Technische Daten

Hochdynamischer Antriebsmotor

Leistung nom./max.:

Drehzahl nom./max.:

Drehmoment nom./max.:

Drehmomentanregung:

Rotortragheit:

Radmaschinen

Leistung nom./max.:

Drehzahl max.:

Drehmoment nom./max.:

Rotortragheit:

Kupplungssteller

Kraft max.:

Verstellgeschwindigkeit

Schaltroboter

Bewegungsraum:

Krafte max.:

Verstellgeschwindigkeit:

Regelung:

250 /500 kW
6000 / 10000 min-t
400 /800 Nm

bis zu 300 Hz
0,047 kgm?2

2 x 200/ 250 kW
3000 min-t

je 2500/ 3500 Nm
je 0,95 kgm?2

2000 N
0,8 m/s

300 x 250 mm
500N

1,5m/s

Kraft & Weg

-3
Nordeinfah,
=

Kontakt

Karlsruher Institut fiir Technologie (KIT)
IPEK = Institut fir Produktentwicklung

IPEK

Institut fir Produktentwicklung
am Karlsruher Institut fur Technologie

KIT

Karlsruher Institut fur Technologie

Dipl.-Ing. Sascha Ott
Geschéftsfuhrer

Campus Siid, Gebaude 50.33
Gotthard-Franz-StralBe 9 | 76131 Karlsruhe
Telefon  +49 721 608-43681

E-Mail Sascha.Ott@kit.edu

PLP

Powertrain-in-the-Loop-

www.ipek.kit.edu

Prifstand
P‘denauerr,b‘g
Moltkestrape \Campus Ost
. |
l D
Karlsruhe Urache
" Aleg

mpus Siid

IPEK = Institut fir Produktentwicklung

@Btthard-
\ard-Franz-Strae Kamblulﬂennraﬂe

Adenauerring

I

Am Fasanengarten E Edehheymsﬂaﬁe

Herausgeber

IPEK = Institut fir Produktentwicklung
KaiserstraBe 10 | 76131 Karlsruhe

Stand Marz 2019
© IPEK 2019

KIT — Die Forschungsuniversitatin der Helmholtz-Gemeinschaft



Einsatzméglichkeiten

Aufbau eines kompletten Triebstrangs mit zwei
angetriebenen Radern

Simulation verbrennungsmotorischer Dreh-
ungleichférmigkeiten

Abbildung von Reifenschlupf mit dynamischen
Radmaschinen fur p-Split-Manéver und Knallstart-
manover
Ermittlung  von  Potentialgrenzen  aktueller
Schwingungsberuhigungssysteme im PKW Trieb-
strang

Unterteilung eines Pkw-Triebstrangs in physische

und virtuelle Teilsysteme mit variabler Schnitt-

stellendefinition

Anwendungsbeispiel

Verknupfung virtueller und physischer

Teilsysteme

Schiefziehen bei
systemsimulation in AVL InMotion / CarMaker

Schaltroboter

wahrend Volllastbeschleunigungen durch
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Beispielhafte Untersuchungen

= Physische NVH-Untersuchungen auf Antriebs-
strangebene mit VKM-Simulation, z.B. Getriebe-
rasseln und dynamisches  Ubertragungs-
verhalten

= Mandverbasierte Parametrierung des Trieb-
strangs fiir den reinen Elektroantrieb

= Analyse von Antriebsstrangschwingungen bei
transienten  Mandvern wie Anfahr- und
Schaltvorgéange, z.B. fiir die Untersuchung der
Sensitivitat beim Kupplungsrupfen

= Ermittlung von Drehmomentspitzen im Antriebs-
strang unter der Berucksichtigung von Reifen-
schlupfeinflissen bei verschiedenen Mandvern,
z.B. Lastwechselmandévern auf p-Split

= Untersuchung von Lebensdauer- und Perfor-

mance-Eigenschaften des Antriebsstranges

virtual
domain
Realtime )
%, | Puma, KMBox (dSpace), ARTELab,...
- 2, I N
R Driver
behaviour%

]
Environment

Y

Flywheel

Vehicle

........

Gearbox Wheels

I
Shafts
4




	Foliennummer 1
	Foliennummer 2

