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 نرم افزار طراحی مفهومی 1

شسُ زض تالا ًطم افعاضی تْیِ شسُ است وِ تتَاى سطیعتط ایي فطایٌس ضا طی وطز. یىی اظ تط اساس ضًٍس شوط 

ّای هرتلف واضّایی وِ تایس اًجام شَز تاهیي اطلاعات اٍلیِ اظ لطعات هَجَز زض تاظاض است. زض ازاهِ ترش

است، جعییاتی ضا زض ًَشتِ شسُ  (GUI)ایي ًطم افعاض وِ تِ طَضت ضاتط واتطی  ًطم افعاض تشطیح شسُ است.

 تط زاضز وِ زض ازاهِ تشطیح شسُ است.

 راٌّوای ًصة ٍ اجرا 1.1

ضا زض هسیط زلرَاُ وپی وٌیس. سپس زض زاذل پَشِ هصوَض ضٍی  programافعاض، پَشِ پیش اظ ًظة ًطم

 زّس وِشَز وِ  هطاحل ًظة ضا تِ طَضت ذَزواض اًجام هیای تاظ هیولیه وٌیس، سپس پٌجطُ setupفایل 

شَز ٍ تاشس ٍ هسیط ًظة واهپایلط تِ طَضت هجعا تعطیف هیهی MATLABشاهل ًظة واهپایلط ًطم افعاض

ضا اجطا ًوَزُ تا پٌجطُ اطلی ًطم افعاض ظاّط  Evehicle.exeفایل  پس اظ آى ًظة ًطم افعاض ذاتوِ هی یاتس.

 شَز.

 

 ًوای کلی از ًرم افسار 1-1 شکل 
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 اًتخاب ًَع ٍسیلِ ًقلیِ 2-1 شکل 

 قسوت ّای اصلی ترًاهِ 2.1

 پنل مشخصات هذف 1.2.1

، زض ایي پٌل اطلاعات ٍضٍزی تِ طَضت پیش فطع اضائِ 3-2 شىل پس اظ اًتراب ًَع ٍسیلِ ًملیِ طثك 

تَاًس تا عَع وطزى عسزّای ًوایش زازُ شسُ زض وازضّا تغییطات هَضز شَز ٍ زض طَضت ًیاظ واضتط هیهی

شوط است وِ تیشتط اطلاعات هَضز ًیاظ سایط ترش ّای ًظط ذَز ضا زض اطلاعات ٍضٍزی اعوال ًوایس، لاظم تِ 

 شَز. ًطم افعاض ًیع اظ ایي لسوت استرطاج هی

 
 پٌل اطلاعات ٍرٍدی ٍ هشخصات ّذف 3-1 شکل 
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 محاسبه حذ تحمل تایرها در برابر گشتاور پیشران 2.2.1

ًَشتِ شسُ  select your drivetrainزض لسوتی وِ هتي  input dataپس اظ ٍاضز وطزى اطلاعات زض پٌل 

-تِ هعٌی هحطوِ جلَ هی front wheel drive هرفف fwdطَضت پصیطز،  rwd  ٍfwdاست تایس اًتراتی تیي 

یشطاى تِ وساهیه اظ وٌین وِ ًیطٍی پتاشس. زض ایي لسوت ها تعییي هیهرفف هحطوِ عمة هی rwdتاشس ٍ 

 شَز.هحَض ّای جلَ ٍعمة ٍاضز هی

زّس وِ تا تَجِ تِ اًتراب ها ٍسیلِ ًملیِ ًطم افعاض پیغام هی است، ا تَجِ تِ زضطس شیثی وِ تعییي شسُت

 تاشس یا ذیط. لازض تِ پیوَزى شیة هَضز ًظط هی

وِ هحَض اًتراب زّس اض پاسد هیزض طَضتی وِ احتوال ّطظگطزی تایط زض هحَض اًتراب شسُ تاشس ًطم افع

 شسُ هٌاسة ًیست. 

