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Deutsche Ubersetzung mit Modifizierungen

StraBenfahrzeuge

Fahrzeugdynamik und Fahrverhalten
Begriffe

Vorwort

Die 1SO (internationale Normungsorganisation) ist eine weltweite Vereinigung nationaler Normungsinstitute (ISO Mitglieds-
kérperschaften). Die Erarbeitung Internationaler Normen obliegt den Technischen Komitees der ISO. Jede Mitgliedskorper-
schaft, die sich fiir ein Thema interessiert, fiir das ein technisches Komitee eingesetzt wurde, ist berechtigt,in diesem Komitee
mitzuarbeiten. internationale (staatliche und nichtstaatliche) Organisationen, die mit der 1ISO in Verbindung stehen, sind an
den Arbeiten ebenfalls beteiligt. Die ISO arbeitet in allen Angelegenheiten der elektrotechnischen Normung eng mit der
Internationalen Elektrotechnischen Kommission (IEC) zusammen.

Die von den Technischen Komitees verabschiedeten Entwiirfe fur Internationale Normen werden den Mitgliedskérper-
schaften zunichst zur Abstimmung vorgelegt. Die Verdffentlichung als Internationale Norm erfolgt erst nachdem 75% der

Mitgliedskérperschaften ihre Stimme abgegeben haben.

Die Internationale Norm 1SO 8855 wurde vom Technischen Komitee 1SO/TC 22, StraBenfahrzeuge, UnterausschuB SC9,

Fahrzeugdynamik und Fahrverhalten, erstellt.

Anh#nge A und B dieser Internationalen Norm dienén nur der Information.

Inhalt
Seite Seite
Vorwort ... ... ... e 2 5 Lenkarten ............ ... ... i 6
ZWECK ... 2 5.1 Wegabhéngiges Lenken ...................... 6
. 5.2 Blockierte Lenkung .......... ... ool 6
1 Koordinatensysteme ........................... 2 5.3 Kraftabhingiges Lenken ............c.coovn... 6
1.1 Ortsfestes Koordinatensystem ................ 2 54 Losgelassene Lenkung ...............o.o.e... 6
1.2 Fahrzeugfestes Koordinatensystem ............ 2 .
1.3 Horizontiertes Koordinatensystem ............. 2 6 Fahrzeugreaktionen ........................... 6
1.4 Radfestes Koordinatensystem ................. 2 6.1 Reaktionsarten ........ AR R 6
6.2 Gleichgewicht und Stabilitat .................. 6
2 Bewegung des Fahrzeugaufbaus ............... 3 6.3 GroBe der Fahrzeugreaktion-Gradienten ....... 7
2.1 GréBen der linearen Bewegung ................ 3 6.4 Lenkeigenschaften ...................ooevnnn. 7
2.2 GroBen der Drehbewegung ................... 3 7 Rader und Reifen 7
23 CiroBen 2ur Beschreibung der Bahnkurve ... 4 7.1 AusrichtungdesRades ....................... 8
3 Kréfte und Momente ..................oiiin 4 7.2 Rolleigenschaften ..............cccovvevnenne. 8
3.1 KomponentenderKraft ....................... 4 7.3 Krafte und Momente am Rad . ..ovvovoonnnnnns 8
3.2 Komponenten des Moments .................. 4 7.4 Langseigenschaften .......................... 8
4 Radaufhdngung .......... ..., 4 7.5 Quereigenschaften und Quersteifigkeiten ...... 9
4.1 Ausrichtung und Lage des Rades .............. 4 Anhang A Kommentare zu den Begriffen und
4.2 Auswirkungen der Kinematik und der Definitionen .........co.eeeeriieainin. 10
ELassg):cl'r;matlk auf Ausrichtung und Lage 5 Anhang B Darstellung der wichtigsten
Crretcst i amrr e Eigenschaften ......................... 11
4.3 Trennung der Auswirkungen von ) .
Radhubkinematik und Elastokinematik ......... 5 Anhang N Weitere Begriffe ....................... 13
44 Wanken .......ccoiiiiiiii i e 6 Alphabetisches Inhaltsverzeichnis ................. 15
Zweck Fahrzeug (Ublicherweise im Schwerpunkt) so, daB die Xvy-

In dieser Internationalen Norm sind die wichtigsten Begriffe
der Fahrzeugdynamik festgelegt. Diese Begriffe geiten fiir
StraBenfahrzeuge wie Personenkraftwagen und Nutzkraft-
wagen.
ANMERKUNG: Bei Ausarbeitung der Norm war die
Moglichkeit einer Mehrachslenkung bekannt,
jedoch sind gegenwartig noch keine diesbeziigli-
chen Begriffe genormt.

