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Longitudinalbewegungen

Abbildung 1: Fahrzeugmodell

Annahmen

e Al: keine Vertikalbewegungen
e A2: kein Nicken

e A3: kein Schlupf
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Grundgleichungen
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Daraus folgt durch Elimination der Reaktionen
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Aus Gleichungen und folgt mit Gleichung
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Darin sind

Grundgleichung der Longitudinalbewegung

 Rollwiderstand Wr = <Ny + “L Ny

e Windwiderstand W, = cy Apr,, mit
Staudruck p;, = %pa’cQ, Windwiderstandsbeiwert cyy, Bezugsfliche A, Staudruck py, und Dichte p
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Fahrleistungen
Steigfahigkeit

Bei Vernachléssigung von Wind- und Rollwiderstand und bei kleinen Geschwindigkeiten gilt mit Wr, Wi, <«
(m+my +mg)gsin(a) und & =0

1. .
;ZGanglnMMot,max = (m +my + mH)g Sln(amax) (12)

und damit

Z‘Gangl nMMot,max )

— arcsin
Qmax (r(m+mv +mpm)g

Hochstgeschwindigkeit

Fiir die Hochstgeschwindigkeit auf ebener Strecke gilt mit a« =0, & = 0 und Wr < Wp,

My + M, 1. .. .
% = ;mMMot(%Z) =W (i?)
M, mot WL A]\[v + A[H
’
1. Gang
n,i /\ 2. Gang
. : > /\ n. Gang
| —>
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Abbildung 2: Zugkraftdiagramm

Bremsen

Fiir den Bremsvorgang auf ebener Strecke und mit Vernachlédssigung von Wind- und Rollwiderstand gilt
mit o =0 und Wr < (My + Mpy)/r, W, < (My + Mpy)/r

Iy +1In.. Myt)+ Mgt
(m +mg +my + VTQ Yz = V()T (), (14)
Mt Iy +1
mv—i-mH—i-%(m (15)

folgt
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. . My + M,
MIBrems = —MT = _¥ = _(TV + TH) (16)

Die maximalen Longitudinalkrifte berechnen sich zu

TV,max + TH,max = @max(NV + NH) (17)

wobei

Daraus folgt

1. Die maximale Verzogerung hangt nur vom maximalen Kraftschlussbeiwert @,.x ab. Sie ist unabhén-

gig von der Fahrzeugmasse m und auch unabhéngig von der dynamischen Normalkraftverteilung,
siehe [3]

2. Aus Gleichungen @ und @ folgen die Normalkréifte an der Vorder- und Hinterachse zu

lH h :i'Brems
Ny = mg +m
v v+l Y Tv+lg g
NH _ lV mg — h i‘Brems

ly + g mglv+lH g

Diese setzen sich aus einem statischen und einem dynamischen Anteil zusammen

Iy
Nstat lV +1ng
h iBrems
Navn .
& lv +1lg " g

Damit wéchst die Normalkraft an der Vorderachse beim Bremsen an, an der Hinterachse verringert
sie sich. Die Zunahme bzw. Abnahme ist um so grofier je hoher der Schwerpunkt des Fahrzeugs ist,
und um so grofler je hoher die Bremsverzogerung ist.

3. Fiir die maximale Verzogerung spielt die Normalkraftverteilung keine Rolle, fiir die Bremsstabilitét
jedoch schon.

Fiir das Momentengleichgewicht gilt

2Ty sin(a)ly = 2Ty sin(a)lg (19)
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Es ergeben sich zwei Félle

a) lgTy > lyTy
Gesamtmoment um die Hochachse wirkt der Stérung entgegen. Es stellt sich ein stabiler
Zustand ein

b) lgTy < lyTy
Gesamtmoment um die Hochachse wirkt in Richtung der Stérung und vergrofert sie. Es stellt
sich ein instabiler Zustand ein