 
 پاسخ ًرم افسار ًسثت تِ اًتخاب هحَر هحرک 4-1 شکل 

 

 در تخش هحاسثِ حذ تحول تایرّاهتغیرّای ٍرٍدی ًام  1-1 جذٍل 

 ٍاحذ تعریف هتغیر هتغیرًام 
Mp Pay load kg 

Mv Curb weight kg 

l Wheelbase m 

wdf Front weight distribution % 

h c.g height m 

slope slope % 

eff Power efficiency % 

Cd Drag coefficient _ 

t1 Tire width mm 

t2 Aspect ratio % 

t3 Rim diameter in 

 هتغیرّای خرٍجی

 ًوایش پیغام تٌاسة یا عسم تٌاسة هحَض ذطٍجی اًتراب شسُ

 هحاسثات

زض طَضتی وِ هحَض عمة هحَض هحطن تاشس تایس ًیطٍی عوَزی ضٍی هحَض عمة زض حالت شیثطٍی هحاسثِ 

 شَز;
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 ( 1-1 ) (1 )

pv p pw W W M g M g

b L wdf

   

 
 

sin( ) cos( )
r

w h w b
w

L L

 
   

 شَز;تَاًس تحول وٌس هحاسثِ هیتٌاتطایي حساوثط همساض گشتاٍضی وِ زض ایي شطایط تایط عمة هی

 ( 1-2 ) f f rT r F r w      

هحاسثِ زض طَضتی وِ هحَض جلَ هحَض هحطن تاشس تایس ًیطٍی عوَزی ضٍی هحَض جلَ زض حالت شیثطٍی 

 شَز;

 ( 1-3 ) sin( ) cos( )
f

c L b

w h w c
w

L L

 

 

  
 

 شَز;تَاًس تحول وٌس هحاسثِ هیهی جلَتٌاتطایي حساوثط همساض گشتاٍضی وِ زض ایي شطایط تایط 

 ( 1-4 ) f f fT r F r w      

تتَاًس شیة هَضز ًظط ضا تپیوایس ًیطٍی پیشطاى تایس تتَاًس تط ًیطٍی  ٍسیلِ ًملیِزاًین تطای ایٌىِ هی

 هماٍهت غلتشی تایط ٍ ًیطٍی گطاًش زض جْت هرالف حطوت غلثِ وٌس زض ًتیجِ زاضین;

 ( 1-5 ) 
sin( ) 0

sin( )

r

r

t

t

F mg mg

F mg mg

 

 

   

  
 

 شَز;تا زاًستي حسالل ًیطٍی پیشطاى گشتاٍض هَضز ًیاظ تطای پیوَزى شیة هحاسثِ هی

 ( 1-6 ) t tT r F   

گشتاٍض هَضز ًیاظ تطای پیوایش شیة ووتط اظ  شطط عسم ّطظگطزی تایطّای هحَض هحطن ایي است وِ

 .(    ) تاشسگشتاٍض حس تحول تایطّا هی

 زض لسوت پاییي وس ًَشتِ شسُ تطای تشریض تٌاسة هحَض عمة ًشاى زازُ شسُ است;

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 2-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

r=((t1*.00001*t2)*2+t3*.0254)/2;%radius of wheel 

b=l*(1-.01*wdf); 

slope=slope/100; 

g=8.9;%gravity 

w=(Mp+Mv)*g;%gravity force 

Ff=Cr*w;%rolling resistance force 
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teta=atan(slope);%angle of slope 

Ft=w*sin(teta)+Ff;%traction force 

T=r*Ft; 

set(handles.text26,'string','') 

Wr=(w*sin(teta)*h+w*cos(teta)*b)/l; 

mu=.9;%coefficient of friction 

T1=r*mu*Wr; 

if T1>T 

set(handles.text26,'string',' rear wheel drive is suitable') 

else 

set(handles.text26,'string',' rear wheel drive is not 

suitable') 

end 

 وس ًَشتِ شسُ تطای تشریض تٌاسة هحَض جلَ تِ طَضت ظیط ًشاى زازُ شسُ است;

g=8.9;%gravity 

w=(Mp+Mv)*g;%gravity force 

ru=1.2;%density of air 

Ff=Cr*w;%rolling resistance force 

teta=atan(slope);%angle of slope 

Ft=w*sin(teta)+Ff;%traction force 

T=r*Ft; 

set(handles.text26,'string','') 

b=l*(1-.01*wdf); 

c=l-b;%Range between CoG and rear axle 

Wf=(-w*sin(teta)*h+w*cos(teta)*c)/l; 

mu=.9;%coefficient of friction 

T1=r*mu*Wf; 

if T1>T 

set(handles.text26,'string','front wheel drive is suitable') 

else 

set(handles.text26,'string',' front wheel drive is not 

suitable') 

end 

%*************************************************************

************% 

 

