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Abstract. Der Einsatz von simulationsbasierten 
Entwicklungsansätzen hat durch den rasanten Anstieg 
gesetzlicher Vorgaben und Fahrzeugfunktionen stark 
zugenommen. Um das Potential der virtuellen Antriebs-
strangentwicklung zu demonstrieren, wird eine Längs-
dynamiksimulation am Beispiel des vollelektrischen BMW 
i3 modelliert. Zur Validierung der Fahrzeugmodellierung 
wird ein Manöverkatalog entworfen, der als Grundlage für 
diverse Referenzfahrten auf einem Rollenprüfstand dient. 
Die geschwindigkeitsabhängige Nullmomenten-
Fahrpedalstellung ist der Kern der Einpedalstrategie 
(„One-Pedal-Driving“) und die zu analysierende Trennlinie 
zwischen Zug- und Schubbetrieb des Versuchsfahrzeuges. 
Nach der Validierung wird das bestehende Modell einer 
numerischen Robustheitsbewertung, in Form von 
verschiedenen Beladungen, unterzogen. Des Weiteren 
wird die Genauigkeit auf Grundlage einer statistischen 
Bewertung, wie auch Grenzen der Simulation, untersucht. 
Zum Abschluss wird ein Ausblick auf eine mögliche 
Erweiterung der Modellierung geworfen. 
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1 Methodik 

1.1 Modellierung des elektrischen 
Antriebsstranges 

Abbildung 1: Schematische Darstellung eines 
elektrischen Antriebsstranges 

1.2 Längsdynamiksimulation 
(Simulationsumgebung) 
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Abbildung 2: Topologie des Längsdynamikmodells in 
GT-Suite 

1.3 Validierungsmethode Abbildung 3: Testumgebung 
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1.4 Manöverbasierte Validierung des 
Simulationsmodells 

1.5 Manöverkatalog 

1.6 One-Pedal-Driving 

Abbildung 4: Fahrpedalprogression des One-Pedal-
Driving mit den drei Stufen [9] 
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1.7 Validierung am Beispiel 
One-Pedal-Driving 

Abbildung 5: Geschwindigkeitsvorgabe für 50 km/h 
[oben] und Fahrpedalvorgabe [unten] 

1.8 Testfälle 

Abbildung 6: Fahrpedalvorgabe für Testfall 1 und 2 
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2 Ergebnisse 

Abbildung 7: Nullmomenten-Fahrpedalkennlinie αM0(v) 
[oben] und  
Momentenverlauf für 2000 U/min [unten] 

Abbildung 8: Motormoment um die Nullmomenten-Linie  
[50 km/h, siehe Manöverkatalog] 

2.1 Statistische Untersuchung der 
Ergebnisse 
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Abbildung 9: Drehmoment für Zeitbereich mit konst. 
Geschwindigkeit [50 km/h; Ausschnitt] 

2.2 Testfall 1 

Abbildung 10: Momentenverlauf für Testfall 1 
[Ausschnitt] 
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2.3 Testfall 2 

Abbildung 11: Momentenverlauf für Testfall 2 
[Ausschnitt] 

2.4 Auswertung der Testfälle 

3 Diskussion und Fazit 
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