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Symbol- und Abkürzungsverzeichnis 

Lateinische Symbole und Formelzeichen 

Zeichen Einheit Beschreibung 

𝑎  m/s
2
 Absolutbeschleunigung des Fahrzeugschwerpunkts 

𝐴𝑚𝑎𝑥  rad/s | rad Maximale Amplitude 

𝑨𝑀𝑃𝑆𝐴   Systemmatrix zur Prädiktion der Aktor- und 

Reifenkraftdynamik in der MPSA 

𝑨𝑊𝐸𝑆𝑀    Systemmatrix des wankerweiterten linearen 

Einspurmodells 

𝑎𝑥  m/s
2
 Schwerpunktbeschleunigung in 

Fahrzeuglängsrichtung 

𝑎𝑦  m/s
2
 Schwerpunktbeschleunigung in 

Fahrzeugquerrichtung 

𝑩   Eingangsmatrix der Regelstrecke 

𝑩𝑀𝑃𝑆𝐴   Eingangsmatrix zur Prädiktion der Aktor- und 

Reifenkraftdynamik in der MPSA 

𝑩𝑊𝐸𝑆𝑀    Eingangsmatrix des wankerweiterten linearen 

Einspurmodells 

𝑐ℎ  N/rad Hinterachssteifigkeit 

𝑪𝑆,𝑊𝐸𝑆𝑀    Ausgangsmatrix des wankerweiterten linearen 

Einspurmodells 

𝑐𝑣  N/rad Vorderachssteifigkeit 



XX Symbol- und Abkürzungsverzeichnis 

Zeichen Einheit Beschreibung 

𝑐𝑤  Nm/rad Wanksteifigkeit 

𝑫   Matrix der Schranken parametrischer Unsicherheiten 

in der Wirkung von Eingangsgrößen 

𝑑𝑜𝑚(. )  −  Definitionsmenge  

𝑑𝑡𝑜𝑡,𝑖  rad/s | rad Regeltotzonen des Sliding Mode-Reglers der 

Gierrate (𝑖 = �̇�) und des Schwimmwinkels (𝑖 = 𝛽) 

𝑑𝑤  Nms/rad Wankdämpfung 

𝑒𝑟𝑒𝑙,𝑖  −  Relativfehler der Gierrate (𝑖 = �̇�) und des 

Schwimmwinkels (𝑖 = 𝛽) 

𝑬𝑊𝐸𝑆𝑀    Störgrößenmatrix des wankerweiterten linearen 

Einspurmodells 

𝑓  1/s | Hz Frequenz 

𝑓𝑘𝑜𝑛𝑣   Konvexe Funktion 

𝒇𝑟𝑜𝑏   Funktion für die Schranke des Dynamikfehlers 

zwischen Regelstrecke und Reglerentwurfsmodell 

𝒇𝑈𝐾𝐹   Dynamikmodell des Filtermodells 

𝐹𝑥,𝑖𝑗  N Längskraft am Rad 𝑖𝑗, 𝑖𝑗∈{𝑣𝑙,𝑣𝑟,ℎ𝑙,ℎ𝑟} 

𝐹𝑥
𝑣𝑖𝑟𝑡  N Virtuelle Längskraft im Fahrzeugschwerpunkt 

𝐹𝑦,ℎ  N Seitenkraft an der Fahrzeughinterachse 

𝐹𝑦,𝑣  N Seitenkraft an der Fahrzeugvorderachse 

𝐹𝑦
𝑣𝑖𝑟𝑡  N Virtuelle Seitenkraft im Fahrzeugschwerpunkt 



Symbol- und Abkürzungsverzeichnis XXI 

 

Zeichen Einheit Beschreibung 

𝑔  m/s
2
 Erdbeschleunigung 

𝑮𝑖   Allokationsvektoren zur Bildung des Fehlers der 

Primärziele in der MPSA (𝑖 = 𝑀𝑧 , 𝐹𝑦, 𝐹𝑥) 

