
Lehrstuhl Kraftfahrzeugtechnik            Lehrstuhl Kfz-Mechatronik Abt. Vorentwicklung 

Inhalt:  
Das Fahrzeuggeräusch hängt im Wesentlichen von den Parametern Fahrzeuggeschwindigkeit, Fahrzeug-
beschleunigung (Motorlast) und Motordrehzahl (nur bei Verbrennungsmotoren) ab. Eine Überprüfung der 
Geräuschemissionen ist für die Typzulassung entsprechend der DIN ISO 362-1 vorgeschrieben. Für 
Personenkraftwagen beträgt der zulässige Maximalpegel 74 dB(A), für Direkteinspritzer-Dieselmotoren 75 dB(A). 
Neben der Einhaltung der akustischen Grenzwerte sind für eine objektive Bewertung auch die Prüfbedingungen 
genau anzugeben. Daher kommt der Ermittlung des Geschwindigkeits- und Beschleunigungsverlaufes eine immer 
größere Bedeutung zu. Mittels Laserscanner sind diese Daten ortsgenau zu ermitteln und bei synchroner 
Aufzeichnung zur Pegelmessung weiterhin ein wichtiges Mittel zur Analyse der Geräuschquellen. 

Vorgehensweise bei der Fahrgeräuschmessung: 
 
 
 
 
 

Gesamtfahrzeugpraktikum Lausitzring – Station 6  
Fahrzeugakustik und Umfeldsensorik 

Untersuchungsschwerpunkte:   
§  Messung der Geräuschemissionen von verschiedenen Fahrzeugen nach DIN ISO 362-1    
§  Objekterkennung und Ermittlung dynamischer Fahrzeugparamter mittels Laserscanner 
§  Bewertung der Ortungsgenauigkeit einer Car2x-Fahrzeugeinheit (OBU) 

Messaufbau: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Organisation: 
§  Aufteilung auf verschiedene Fahrzeuge, bei zeitlicher Reserve Fahrzeugwechsel  
§  Subjektive Entfernungsschätzung durch Nichtfahrer 

DIN ISO 362-1:2009-07 

20 

Maße in Meter 

 

Legende 

 Mindestfläche, die mit der Prüfoberfläche bedeckt ist, d. h. der Prüfbereich 

 Mikrofonpositionen (Höhe 1,2 m) 

ANMERKUNG Der schraffierte Bereich („Prüfbereich“) stellt die Mindestfläche dar, die mit einer Oberfläche nach 
ISO 10844 zu bedecken ist. 

Bild 1 — Abmessungen des Prüfgeländes  

7.2 Meteorologische Bedingungen 

Die Messgeräte für die Erfassung der meteorologischen Bedingungen müssen Messdaten liefern, die für das 
Prüfgelände repräsentativ sind. Sie müssen direkt neben dem Prüfbereich in einer Höhe aufgestellt werden, die 
der Höhe des Messmikrofons entspricht. 

Die Messungen müssen bei einer Lufttemperatur zwischen 5 °C und 40 °C durchgeführt werden. Wenn die 
Windgeschwindigkeit einschließlich Windböen in Mikrofonhöhe während der Geräuschmessung 5 m/s über-
schreitet, dürfen keine Prüfungen ausgeführt werden. 

Während der Geräuschmessung sind für die Temperatur, die Windgeschwindigkeit und -richtung, die relative 
Luftfeuchte und den Luftdruck repräsentative Werte aufzuzeichnen. 

ANMERKUNG Zu den Auswirkungen der Temperatur und anderen Faktoren siehe Anhang B. 
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Abb. 1:  Abmessungen der Prüfstrecke und Positionen der relevanten Messeinrichtungen (linkes Bild). Rohdaten eines 
Laserscanners und Zuordnung zur Objekten [G-Gebäude, T-Testfahrzeug, P-Parkendes Fahrzeug] (rechtes Bild). 

 

Auswahl der 
Prüfmethode 

(Automatik oder 
Schaltgetriebe) 

Beschleunigungs
-prüfung Konstantfahrt 

Berechnung von 
Korrektur-
faktoren 

Ermittlung des 
Bewertungs-
pegels Lurban 

Bewertung der Car2x-Ortungsgenauigkeit: 
Die Vernetzung von Fahrzeugen untereinander (Fahrzeug-Fahrzeug-Kommunikation) 
und mit der digitalen Infrastruktur (Fahrzeug-Infrastruktur-Kommunikation) 
ermöglicht eine deutliche Erhöhung der Verkehrssicherheit und ist ein wichtiger 
Baustein auf dem Weg zum automatisierten Fahren. Für diese Technik entwickelt das 
Labor für Kfz-Mechatronik gemeinsam mit der FSD Fahrzeugsystemdaten GmbH 
neue Prüfverfahren, um später im Rahmen der periodischen Fahrzeugüberprüfung 
einen sicheren und effektiven Nachweis der vollen Funktionsfähigkeit zu ermöglichen.  
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Das elektronische Bremslicht warnt den Fahrer frühzeitig vor dem 

starken Abbremsen eines vorausfahrenden Fahrzeugs. Durch die 

frühzeitige Information und Warnung des Fahrers kann die Verkehrs-

sicherheit erhöht werden, indem Auffahrunfälle vermieden werden. 

Das gilt insbesondere dann, wenn das bremsende Fahrzeug verdeckt 

ist.

Vorgehensweise. Die Funktion Elektroni-
sches Bremslicht kann in den Teil Erkennung 
einer starken Bremsung im Sender-Fahrzeug 
und in die Warnung des Fahrers im Empfän-
ger-Fahrzeug unterteilt werden. Führt ein 
Fahrer eine Notbremsung durch, wird dies 
erkannt und zusammen mit der Position, 
Geschwindigkeit, Verzögerung und Fahrtrich-
tung an andere Fahrzeuge übermittelt. Letz-
tere empfangen die Meldung und erzeugen, 
basierend auf einer Situationsbewertung, 
bei Gefahr eine entsprechende optische und 
akustische Anzeige. 

Ergebnis. Wenn im Empfänger-Fahrzeug 
eine relevante Gefahrensituation erkannt 
wird, erhält der Fahrer eine Information auf 
dem Bildschirm. Dadurch kann er wesentlich 
früher sein Tempo drosseln. Reagiert der 
Fahrer nicht auf die Information, so wird 
zusätzlich eine akustische und visuelle War-
nung erzeugt.

Partner

Ford Forschungszentrum Aachen GmbH

simTD: Funktionen  
Elektronisches Bremslicht. 

Typische Gefahrensituation für das Elektronische Bremslicht: 
Das bremsende Fahrzeug ist verdeckt.

Warnung vor einem vorausfahrenden, stark bremsenden Fahrzeug.Anzeige der Fahrerinformation.


