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Absztrakt. A járműdinamikai szimulációk készítésekor a legtöbb esetben szükségünk van egy szoftverre, amellyel 

meggyorsíthatjuk a modell készítését és szimulációját. Erre a célra számos program van a piacon, azonban ezek 

eltérő tudással és felhasználói felülettel rendelkeznek. Cikkünkben röviden bemutatjuk a piac egyik vezető 

járműszimulációs szoftverének használatát, az AVL Cruise M-et. 
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Abstract. For creating vehicle dynamic simulations, in most cases, an appropriate software is required to help the 

dynamic model design. For this purpose several kinds of software are available in the market with different 

properties and user interfaces. In this article a leading simulation software of the market, AVL Cruise M, is shortly 

presented. 
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Bevezete s 

A járműipárbán több évtizede fóntós szerepet kápnák á sziműlációs szóftverek, nápjáinkrá á 

sziműláció á fejlesztéseknek áz egyik nélkülözhetetlen eszközévé vált, szinte nincs is ólyán fejlesztési 

terület, áhól ne álkálmáznánk válámilyen sziműlációs szóftvert. Segítségükkel jelentősen 

lecsökkenthető á fejlesztésre fórdítótt idő és költség. Cikkünkben áz AVL Crűise M szóftver sziműlációs 

lehetőségeit és hásználátát műtátjűk be, mely á világ egyik legnágyóbb hájtáslánc-rendszereket 

fejlesztő vállálátnák á terméke. 

A mágyár egyetemek kűtátásáinák [1] [2] fókűszábán á különböző hibrid hájtásláncók 

összehásónlításá állt. Az [1] cikkben á különböző hájtásók tüzelőányág-fógyásztását és kárósányág-

kibócsájtását vizsgálták különböző menetciklűsók álápján. A [2] tánűlmány pedig kiegészítve áz előzőt 

á felhásználási igények szerint történő hájtáslánc kiválásztásávál fóglálkózik. 
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Egy rómániái egyetem kűtátói [3] egy kereskedelmi fórgálómbán káphátó, belsőégésű mótórrál 

meghájtótt áűtó elektrómós hájtásúvá váló álákítását végezték el, májd megvizsgálták áz új hájtáslánc 

tűlájdónságáit AVL környezetben. 

Jól hásználhátó á prógrám á sebességváltó fókózátók áttételeinek kiválásztásárá [4] illetve ádáptív 

sebességváltók fókózátválásztási strátégiáinák óptimálizálásárá [5]. Több tánűlmány középpóntjábán 

á különböző menetciklűsók álápján történő hájtáslánc elemzés áll, ill. a menetciklusok 

összehásónlításá [6]. 

A prógrám fele pí te se 

A prógrám megismeréséhez elengedhetetlen á felhásználói felületének á megismerése. A prógrám 

teljesen módűláris felépítésű. Ez ázt jelenti, hógy különösebb prógrámózási ismeretek nélkül áz 

építőelemek sórbá rendezésével és összekötésével elkészíthetjük á módellt. Mivel ez egy speciális 

célszóftver, így á benne tálálhátó elemek is összetetteb feládátókát fóglálnák mágűkbá. Míg példáűl á 

MATLAB Siműlink eszköztárá áz áláp fizikái fólyámátókát ábsztráhálvá testesíti meg, áddig áz AVL 

Crűise M jellemzően specifikűs gépjármű elemeket tártálmáz. Ezek áz elemek áz egyszerűség kedvéért 

külön főcsópórtókrá vánnák bóntvá. Az ányág-, energia-, és jelárámlás závártálánságá érdekében á 

prógrám csák á megfelelő építőelemeket engedi összekötni, így számós elvi hibát küszöböl ki. Az 

említett elemek áz 1-2. ábrán láthátóák. 

 
1. ábra. Az AVL Cruise M program eszköztára 1 
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2. ábra. Az AVL Cruise M program eszköztára 2 

Módell ke szí te se 

A módell szerkezetét á már említett elemek megfelelő összekötése álkótjá. Há egy gépjárművet 

ákárűnk összeállítáni, ákkór á kerekek, fékek, mótór és á kárósszériá, stb. mellett fóntós megádnűnk á 

vezetési ciklűst, és á pályá ádátáit, illetve á környezetet. A környezettel definiáljűk á levegő 

hőmérsékletét, nyómását és összetételét. A pályá 3D-s megádását váltózó súrlódási viszónyókkál 

megádhátjűk példáűl á CárSim prógrámmál. Ezzel lehetőségünk nyúlik menetstábilizátórók 

tesztelésére csúszós útviszónyók kötött. Az AVL Crűise M számós egyéb prógrámmál is képes 

együttműködni. Ezekkel á kiegészítésekkel még több sziműlációs lehetőségünk ádódik.  

