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� �iY s  Ys Ausgangsvektorkomponente im Bildbereich  

 

Indizes  Benennung 
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BO BO Hub (bounce) 

bounce  BO
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rebounce  BO
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CG CG Schwerpunkt (center of gravity) 

CH CH Chassis 

CL  CL Mittellinie (center line) 

CM CM Koppelmasse (coupling mass) 

COH CO
H Kohärenz (coherence) 

CP  CP Kontaktpunkt (contact point) 

CHAR CR
1 charakteristisch (characteristic) 

CRIT  CR
2 kritisch (critical) 

CX  CX Zylinder an Hinter- oder Vorderachse (cylinder rear or front) 

DR DR Fahrer (driver) 

EX  EX Anregung (exitation) 
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FW  FW Vorderrad (front wheel) 

GR  GR Fahrbahn (ground) 
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PI  PI Nick (pitch) 
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RB  RB Heckballast (rear ballast) 

RI RI Heckanbaugerät (rear implement) 
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ROLL  RO
1 Aufs Wanken bezogen 

RR RR Rollradius (rolling radius) 

RT  RT Hinterreifen (rear tire) 

RW  R
W Hinterrad (rear wheel) 

SR SR Lenkung (steering) 
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STAT  ST
A statisch 

TR  TR Kurvenbahnradius (turning radius) 

TT  TT Gesamttraktor (total tractor) 

TV  TV Gesamtfahrzeug (total vehicle) 

TW  TW Gesamtgewicht (total weight) 

VS  VS Vertikale Steifigkeit (vertical stiffness) 

WB WB Radstand (wheel base) 
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X  X x-Richtung betreffend 

XA  XA Hinter- oder Vorderachse (rear or front axle) 

XT  XT Hinter- oder Vorderreifen (rear or front tire) 
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Y  Y y-Richtung betreffend 
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Die Variablen und Symbole der Systemtheorie lassen sich nur in Verbindung mit den 
verwendeten Indizes richtig verwenden. 

 

Konstanten  Benennung Wert 

g  g Erdbeschleunigung 2
m9.81 
s

 

0k  k0 Bezugskreisfrequenz des Weges 11 m�  

 

 


