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Table G.1. Technical characteristics of the autonomous road vehicle prototype used

during the experimental research

Parametras ReikSmeé
Transporto priemoné Toyota Prius XW20
Raty bazé L 2700 mm
Atstumas nuo sunkio centro iki priekinés aSies [, 1300 mm
Atstumas nuo sunkio centro iki galinés asies [, 1400 mm

Ilgis L, / Plotis W,

4450 mm / 1725 mm

Transporto priemonés vairavimo mechanizmo perda-

. AT 17,6
vimo skaicius i},
Transporto priemonés maksimalus VRPK &, 27°
Kampinis greitis, kuriuos yra sukamas vairaratis w; 2,65 rad/s

Zingsninis elektros variklis

AVVI elektros variklis Oriental Motor PK2913DB
AVVI elektros variklio maksimalus
- . 6,6 Nm
palaikomas sukimo momentas
AVV] elektros variklio veleno pasisukimo 0.99
zingsnio dydis ’
ATP vairaracio pasisukimo kampas per viena 0.25°
variklio zingsnj ’
Mikrovaldiklio Arduino duomeny buferio talpa 64 baitai
AVVI krumpliaratinés perdavos perdavimo skaicius 3,64

ATP valdymui naudoto kompiuterio operacing sis-
tema ir centrinis procesorius

Windows 10 Pro 64-bit,
Intel Core i7-8750H

ATP valdymui naudoto kompiuterio taktinis daznis ir
operatyvioji atmintis

2,21 GHz, 48 GB

ATP valdymui naudoto programinio paketo
MATLAB / Simulink atliekamy skai€iavimy zingsnis

0,1s