 محاسبه توان 3.2.1

-زض ایي لسوت تا تَجِ تِ ایٌىِ ٍسیلِ ًملیِ زض چِ شیثی تا چِ سطعتی لازض تِ حطوت تِ هست طَلاًی هی

 شَز. هحاسثِ هی  CalcPowerتاشس تَاى هَضز ًیاظ تا فشطزى ولیس
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 ًوایش تَاى ٍرٍدی ٍ خرٍجی 5-1 شکل 

 هتغیرّای ٍرٍدی

 هتغیرّای ٍرٍدی در تخش هحاسثِ تَاى 2-1 جذٍل 

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر

Vmax Max speed Km/h 

Mp Pay load kg 

Mv Curb wieght kg 

A Frontal area m
2 

Cd Drag coefficient _ 

Cr rolling resistance coefficient _ 

eff Power efficiency % 

slope slope % 

Nm Number of Coupled Motors _ 

 

 هتغیرّای خرٍجی

 تَاىهتغیرّای خرٍجی هحاسثِ  3-1 جذٍل 

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر
Po Output power w 

Pi Input Power w 

 هحاسثِ تَاى هَرد ًیازًحَُ 

 شَز;تَاى هَضز ًیاظ تِ طَضت ظیط هحاسثِ هی

 ( 1-7 ) 
20.5 sin( )t d rF A C V mg mg           

tP F V   

 :ی هحاسثِ تَاى ًشاى زازُ شسُ استزض ظیط وس ًَشتِ شسُ تطا

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 3-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

g=8.9;%gravity 

w=(Mp+Mv)*g;%gravity force 

ru=1.2;%density of air 

Vmax=Vmax/3.6; 

Fslope=w*sin(teta); 

Fd=.5*ru*Cd*A*Vmax^2;%aerodynamic dreg force 



 

: 

 

Ff=Cr*w;%rolling resistance force 

Po=(Fd+Ff+Fslope)*Vmax;%required power 

Nm=get(handles.edit39,'string'); 

Nm=str2num(Nm);%number of electro motor 

[type manufacturer g motor]=crmotor(Po,eff,Nm); 

set(handles.text62,'string',Po) 

Pi=Po/eff;%input power 

Pi=num2str(Pi); 

%*************************************************************

************% 

 

 انتخاب الکتروموتور 4.2.1

تعییي شسُ تعسازی اظ الىتطٍهَتَضّا وِ لسضت تاهیي آى تَاى ضا زاشتِ تاتَجِ تِ تَاى هحاسثِ شسُ ٍ تاظزُ 

 زض ًوایش تِ آى هشرظات الىتطٍهَتَض اًتراب اظ تعس تاشس.تاشٌس زض لسوت اًتراب الىتطٍهَتَض هَجَز هی

 .آیسهی

 
 قسوت اًتخاب الکترٍهَتَر 6-1 شکل 

 

 ًَشتِ شسُ تطای هحسٍز وطزى اًتراب الىتطٍ هَتَض تِ طَضت ظیط است;وس 

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 4-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

function [type manufacturer g motor]=crmotor(Po,eff,Nm) 

[a b c]=xlsread('motor.xlsx'); 

b(1,:)=[]; 

g=b(:,1); 
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type=b(:,3); 

manufacturer=b(:,2); 

motor=a;%numeric values of motor 

if Po~=0 

    q=size(a,1); 

fori=q:-1:1 

if Nm*motor(i,1)*1000*eff<Po 

motor(i,:)=[]; 

g(i,:)=[]; 

type(i,:)=[]; 

manufacturer(i,:)=[]; 

end 

end 

end 

%*************************************************************

************% 

 

