
Encoder & || ol Cc O
Limit SW Sossiona del | o
I motore - RH

€ Specifiche Operative dell’Attuatore

- Voltaggio alimentazione : 10 ~ 16V DC ~ Max carico : 80 Kgf

\ c = Controllo velocita : Min 55 mm/s @ 80 Kgf
= Temp.operativa : -25 ~ +80 C
= Controllo estensione : Max 20 = 2 mm
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Vista Veicolo parte Bassa
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Motore/Attuatore ~5rdine & Levaj(

|

Attuatore

@& HYUNDAI



