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1. Einführung 1

2. Grundlagen zum Pkw-Fahrwerk 3

2.1 Definitionen und fahrdynamische Grundlagen . . . . . . . . . . . . . . . . . 3

2.2 Umfeldbedingungen der modernen Fahrwerksentwicklung . . . . . . . . . . . 11

2.2.1 Grenzen mechanischer Radaufhängungen . . . . . . . . . . . . . . . . 11

2.2.2 Mechatronik im Fahrwerk . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 11

2.2.3 Entwicklungsbedingungen für Fahrwerkregelsysteme . . . . . . . . . . 14

3. Stand der Technik 17

3.1 Literaturrecherche . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

3.1.1 Aktive Spurverstellung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 17

3.1.2 Aktive Sturzverstellung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 27

3.1.3 Aktive Fahrwerkslager . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 31

3.2 Patentrecherche . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 33

3.2.1 Vorgehensweise bei der Recherche . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 33

3.2.2 Zusammenfassung der Rechercheergebnisse . . . . . . . . . . . . . . . 34

3.3 Zielsetzung und Aufbau der Arbeit . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 36

3.3.1 Ableitung der Zielsetzung – Begriff
”
Aktive Achsgeometrie“ . . . . . 36

3.3.2 Vorgehensweise zur Erreichung der Zielsetzung . . . . . . . . . . . . . 38

4. Funktionale Konzepte einer aktiven Achsgeometrie 41

4.1 Konzeptdifferenzierung nach Mechatronikanteil . . . . . . . . . . . . . . . . . 41

4.2 Aktive Achsparameter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45

4.2.1 Aktiver Spurwinkel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45

4.2.2 Aktiver Sturzwinkel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 46

4.2.3 Aktiver Wankpol . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 47

4.2.4 Aktiver Nickpol . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 49

4.2.5 Aktive Lenkkinematik . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 51

4.3 Theoretische Funktionsanalyse . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 53

4.3.1 Einflussanalyse der Achsparameter auf Fahrzeugeigenschaften . . . . 53

4.3.2 Detailanalyse aktive Spurverstellung . . . . . . . . . . . . . . . . . . 58

4.3.3 Detailanalyse aktive Sturzverstellung . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63

4.3.3.1 Theoretische Analyse . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 63
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