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Justificacion

La empresa

AIC-Automotive Intelligence Center es un centro
europeo de generacion de valor para el sector de
automocion basado en un concepto de innovacion
abierta donde las empresas mejoran su
posicionamiento por medio de la cooperacién.

VDC - Virtual Development Center

Centro de competencia dentro de AIC que aspira
a ser un referente en el diseno, desarrollo y
validacion virtual de los sistemas embarcados en
un vehiculo. Se trabaja en la modelizacién a nivel
de componente o sistema, asi como en la
simulacién driver-in-the-loop. El VDC es capaz de
apoyar a las empresas en multiples etapas dentro
del proceso de disefo.
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Justificacion

Objetivos

Alcance

Desarrollo, validacién e integracion del
modelo

Estudiar las variables criticas del proceso

Desarrollo e integracion de un modelo
validado para Formula Student

Andlisis del confort objetivamente

Generacién de los escenarios de ensayo y
evaluacién del confort

Desarrollo de lineas de trabajos futuras




Intensificacion
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Intensificacion s |

Matlab Simulink
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Intensificacion

Parametrizacion

Matlab
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Intensificacion s |

Matlab Simulink CarMaker

d = ro / ro_Fz0)

R omega = Ty

Re = R omega - r

3 Integracion
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Desarrollo nuevos modelos

Simulink CarMaker

Integracion




Preguntas

Eskerrik asko! Gracias! Thank you!




