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Projektergebnisse

Mit einer Gesamtlänge bis 27 m überschreiten Langholztrans-

porter die Abmaße eines Standard Gliederzugs oder eines 

herkömmlichen Sattelzugs deutlich. Daraus ergibt sich eine 

wesentlich schlechtere Manövrierbarkeit. Damit diese Last-

wagen dennoch im normalen Straßenverkehr fahren können, 

ist die erste Achse des Nachläufers gelenkt und die hintere 

Runge drehbar gelagert. 

Bisher stellt sich der Lenkwinkel durch eine mechanische oder 

hydraulische Koppelung proportional zum Verdrehwinkel der 

Runge ein. Zusätzlich hat der Fahrer die Möglichkeit über ei-

nen Taster den Lenkeinschlag manuell zu ändern.

Zur Steigerung der Fahrzeugstabilität und zur Reduzierung der manuellen Eingriffe wurde die Nachläuferlenkung mittels 

einer SPS automatisiert. Je nach Einsatzgebiet wählt der Fahrer zwischen drei Regelungsmodi:

Test eines Prototyps

Regler- Implementierung 

auf SPS

Zweispurmodell des  

Langholztransporters

Bestimmen der  

benötigten Messgrößen

Projektziele:

Fahrsicherheit

Bedienkomfort

Validierung des  

Fahrzeugmodells

Einbau und Test 

der Sensorik im Fahrzeug

Reglerentwicklung in 

MATLAB Simulink

Test der SPS in  

virtueller Umgebung

 Öffentlicher Straßenverkehr:  

 Stabilisierende Dämpfung der Nachläuferkinematik 

 beim Überschreiten stabilitätskritischer Grenzwerte

 Rückwärts Rangieren:  

 Systemverhalten wie ein herkömmlicher Sattelzug

 Waldwege: 

 Nachläufer folgt der Spur der Zugmaschine
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Selbstlenkers
Spur des Nachläufers mit    
aktiviertem Assistenzsystem