𝐺𝑖𝑗   Übertragungsfunktion von Eingang 𝑖 auf Ausgang 𝑗 

𝐺𝑖𝑥𝑘
𝑖   Nm | N MPSA-prädizierte Kraft- und Momentenwirkung der 

Aktorwirkzustände auf den Fahrzeugschwerpunkt 

zum diskreten Zeitpunkt 𝑘 

𝒈𝑈𝐾𝐹    Messmodell des Filtermodells  

𝑮𝜂   Energieeffizienzvektor zur Prädiktion des mittleren 

Wirkungsgrades der Antriebe in der MPSA 

𝒉𝑈𝐾𝐹    Ausgangsmodell des Filtermodells  

𝑰2𝑥2   Diagonale Einheitsmatrix zweiter Dimension 

𝑰𝐴,𝑟𝑒𝑑   Reduktionsmatrix der Aktorwirkzustände 

𝐽𝑥𝑥  kgm² Trägheitsmoment um die Fahrzeuglängsachse 

𝐽𝑧𝑧  kgm² Trägheitsmoment um die Fahrzeughochachse 

𝒌𝑟𝑜𝑏   Vektor der Verstärkungen des Sliding Mode-Reglers 

𝑲𝑟𝑜𝑏   Diagonalmatrix der Reglerverstärkungen des Sliding 

Mode-Reglers 

𝑘𝜎  −  Konfidenzintervallfaktor des Sliding Mode-Reglers 

𝑙ℎ  m Abstand der Fahrzeughinterachse zum 

Fahrzeugschwerpunkt 

𝑙𝑣  m Abstand der Fahrzeugvorderachse zum Schwerpunkt 



XXII Symbol- und Abkürzungsverzeichnis 

Zeichen Einheit Beschreibung 

𝑚  kg Gesamtfahrzeugmasse 

𝑀𝐴,𝑖𝑗  Nm Antriebsmoment am Rad 𝑖𝑗, 𝑖𝑗∈{𝑣𝑙,𝑣𝑟,ℎ𝑙,ℎ𝑟} 

𝑀𝐵,𝑖𝑗  Nm Bremsmoment am Rad 𝑖𝑗, 𝑖𝑗∈{𝑣𝑙,𝑣𝑟,ℎ𝑙,ℎ𝑟} 

𝑀𝑚𝑜𝑡   Nm Moment des elektrischen Antriebs- und 

Rekuperationsmotors 

𝑴𝑅𝑎𝑑   Vektor der Radmomente 

𝑀𝑧,𝑇𝑉  Nm Giermoment um Fahrzeughochachse durch 

radindividuelle Momentenverteilung 

𝑀𝑧
𝑣𝑖𝑟𝑡  Nm Virtuelles Giermoment um Fahrzeughochachse 

𝑛𝑚𝑜𝑡  1/s Drehzahl des elektrischen Motors 

𝑛𝑃  −  Anzahl der zeitlichen Diskretisierungsstellen des 

Prädiktionsmodells der MPSA 

𝑛𝑃,𝑍𝑖𝑒𝑙   −  Anzahl der zeitlichen Diskretisierungsstellen zur 

Evaluation der Zielfunktion der MPSA 

𝑛𝑈𝐾𝐹  −  Anzahl der Filtermodellzustände 

𝑝  −  Fahrpedalstellung 

𝑸𝑀𝑃𝑆𝐴   Normierungs- und Gewichtungsmatrix der primären 

Ziele in der MPSA 

𝒒𝑈𝐾𝐹    Vektor der Ausgangsmodell-Derivierten des Filters 

𝑸𝑈𝐾𝐹   Beobachtbarkeitsmatrix auf Basis des Filtermodells 

𝒓𝑑𝑦𝑛   Vektor der dynamischen Radhalbmesser 



Symbol- und Abkürzungsverzeichnis XXIII 

 

Zeichen Einheit Beschreibung 

𝑟𝑑𝑦𝑛,𝑖𝑗  m Dynamischer Radhalbmesser am Rad 𝑖𝑗, 

𝑖𝑗∈{𝑣𝑙,𝑣𝑟,ℎ𝑙,ℎ𝑟} 

𝑹𝐻𝑆   Vektor der rechten Seite zum Beweis der Robustheit 

des Sliding Mode-Reglers 

𝑹𝑀𝑃𝑆𝐴   Normierungs- und Gewichtungsmatrix der 

sekundären Ziele in der MPSA 

𝑟𝑟,𝑉𝐴𝐿   m Effektiver Ritzelradius des Lenkgetriebes der 

Vorderachslenkung 

𝒔  −  Vektor der Gleitvariablen des Sliding Mode-Reglers 

𝑠𝑎𝑡𝑡𝑜𝑡(.)  −  Saturierungsfunktion des Sliding Mode-Reglers 

𝑠𝑔𝑛(. )  −  Signumsfunktion 

𝑠ℎ  m Spurweite an der Fahrzeughinterachse 

𝑠𝐻𝐴𝐿   m Hubstangenposition der aktiven Hinterachslenkung 

𝑠�̇�  rad/s | rad Sliding Mode-Gleitvariable der Gierrate (𝑖 = �̇�) und 

des Schwimmwinkels (𝑖 = 𝛽) 

𝑠𝑣   m Spurweite an der Fahrzeugvorderachse 

𝑠𝑉𝐴𝐿   m Zahnstangenposition der Vorderachslenkung 

𝑠𝛥,𝑖  rad/s | rad Hilfsgleitvariablen des Sliding Mode-Reglers für die 

Gierrate (𝑖 = �̇�) u. für den Schwimmwinkel (𝑖 = 𝛽) 

𝑡  s Zeit 

𝑇𝑚𝑎𝑥   s Zeitpunkt maximaler Fahrzeugreaktion bei 

Lenkradwinkelsprungmanöver 


