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NOTATION 

Lateinische Symbole 

Variable Einheit Beschreibung 

ai variabel Element der Dynamikmatrix 

A variabel Dynamikmatrix (auch: Systemmatrix) 

AA   variabel erweiterte Dynamikmatrix 

B variabel Eingangsmatrix 

BB   variabel erweiterte Eingangsmatrix 

BPG 1/(kgm²) Abbildungsmatrix der Planetengetriebe-Gleichungen 

c Nm/rad Torsionssteifigkeit 

cx / cz N/m Translationssteifigkeit 

C variabel Ausgangsmatrix (auch: Messmatrix) 

CC   variabel erweiterte Ausgangsmatrix 

d Nms/rad Torsionsdämpfung 

dRFK,i Nms/rad Torsionsdämpfung des Reifen-Fahrbahn-Kontakts am  
Arbeitspunkt i 

dx / dz Ns/m Translationsdämpfung 

D - Dämpfungsgrad 

f Hz Frequenz 

F N Kraft 

g m/s² Erdbeschleunigung (9,81 m/s²) 

g variabel Effektivitätsfunktion der Control Allocation 

G variabel Übertragungsfunktion 

h m Höhe des Fahrzeug-Schwerpunkts 

i - Getriebeübersetzung 

i1s - Getriebeübersetzung von Sonnenrad auf Steg 

I A Strom 

k - aktueller Zeitschritt 

K variabel Verstärkungsfaktor 

l m Radstand des Fahrzeugs 

lh m Abstand zwischen Fahrzeugschwerpunkt und Hinterachse 

lv m Abstand zwischen Fahrzeugschwerpunkt und Vorderachse 



VIII Notation 

L H Induktivität 

L m Pendellänge 

m kg Masse 

M Nm Drehmoment 

M H Gegeninduktivität Rotor-Stator 

MB,Rad,soll Nm gesamtes Bremsmoment 

MEM Nm Abtriebsdrehmoment der elektrischen Maschine  
(inkl. Getriebeübersetzung) 

MEM,LS Nm elektro-mechanisches Drehmoment der elektrischen Maschine 
(Luftspaltmoment) 

MReku Nm Rekuperationsniveau 

nk - Fenstergröße (Anzahl der Zeitschritte) 

r m Radius 

rdyn m dynamischer Abrollradius des Reifens 

R  Widerstand 

R variabel Rückführmatrix 

s m Spurweite des Fahrzeugs 

s 1/s Laplace-Variable 

T s Zeitkonstante 

U V Spannung 

u variabel Eingangsvektor 

uu   variabel erweiterter Eingangsvektor 

ui variabel Element des Eingangsvektors 

v m/s translatorische Geschwindigkeit 

v variabel Vektor der virtuellen Systemeingänge 

v variabel virtueller Systemeingang (skalar) 

w variabel Führungsgröße 

x variabel Zustandsvektor 

xx   variabel erweiterter Zustandsvektor 

xi variabel Element des Zustandsvektors 

y variabel Ausgangsvektor 

y variabel Systemausgang (skalar) 

yy   variabel erweiterter Systemausgang (skalar) 

z - Zähnezahl 

Zp - Polpaarzahl 
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Griechische Symbole 

Variable Einheit Beschreibung 

 rad Winkel 

 - Skalierungsfaktor des Control Allocator 

 - Parameter der Stillstandsfunktion 

RFK,i Ns/m translatorische Dämpfung des Reifen-Fahrbahn-Kontakts am  
Arbeitspunkt i 

 variabel Abweichung 

 rad/s Differenzwinkelgeschwindigkeit 
(speziell: zwischen Steg und Felge) 

rel rad/s relative Differenzwinkelgeschwindigkeit 
(speziell: zwischen Steg und Felge) 

 rad Schrägfederungswinkel 

 - Dämpfungsgrad (eines Systempols) 

 rad Nickwinkel der Karosserie / Drehwinkel um y-Achse 

 kgm² Rotationsträgheitsmoment (bezogen auf den Schwerpunkt) 

 - Längsschlupfsteifigkeit 

 - Längsschlupf (auch: Umfangsschlupf) 

B - Bremsschlupf (negativer Längsschlupf) 

 - Längskraftbeiwert (auch: Umfangskraftbeiwert) 

 - Blondelscher Streukoeffizient 

 rad Wankwinkel der Karosserie / Drehwinkel um x-Achse 

 Wb magnetischer Fluss 

 rad/s Winkelgeschwindigkeit (auch: Drehgeschwindigkeit) 

Radˆ  rad/s modifizierte Raddrehzahl für Stillstands-Funktion 

Rad,0 rad/s freirollende Drehgeschwindigkeit eines Rads 

 rad/s Drehgeschwindigkeit des Bezugssystems (bei FOC) 
  



X Notation 

Indizes 

Index  Beschreibung 

…1  Statorgröße (bei FOC) / Sonnenrad (bei Getrieben) 

…2  Rotorgröße (bei FOC) / Hohlrad (bei Getrieben)  

…A  A-Achse (bei FOC) 

…B  B-Achse (bei FOC) 

…Diff  auf das Differential bezogen 

…dyn  dynamisch 

…FD  Feder-Dämpfer Anteil (kombiniert) 

…Fel  auf die Felge bezogen 

…GA  auf den Getriebeausgang bezogen 

…GE  auf den Getriebeeingang bezogen 

…ges  gesamt 

…h  hinten 

…i  Index 

…K  auf das K-System bezogen (bei FOC) 

…l  links 

…LS  auf den Luftspalt (der E-Maschine) bezogen 

…max  maximaler Wert 

…min  minimaler Wert 

…nenn  Nennwert 

…opt  optimaler Wert 

…r  rechts 

…red  reduziert 

…rel  Relativwert 

…soll  Sollwert 

…SP  auf den Schwerpunkt bezogen 

…Steg  auf den Steg (des Planetengetriebes) bezogen 

…v  vorne 

…w  auf die Führungsgröße bezogen 

…x  in x-Richtung (Fahrzeuglängsrichtung) 

…z  in z-Richtung (Fahrzeughochrichtung) 

…Z  Zielwert 

…ZR  Zahnrad 
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