1 Koordinatensysteme (en: Axis systems)

1.1 Ortsfestes Koordinatensystem (Xg, Yy, Zg)
(en: earth-fixed axis system): Rechtwinkliges Rechtssy-
stem, das an den Ort gebunden ist. Die Xg-und Yg-Achsen
liegen in einer Horizontalebene (=Fahrbahnebene) und die
Zg-Achse ist nach oben gerichtet.

1.2 Fahrzeugfestes Koordinatensystem (Xy, Yy,
Zy) (en: vehicle axis system): Rechtwinkiiges Rechts-
system mit einem beliebigen Koordinatenursprung im

Achse in jedem Fall waagerecht und nach vorne gerichtet

ist, und sich in der Fahrzeugldngsmittelebene befindet. Die

Yy-Achse steht senkrecht auf der Fahrzeuglangsmittel-

ebene und zeigt nach links, die Zy-Achse zeigt nach oben.
ANMERKUNG: Die Winkellage des fahrzeugfesten
Koordinatensystems (Xv, Yy, Zy) bezogen auf das
ortsfeste Koordinatensystem (Xg, Yg, Zg) ergibt
sich aus der Reihenfolge von drei Drehungen, wie in
Tabelle 1 dargestelit.

1.3 Horizontiertes Koordinatensystem (X, Y, Z)
(en: intermediate axis system): Rechtwinkliges Rechts-
system, dessen XY-Ebene in der Xg Yg-Ebene liegt. Die
X-Achse ist die Projektion der Xy-Achse auf die Xg Yg-
Ebene und die Z-Achse zeigt nach oben.

1.4 Radfestes Koordinatensystem (Xw, Yw, Zw)
(en: wheel axis system): (siehe 7.1.1)

Documents

Document Sharing Hub

Full document details: DIN 70000:1994-01


http://www.avadocuments.com/doc/din-70000-1994-01
http://www.avadocuments.com/doc/din-70000-1994-01

2 Bewegung des Fahrzeugaufbaus
(en: kinematics of sprung mass)
2.1 GroBen der linearen Bewegung
(en: linear motion variables)
2.1.1 Fahrzeuggeschwindigkeit v (en: vehicle velocity)

Vektorielle GréBe, welche die Geschwindigkeit des
Ursprungs des fahrzeugfesten Koordinatensystems im
ortsfesten Koordinatensystem beschreibt.

2.1.1.1 Léngsgeschwindigkeit vx
(en: longitudinal velocity)

Komponente der Fahrzeuggeschwindigkeit in Richtung der
X-Achse.

2.1.1.2 Quergeschwindigkeit zy (en: lateral velocity)

Komponente der Fahrzeuggeschwindigkeit in Richtung der
Y-Achse.

2.1.1.3 Vertikalgeschwindigkeit vz (en: vertical velocity)

Komponente der Fahrzeuggeschwindigkeit in Richtung der
Z-Achse.

2.1.1.4 Horizontalgeschwindigkeit oy,
(en: horizontal velocity)

Resultierende aus der Langsgeschwindigkeit vx und der
Quergeschwindigkeit oy.

2.1.2 Fahrzeugbeschleunigung 2’
(en: vehicle acceleration)

Vektorielle GréBe, welche die Beschleunigung des
Ursprungs des fahrzeugfesten Koordinatensystems im
ortsfesten Koordinatensystem beschreibt.

2.1.2.1 Langsbeschleunigung ax
(en: longitudinal acceleration)

Komponente der Fahrzeugbeschleunigung in Richtung der
X-Achse.

