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Das E-Trike ist ein elektrisch unterstiitztes, therapeutisches Handbike
welches fiir die Bediirfnisse von querschnittgeldhmten Personen entwickelt
wird. Nebst der Erhaltung der Mobilitdt soll das Fahrzeug die Freude am
Handbikesport wecken. Zur Unterstiitzung der Muskelkraft wird das Hand-
bike mit einem elektrischen Radnabenmotor ausgestattet. Dieser wird
abhdngig von der Kraft des Fahrers geregelt, wobei das Fahrgefiihl des
Handbikes moglichst authentisch bleiben soll.

Ausgangslage

Das E-Trike wird bereits als Prototyp getestet und
parallel zu der vorliegenden Arbeit hinsichtlich der
Fertigung optimiert. Die ersten Tests mit dem Proto-
typ haben gezeigt, dass der verbaute Elektromotor
beziiglich Leistung und Kiihlung nicht den Anforde-
rungen entspricht. Daher wurde in einer vorgdngigen
Arbeit ein neuer Antrieb ausgewdhlt und getestet.

Das Trike soll als Offroad-Fahrzeug eingesetzt werden,

gefordert ist demnach ein drehmomentstarkes System
welches automatisch anhand des Unterstiitzungs-
bedarfs geregelt wird. Der ausgewahlte Motor ist ein
3-Phasen BLDC Motor mit integriertem Planeten-
getriebe welches eine Ubersetzung von 1:5 aufweist.

Umsetzung

Die Steuerung ist mit Hilfe eines frei programmier-
baren BLDC Controllers realisiert. Zentraler Input
Parameter ist der Drehmomentsensor, welcher das
vom Fahrer abgegebene Drehmoment indirekt tiber
die Kettenspannung misst. Diese Messung ermoglicht
die Regelung des Motordrehmoments anhand der
vom Fahrer abgegebenen Kraft.

Die Kiihlung der Leistungselektronik basiert auf dem
Prinzip der natirlichen Konvektion. Durch die Ferti-
gung des Controllergehduses aus Aluminium konnte
der thermische Widerstand des Systems minimiert
werden und die Gehéduseoberflachen kénnen als
Abstrahlflache genutzt werden.

Ergebnisse

Die Testphase des Systems wurde auf zwei Ebenen
durchgefiihrt. Zum Aufbau eines ersten Prototyps

ist die Steuerung mit Peripherie in einem Fahrradrah-
men verbaut. Dieser Aufbau ermoglicht reale Tests
auf der Strasse. Zudem wurde ein Priifstand aufge-
baut, mit dem Leistungsmessungen am Motor durch-
gefiihrt werden kénnen.

Mit der Entwicklung konnte eine Drehmomentsteue-
rung fiir das E-Trike realisiert werden, welche ein
authentisches Fahrgeftihl erlaubt. Dank verschiedenen
Fahrstufen kann der Unterstiitzungsgrad jederzeit
mittels Dreistufenschalter an die momentanen Bediirf-
nisse angepasst werden. Zusatzlich wird das Rangie-
ren durch eine Riickfahrfunktion erleichtert.

Integration im Trike

Controller mit Gehduse
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