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L’integrazione di sistemi di controllo avanzati nei veicoli riveste un ruolo di primaria importanza [1], con
particolare attenzione agli attuatori del sistema di sterzo e di frenata [2]. Tali sistemi risultano essenziali per
il miglioramento delle prestazioni dinamiche del veicolo, del comfort e della loro sicurezza. Per permettere lo
sviluppo, l’integrazione e il testing di questi sistemi in tempi ragionevoli è necessaria l’adozione di simulazioni
offline, fasi di testing al simulatore con strategie Model-in-the-loop e Hardware-in-the-loop per arrivare alle
ultime fasi di testing su veicoli sperimentali [1]. La presente attività si inerisce all’interno di un processo
volto a sviluppare una metodologia e una strumentazione per agevolare il processo di sperimentazione e val-
idazione fisica di logiche di controllo basate sull’attuazione del sistema di sterzo dalle prime fasi di testing
offline al testing su simulatore e infine su veicolo sperimentale. L’esigenza di tale ricerca nasce dalla limitata
disponibilità di informazioni relative al funzionamento delle logiche di controllo comunemente installate su
veicoli commerciali e dai vincoli imposti dai sistemi di serie, i quali non consentono libero accesso al software
e quindi una gestione completa della coppia di sterzo. Infatti, nonostante la grande diffusione dei sistemi
EPS su strada, in letteratura non sono accessibili fonti che descrivano nel dettaglio il funzionamento dei loro
algoritmi di controllo [3].
In questo contesto il presente studio si concentra sullo sviluppo di una architettura software che replicando
le performance di un attuatore EPS di serie serva da base di sviluppo per l’integrazione di nuove logiche di
controllo sperimentali. I modelli sviluppati sono ideati per supportare la progettazione delle nuove funzion-
alità dalle sue fasi iniziali permettendo sia co-simulazioni offline fra i software Vi-CarRealTime e MATLAB
Simulink sia simulazioni online di tipo mode-in-the-loop per poter condurre delle prime analisi soggettive.
Un aspetto centrale della ricerca consiste nella definizione della logica di controllo di base del sistema EPS
e la struttura dei contributi di asservimento, tutti determinati da modelli numerici che limitano la presenza
di mappe di calibrazione il cui utilizzo comporta onerose fasi di calibrazione. Una campagna sperimentale
di acquisizione dati, condotta mediante un simulatore Hardware-in-the-Loop, ha consentito di validare le
prestazioni della logica di controllo di base sviluppata.
Con l’obiettivo di guidare attivamente in condizioni di guida realistiche, sia per quanto concerne l’aspetto
prestazionale che quello legato la sicurezza funzionale e l’assenza di bug, sono state selezionate una serie di
prove in scenari di guida specifici. Tali sessioni di guida mirano a raccogliere dati relativi al funzionamento
della logica valutare il feedback di sterzo percepito dai guidatori e ottimizzarlo tramite delle specifiche sessioni
di tuning del sistema. Tali prove hanno anche l’obiettivo di identificare eventuali condizioni in cui la logica
sviluppata non soddisfa le condizioni di sicurezza attese e adottare delle strategie di correzione.
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