2.1.2.2 Querbeschleunigung ay
(en: lateral acceleration)

Komponente der Fahrzeugbeschleunigung in Richtung der
Y-Achse.

21.2.3 Vertikalbeschleunigung az
(en: vertical acceleration)

Komponente der Fahrzeugbeschleunigung in Richtung der
Z-Achse.

2.1.2.4 Zentripetalbeschleunigung a.
(en: centripetal acceleration)

Komponente der Fahrzeugbeschleunigung in Richtung der
horizontalen Normalen zur Horizontalgeschwindigkeit.
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2.1.2.5 Tangentialbeschleunigung a,
(en: tangential acceleration)

Komponente der Fahrzeugbeschleunigung in Richtung der
Horizontalgeschwindigkeit z,.

2.1.2.6 Horizontalbeschleunigung aj
(en: horizontal acceleration)
Resultierende aus der Langsbeschleunigung ax und der
Querbeschieunigung ay oder der Zentripetalbeschleu-
nigung a. und der Tangentialbeschleunigung a;.
ANMERKUNG: Es ist ebenfalls méglich, Geschwin-
digkeit und Beschleunigung in die Komponenten

vx, v, Uy,v, Uz,v und axy, ayy, azy im fahr-
zeugfesten Koordinatensystem (Xv, Yy, Zy) zu
zerlegen.

2.2 GréBen der Drehbewegung
(en: angular motion variables)
2.2.1 Winkel (en: angles)
Siehe Anhang B, Bild B.1, in welchem die positiven Winkel
dargestelit sind.
2.21.1 Gierwinkel ¥ (en: yaw angle)
Winkel (X g, X),dersich aus einer Drehung um die Z g-Achse
ergibt.
2.21.2 Nickwinkel @ (en: pitch angle)
Winkel (X, Xv), der sich aus einer Drehung um die Y-Achse
ergibt.
2.21.3 Wankwinkel ¢ (en: roll angle)
Winkel (Y, Yy), der sich aus einer Drehung um die Xy-Achse
ergibt.
ANMERKUNG: Der Fahrzeugwankwinkel (siehe
4.4.1) unterscheidet sich vom hier festgelegten
Wankwinkel.
2.2.1.4 Schwimmwinkel g (en: sideslip angie)
Winkel zwischen der X-Achse und der Richtung der Hori-
zontalgeschwindigkeit, der sich aus einer Drehung um die
Z-Achse ergibt.
(Anhang B, Bild B.2 zeigt einen positiven Winkel). Er kann
aus der Langsgeschwindigkeit zx und der Quergeschwin-
digkeit oy errechnet werden:

vy
B =arctan —
Ux

2.2.2 Winkelgeschwindigkeiten (en: angular velocity)
ANMERKUNG: Winkelgeschwindigkeiten koénnen
im fahrzeugfesten Koordinatensystem sowie auch
im horizontierten Koordinatensystem definiert
werden. Die bevorzugten Definitionen sind in 2.2.2.1
bis 2.2.2.3 angegeben.

Tabelle 1

Reihenfolge der

durch Drehung

Art der Drehung 1)

durch Drehung

durch aufeinander-
folgende Drehung

Full document details: DIN 70000:1994-01

Drehung erzeugter Winkel definierte Achse definierte Achse
. (XEg, X) um die
erste Drehung Gier (¥) Zg-Achse X, Y XEg Yg, Zg, X, Y, Z
. . (X, Xv) um die XE, YE, ZE, X, Y,Z,

zweite Drehung Nick (8) Y-Achse Xy Xy

: (Y, Yy) um die Xg Y5, Zg, X, Y, Z,
dritte Drehung Wank (¢) Xvy-Achse Yv, Zvy Xy, Yy, Zy
1) Winkel (Xg, X) ist, zum Beispiel, der Winkel zwischen Xg-Achse und X-Achse.
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2.2.2.1 Giergeschwindigkeit (en: yaw velocity)
dv
dt
2.2.2.2 Nickgeschwindigkeit (en: pitch velocity)
dé
dt
2.2.2.3 Wankgeschwindigkeit (en: roll velocity)
de
dt

2.2.3 Winkelbeschleunigungen
(en: angular accelerations)

ANMERKUNG: Die Winkelbeschieunigungen kén-
nen im fahrzeugfesten Koordinatensystem sowie
auch im horizontierten Koordinatensystem definiert
werden, die bevorzugten Definitionen sind in 2.2.3.1
bis 2.2.3.3 angegeben.

