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4 Giris

MAM
Tubitak Marmara Arastirma Merkezi

Arac Teknolojileri Grubu

Hibrid Arac Prototipleri




MAM
Toplu Tasimacilik ve Hibrid Otobus Kavrami

Cevreyi Korumak icin Getirilen Siki Regiilasyonlar

Yetersiz Dogal Kaynaklar

Hibrid Otobius Kavrami
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Hibrid Arac Komponentlerinin Secilmesi
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Hibrid Arac Komponentlerinin Secilmesi
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Al Serl Hibrid Aragc Konfiglrasyonu
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Hibrid Arac Komponentlerinin Secilmesi

—
[ Batarya j

o=t .

\%
Diferansiyel ¢cevrim orani degistirildi.

\4

. \%
Yardimci Uniteler
Transmisyon kaydirildi ve kardan modifiye edildi.

Elektrik tahrikli kompresor yerlestirildi.

Direksiyon sistemi elektro — hidrolik hale getirildi.

\4

Debriyaj sistemi yenilendi
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Hibrid Arac Komponentleri Montaj Cizimi
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& Serl Hibrid Arac Konfiglrasyonu

—TUBITAK—

MAM

Enerji Akis Diyagrami

CAN (250 kbps) CAN (500 kbps)
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GENSET Haritasinin Cikartilmasi
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Sarj Koruma Stratejisi

Sarj Ust Siniri

Sarj Alt Sinirt - — ——-—> e e N
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Dinamik Programlama Bilgisi

Pgenopt = 57 kW
Pbatopt = 13 kW
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Problem Formulasyonu

Ceza Fonksiyonu:

icten Yanmali Motorun Tiikettigi Eneriji
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Problem Formulasyonu

Bag Denklemleri:
Sistem istenen yol yukunu karsilamalidir.

@ des (t) genset (t) + bat (t)
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Problem Formulasyonu

Bag Esitsizlikleri:

Batarya belirli guglerde sarj ve desarj olabilir.

I:)batmin (t) < I:)bat (t) < I:)bat max (t)
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Problem Formulasyonu

Bag Esitsizliklert:

Optimum calisma icin batarya belirli sarj ve desarj degerleri arasinda
tutulmalhdir.

Ebatmin (t) < Ebat (t) < Ebat max (t)

Ebat (t) — j f (Pbat (U))du

SGS

Vo ﬁ 2 (U) .
{ Foa eger P (u)> O
o _SGS ( bat (U)) =N bat( bat (U)) e

P (UNgdiBL(UY e pat () < O,

f
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-4l Dinamik Programlama
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Problem Formulasyonu

Bag Esitsizlikleri:
GENSET belirli bir gl¢ kapasitesine sahiptir.

I:)gensetmin (t) = I:)genset (t) < I:)genset max (t)
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Problem Formulasyonu

t P u
min J :J' genset( )

u
0 ngenset ( I:)genset (U ))

dyleki

I:)des (t) = I:)genset (t) + I:)bat (t)
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Modelleme ve Test Cevrimi
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Modelleme ve Test Cevrimi
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Simulasyon Sonuclari

Guc Dagilimi On-Off Kontrolcu GENSET Calisma Zamanlari

80 ; T ; 80 r T ;
= GENSET Gucu m— GENSET Gucu
80 ==== Batarya Gucu || 60l == Yol Yuku
=== Yol Yuku
40 i 40 —1 i
1
g 20 1 g 20 | b
= = 1
[s3 —-— [+} I ————————
=] -m -‘I L
a 0 : . @ 0 1 1
: R : 1
200 % o 1 20t ! I 1
H =1 1 1
40 - - 40 I ]
E -; --I - - -I |
I..
_m 1 1 1 1 1 1 1 1 1 _m

0 100 200 300 400 500 600 700 @800 900

3
3
s
I
I
3
:
g

Zaman (s)
= SO0C (Dinamik Programlama) = S0C (On-Off Kontrolcu)
| ===s0C (Dinamik Programiama) | | === SOC (On-Off Kontrolcu) |
715} - 715} g
2
12 SGS ]

Deutscher
Akireditierungs




& Simulasyonlar

—TUBITAK—

MAM

Simulasyon Sonuglari

_ Toplam Enerji Tuketimi (kW) Verim (%)

Konvansiyonel 6.8013 31.02
Ac — Kapa Kontrol 6.3767 33.08
Dinamik Programlama 5.4886 38.43




4l Sonuclar

MAM

UBu calismamizda, Akilli Ulagim Sistemlerinin enerji verimliligi
acisindan avantajlarini degerlendirdik.

QSeri Hibrid konfigirasyonda bir arac kullanilarak dinamik
programlama metoduyla optimum enerji yonetimi elde edilmeye
calisiimistir.

QBelirlenen bir Akilh Ulagsim Sistemi b6limunde konvansiyonel arag,
ac — kapa kontrolciyle gahstirnllan bir ara¢ ve dinamik programlama

I metoduyla yénetilen bir arac galistinlmistir.

ﬁ USonuc olarak akilli ulagim sistemleri Gzerinde kullanilabilecek olan

- dinamik programlama tabanlhi metotla yo6netilen seri hibrid
g :  konfiglrasyonda aracin, a¢c — kapa kontrolciyle yonetilen bir araca
oranla %16.17 daha verimli oldugu tespit edilmistir.
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