 انتخاب کنترلر 5.2.1

لط لطاض زاضز وِ تا تَجِ تِ ٍلتاغ ٍ جطیاى ًاهی ٍ ًَع الىتطٍهَتَض پٌل اًتراب وٌتطراب زض وٌاض پٌل اًت

شَز. تعس اظ اًتراب وٌتطٍلط هشرظات لطّای لاتل اًتراب هحسٍز هیتطٍهَتَض اًتراب شسُ، تعساز وٌتطالى

 آیس. آى تِ ًوایش زضهی

 
 اًتخاب کٌترلر پٌل 7-1 شکل 

 

  شَز;زض ایي لسوت وس ًَشتِ شسُ تطای هحسٍز وطزى وٌتطٍلط تِ طَضت ظیط ًوایش زازُ هی

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 5-2-5 

******************************% 
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%*************************************************************

************% 

[a b c]=xlsread('controller.xlsx'); 

b(1,:)=[]; 

s=b; 

d=a; 

q=size(a,1); 

fori=q:-1:1 

if d(i,1)<I||d(i,2)<V 

d(i,:)=[]; 

s(i,:)=[]; 

end 

end 

rt=get(handles.text39,'string'); 

wm=length(char(rt)); 

q=size(s,1); 

fori=q:-1:1 

s(i,1) 

s(i,2) 

wc=length(char(s(i,2))); 

ifwm==3 

ifwc~=3 

d(i,:)=[]; 

s(i,:)=[];   

end 

elseifwm~=3 

ifwc==3 

d(i,:)=[]; 

s(i,:)=[];  

end 

end 

end 

%*************************************************************

************% 

 

 نسبت دنذه ها محاسبه  6.2.1

 زست یاتس ًظط هَضز سطعت حساوثط ٍ تِ ًوایس طی ضا زلرَاُ شیة تتَاًس ًظط هَضز ٍسیلِ ًملیِ آًىِ تطای

تطای ضاحتی زض ایي واض همساض  وٌس.وِ ًطم افعاض آًْا ضا هحاسثِ هی هَضز ًیاظ است زًسُ ًسثت زٍ حسالل

تَاى ًسثت زًسُ شیة ضٍی لسوت پاییي طفحِ هیشَز. زض شیة جازُ زض وازضی هجعا اظ واضتط گطفتِ هی

 ضا تطای حالت استفازُ اظ گشتاٍض پیه یا گشتاٍض ًاهی تٌظین وطز.
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 هحل تٌظین ًَع گشتاٍر الکترٍهَتَر 8-1 شکل 

 ٍرٍدی هتغیرّای

 هتغیرّای ٍرٍدی تخش هحاسثِ ًسثت دًذُ ٍ آرایش تاتری 4-1 جذٍل 

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر
vmax Max speed km/h 

mr Pay load kg 

mm Curb wieght kg 

A Frontal area m
2 

cd Drag coefficient _ 

cf rolling resistance coefficient _ 

nm Power efficiency % 

slope slope % 

t1 Tire width mm 

t2 Aspect ratio % 

t3 Rim diameter in 

Range Range km 

motor اطلاعات ٍضٍزی هَتَض _ 

battery اطلاعات ٍضٍزیثاتطی _ 

 هتغیرّای خرٍجی

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر
n1 First Gear Ratio - 

n2 Second Gear Ratio - 

ncell Number of Cells - 

N Number of Series Cells - 

M Number of Parallel Cells - 

tv Total Volume of Pack Cm
3 

tp Total Price of Cells $ 

tw Total Weight of Cells kg 

kwh Required Energy kwh 

kwh Total Energy of Cells kwh 

wk Electric Kit Weight kg 

pk Electric Kit Price $ 

 ُ اٍلًسثت دًذتعییي 

تاشس تایس ًسثت زًسُ ای تسست آٍضین تا گشتاٍض هَضز تا تَجِ تِ ایٌىِ گشتاٍض هاوعیون هَتَض چِ همساض هی

 ًیاظ تطای شیثطٍی ضاتاهیي وٌس زض ًتیجِ زاضین;

 ( 1-8 )  2  
  
    

 

