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(54) Fahrzeugpriifstand und Verfahren zum Aufnehmen eines Fahrzeugs auf einem Fahrzeugpriifstand

(67) Fahrzeugpriifstand (35) zur dynamischen
Beanspruchung eines Fahrzeugs (42), umfassend
eine oder mehrere Hebeeinrichtungen (10), von
denen jede an einem von mehreren Priifrddern (40)
des Fahrzeugs (42) anordenbar ist, dadurch
gekennzeichnet, dass jede der Hebeeinrichtungen
(10) wenigstens einen in einer im Wesentlichen
horizontalen Ebene schwenkbar gelagerten
Aufnahmearm (28) umfasst, wobei der wenigstens
eine Aufnahmearm (28) jeder der Hebeeinrichtungen
(10) dazu eingerichtet ist, eines der Priifridder (40) des
Fahrzeugs 42) mit einer schlieBenden
Schwenkbewegung (S) aufzunehmen und mit einer
6ffnenden Schwenkbewegung abzulassen.
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Beschreibung

FAHRZEUGPRUFSTAND UND VERFAHREN ZUM AUFNEHMEN EINES FAHRZEUGS AUF
EINEM FAHRZEUGPRUFSTAND

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Fahrzeugpriifstand und ein Verfahren zum Auf-
nehmen eines Fahrzeugs auf einem Fahrzeugprifstand sowie ein Verfahren zum Prifen eines
Fahrzeugs mit einem solchen Fahrzeugprifstand.

[0002] Fahrzeugprifstande im Bereich Powertrain-Testbed (PTTB) sind dazu eingerichtet, ver-
schiedene Aspekte des Fahrverhaltens und der Leistungsaufnahme eines Fahrzeugs unter kon-
trollierten Bedingungen zu prifen. Vor der Prifung muss das Fahrzeug auf den Fahrzeugprif-
stand aufgenommen und mit dem Fahrzeugpriifstand verbunden werden.

[0003] Letzteres bedeutet insbesondere, dass eine mechanische Verbindung zwischen den Ach-
sen, also den Antriebswellen des Fahrzeugs und Belastungseinheiten, also Dynamometern des
Fahrzeugprifstands hergestellt werden muss. Der Vorgang wird als Aufriisten oder Riisten be-
zeichnet. Je nach Fahrzeug und Fahrzeugpriifstand kann der Aufriistvorgang mehrere Stunden
bis zu einen vollstandigen Arbeitstag in Anspruch nehmen. Fiir einen wirtschaftlichen Betrieb von
Prifstédnden ist eine lange Riistzeit nachteilig.

[0004] Auf Prifstdnden werden insbesondere neue Fahrzeugtechnologien geprift. Seit einigen
Jahren finden besonders viele Neuentwicklungen im Bereich der Elektromobilitét statt. Bei Fahr-
zeugen mit einer E-Maschine und einer ladefahigen Batterie mit groBer Kapazitat besteht grund-
satzlich eine erhdhte Brandgefahr. Dabei ist problematisch, dass Batteriebrande haufig nur mit
hohem Aufwand léschbar sind. Nicht alle neuen Motor- und Batterietechnologien sind gleich weit
ausgereift. Die Feuergefahr kann bei weniger weit ausgereiften Technologien und insbesondere
bei Testungen der Antriebstechnologien weiter erhdht sein.

[0005] Findet wahrend einem Priiflauf ein Brandfall statt, ist besonders schnelles Ablassen des
Fahrzeugs vom Fahrzeugprifstand notwendig. Bekannte Fahrzeugprifstand im PTTB-Bereich
lassen ein einfaches und schnelles Ablassen jedoch nicht zu. Stattdessen miissen haufig zu-
nachst Verbindungen zwischen Fahrzeug und Fahrzeugprifstand manuell geldst werden.

[0006] Es ist eine Aufgabe der Erfindung, ein Fahrzeug an einem Fahrzeugprifstand, insbeson-
dere wahrend einer Testung, schnell abzuriisten und somit bei einer Fehlfunktion wahrend des
Priflaufs Schaden vom Fahrzeugprifstand und vom Fahrzeug abzuwenden.

[0007] Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden Erfindung, in kostengiinstiger und einfacher
Weise einen Fahrzeugprifstand bereitzustellen, der sich schnell aufriisten und schnell abriisten
lasst.

[0008] Die voranstehenden Aufgaben werden geldst, durch einen Fahrzeugprifstand mit den
Merkmalen des Anspruchs 1, durch ein Verfahren zum Aufnehmen eines Fahrzeugs auf einem
Fahrzeugprifstand nach Anspruch 12 und ein Verfahren zum Prifen eines Fahrzeugs nach An-
spruch 13. Weitere Merkmale und Details der Erfindung ergeben sich aus den Unteranspriichen,
der Beschreibung und den Zeichnungen. Dabei gelten Merkmale und Details, die im Zusammen-
hang mit den erfindungsgemaBen Verfahren beschrieben sind, selbstverstandlich auch im Zu-
sammenhang mit dem erfindungsgemaBen Fahrzeugpriifstand und jeweils umgekehrt, sodass
beziiglich der Offenbarung zu den einzelnen Erfindungsaspekten stets wechselseitig Bezug ge-
nommen wird beziehungsweise werden kann.

