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Gesamtfahrzeugpraktikum Lausitzring - Station Lenkverhalten

Ziel:
Erleben und Bewerten des Lenkverhaltens durch:
1. Variation der Lenkfrequenz: Wahrnehmung des instationdren Ubertagungsverhaltens
2. Variation eines technologischen Features: Einfluss der Integral-Aktiv-Lenkung und Wankstabilisierung

Inhalt: Slalom + Sinus-Sweep
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Instationires Ubertragungsverhalten:
Anregung: Lenkwinkel Sinus-Sweep

Hinterachslenkung
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Organisation:

= Unterteilung der Hauptgruppe in Untergruppen a 3 Personen

= Jeder Student fahrt beide Fahrzeuge jeweils einmal in seiner Untergruppe = > 2 Fahrten pro Student




