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Kompakt, praktisch und wendig: Das Elektrokleinfahrzeug Microlino steht
im Zentrum einer umfassenden Fahrdynamikuntersuchung. Neben dem
instationdren Lenkverhalten wurden auch Komfortaspekte mit Fahrver-

suchen und Analysen des Fahrverhaltens beleuchtet, sowie die mogliche
Integration eines Kurvenstabilisators gepriift.

Zielsetzung

In der Projektarbeit 1erfolgte bereits eine Risikobe-
urteilung der Léngs- und Querdynamik des Microlino
mithilfe von statischen Analysen, die anschliessend

in der Projektarbeit 2 mit Fahrversuchen Uberprift
wurden. Zur Komplettierung der Fahrdynamikuntersu-
chung befasste sich die Bachelorthesis mit der Unter-
suchung des instationdren Lenkverhaltens. Weiter galt
es den Komfort zu beurteilen und den Einbau eines
Kurvenstabilisators zu priifen.

Methodik

Das instationdre Lenkverhalten wurde mit vier ver-
schiedenen Fahrmanévern untersucht: Slalom, Lenk-
winkelsprung, Elchtest und Spurwechsel, welche in
Anlehnung an die entsprechenden Normen durchge-
fihrt wurden. Um einen moglichen Einfluss der asym-
metrischen Schwerpunktposition in Querrichtung zu
bewerten, wurden die Fahrversuche in zwei verschie-
denen Beladungszustanden gefahren. Die Analyse
verschiedener Messwerte wie Lenkradwinkel, Gierrate
und Querbeschleunigung ermdglichten die Einord-
nung der Messergebnisse und den Vergleich mit ande-
ren Kleinwagen. Der Fahrkomfort wurde mithilfe von
Frequenzmessungen beurteilt. Bei der (Iberfahrt eines
Schwellers und der Fahrt auf einer unebenen Strasse
wurden die Hub- und Nickschwingungen mithilfe von

Microlino mit installierter Messtechnik
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Beschleunigungssensoren aufgezeichnet, analysiert
und mit Richtwerten verglichen. Mit Berechnungen
und Literaturrecherche konnten Empfehlung fiir die
Umsetzung eines Kurvenstahilisators ausgearbeitet
werden.

Resultate

Die Auswertungen des instationdren Lenkverhaltens
haben ergeben, dass der Microlino unverziiglich

auf Lenkinputs reagiert. Die Zeitverziige zwischen
Lenkradwinkel und Gierrate liegen bei allen Fahr-
versuchen im Bereich von einigen Hundertstel bis zu
einer Zehntelsekunde. Zeitverziige ab einer halben
Sekunde wéren fiir Fahrer/innen erst spiirbar. Bei
abrupten, starken Lenkmané&vern ist ein Uberschwin-
gen der Gierrate erkennbar, was sich negativ auf die
Fahrstabilitit auswirkt, da damit ein Ubersteuern des
Fahrzeugs begiinstigt wird. Bei den Resultaten sind
keine markanten Unterschiede zwischen den beiden
Beladungszustanden erkennbar. Die Ergebnisse haben
die Erwartungen bestatigt. Der Microlino ist bedingt
durch seinen kurzen Radstand und die geringe
Massentrdgheit dusserst agil und reagiert schnell und
direkt auf Lenkimpulse. Die Analyse der auftretenden
Frequenzen beim Befahren von Fahrbahnuneben-
heiten hat gezeigt, dass diese in einem fiir den/die
Fahrer/in unangenehmen Bereich liegen. Frequenzen
tiber 2 Hz werden als unangenehm wahrgenommen.
Im Frequenzspektrum zeigten sich bei den verschie-
denen Versuchen Frequenzanhaufungen im Bereich
von 2 bis 6 Hz. Die Untersuchungen des dynamischen
Fahrverhaltens haben gezeigt, dass die Umsetzung
eines Kurvenstabilisators nicht zwingend notwendig
ist. Hilfreich ware er zu Verminderung des Wank-
winkels bei der stationdren Kreisfahrt. Dort kdnnen
die kurveninneren Rader bei ausreichender Quer-
beschleunigung den Bodenkontakt verlieren. Wegen
dem Kosten-Nutzen-Verhéltnis wird die Umsetzung
nur an der Vorderachse empfohlen. Im Grossen und
Ganzen hat der Microlino trotzdem punkto Fahrsicher-
heit beim Lenken positiv tiberrascht.
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