[0009] In einem ersten Aspekt liefert die Erfindung einen Fahrzeugprifstand zur dynamischen
Beanspruchung eines Fahrzeugs, umfassend ein oder mehr Hebeeinrichtungen, von denen jede
an einem von mehreren Priifradern des Fahrzeugs anordenbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass
jede der ein oder mehr Hebeeinrichtungen wenigstens einen in einer im Wesentlichen horizonta-
len Ebene schwenkbar gelagerten Aufnahmearm umfasst, der wenigstens eine Aufnahmearm
jeder der ein oder mehr Hebeeinrichtungen dazu eingerichtet ist, eines der Priifrader des Fahr-
zeugs mit einer schlieBenden Schwenkbewegung aufzunehmen und einer 6ffnenden Schwenk-
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bewegung abzulassen.

[0010] Als Fahrzeugprifstand wird ein Prifstand verstanden, auf dem ein Fahrzeug positioniert
werden kann und insbesondere Verluste des Antriebsstrangs des Fahrzeugs vermessen werden
kdénnen. Fahrzeugprifstande im Sinne der Erfindung schlieBen insbesondere PTTB-Prifstande
und auch solche Prifstande mit ein, auf denen reduzierte Fahrzeuge positioniert und gepriift wer-
den kénnen, sofern deren Antriebsstrang weiterhin vorhanden und prifbar ist.

[0011] Als Fahrzeug wird jegliche Art von StraBenfahrzeug, insbesondere PKW, LKW und Land-
maschinenfahrzeug, aber auch Zweirad verstanden.

[0012] Die Hebeeinrichtung ist bevorzugt dazu eingerichtet, das Fahrzeug wenige Zentimeter
vertikal vom Boden zu heben. Hierzu ist die Hebeeinrichtung vorzugsweise mit einem Motor, bei-
spielsweise einem Elektromotor betrieben und kann weiters lber eine entsprechende Steuerein-
richtung verfigen. Alternativ oder zusatzlich kann die Hebeeinrichtung tGber anwendungsspezifi-
sche Aktuatoren mit hydraulischen oder pneumatischen Wirkprinzipien verfiigen.

[0013] Als Prifrad kann ein freilaufendes Rad mit einer Freilaufwelle oder ein Ubliches, achsge-
koppeltes Fahrzeugrad mit StraBenzulassung genutzt werden. Die freilaufenden Rader sind zum
Zwecke das Wegrollschutzes arretierbar und fir den Testbetrieb oder Transport entriegelbar, wo-
bei nach der Entriegelung am Fahrzeugprifstand die Nabe der Priifrader in der Felge frei drehbar
wird.

[0014] Aufnahmearme sind dazu eingerichtet, eines der Prifrader aufzunehmen und entspre-
chend der jeweiligen Anwendung dimensioniert.

[0015] Die schlieBende Schwenkbewegung kann eine Bewegung jeglicher Orientierung sein, die
eine Kreisbahn oder Ellipsenbahn beschreibt und/oder bei der sich die die Bewegung Aufnahme-
arme aufeinander zu oder in Richtung der Achse des Priifrads bewegen. Hierbei ist vorzugsweise
vorgesehen, dass sich zwei Aufnahmearme einer Hebeeinrichtung aufeinander zu bewegen und
so eine schlieBende Schwenkbewegung ausfihren. Alternativ ist aber auch denkbar, dass sich
zwei Aufnahmearme zwei verschiedener Hebeeinrichtungen aufeinander zu bewegen, die bei-
spielsweise jeweils an einer Hinterachse und einer Vorderachse eines Fahrzeugs angeordnet
sind. Zum Ausfiihren der schlieBenden Schwenkbewegung muss die Bewegung nicht bis zu einer
Position durchgefiihrt werden, in der die Aufnahmearme Kontakt haben. Vorzugsweise wird die
schlieBende Schwenkbewegung nur bis zu einer Position durchgefiihrt, bis zu der die Aufnahme-
arme einen Abstand haben, der zwischen 20% und 80% des Durchmessers des Priifrads haben,
besonders bevorzugt zwischen 30% und 70% des Durchmessers des Priifrads.

[0016] In einem zweiten Aspekt liefert die Erfindung ein Verfahren zum Aufnehmen eines Fahr-
zeugs auf einem Fahrzeugpriifstand, umfassend die Schritte: Bereitstellen eines Fahrzeugs an
einem Fahrzeugprifstand nach einem der vorhergehenden Anspriiche; Positionieren der ein oder
mehreren Hebeeinrichtungen an Prifradern des Fahrzeugs; Schwenken der Aufnahmearme je-
der der Hebeeinrichtungen aufeinander zu und dabei Aufnehmen des Fahrzeugs.