2.2.3.1 Gierbeschleunigung (en: yaw acceleration)
d2y
dt 2

2.2.3.2 Nickbeschleunigung (en: pitch acceleration)
d26
a2

2.2.3.3 Wankbeschleunigung (en: roll acceleration)
d2¢
dr2

2.3 GroBen zur Beschreibung der Bahnkurve
(en: vehicle trajectory dimensions)
2.3.1 Bahnkurve (en: trajectory)

Verlaufdes aufdie Xg Yg-Ebene projizierten Ursprungs des
fahrzeugfesten Koordinatensystems.

2.3.2 Bahnradius R (en: path radius)

Abstand zwischen einem Punkt der Bahnkurve und dem
zugehoérigen Momentanpol. Er wird wie folgt errechnet:

%

= o
2.3.3 Bahnkriimmung x (en: curvature of trajectory)

1
®=—

2.3.4 Kurswinkel v (en: course angle)

Winkel zwischen X g-Achse und Horizontalgeschwindigkeit,
der sich aus einer Drehung um die Z-Achse ergibt (An-
hang B, Bild B.2 zeigt einen positiven Winkel). Er kann aus
dem Gierwinkel ¥ und dem Schwimmwinkel 8 errechnet
werden:

v=¥+g

3 Kréafte und Momente
(en: forces and moments)

AuBere Krifte, die zu einem bestimmten Zeitpunkt auf das
Fahrzeug einwirken, kénnen zu einem Kraftvektor F und zu
einem Momentenvektor M zusammengefaBt werden.

3.1 Komponenten der Kraft I?

(en: components of force)
3.1.1 Léangskraft Fx (en: longitudinal force)
Komponente der Kraft in Richtung der X-Achse.

3.1.2 Querkraft Fy (en: lateral force)
Komponente der Kraft in Richtung der Y-Achse.

3.1.3 Vertikalkraft F; (en: vertical force)
Komponente der Kraft in Richtung der Z-Achse.

3.2 Komponenten des Momentes 1\7

(en: components of force)
3.21 Giermoment Mz (en: yawing moment)
Komponente des Momentes in Richtung der Z-Achse.

3.2.2 Nickmoment My (en: pitching moment)
Komponente des Momentes in Richtung der Y-Achse.

3.2.3 Wankmoment My (en: vehicle rolling moment)
Komponente des Momentes in Richtung der X-Achse.

4 Radaufhdngung (en: suspension)
4.1 Ausrichtung und Lage des Rades
(en: wheel orientation and positioning
dimensions)
4.1.1 Allgemeine Begriffe und MaBe
(en: general terms and dimensions)
4.1.1.1 Radmittelebene (en: wheel plane)
Mittelebene der Radfelge senkrecht zur Raddrehachse.

4.1.1.2 Radmittelpunkt (en: wheel centre)
Schnittpunkt der Raddrehachse mit der Radmittelebene.

4.1.1.3 Radaufstandspunkt (en: centre of tyre contact)
Schnittpunkt der Radmittelebene mit der vertikalen Projek-
tion der Raddrehachse auf die Fahrbahnebene (siehe
Anhang A, Abschnitt A.1).

4.1.1.4 Radstand [l (en: wheelbase)
Abstand zwischen den Radaufstandspunkten der beiden
Rader auf der gleichen Seite des Fahrzeugs auf die
X-Achse projiziert. _
ANMERKUNG: Bei Fahrzeugen mit mehr als zwei
Achsen werden die Radstdnde zwischen hinter-
einanderliegenden Rédern (vom vordersten zum
hintersten Rad) angegeben. Der Gesamtradstand
(rechts oder links) ist die Summe dieser Absténde.