 تعییي ًسثت دًذُ دٍم
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شَز وِ حساوثط سطعت زٍضاًی چطخ عمة همساضی تاشس وِ زض آى زٍم تط ایي اساس تعییي هی ًسثت زًسُ

 افتس زض ًتیجِ زاضین;سطعت، حساوثط سطعت الىتطٍهَتَض ًیع اتفاق تی

 ( 1-9 )  3  
    
    

 

 وس ایي لسوت تِ طَضت ظیط است;

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 6-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

g=8.9;%gravity 

w=(Mp+Mv)*g;%gravity force 

ru=1.2;%density of air 

Vmax=Vmax/3.6; 

Fd=.5*ru*Cd*A*Vmax^2;%aerodynamic dreg force 

Ff=Cr*w;%rolling resistance force 

Po=(Fd+Ff)*Vmax;%required power 

set(handles.text62,'string',Po) 

teta=atan(slope);%angle of slope 

Ft=w*sin(teta)+Ff;%traction force 

T=r*Ft; 

Po=get(handles.text62,'string'); 

Po=str2num(Po);%required power 

Nm=get(handles.edit39,'string'); 

Nm=str2num(Nm);%number of electro motor 

[type manufacturer g motor]=crmotor(Po,eff,Nm); 

a=get(handles.popupmenu2,'value');  

omegamax=motor(a,4);%angular velocity at maximum power 

st=get(handles.radiobutton3,'value'); 

ifst==1    

Tmax=Nm*motor(a,6);  

else 

Tmax=Nm*motor(a,5); 

end 

n1=T/(eff*Tmax);%first gear ratio 

n2=(omegamax*2*pi/60)/(Vmax/r);%second gear ratio 

%*************************************************************

************% 
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شَز ٍ تِ اگط ًسثت زًسُ زٍم تعضگتط اظ ًسثت زًسُ اٍل تاشس ًسثت زًسُ اٍل تطاتط ًسثت زًسُ زٍم هی

اگط واضتط ذَاّاى استفازُ اظ یه ًسثت زًسُ تاشس تایس شَز. عثاضتی فمط اظ ًسثت زًسُ زٍم استفازُ هی

  وازضّای ّط زٍ ًسثت زًسُ ٍاضز وٌس.همساض عسزی یىساًی ضا زض 

 انتخاب باتری و آرایش آن 7.2.1

شَز ٍ پس اظ اًتراب آى اظ لسوت هٌَ هشرظات تاتطی ًَع تاتطی ّا زض لسوت پٌل تاتطی تعییي هی

 شَز.اًتراتی ًوایش زازُ هی

 

 پٌل اًتخاب تاتری 9-1 شکل 

طی ّا تط اساس ًَع تاتطی اًتراب شسُ ٍ همساض پیوایش وِ زض پٌل ٍضٍزی اظ واضتط گطفتِ شسُ تعساز تات

وس ظیط ًحَُ آضایش  شَز.شَز ٍ ًحَُ چیٌش آى تط اساس ٍلتاغ ٍ جطیاى ًاهی هَتَض تعییي هیتٌظین هی

 .وٌستاتطی ّا ٍ ٍظى ٍ لیوت ول سلَل ّا ضا هحاسثِ هی

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 7-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

RhoE=get(handles.edit37,'string'); 

RhoE=str2num(RhoE);%required travelling Range 

kwh=Range*RhoE;%required energy to travelling Range 

b1=get(handles.listbox3,'string'); 

b1=str2num(b1); 

ah=b1(1);%capacity of battery cells 

v=b1(2);%voltage of battery cells 

volx=b1(3);%length of battery cells 
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volz=b1(4);%height of battery cells 

voly=b1(5);%width of battery cells 

price=b1(7);%price of bettery cells 

weight=b1(6);%weight if battery cells 

vol=volx*voly*volz/(1000*.75);%volume of battery cells 

m=get(handles.listbox1,'string'); 

vm=str2num(m(3,:));%voltage of electromotor 

N=round(vm/v); 

