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Notwendigkeit, Motivation
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Bereitstellung eines Parametersatzes

Skalierung und Interpretation der Messdaten
Effiziente Ndherung fiir das Reifenverhalten
Physikalischen Bedeutung der Modellparameter

Messergebnisse als Input benutzbar
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Reifenmodell TMeasy
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Dynamische Kraftkomponente
durch System erster Ordnung
abgebildet :
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Kraftkomponenten beim
kombinierten Schlupf direkt aus
Langs- und Querkraft-Kennlinien
ermittelt
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Reifenpriifstande

Unterschiedliche Testmethoden
Fehlende Kenngrofsen
Idealisierte Strafsenbelédge

Limitierung fiir KFZ Reifen
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Forschungsfahrzeug

| Opel Combo 1.6 CNG |

[ Reifen: Continental 185/60 R15 J
(-




Implementierung ins ADAMS
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Priifstandmodell im ADAMS

Einrad-Priifstand mit
allen Moglichkeiten
der Bewegung

Model stvrtinového auta - testovacie zariadenie
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Priifstand-Tests und Simulationen vergleich

Lateral Force (M
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Ganzfahrzeugmodell im ADAMS/Car

_————___| Starre Korper,

. — | Einfache Geometrie
Nichtlineare Feder, — ’
Lineare Dampfer } / Ideale Gelenke

[Elastische Lagerung ]

[ FEM Querbalken}
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Fahrzeugmodell - Details

2]
my o Dampfer Modell hergeleitet
s mit Fahrzeug-Viertelmodell

/FEM Modell des Hinterachse —

querbalkens,
16446 Knoten und
32744 Dreieck-Flachenelemente
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le_LZ1 Time= 4.6000 Frame=04R2
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Fahrzeug-Tests und Simulationen vergleich

» Fahrzeugmodell mit Lenkradwinkel und

Langsgeschwindigkeit gesteuert

> Ebenes StrafsSenmodell x
[Stationére Kreisfahrt
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Lenkradwinkel
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Wankwinkel
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[Mehrfacher Spurwechsel J
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Reifenparameter-Korrektur, leicht moglich

Lateral Tire Force
Conti 185/60 R15 6J, p=2.6 bar, v=60.0 km/h, cam=0. deg
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Zusammenfassung

» Nach Installation: Paket ist bereit fiir Endbenutzer

» TMeasy erfolgreich im akademischen und
industriellen Bereich eingesetzt

» Modellparameter an vorhandene Messdaten leicht
anzupassen; keine komplizierte Identifikations-Prozedur

» Reifendynamik erster Ordnung wird berticksichtigt
(ohne spezielle Parameter)

» Reifendaten fiir verschiedene PKW- und LKW-
Reifentypen liegen vor.
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