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• Objetivo
– Entender el modelo bicicleta.
– Definición matemática del sub- y sobreviraje.

• Aplicaciones
– Algoritmo para sistemas de estabilidad
– Desarrollo de vehículos
– Optimización de modelos teóricos
– Correlación de pruebas objetivas

Modelo Bicicleta (Single Track Model)
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𝐹𝐹𝑦𝑦 = 𝑚𝑚 ∗ 𝑎𝑎𝑦𝑦
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𝐹𝐹𝑦𝑦𝑣𝑣 = 𝐶𝐶𝑠𝑠𝑠𝑠 ∗∝𝑣𝑣𝑙𝑙ℎ
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