M=ceil(kwh*1000/(N*v*ah)); 

ncell=M*N;%number of battery cells 

te=ncell*v*ah/1000;%total energy of battery cells 

tv=ncell*vol;%total volume of battery cells 

tp=ncell*price;%total price of bettery cells 

tw=ncell*weight;%total weight if battery cells 

p1=str2num(m(9,:));%price of electromotor 

p2=tp; 

p3=get(handles.listbox4,'string'); 

p3=str2num(p3(7,:));%price of controller 

kp=p1+p2+p3; 

w1=str2num(m(7,:));%weight of electromotor 

w2=tw; 

w3=get(handles.listbox4,'string'); 

w3=str2num(w3(6,:));%weight of controller 

wk=w1+w2+w3; 

%*************************************************************

************% 

 

 .شَززض پٌل ذطٍجی ًوایش زازُ هیCalc  زض ًْایت ذطٍجی ایي لسوت تا فشطزى ولیس 
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 هشخصات تاتری ٍ کیت الکتریکی پٌل خرٍجی 10-1 شکل 

ًوایش زازُ شسُ شاهل  21-2 شىل  لیوت ٍ ٍظى ویت الىتیىی وِ زض پٌل ذطٍجی وِ زض ًکتِ:

 الىتطٍهَتَض، وٌتطٍلط ٍ سلَل ّای تاتطی اًتراب شسُ است.

 محاسبه پیمایش، سرعت و شتاب 8.2.1

 وٌس ٍ تا حساوثط سطعت ایي ضًٍسزض ایي لسوت فطع تط ایي است وِ ضاوة تا گاظ پط شطٍع تِ حطوت هی

اطلاعات ٍضٍزی وِ هرظَص ایي  شَز.ازاهِ هی یاتس، ّوچٌیي ًین ثاًیِ تطای تعَیغ زًسُ ظهاى ططف هی

ٍ تعییي ًَع گشتاٍض هَتَض ٍ هست ظهاى  (time of solution)تاشس شاهل هست ظهاى حل هسالِلسوت هی

تعطیف شسُ   throttle ramp rateتاشس وِ تا ًام پطوطزى گاظ ٌّگام شطٍع حطوت ٍتعس اظ تعَیغ زًسُ هی

 است.

 
 اطلاعات تحلیل دیٌاهیک ٍسیلِ ًقلیِ 11-1 شکل 

اگط واضتط گشتاٍض پیه  شَز.تطای ضاحتی واضتط همساض شیة زض شثیِ ساظی تِ طَضت هجعا اظ واضتط گطفتِ هی

اظ گشتاٍض پیه استفازُ وٌس ًیع تایس  تعییي شَز، تعس اظ آى تَاى ضا اًتراب وطزُ تاشس هست ظهاًی وِ هی

پس اظ واهل وطزى اطلاعات ٍضٍزی تافشطزى ولیس  گطزز.هست گشتاٍض ذطٍجی تِ حالت ًاهی تطهی

acceleration شَز.سِ ًوَزاض پیوایش ٍ سطعت ٍ شتاب ّط سِ تط حسة ظهاى ًوایش زازُ هی 
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 ًوَدار شتاب، سرعت ٍ هسافت 12-1 شکل 

ذطٍجی  accelerationتا تغییط اطلاعات پٌل ٍضٍزی ٍ ًسثت زًسُ زض پٌل ذطٍجی تا فشطزى هجسز ولیس 

 ًوَزاضّا تغییط ذَاّس وطز.

 ٍرٍدی هتغیرّای

 حاسثِ شتاب، سرعت ٍ پیوایشهتغیرّای ٍرٍدی ه 5-1 جذٍل 

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر
Vmax Max speed Km/h 

Mp Pay load kg 

Mv Curb wieght kg 

A Frontal area m
2

 

Cd Drag coefficient _ 

Cr rolling resistance coefficient _ 

eff Power efficiency % 

slope slope % 

t1 Tire width mm 

t2 Aspect ratio % 

t3 Rim diameter in 

Time Time of Solution s 

td Throttle Ramp Rate s 

 هتغیرّای خرٍجی

 ٍاحذ تعریف هتغیر ًام هتغیر
a acceleration m/s

2 

v velocity m/s 

x displacement m 

 سرعت ٍ شتاب ًسثت تِ زهاى  هسافت طی شذُ،  هحاسثِرًٍذ 

ًیطٍی   Fslopeشَز، زض ایي ضاتطًِیَتي، زیفطاًسیل سطعت اظ ضاتطِ ظیط هحاسثِ هیتا استفازُ اظ لاًَى زٍم 