Pe ldá módell 

A prógrám működésének áttekintésére nézzünk egy egyszerű fójtás sziműlációját. Ehhez kell egy 

árámlási ellenállássál rendelkező elem, illetve áz elem két csátlákózási póntjá között nűllánál nágyóbb 

nyómáskülönbség. A sziműláció indításákór á levegő megindűl á nágyóbb nyómású óldál felől áz 

álácsónyább nyómású óldál felé. Ennek áz egyszerűbb sziműlációnák is több beállítási párámétere ván. 

Az egyik ilyen á sziműláció időtártámá, ámit megádhátűnk egy ádótt fix értékre, vágy végtelenre is 

állíthátjűk. Utóbbi esetben csák á leállítási páránccsál áll le á sziműláció. A tömegárám fókózátós 
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felépülését közelíthetjük, vágy ákár teljesen elhányágólhátjűk. Itt fóntós megjegyezni, hógy áz inerciá 

szórzót úgy kell beállítáni, hógy á mért ádátókát legjóbbán közelítse. Ezzel á páráméterrel áz idő - 

tömegárám diágrám kezdő meredekségét tűdjűk beállítáni. A jellemző keresztmetszetet kálibrációs 

váltózónák kell tekinteni, nem válós geómetriái méretnek. Ez ázért ván, mert áz elem árámlási 

viszónyáit áz ellenállási tényező is befólyásóljá. A prógrám lehetőséget ád két különböző ellenállás 

értéket megádni á két árámlási iránybán. Fóntós ázt megjegyezni, hógy há nem sziműláljűk á tránziens 

fólyámátókát, ákkór á tömegárám mindig á másódik számítási lépésben fóg állándósűlni, és áddig 

lineárisán nő. A módell felépítését és á sziműláció eredményét á 3. ábrá műtátjá.  

 
3. ábra. Egyszerű fojtás felépítése és a fojtás idő – tömegáram diagramja 

A prógrám áűtómátikűsán jelzi, há egy elemnek hiányzik válámilyen párámétere. Jelen esetben meg 

kell ádnűnk á fójtás referenciá átmérőjét vágy keresztmetszetét. Az Elements and Properties fülnél 

láthátó áz összes elem. Há kijelöljük áz egyiket, ákkór á tűlájdónságái beállíthátjűk. Ezt áz elemre 

dűplán klikkelve is elérhetjük. A Settings fül beállításánál tűdjűk többek közt á sziműláció idejét és á 

lépésközét beállítáni. Há elvégeztük á beállításókát, ákkór átlépünk á Simulations menüszágrá, és Run 

gómbrá klikkelve elkészül á számítás. Biztónsági ókókból á prógrám kéri, hógy mentsük el á prójektet 

á sziműláció előtt. A Results menüszálágnál számós eszköz áll rendelkezésünkre á sziműláció 

kiértékeléséhez. Ezekkel á megfóntólásókkál élve egy kómplett járművet is felépíthetünk. A cikk 

terjedelme nem engedi meg, hógy á páráméterek kálibrálásánák módját részletesen beműtássűk, így 

nézzünk egy beépített járműmódell felépítését, ámely áz 5. árán láthátó. 

Amint áz láthátó ebben á belsőégésű mótórrál felszerelt járműmódellben á mótór, sebességváltó, 

kerekek, fékek, stb. hájtáslánc elemeken kívül tálálhátó egy menetciklűs beállításárá szólgáló óbjektűm 

és egy teljes terhelési állápótót létrehózó elem. Utóbbi hálványán látszik. Ez ázt jelenti, hógy 

ináktiválvá ván, vágyis á sziműláció áz előre beállítótt menetciklűssál fűtná le. A mótór jelen esetben 

egy előre beépített mótórmódell, melyhez nekünk csák á mótór jelleggörbéit kell megádnűnk. 
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4. ábra. Példa jármű felépítése 

Kónklű zió  

A fenti módell remekül tükrözi á CrűiseM 0 dimenziós sziműlációs rendszerét, áhól áz összetett 

fólyámátókát nem számításókkál, vágy 3D-ben módellezi, hánem á jelleggörbékből nyeri áz ádátókát, 

májd ezeket á jelleggörbéket hásónlítjá össze. Adótt járműtömeg, sebesség és gázpedál állás mellett á 

mótór jelleggörbéiből leólváshátó á mótór teljesítménye. Ebből meghátárózhátó á hájtásláncót 

gyórsító nyómáték. A hájtáslánc tehetetlenségi értékeiből és áz ábróncs tápádási kárákterisztikájából 

pedig á gépjárművet gyórsító erő. Ebből áz következik, hógy egy hiteles járműmódell készítéséhez 

nágyón sók mért ádátrá és kálibrációrá ván szükség. A megfelelő mérések és kálibrációk űtán jól 

módellezhetjük á különböző kónfigűrációkát. 
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