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Notation

Wil

NOTATION

Lateinische Symbole

Variable Einheit

Beschreibung

a variabel
A variabel
A variabel
B variabel
B variabel
Brc 1/(kgm?)
c Nm/rad
o/ c N/m

C variabel
C variabel
d Nms/rad
dRek,i Nms/rad
dy/d, Ns/m

D -

f Hz

F N

g m/s?

g variabel
G variabel
h m

i -

i1 -

I A

k -

K variabel

I m

Ih m

Iy m

Element der Dynamikmatrix
Dynamikmatrix (auch: Systemmatrix)
erweiterte Dynamikmatrix
Eingangsmatrix

erweiterte Eingangsmatrix
Abbildungsmatrix der Planetengetriebe-Gleichungen
Torsionssteifigkeit
Translationssteifigkeit
Ausgangsmatrix (auch: Messmatrix)
erweiterte Ausgangsmatrix
Torsionsdampfung

Torsionsdampfung des Reifen-Fahrbahn-Kontakts am
Arbeitspunkt i

Translationsdampfung

Dampfungsgrad

Frequenz

Kraft

Erdbeschleunigung (9,81 m/s?)
Effektivitatsfunktion der Control Allocation
Ubertragungsfunktion

Hohe des Fahrzeug-Schwerpunkts
Getriebelibersetzung

Getriebelibersetzung von Sonnenrad auf Steg
Strom

aktueller Zeitschritt

Verstarkungsfaktor

Radstand des Fahrzeugs

Abstand zwischen Fahrzeugschwerpunkt und Hinterachse

Abstand zwischen Fahrzeugschwerpunkt und Vorderachse
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VIl Notation

L H Induktivitat

L m Pendellange

m kg Masse

M Nm Drehmoment

M H Gegeninduktivitat Rotor-Stator

Mg Rad, soll Nm gesamtes Bremsmoment

Mem Nm Abtriebsdrehmoment der elektrischen Maschine

(inkl. Getriebelibersetzung)

Mem,is Nm elektro-mechanisches Drehmoment der elektrischen Maschine
(Luftspaltmoment)

MReku Nm Rekuperationsniveau

Nk - FenstergroRe (Anzahl der Zeitschritte)
r m Radius

Fdyn m dynamischer Abrollradius des Reifens
R Q Widerstand

R variabel Rickfihrmatrix

S m Spurweite des Fahrzeugs

s 1/s Laplace-Variable

T S Zeitkonstante

U \Y Spannung

u variabel Eingangsvektor

u variabel erweiterter Eingangsvektor

U variabel Element des Eingangsvektors

v m/s translatorische Geschwindigkeit

v variabel Vektor der virtuellen Systemeingange
v variabel virtueller Systemeingang (skalar)

w variabel Flihrungsgrolie

X variabel Zustandsvektor

X variabel erweiterter Zustandsvektor

Xi variabel Element des Zustandsvektors

y variabel Ausgangsvektor

y variabel Systemausgang (skalar)

y variabel erweiterter Systemausgang (skalar)

z - Zdhnezahl

Z, - Polpaarzahl
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Notation

Griechische Symbole

Variable Einheit Beschreibung
a rad Winkel
B - Skalierungsfaktor des Control Allocator
Y - Parameter der Stillstandsfunktion
Orrki Ns/m translatorische Dampfung des Reifen-Fahrbahn-Kontakts am
Arbeitspunkt i
A variabel Abweichung
Aw rad/s Differenzwinkelgeschwindigkeit
(speziell: zwischen Steg und Felge)
AWrel rad/s relative Differenzwinkelgeschwindigkeit
(speziell: zwischen Steg und Felge)
€ rad Schragfederungswinkel
C - Dampfungsgrad (eines Systempols)
0 rad Nickwinkel der Karosserie / Drehwinkel um y-Achse
Q] kgm? Rotationstragheitsmoment (bezogen auf den Schwerpunkt)
K - Langsschlupfsteifigkeit
A - Langsschlupf (auch: Umfangsschlupf)
As - Bremsschlupf (negativer Langsschlupf)
U - Langskraftbeiwert (auch: Umfangskraftbeiwert)
o - Blondelscher Streukoeffizient
() rad Wankwinkel der Karosserie / Drehwinkel um x-Achse
1 Wb magnetischer Fluss
w rad/s Winkelgeschwindigkeit (auch: Drehgeschwindigkeit)
Vpag rad/s modifizierte Raddrehzahl fir Stillstands-Funktion
WRad,0 rad/s freirollende Drehgeschwindigkeit eines Rads
Q rad/s Drehgeschwindigkeit des Bezugssystems (bei FOC)
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X Notation