4.1.1.5 Spurweite b (en: track)

Abstand zwischen den Radaufstandpunkten der beiden
Rader einer Achse auf die YZ-Ebene projiziert. Bei
Zwillingsradern ist dies der Abstand zwischen den Punkten,
die in der Mitte zwischen den Radaufstandspunkten beider
Zwillingsradeinheiten liegen.
ANMERKUNG: Radstand und Spurweite bleibenim
Regelfall nicht konstant.

4.1.2 Geometrie der Lenkachse (en: Kingpin geometry)
4.1.2.1 Lenkachse (en: steering axis)
Achse, um welche das Rad beim Lenken gegeniiber dem
Fahrzeugaufbau schwenkt. Dabei ist die Lenkanlage bis auf
die Belastungen, die sich aus den Bedingungen des stati-
schen Bezugszustandes*) ergeben, unbelastet (siehe
Anhang A, Abschnitt A.2).
ANMERKUNG: Diese Achse kann sich bei Lenk-
winkeldnderungen infolge der Kinematik und der
Elastokinematik der Radaufhdngung verschieben.

4.1.2.2 Spreizung o (en: kingpin inclination angle)

Winkel zwischen der Z-Achse und der Lenkachse projiziert
aufdie YZ-Ebene. Sie ist positiv, wenn die Lenkachse oben
nach innen geneigt ist.

*) Siehe nationaler Anhang N
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4.1.2.3 Lenkhebelarm in der Fahrbahnebene r
(en: kingpin offset at ground)

Abstand zwischen dem DurchstoBpunkt der Lenkachse
durch die Fahrbahnebene und dem Radaufstandspunkt.

4.1.2.4 Lenkhebelarm am Radmittelpunkt ¢
(en: kingpin offset at hub)
Senkrechter Abstand zwischen Radmittelpunkt und

Lenkachse. Er ist positiv, wenn der Radmittelpunkt in bezug
zum Achsschenkel an der AuBenseite liegt.

4.1.2.5 Lenkrolthalbmesser r,

(en: transverse offset at ground)
Projektion des Lenkhebelarmes in der Fahrbahnebene r auf
die Yw-Achse. Er ist positiv, wenn der Radaufstandspunkt
auBerhalb des Schnittpunkts von Lenkachse und Fahr-
bahnebene liegt.

4.1.3 Nachlauf (en: wheel castor)
4.1.3.1 Nachlaufwinkel 7 (en: castor angle)
Winkel zwischen der Z-Achse und der Projektion der

Lenkachse auf die XZ-Ebene.Er ist positiv,wenn das obere
Ende der Lenkachse nach hinten geneigt ist.

4.1.3.2 Nachlaufstrecke r; (en: castor offset)

Projektion des Lenkhebelarmes in der Fahrbahnebene r auf
die Xw-Achse. Sie ist positiv,wenn der Radaufstandspunkt
hinter dem Schnittpunkt von Lenkachse und Fahrbahn-
ebene liegt.

4.1.4 Sturzwinkel ¢, (en: camber angle)

Der Winkel zwischen Z-Achse und Radmittelebene. Er ist
positiv, wenn die Oberseite des Rades in Bezug zum Fahr-
zeugaufbau nach auBen geneigt ist.

4.1.5 Lenkung (en: steering)
(siehe Anhang B, Bild B.2)

4.1.5.1 Radlenkwinkel 6 (en: steer angle)

Winkel zwischen X-Achse und Xw-Achse. Er ist bei posi-
tiver Drehung um die Z-Achse positiv.

4.1.5.2 Statischer Gesamtvorspurwinkel A
(en: total static toe angie)

Summe der statischen Vorspurwinkel des linken und
rechten Rades bei Geradeausstellung der Lenkung. Der
statische Vorspurwinkel ist dabei der Winkel zwischen
X-Achse und Xw-Achse. Er ist positiv, wenn der Schnitt-
punkt zwischen Xw-Achse und X-Achse vor dem Radauf-
standspunkt liegt.

4.1.5.3 Statische Vorspur (en: static toe-in)

Die statische Vorspur ist die Differenz der Abstidnde der
Felgenhdrner hinter und vor den Radmittelpunkten der
Réder einer Achse, gemessen in Hohe der Radmittelpunkte
im statischen Bezugszustand. Sie ist positiv, wenn der
Abstand der Felgenhérner hinten gréBer ist als vorn, und
negativ, wenn der Abstand hinten kleiner ist als vorn.

