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Bachelorarbeit

' Q- Implementierung eines Insassenmodells zur Analyse
"3 " | des Fahrkomforts radselektiv angesteuerter Fahrzeuge

Motivation:

Im Zuge der Automatisierung von
Kraftfahrzeugen  riickt auch die
Elektrifizierung des Antriebs immer
mehr in den Fokus. Dabei werden vom
klassischen Verbrennungsmotor
abweichende Antriebe entwickelt. Eine
dabei entstehende Mdoglichkeit ist es,
den Antrieb und die Lenkung vollstandig
in den Ra&dern zu integrieren. Diese
radselektiven Antriebe erhéhen die
Bewegungsfreiheit des Fahrzeugs,
wodurch Mandver durchgefihrt werden
kénnen, die mit klassischen Fahr-
konzepten bislang nicht méglich waren.

https://cars.usnews.com/cars-trucks/autonomous-vehicle-levels

Durch zunehmende Anforderungen an das Fahrverhalten von Fahrzeugen und die Ansteuerung auch
autonom mandvrierender Fahrzeuge entstehen zentrale Fragestellungen, welche mit den Methoden der
Regelungstechnik geldst werden. Noch weitestgehend unerforscht ist hierdabei der Mehrnutzen durch die
gewonnenen Freiheitsgrade dieser radselektiv angesteuerten Fahrzeuge. Diese Freiheitsgrade werden
genutzt, um den Fahrkomfort der Insassen zu verbessern. Wird zuséatzlich die Automatisierung des
Fahrzeugs betrachtet, kbnnen neue Konzepte zur Innenraumgestaltung umgesetzt sowie die Aufgaben der
Insassen angepasst werden. Soll der Komfort fiir dieses Szenario untersucht werden, bedarf es geeigneter
Insassenmodelle, um Komfortrelevante GroRen geeignet abzubilden.

Aufgabenstellung:

Ziel dieser Bachelorarbeit ist die Implementierung eines generischen Insassenmodells sowie die
Aufarbeitung des Begriffs Motion Sickness und weiterer Kriterien zur Beschreibung des Fahrkomforts. Damit
verbundene physikalische Gré3en sind fur das erstellte Insassenmodell zusammen mit dem gegebenen
Fahrzeugmodell als Bewertungsgrof3e zu identifizieren. Die Implementierung und simulative Auswertung
erfolgt in Matlab&Simulink.
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