Indizes
Index Beschreibung
ol StatorgroRe (bei FOC) / Sonnenrad (bei Getrieben)
"2 RotorgroRe (bei FOC) / Hohlrad (bei Getrieben)
A A-Achse (bei FOC)
..B B-Achse (bei FOC)
.. Diff auf das Differential bezogen
cerdlyn dynamisch
«.FD Feder-Dampfer Anteil (kombiniert)
eeFel auf die Felge bezogen
<-GA auf den Getriebeausgang bezogen
- GE auf den Getriebeeingang bezogen
cweges gesamt
eh hinten
o Index
K auf das K-System bezogen (bei FOC)
ol links
LS auf den Luftspalt (der E-Maschine) bezogen
veemax maximaler Wert
eeemin minimaler Wert
.eenenn Nennwert
wweopt optimaler Wert
vy rechts
ceered reduziert
weerel Relativwert
weesoll Sollwert
.aSP auf den Schwerpunkt bezogen
..:Steg auf den Steg (des Planetengetriebes) bezogen
ey vorne
W auf die FliihrungsgroRe bezogen
vy in x-Richtung (Fahrzeuglangsrichtung)
vz in z-Richtung (Fahrzeughochrichtung)
7 Zielwert
7R Zahnrad
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Abklirzungsverzeichnis

XI

ABKURZUNGSVERZEICHNIS

ABS.................. Antiblockiersystem

AC .o, Niederdruckspeicher im ESP-Hydroaggregat
ASM ................. Asynchronmaschine
ASR....covveeeeeens Antriebsschlupfregelung

AV ....ooooee. Auslassventil im ESP-Hydroaggregat
BMS ... Batteriemanagementsystem
CAN....covvvrennn. Controller Area Network
EM..coooriieeeens elektrische Maschine (auch: E-Maschine)
(2] Elektronisches Stabilitatsprogramm
EV.oeoiieeees Einlassventil im ESP-Hydroaggregat
FOC .oovvrreeeenne Field-Oriented Control (Feldorientierte Regelung)
FWi.iiieeee, Fahrwiderstand

FZg.uurrriieneeaeennn. Fahrzeug

GPS .., Global Positioning System

HA oo, Hinterachse

HL.oooooireeeeeeeeens hinten links (auch: hl)

[ | hinten rechts (auch: hr)
HZ.ooooeeeeeee, Hauptbremszylinder
LDS..ccoveein. Leistungsdichtespektrum

[ Leistungselektronik

LVDS......ccoeee... Low Voltage Differential Signalling
MABX............... Micro Autobox

MSR ..o, Motorschleppmomentenregelung
PID v Proportional-Integral-Differential

o T Planetengetriebe

PKW ................. Personenkraftwagen
PWM....ccceennee Pulsweitenmodulation

2 Reifen-Fahrbahn-Kontakt
(I, Reifenglrtel

RSW ..o, Reifenseitenwand

24 1| Real Time Interface

RZ.ooeeeiieeeeae, Radzylinder

)| Software in the Loop

VA ..o, Vorderachse

VF s Vorfilter

|71 I vorne links (auch: vl)

VR i, vorne rechts (auch: hr)

VKM ................. Verbrennungskraftmaschine
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