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Abstract. Werden reale Lastzustände von Automobilen 
auf einem Rollenprüfstand simuliert, so stehen neben der 
klassischen 1D-Lastsimulation weitere Prüfstandsregelar-
ten zur Verfügung. So kann beispielsweise der Betriebszu-
stand des Prüflings durch die Kombination von Fahrzeug-
geschwindigkeit und eine den Fahrerwunsch beschrei-
bende Größe ebenfalls eindeutig bestimmt werden.  
Dieses Paper zeigt eine Methode auf, die es ermöglicht, 
ein Längsdynamikmodell eines Fahrzeuges anhand von 
Prüfstandsmessungen zu parametrisieren und manöver-
basiert zu validieren. Die Validierungsumgebung besteht 
aus einem Rollenprüfstand und einem automatisierten 
Fahrroboter mit elektronischem Fahrpedal und wird in-
nerhalb des IPEK X-in-the-Loop-Frameworks eingeordnet. 
Anhand der Längsdynamiksimulation können nun generi-
sche Streckenprofile erzeugt werden. Der Übertrag dieser 
Lastzustände auf die Validierungsumgebung erfolgt über 
eine definierte Schnittstelle, welche die unterschiedlichen 
Prüfstandsregelarten berücksichtigt.  
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1 Methodik 

1.1 Validierungsumgebung 
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Abbildung 1: Infrastruktur der Validierungsumgebung 
am IFS der THU 

Hersteller/Modell VW Passat B8 

Motor  Diesel, 4 Zyl, 1968 cm3 

Leistung 110 kW bei 3500 – 4000 1/min 

Drehmoment 340 Nm bei 1750 – 4000 1/min 

Antriebskonfiguration Front-Quer 

Getriebe 7-Gang Direktschaltgetriebe (DSG) 

Gesamtmasse 1928 kg  

Tabelle 1: Technische Daten des Versuchsfahrzeugs 

1.2 Modell der Längsdynamik 

1.3 Generische Reallastverläufe 
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1.4 Parameterbestimmung 

Manöver 1.

Abbildung 2: Kandidatenset und Versuchsraum der     
Rastervermessung 

Berechnung der Modellparameter.

1.5 Validierung des Simulationsmodells 
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Manöver 2.  

Manöver 3.

 
Abbildung 3: Gemessene Geschwindigkeitsverläufe als 

Eingangsgrößen des Simulationsmodells.  
a) Manöver 2, b) Manöver 3 

Manöver 4.
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Abbildung 4: Fahrpedalverlauf als Eingangsgröße der 
Validierungsumgebung, Manöver 4. 

2 Ergebnisse 

2.1 Modellparameter 

Abbildung 5: Rasterkennfeld des Motordrehmoments in 
Abhängigkeit der Motodrehzahl und der 
Fahrpedalstellung 

2.2 Ergebnisse der Modellvalidierung 

Abbildung 6: Testinterpretation Manöver 2.  
a) Vergleich der Zugkraftverläufe, 
b) Streudiagramm 

ASIM 2022 Proceedings Langbeiträge, 26. Symposium Simulationstechnik, TU Wien, 25.7.-27.7.2022

124



 
Abbildung 7: Testinterpretation Manöver 3. 

a) Verläufe der Fahrpedalstellung, 
b) Streudiagramm der Fahrpedalstellung 

Abbildung 8: Ergebnisse Testinterpretation Manöver 4. 
a) Vergleich der Geschwindigkeitsverläufe, 
b) Streudiagramm der Geschwindigkeit 
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Abbildung 9: Ergebnisse Testinterpretation Manöver 4: 

Verrichtete Antriebsarbeit in Lastsimulation 
(LS) und v-α Regelung 

3 Fazit und Ausblick  
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