ًیطٍی  Ftًیطٍی هماٍم آیطٍزیٌاهیىی، Fd ًیطٍی هماٍهت غلتشی تایطّا،  Ff گطاًش زض ضاستای شیة جازُ،

 تاشس.جطم هَتَض سَاض هی mrٍ  ٍسیلِ ًملیِجطم  mmپیشطاى، 
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 ( 1-10 ) 
( )t d f slop

m r

F F F F
dv dt

m m

  



 

 تَاى سطعت ضا زض ّط لحظِ ًسثت تِ ظهاى هحاسثِ وطز;زض ایي ضاتطِ هی dtتا تعییي 

 ( 1-11 ) new oldv v dv   
 شَز;ضٍ هحاسثِ هیظهاى هتٌاظط تِ طَضت ضٍتِ

 ( 1-12 ) new oldt t dt   

                                                      

 

 

 ضٍ است; ًیع تِ طَضت ضٍتٍِ هسافت طی شسُ ضاتطِ شتاب 

 ( 1-13 ) 

new old

dv
a

dt

x vdt x



 

 

تِ طَضت ظیط است; ظهاى تِ ًسثت شتاب ٍ سطعت  شسُ، طی هسافت هحاسثِ وس ًَشتِ شسُ تطای  

%*************************************************************

************% 

%**************************** Section 9-2-5 

******************************% 

%*************************************************************

************% 

fori=1:100000 

if t>ptd 

Tmax=Nm*motor(a1,5); 

end 

if t<td && td>.001      

        T=Tmax*(t)/td; 

else 

        T=Tmax; 

end 

Ftr=T*eff*n1/r;%traction force 

Fd=.5*ru*Cd*A*v^2;%aerodynamic dreg force 

if v<0 

Fd=-.5*ru*Cd*A*v^2; 

%    Ff=-Cr*w; 

end 

if v<-3 && t>td 

Ftr=0;  

end 

dv=(Ftr-Fd-Ff-Fslope)*dt/(Mp+Mv); 



 

2: 

 

v=v+dv;%velocity 

t=t+dt; 

hh=hh+1; 

a=dv/dt;%acceleration 

x=x+v*dt;%displacement 

X(hh)=x; 

V(hh)=v; 

ACC(hh)=a; 

time(hh)=t; 

if v>vn1 

break 

end 

if t>Time 

break 

end 

end 

vn2=(omegamax*r/n2); 

fori=1:.5/dt 

if t>Time 

break 

end 

Fd=.5*ru*Cd*A*v^2;%aerodynamic dreg force 

    a=-(Fd+Ff+Fslope)/(Mp+Mv);%acceleration 

    t=t+dt; 

dv=a*dt; 

    v=v+dv;%velocity 

    x=x+v*dt;%displacement 

hh=hh+1; 

X(hh)=x; 

V(hh)=v; 

ACC(hh)=a; 

time(hh)=t;     

end 

d=t; 

%while v<vn2 

fori=1:100000 

if t>ptd 

Tmax=Nm*motor(a1,5); 

end 

if t>Time 

break 

end 

if t<d+td&& td>.001         

        T=Tmax*(t-d)/td; 

else 
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        T=Tmax; 

end 

Ftr=T*eff*n2/r;%traction force 

Fd=.5*ru*Cd*A*v^2;%aerodynamic dreg force 

if v<0 

Fd=-.5*ru*Cd*A*v^2; 

Ff=-Cr*w;         

end 

if v<-.1 

Ftr=0;  

end 

dv=(Ftr-Fd-Ff-Fslope)*dt/(Mp+Mv); 

v=v+dv;%velocity 

t=t+dt; 

a=dv/dt;%acceleration 

x=x+v*dt;%displacement 

hh=hh+1; 

X(hh)=x; 

V(hh)=v; 

ACC(hh)=a; 

time(hh)=t; 

if v>vn2 

break 

end 

end 

%*************************************************************

************% 

 


