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Kurzfassung

Bei der Fahrwerksabstimmung ist stets der Zielkonflikt zwischen Dynamik und Komfort zu
I6sen. Eine Mdglichkeit zur Milderung des Konflikts stellt die VVerwendung adaptiver, pneu-
matischer Federbeine dar, welche Feder- und D&mpfungsfunktion vereinen. Ein Luft-
federdampfer ermoglicht eine Spreizung der Steifigkeit je nach Geometrie bis zu
einem Faktor 26. Durch die dadurch mogliche gezielte Abstiutzung des Wankmoments an
Vorder- und Hinterachse kann positiv Einfluss auf die Fahrdynamik genommen werden.

In diesem Vortrag werden folgende Punkte vorgestellt:
e Verhalten des semiaktiven Luft-Feder-Dampfer Elements,
e Vorstellung des verwendeten 5-Kérper Fahrzeugmodells,
e Beeinflussung der Fahrdynamik durch geregelte Luftfederddmpfer und
¢ die hieraus entstehende Beeinflussung von Fahrkomfort und Fahrsicherheit.

Neuigkeitswert

Der Neuigkeitswert hinsichtlich Fahrdynamik wird als hoch eingestuft. Der Vortrag geht auf
die mogliche Verbesserung der Fahrdynamik durch geregelte, semi-aktive Luftfederddmpfer
ein, welche bisher nicht untersucht ist.
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Beeinflussung des Fahrverhaltens durch
Adaption der Wanksteifigkeit
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Vorstellung der Regelprinzipien L D
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4. Virtuelle Fahrversuche
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Ausweichversuch
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Ausweichversuch - RMS Lenkwinkel
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Beeinflussung der Fahrsicherheit:
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Zusammenfassung

= Signifikant geringerer Abstand zur Sollbahn und geringerer
Lenkwinkelbedarf mit LFD Regelung erreichbar

= Agil-Stabil Regler:
hohe Geschwindigkeiten erreichbar, stabiles Fahrverhalten

= Gierratenregler:
Geringster Lenkwinkelbedarf / kleinster Abstand zur Sollbahn

= Bypass im LFD erlaubt optimierte Abstimmung zwischen Fahrdynamik
und Sicherheit / Komfort
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