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1. Test von Regelsysteme in virtueller Umgebung mit Driver-in-the-Loop

2. Visualisierung (Sichtsimulation) von Zustanden einer Open-Loop Simulation
3. Einsatz leistungsfahigster Echtzeitsysteme der Fa. dASPACE

4. Nutzung des Hexapoden als Anregungseinheit

5. Untersuchung von Fahrerpraferenzen mithilfe von haptischen

Bedienelementen zur Nachbildung eines realitatsnahen Fahrerverhaltens.

Marian Gollner n
13



Ostfalia
Ende Hochschule fiir angewandte
Wissenschaften

Wolfenbiittel & Braunschweig

Vielen Dank fUr ihre Auimerksamikel

Marian Gollner
14



	Systemkonzept eines modularen HiL-Systems für modellbasierte Funktionsentwicklung fahrzeugmechatronischer Systeme
	Inhalt
	Foliennummer 3
	Foliennummer 4
	Foliennummer 5
	Foliennummer 6
	Foliennummer 7
	Foliennummer 8
	Foliennummer 9
	Foliennummer 10
	Foliennummer 11
	Foliennummer 12
	Foliennummer 13
	Foliennummer 14

