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N N
[C] Steifigkeitsmatrix [m} oder [Tm}
N- Nm-
[D] Dampfungsmatrix [?S} oder [ T S}
[F] Kraftmatrix [N]
M] Massenmatrix [ka]
a Allg. Koeffizient -
c Allg. Koeffizient -
b Allg. Exponent -
d Allg. Exponent -
. " 1
by Nicht linearer Schraglauffaktor N
c Lineare Federsteifigkeit oder Drehfeder- N oger Nm
steifigkeit m °
. - 1
CC, Schréaglaufkoeffizient N
- . e N
C, Schréaglaufwinkelsteifigkeit =
Lineare Dampfungskonstante oder Dreh- N-s Nm-s
D N —— oder
dampfungskonstante
DTLF Dynamischer Radlastfaktor -
1
f Frequenz s

F Kraft N
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Massentragheit
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Schrégfederungswinkelverhaltnis

Verteilung der Wanksteifigkeit
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Volumenstrom

Radius
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Volumen

Welligkeit
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Pa

(m/s)
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Position der x-Koordinate
Position der y-Koordinate
Position der z-Koordinate
Schréglaufwinkel
Schwimmwinkel
Kohéarenzfunktion
Lenkwinkel
Rollachsenwinkel
Stitzwinkel
Schragfederungswinkel
Dampfungsfaktor

Kurswinkel

Standardabweichung der Kraft
Winkel um x-Koordinate (Wankwinkel)

Winkel um y-Koordinate (Nickwinkel)

Gierwinkel

Kreisfrequenz

Eigenkreisfrequenz

[N

[N
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(Al

(Bl

Benennung
Systemmatrix
Eingangsmatrix
Ausgangsmatrix

Durchgangsmatrix

Matrix der Ubertragungsfunktionen
Eingangsvektor im Bildbereich
Eingangsvektor im Zeitbereich
Zustandsvektor im Bildbereich
Zustandsvektor im Zeitbereich
Ausgangsvektor im Bildbereich
Ausgangsvektor im Zeitbereich
Amplitudengang einer Ubertragungsfunktion

Ubertragungsfunktion

Amplitudenleistungsspektrum Eingangsvektor-
komponente

Amplitudenleistungsspektrum Eingangsvektor-
komponente

Eingangsvektorkomponente im Zeitbereich
Eingangsvektorkomponente im Bildbereich
Unabhangige Zustandskoordinate im Zeitbereich

Unabhangige Zustandskoordinate im Bildbereich
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90

BO

bounce

rebounce

CG

CH

CL

CM

COH

CP

CHAR

CRIT

CX

DR

EX

Ausgangsvektorkomponente im Zeitbereich

Ausgangsvektorkomponente im Bildbereich

Benennung

Bezug auf den Schwerpunkt des Gesamtfahrzeugs
90% des Endwerts

Hub (bounce)

Einfedern (bounce)

Ausfedern (rebounce)
Schwerpunkt (center of gravity)
Chassis

Mittellinie (center line)
Koppelmasse (coupling mass)
Koharenz (coherence)
Kontaktpunkt (contact point)
charakteristisch (characteristic)

kritisch (critical)

Zylinder an Hinter- oder Vorderachse (cylinder rear or front)

Fahrer (driver)

Anregung (exitation)
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FA Vorderachse (front axle)

FB Frontballast (front ballast)

Fl Frontanbaugerat (front implement)

FT Vorderreifen (front tire)

FW Vorderrad (front wheel)

GR Fahrbahn (ground)

HS Schnell querschlupfbehaftete Fahrt (high speed)

i individuelle (individual)

LS Langsame, querschlupffreie Fahrt (low speed)
LT lateral (lateral)

ID ideal

MAX maximal
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(O] Kabine (operator station)
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PV Kolbenraum (piston volume)
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RB Heckballast (rear ballast)

RI Heckanbaugerat (rear implement)

RO Wanken (roll)



XIX

ROLL

RR

RT

RW

SR

ST

STAT

TR

TT

TV

T™W

VS

WB

WT

XT

XW

Aufs Wanken bezogen

Rollradius (rolling radius)

Hinterreifen (rear tire)

Hinterrad (rear wheel)

Lenkung (steering)

Sitz (seat)

statisch

Kurvenbahnradius (turning radius)
Gesamttraktor (total tractor)
Gesamtfahrzeug (total vehicle)
Gesamtgewicht (total weight)

Vertikale Steifigkeit (vertical stiffness)
Radstand (wheel base)

Spurweite (treatwidth)
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Hinter- oder Vorderachse (rear or front axle)
Hinter- oder Vorderreifen (rear or front tire)
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Die Variablen und Symbole der Systemtheorie lassen sich nur in Verbindung mit den
verwendeten Indizes richtig verwenden.

Konstanten Benennung Wert

9 Erdbeschleunigung 9.81

Ko Bezugskreisfrequenz des Weges 1m’