4.1.5.4 Ackermannwinkel 64
(en: Ackermann steer angle)

Winkel, dessen Tangens der Radstand dividiert durch den
Bahnradius der Hinterachsmitte bei sehr niedriger Fahr-
zeuggeschwindigkeit ist.

ANMERKUNG: Bei mehr als einer Hinterachse
kann diese Hinterachsmitte nicht geometrisch fest-
gelegt werden.
4.1.5.5 Dynamischer Bezugslenkwinkel 6p
(en: dynamic reference steer angle)

Winkel, dessen Radiant der Radstand dividiert durch den
Bahnradius des Fahrzeugschwerpunkts ist.
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ANMERKUNG: Der Winkel 64 und ép sind bei
Linkskurven positiv, bei Rechtskurven negativ.

4.1.5.6 Lenkradwinkel 6y (en: steering-wheel angle)

Verdrehwinkel des Lenkrades gemessen aus der Gera-
deausstellung. Er ist bei Linkskurve des Fahrzeugs positiv.

4.1.5.7 Lenkradmoment My (en: steering-wheel torque)
Das vom Fahrer am Lenkrad um dessen Drehachse auf-
gebrachte Drehmoment. Es ist bei Linkskurve des Fahr-
zeugs positiv.

4.1.5.8 Lenkiibersetzung ig (en: overall steering ratio)

Verhdltnis der Anderung des Lenkradwinkels bei gege-
bener Lenkradstellung in bezug auf die Anderung des
durchschnittlichen Lenkwinkels eines gelenkten Rad-
paares bei unbelastetem Lenksystem und statischen
Bezugszustand*) des Fahrzeugs (sieche Anhang A,
Abschnitt A.2).

4.2 Auswirkungen der Kinematik und der
Elastokinematik auf Ausrichtung und Lage
des Rades

(en: induced effects on wheel orientation

and positioning)
Dies sind die zusammengefaBten Auswirkungen der Auf-
h&ngungskinematik und der verschiedenen elastischen
Verformungen auf die in 4.1 definierten GréBen.

4.2.1 Radienkwinkel infolge Kinematik und
Elastokinematik

(en: induced steer angle)

Anderung des Radlenkwinkels, hervorgerufen durch die
zusammengefaBten Auswirkungen von Kinematik und ver-
schiedener elastischer Verformung. Dieser Radlenkwinkel
wirkt untersteuernd, wenn er die Tendenz des Fahrzeugs
zum Untersteuern erhéht oder das Ubersteuern verringert.

4.2.2 Radlenkkoeffizient infolge Kinematik und
Elastokinematik
(en: induced steer coefficient)
Anderting des Radlenkwinkels in bezug auf die Anderung
eines gegebenen Parameters in einem gegebenen statio-
néren Gleichgewicht. Der relevante Parameter muB vom
Anwender definiert, und der Radlenkkoeffizient muB als
partielle Ableitung ausgedriickt werden.

4.2.3 Sturzwinkel infolge Kinematik und
Elastokinematik

(en: induced camber angle)
Anderung des Sturzwinkels eines Rades, hervorgerufen
durch die zusammengefaBten Auswirkungen der Kinematik
und der verschiedenen elastischen Verformungen.

4.2.4 Radsturzkoeffizient infolge Kinematik und
Elastokinematik
(en: induced camber coefficient)
Anderung des Sturzwinkels in bezug auf die Anderung
eines gegebenen Parameters in einem gegebenen statio-
nédren Gleichgewicht. Der relevante Parameter muB vom
Anwender definiert werden, und der Radsturzkoeffizient
muB als partielle Ableitung ausgedriickt werden.

4.3 Trennung der Auswirkungen von
Radhubkinematik und Elastokinematik

(en: divided induced effects)

Wenn es méglich und gewiinscht ist, kann man die Aus-
wirkungen der Radhubkinematik (4.3.1) und der Elasto-
kinematik (4.3.2) trennen.

*) Siehe nationaler Anhang N
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