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Kurzfassung

Die steigende Anzahl elektrischer Verbraucher sowie deren erhöhter
Leistungsbedarf resultiert in immer anspruchsvolleren Anforderungen
an KFZ-Bordnetze. Insbesondere dynamische Fahrwerkregelsysteme
stellen dabei hohe Anforderungen an deren elektrische Energiever-
sorgung, damit das Fahrzeug für den Fahrer zu jederzeit kontrollier-
bar bleibt und Funktionseinbußen durch eine Leistungsunterdeckung
möglichst ausgeschlossen werden können. Aktuell werden dazu die be-
treffenden Systeme in einem Vorserienfahrzeug verbaut und der Leis-
tungsbedarf in realen Fahrversuchen ermittelt. Dadurch sind diese
Informationen erst in einem fortgeschrittenen Entwicklungsstadium
verfügbar.

Aufgrund vieler Wechselwirkungen der einzelnen Systeme, der spä-
ten Information über den kumulierten Leistungsbedarf im dynami-
schen Fahrmanöver und immer kürzere Entwicklungszeiten gestaltet
sich die korrekte Dimensionierung der Bordnetzkomponenten zuneh-
mend schwierig. Zudem steigt das Risiko für kostenintensive Redesign-
Schleifen.

Vor diesem Hintergrund wird in dieser Arbeit die Möglichkeit zur
Ermittlung des elektrischen Leistungsbedarfs aktiver Fahrwerkregel-
systeme mit Hilfe von Simulationsmodellen untersucht. Der Fokus
liegt hierbei zunächst auf der Herleitung von Komponentenmodellen
der betrachteten Systeme, welche insbesondere eine Abbildung des
elektrischen Leistungsbedarfs beinhalten. Dazu wurden diese Modelle
zunächst aufgebaut, deren Parameter mit Hilfe von Prüfstandsmes-
sungen identifiziert und deren Genauigkeit gegen Prüfstands- sowie
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Fahrzeugmessungen validiert.
In einem zweiten Schritt wurden diese Modelle in eine Gesamt-

fahrzeugsimulation integriert. Dieses kombinierte Modell wurde nun
abermals auf Fahrzeug- wie auch auf Komponentenebene sowohl für
stationäre wie auch für dynamische Fahrmanöver validiert. Es erlaubt
nun die Abschätzung des überlagerten elektrischen Leistungsbedarfs
mehrerer aktiver Fahrwerkregelsysteme in dynamischen Fahrmanö-
vern.
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Abstract

The increasing amount of active chassis control systems and their
enhanced electrical power demand lead to more severe requirements
to the electrical vehicle boardnet. Especially dynamic chassis control
systems lead to high demands regarding their electrical power supply
to ensure controllabality of the vehicle for the driver as well as to pre-
vent malfunctions due to power shortage. Currently these systems are
mounted in a pre-series vehicle to obtain their power demand, using
real driving maneuvers. Therefore, these information are available on-
ly at an advanced stage during the developement process.

Due to many interdependencies of the systems, late information
on their accumulated power demand and more and more short-term
developement cycles, correct dimensioning of board net components
becomes more difficult. Even the risk of cost-intensive redesign-loops
is increased.

Against this background, this thesis deals with the possibility to
determine the electrical power demand of active chassis control sys-
tems using simulation-models. At first, focus lies on the derivation
of component-models of the chassis control systems, which especially
incorporate correct representation of their electrical power demand.
Therefore, models of the components were derived, their parameters
were identifed using test-bench measurements and their accuracy was
validated against test-bench as well as vehicle measurements.

During a second step, these models were integrated into a combined
vehicle dynamics simulation. This combined model was again valida-
ted against static and dynamic driving maneuvers on vehicle - and
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system-level. It now allows for predictions regarding the accumula-
ted electrical power demand of several chassis control systems during
dynamic driving maneuvers.
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