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Ziele & Anforderungen

Globale Validierung auf
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Erweiterung zur modellbasierten Validierung

Ziele & Anforderungen
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A Systemebene
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N Sub-Systemebene
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Voraussetzungen fur modellbasierte Validierung

= Einheitliche Beschreibung der globalen Fahrzeugeigenschaften durch Manoverkataloge mit
zugehorigen Bewertungskriterien fur die Fahr- bzw. Arbeitsleistung, Energieeffizienz,
Fahrbarkeit bzw. Komfort und Sicherheitsfunktionen.

= Verfligbarkeit der Subsysteme und Komponenten entweder als detaillierte Simulationsmodelle
(Functional Mock-Up) oder als reale Prototypen auf Leistungsprufstanden (X-in-the-Loop).

= Hohe Qualitat der vorgelagerten Prozesse im Produktdatenmanagement zur Gewinnung von
Modellparametern sowie nachgelagerte Prozesse zur Ergebnisdatenverwaltung.
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Umsetzung der Methode

= Durchgangiger Einsatz der Plattform: von Software-in-the-Loop tUber Hardware-in-the-Loop
bis hin zum realen Prototypfahrzeug.

= Effiziente Integration von Simulationsmodellen und Steuergeratefunktionen aus
unterschiedlichen Domanen und Modellumgebungen.

= Effiziente Anbindung an Leistungsprifstande fir Fahrzeugsysteme und Komponenten.

= Realitdtsnahe Rekonstruktion von realen ,Use Cases” durch eine leistungsfahige
Mandoversteuerung.

= Hohe Produktivitat durch Leistungsfahigkeit und Anwenderfreundlichkeit: wie interaktive
Manoversteuerung, intuitiv bedienbare graphische Benutzerschnittstellen sowie effiziente
Testautomatisierung.

= Aussagekraftige Visualisierungs- und Analysewerkzeuge.
= Flexible Anbindung an firmenspezifische Datenmanagementsysteme.
= |nvestitionssicherheit durch Einsatz von Softwarestandards und COTS-Komponenten.
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Functional Mock-Up Prototype
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Modellmanager am Beispiel

Offene Integrations- und Testplattform
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Online Devices
Network Communication Service

Central Services and Execution Control
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Typische Beispiele flr Testmanover

= L adezyklus mit Anbaugerat

= Schiebebetrieb mit Anbaugerate

= Anhangerbetrieb

= Fahren von engen Kurven (Verspannungen im Antriebsstrang)

= Fahren auf Gelandestrecke mit starker Langs- und Querneigung
= Fahren auf ,matschigem” Boden (Low-mu und mu-Split)

= Fahren mit hohem Schlupf und veranderlichem Reifendruck

= Fahren Gber Bodenunebenheiten

= Umkippen bei ausgefahrenem Anbaugerat
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Typische globale Bewertungskriterien

Fahrleistung

Arbeitsleistung der Anbaugerate
Kraftstoffverbrauch und Emissionen
Fahrbarkeit

Fahrkomfort

Sicherheitsreserven
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Online-Visualisierung des virtuellen Prototyps
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Realer Prototyp am Allrad-Rollenprifstand
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Integrations- und Testplattform
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Zusammenfassung

Methode der modellbasierten Validierung ermdglicht die effiziente und prazise Analyse der
globalen Fahrzeugeigenschaften in allen Phasen des Entwicklungsprozesses.

Voraussetzung ist ein schneller und robuster Prozel3 zur Modellerstellung und -bedatung
aus unterschiedlichen Modell- oder Prufstandsumgebungen.

Erfordert effiziente und doméanenubergreifende Verwaltung mittels Produktdaten-
Managementsystemen.

Verflgbarkeit aller relevanten Steuergeratefunktionen als ausfiihrbarer Code (z.B. als
AUTOSAR Komponente) oder in einem realem Steuergerat.

Die Modellstruktur der einzelnen Teilsysteme des Fahrzeugs entspricht den spateren realen
Prototypen und ermdglicht so den einfachen Austausch von Modell gegen Realteil am
Prufstand.
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