Modellbasierte Validierung von mobilen Arbeitsmaschinen J P G ﬂ(“'

Die Entwicklung von automatisierten und energieeffizienten mobilen
Maschinen stellt neue Anforderungen an die Erprobungsmethoden
sowie die dabel verwendeten Werkzeuge. Der Beitrag beschreibt die
Anwendung der modellbasierten Validierung mittels einer durchgangig
eingesetzten Integrations- und Testplattform im gesamten Entwick-

lungsprozess.
Ziel der Methode sind prazise Aussagen Uber die Erflllung der Ziele
bzw. Spezifikationen auf Fahrzeugebene bereits in frihen Phasen des

Methode

e Rasche und effiziente Validierung der globalen Fahrzeugeigenschaf-
ten nach Entwurfsanderungen bereits ohne Verflgbarkeit eines realen
Versuchsfahrzeuges.

e |ntegrale Bewertung von Funktionen und Wechselwirkungen
zwischen Fahrzeug, Fahrer, Sensoren, StraB3e bzw. Gelande, Verkehr
und Umgebunag.

e FEinheitliche Beschreibung der globalen Fahrzeugeigenschaften durch
Manoverkataloge mit zugehorigen Bewertungskriterien flr die Fahr-
bzw. Arbeitsleistung, Energieeffizienz, Fahrbarkeit bzw. Komfort und
Sicherheitsfunktionen.
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Entwicklungsprozesses. Die Validierung dieser globalen Entwicklungs-
ziele erfolgt durch virtuelle mandverbasierte Testfahrten, die in derselben
Weise wie im realen Feldversuch durchgeflhrt werden. Dabei kommen
je nach Verfugbarkeit detaillierte Simulationsmodelle aus unterschied-
lichen Modellierungsumgebungen sowie reale Fahrzeugkomponenten
und -systeme auf Leistungsprufstanden zum Einsatz. Der Einsatz der
Methode wird am Beispiel eines Radladers veranschaulicht.

Offene Integrations- und Beispiel Radlader
Testplattform

Typische Beispiele fur Testmanover bei Radladern:
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Graphische Benutzeroberflache der Testplattform
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