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Parameter des Referenzmodells..........ocovevveiieiivieceiiieeeeenns

Kennfeld der querbeschleunigungsabhingigen
Umschaltvariablen Ww,..s und des

Achssteifigkeitsverhdltnisses fref des Referenzmodells.......
Mechanische Kenngroflen des LEICHT-Fahrzeugs .............
Parameter des ebenen linearen Einspurmodells....................

Zusétzliche Parameter des wankerweiterten linearen
Einspurmodells gegeniiber dem ebenen linearen
Einspurmodell............ccooiiiiiiiiiiiieieeeeeeee e

Zusitzliche Parameter des Rollsteuern und das laterale
Achseinlaufverhalten abbildenden wankerweiterten
linearen Einspurmodells gegeniiber dem wankerweiterten
linearen Einspurmodell...........ccccovivirienienenininieieneieens

Definition von Fahrmandverkatalogen und stationdren
Querbeschleunigungen der Validierungsmandver

(NMK: Nominalmanéverkatalog,

RMK: Robustheitsmandverkatalog).........cceevveeveeveeienenennen.



Symbol- und Abkiirzungsverzeichnis

Lateinische Symbole und Formelzeichen

Zeichen Einheit Beschreibung

a m/s’ Absolutbeschleunigung des Fahrzeugschwerpunkts
Amax rad/s|rad Maximale Amplitude

Aypsa Systemmatrix zur Pradiktion der Aktor- und

Reifenkraftdynamik in der MPSA

Ayesu Systemmatrix des wankerweiterten linearen
Einspurmodells
a, m/s’ Schwerpunktbeschleunigung in

Fahrzeuglangsrichtung

a, m/s” Schwerpunktbeschleunigung in
Fahrzeugquerrichtung

B Eingangsmatrix der Regelstrecke

Bypsa Eingangsmatrix zur Pradiktion der Aktor- und
Reifenkraftdynamik in der MPSA

Byesu Eingangsmatrix des wankerweiterten linearen
Einspurmodells

Ch N/rad Hinterachssteifigkeit

Cswesm Ausgangsmatrix des wankerweiterten linearen
Einspurmodells

Cy N/rad Vorderachssteifigkeit



XX Symbol- und Abkiirzungsverzeichnis

Zeichen Einheit Beschreibung

Cw Nm/rad Wanksteifigkeit

D Matrix der Schranken parametrischer Unsicherheiten
in der Wirkung von EingangsgroBen

dom(.) - Definitionsmenge

drot i rad/s|rad Regeltotzonen des Sliding Mode-Reglers der
Gierrate (i = 1)) und des Schwimmwinkels (i = )

d,, Nms/rad Wankddmpfung

reli - Relativfehler der Gierrate (i = 1/}) und des
Schwimmwinkels (i = f3)

Evwesu StorgroBenmatrix des wankerweiterten linearen
Einspurmodells

f 1/s|Hz Frequenz

fronw Konvexe Funktion

frob Funktion fiir die Schranke des Dynamikfehlers
zwischen Regelstrecke und Reglerentwurfsmodell

fukr Dynamikmodell des Filtermodells

Fyij N Léngskraft am Rad ij, ije{vl,vr,hl,hr}

Eyirt N Virtuelle Langskraft im Fahrzeugschwerpunkt

Fyn N Seitenkraft an der Fahrzeughinterachse

E N Seitenkraft an der Fahrzeugvorderachse

Ey irt N Virtuelle Seitenkraft im Fahrzeugschwerpunkt



Symbol- und Abkiirzungsverzeichnis XXI

Zeichen Einheit Beschreibung

g m/s> Erdbeschleunigung

G; Allokationsvektoren zur Bildung des Fehlers der
Primirziele in der MPSA (i = M, F, F,)

Gij Ubertragungsfunktion von Eingang i auf Ausgang j

Gix}, Nm|N MPSA-pridizierte Kraft- und Momentenwirkung der
Aktorwirkzustédnde auf den Fahrzeugschwerpunkt
zum diskreten Zeitpunkt k

Yukr Messmodell des Filtermodells

G, Energieeffizienzvektor zur Pridiktion des mittleren
Wirkungsgrades der Antriebe in der MPSA

hykr Ausgangsmodell des Filtermodells

Iy, Diagonale Einheitsmatrix zweiter Dimension

Iy req Reduktionsmatrix der Aktorwirkzustinde

Jox kgm? Tragheitsmoment um die Fahrzeuglangsachse

Iz kgm? Tragheitsmoment um die Fahrzeughochachse

k.o Vektor der Verstiarkungen des Sliding Mode-Reglers

K.op Diagonalmatrix der Reglerverstirkungen des Sliding
Mode-Reglers

ks - Konfidenzintervallfaktor des Sliding Mode-Reglers

Iy m Abstand der Fahrzeughinterachse zum

Fahrzeugschwerpunkt

Abstand der Fahrzeugvorderachse zum Schwerpunkt



XXII

Symbol- und Abkiirzungsverzeichnis

Zeichen Einheit Beschreibung

m kg Gesamtfahrzeugmasse

M, Nm Antriebsmoment am Rad ij, ije{vl,vr,hlhr}

Mpg;; Nm Bremsmoment am Rad ij, ije{vl,vr,hl,hr}

Mo Nm Moment des elektrischen Antriebs- und
Rekuperationsmotors

My, Vektor der Radmomente

M, 1y Nm Giermoment um Fahrzeughochachse durch
radindividuelle Momentenverteilung

Myt Nm Virtuelles Giermoment um Fahrzeughochachse

Mot 1/s Drehzahl des elektrischen Motors

np - Anzahl der zeitlichen Diskretisierungsstellen des
Priadiktionsmodells der MPSA

Np ziel - Anzahl der zeitlichen Diskretisierungsstellen zur
Evaluation der Zielfunktion der MPSA

NykF - Anzahl der Filtermodellzustéinde

p — Fahrpedalstellung

Quvpsa Normierungs- und Gewichtungsmatrix der priméren
Ziele in der MPSA

qQukr Vektor der Ausgangsmodell-Derivierten des Filters

Quxr Beobachtbarkeitsmatrix auf Basis des Filtermodells

rdyn

Vektor der dynamischen Radhalbmesser



Symbol- und Abkiirzungsverzeichnis XXIII

Zeichen Einheit Beschreibung

Tayn,ij m Dynamischer Radhalbmesser am Rad ij,
ije{vl,vr,hl,hr}

Rys Vektor der rechten Seite zum Beweis der Robustheit
des Sliding Mode-Reglers

Ryipsa Normierungs- und Gewichtungsmatrix der
sekunddren Ziele in der MPSA

TrvaL m Effektiver Ritzelradius des Lenkgetriebes der
Vorderachslenkung

s - Vektor der Gleitvariablen des Sliding Mode-Reglers

satio: () — Saturierungsfunktion des Sliding Mode-Reglers

sgn(.) - Signumsfunktion

Sp m Spurweite an der Fahrzeughinterachse

SHAL m Hubstangenposition der aktiven Hinterachslenkung

S rad/s|rad Sliding Mode-Gleitvariable der Gierrate (i = 1) und
des Schwimmwinkels (i = )

Sy m Spurweite an der Fahrzeugvorderachse

SyaL m Zahnstangenposition der Vorderachslenkung

Sa rad/s|rad Hilfsgleitvariablen des Sliding Mode-Reglers fiir die
Gierrate (i = 1)) u. fiir den Schwimmwinkel (i = f8)

t S Zeit

Tonax S Zeitpunkt maximaler Fahrzeugreaktion bei

Lenkradwinkelsprungmandver



