Antrieb zu progressiver Fahrzeuglenkung

Mechatronik / Betreuer: Prof. Roland Hungerbiihler

Experte: Dr. Dietmar Kramer

Projektpartner: Inevotec GmbH, Aegerten

Die Sicherheit im Strassenverkehr gewinnt zunehmend an Bedeutung. Wir sind daflr verantwortlich und

mussen dazu beitragen, Unfélle zu verhindern. Eine progressive Fahrzeuglenkung kann die Sicherheit im

Strassenverkehr erhoht. Die heutigen Autolenkungen sind so gebaut, dass sie einen Kompromiss zwischen

Komfort und Lenkkraft darstellen. Das Konzept fur eine progressive Autolenkung, die jeglichen Komfort fur

alle Fahrerinnen und Fahrer bietet, dabei keine Kompromisse bei der Lenkkraft eingeht und zudem noch

die Sicherheit im Strassenverkehr erhdht, ist das Thema dieser Thesis.

Ziel

Eine neue Grundidee einer Fahr-
zeuglenkung mit frei programmier-
barer Ubersetzung ist im Rahmen
einer Thesis umzusetzen. Dazu ist
ein Funktionsmuster als Labor-
modell zu konzipieren und aufzu-
pbauen. Das Labormodell setzt
hinterlegte Ubersetzungen mit
Progression umsetzen um. Damit
kann der Fahrbetrieb in einem
Fahrzeug simuliert werden.

Grenzen

Das Labormodell zeigt die Gren-
zen der Progressivitat auf und gibt
einen Vergleich zu den heutigen
Lenksystemen. Das Funktions-
muster wird das Fahrgefuhl in ei-
nem Fahrzeug nicht wiedergeben
kénnen.

Resultat

Das Labormodell erfillt die gefor-
derten Anspriche. Messungen
mittels Messlenkrad und Wegsen-
sor haben gezeigt, dass die Funk-
tionalitdt und Machbarkeit der
neuen Lenkung umsetzbar ist. Die
Konstruktion gibt eine feinfuhlige
haptische Ruckmeldung an den
Lenker.

‘ Freiwihlbare Ubersetzung des Lenkrads!
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