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1 Aufgaben zur Mechanik der Bremskräfte 
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c) h = haften 

Ideale Bremskraftverteilung Vorderachse zuerst an 
Rutschgrenze 

Hinterachse zuerst an 
Rutschgrenze 

 

zmax = µh 
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d) zmax = 
𝑏

𝑔
=  

8,57

9,81
= 0,874 

e)  

 

Abbildung : Bestimmung der Achslasten eines gebremsten Fahrzeugs 
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Momentengleichgewicht:  

GH ∙ l = G ∙ sV – B ∙ h 

Momentengleichgewicht: 

GV ∙ l = G ∙ sH + B ∙ h 

h = 500 mm 
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GV = 
𝐺∙𝑠𝐻+𝐵∙ℎ

𝑙
=  

2000∙9,81 𝑁 ∙1,5 𝑚+17140 𝑁 ∙0,5 𝑚

3 𝑚
 = 12 666,7 N 

 

GH = 
𝐺∙𝑠𝑉−𝐵∙ℎ

𝑙
=  

2000∙9,81 𝑁 ∙1,5 𝑚−17140 𝑁 ∙0,5 𝑚

3 𝑚
= 6 953 N 

 

f) Aus  𝑧𝑚𝑎𝑥 =  
µℎ∙𝐺𝑉∙+µ𝐻∙𝐺𝐻

𝐺
  folgt 

 µℎ = (𝑧𝑚𝑎𝑥 ∙ 𝐺 − µℎ ∙ 𝐺𝑉)
1

𝐺𝐻
= (0,874 ∙ 2000 ∙ 9,81 𝑁 − 0,9 ∙ 12666,7 𝑁) ∙  

1

6953 𝑁
= 0,826 

 

g) ηG = 
𝑧𝑚𝑎𝑥

𝑧𝐺𝑟𝑒𝑛𝑧
 

ηG = 
𝑡𝑎𝑡𝑠ä𝑐ℎ𝑙𝑖𝑐ℎ𝑒 𝐴𝑏𝑏𝑟𝑒𝑚𝑠𝑢𝑛𝑔

𝑡ℎ𝑒𝑜𝑟𝑒𝑡𝑖𝑠𝑐ℎ𝑒 𝑏𝑧𝑤.  𝑝ℎ𝑦𝑠𝑖𝑘𝑎𝑙𝑖𝑠𝑐ℎ 𝑚ö𝑔𝑙𝑖𝑐ℎ𝑒 𝐴𝑏𝑏𝑟𝑒𝑚𝑠𝑢𝑛𝑔
 ηG,ideal = 1 

 

h) ηG = 
0,874

0,9
= 0,97 

Verhalten: Stabil, nicht lenkfähig, da Vorderachse an Rutschgrenze 

 

i)  

 
 

Abbildung : Bremskraftverteilungsdiagramm 
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j)  

Hinterrad blockiert 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Vorderrad blockiert 
 

Beide Räder blockiert 
 

Hinterrad blockiert: 
Stabilität? Lenkfähigkeit? 
Begründung 
 
 
Instabil, da hinten keine 
Seitenführungskraft S 
 
Fahrzeug bricht hinten 
aus, Drehschleudern 
 
Lenkfähig, da 
Seitenführungskraft vorne 

Vorderrad blockiert: 
Stabilität? Lenkfähigkeit? 
Begründung 
 
 
Stabil, da 
Seitenführungskraft S 
hinten, Drehung wird 
verhindert 
 
Nicht lenkfähig, da vorne 
keine Seitenführungskraft S 
-> Schieben geradeaus 

Beide Räder blockiert: 
Stabilität? 
Lenkfähigkeit? 
Begründung 
 
Indifferent da vorne und 
hinten keine 
Seitenführungskraft S 
 
Nicht lenkfähig -> 
seitliches Driften 

 

2 Aufgaben zur Mechanik der Querkräfte 

a)  

         
 

b)  
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c) vSchl < vKipp   d.h.   ρ∙μh∙g < ρ∙(a/2h)∙g   d.h.   μh < a/(2h) 

 

d) ESP – Elektronisches Stabilitätsprogramm; (FDR – Fahrdynamikregelung) 

 

e)  

 

 
 
 

Durch Bremsen vorne außen (blauer Bremskraftvektor) wird Gegenmoment aufgebaut und 
Seitenkraft (Roter Seitenkraftvektor) abgebaut. Durch Seitenkraftabbau vorne wird 
Störmoment abgebaut. 

 

Abbildung : Kurs eines ungeregelten Fahrzeugs im Vergleich zu einem geregelten Fahrzeug 

  

 

 

 

Wunschkurs 
= geregelt 

Ungeregelt 

Störmoment wird 
abgebaut 

Gegenmoment wird 
aufgebaut 