[0017] In einem dritten Aspekt liefert die Erfindung Verfahren zum Prifen eines Fahrzeugs mit
einem Fahrzeugprifstand, umfassend die Schritte: Aufnehmen eines Fahrzeugs mit einem Ver-
fahren nach dem zweiten Aspekt der Erfindung, wobei das Fahrzeug an einem Fahrzeugpr(f-
stand nach einem der Anspriiche 3 bis 11 bereitgestellt ist; Kuppeln von einer der Schnellkupp-
lungen mit einem der Priifrader; Betreiben des Fahrzeugs; und Messen des Drehmoments und
der Rotationsgeschwindigkeit des gekuppelten Priifrads mit dem Dynamometer.

[0018] Bei dem Fahrzeugpriifstand kann vorgesehen sein, dass jede der ein oder mehreren He-
beeinrichtungen ein Dynamometer zur Messung der Rotationsgeschwindigkeit und des Drehmo-
ments eines Prifrades umfasst.

[0019] Das Dynamometer ist eine Belastungseinheit, mit der an diesem anliegende Belastungen
gemessen werden kénnen, insbesondere ein Drehmoment und eine Rotationsgeschwindigkeit.

[0020] Insbesondere kann vorgesehen sein, dass jedes der Dynamometer eine Gleichlaufge-
lenkwelle mit einer Schnellkupplung zur Kupplung an eines der Prifrader aufweist.
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[0021] Eine Gleichlaufgelenkwelle ist eine Welle mit einem Gelenk zur gleichméaBigen Winkelge-
schwindigkeit- und Drehmomentiibertragung von einer Welle auf eine winklig dazu angebrachte
zweite Welle. Hierdurch lassen sich nicht genau gegeniber liegende und/oder nichtparallele Aus-
richtungen zwischen der Welle des Dynamometers und der Welle des Fahrzeugs ausgleichen.
Mit der Schnellkupplung ist das Fahrzeug besonders einfach mit dem Fahrzeugprifstand zu kup-
peln und auch wieder von diesem zu entkuppeln, beispielsweise in einem Notfall, wodurch eine
besonders schnelle Aufriistung und Abriistung ermdglicht wird.

[0022] In einer besonderen Weiterbildung der Erfindung weist die Schnellkupplung eine Polygo-
nverzahnung auf. Schnellkupplungen und Verbindungen mit Polygonverzahnung sind hierbei so
eingerichtet, dass diese die die geforderten Drehmomente und Drehzahlen verschleiBarm und
starr Ubertragen.

[0023] Wegen ihrer charakteristischen Polygonform wird eine Schnellkupplung mit Polygonver-
zahnung den sogenannten Unrundverbindungen zugeteilt. Dabei gehort sie zu den [6sbaren bzw.
verschieblichen Verbindungen. Die Grundform der Verzahnung kann das Dreieck oder Quadrat
sein. Sie kann als formschliissige Welle-Nabe-Verbindung eingesetzt werden. Die Abmessungen
von Polygonprofilen mit Dreieck- und Viereckform sind in der DIN 32711 und
DIN 32712 veroffentlicht. Weiterhin kénnen auch von dieser Norm abweichende Polygonprofile
mit mehr Ecken genutzt werden.

[0024] Vorzugsweise umfasst jede der ein oder mehr Hebeeinrichtungen jeweils genau zwei in
einer horizontalen Ebene schwenkbar gelagerte Aufnahmearme.

[0025] Diese Ausflihrungsform sorgt fir ein erhéhtes Maf3 an Stabilitat. Insbesondere ist in dieser
Ausfiihrungsform der Erfindung vorgesehen, dass mit jeweils zwei Aufnahmearmen ein Prifrad
aufgenommen wird.

[0026] Ferner kann vorgesehen sein, dass jede der ein oder mehr Hebeeinrichtungen in einer
Ebene entsprechend des Radstandes und der Spurweite des Fahrzeugs relativ zu den Priifradern
positionierbar ist.

[0027] Die Positionierung kann manuell erfolgen oder auch automatisch, beispielsweise durch
eine automatische Erkennung der Prifrader und/oder der Achsen und eine anschlieBende Posi-
tionierung der Hebeeinrichtungen an den erkannten Positionen.

[0028] In einer weiteren besonderen Ausfihrungsform der Erfindung umfasst jeder der Aufnah-
mearme eine um seine Langsachse rotierbar gelagerte Rolle.

[0029] Das Prifrad ist ein Freilaufrad. Die Rolle dient dazu, Rotationsbewegungen des Priifrads
aufzunehmen, insbesondere wenn ein Lager des Freilaufrads wahrend des Betriebs blockiert,
wahrend Schwenkbewegungen zu drehen und eine laterale Verschiebung zu ermdéglichen.

[0030] GemaR einer weiteren besonderen Ausfiihrungsform der Erfindung ist jede der Rollen in
Langsrichtung des Aufnahmearms verschiebbar.

[0031] Durch die Verschiebbarkeit kdnnen wéhrend eines Priflaufs Langs- und Querbewegun-
gen ausgeglichen werden, die aufgrund der Fahrgestellkinematik beim Einfedern verursacht wer-
den.

[0032] Vorteilhafterweise umfasst der Fahrzeugprifstand genau vier Hebeeinrichtungen.

[0033] Bei Prifungen von Fahrzeugen mit einer anderen Anzahl von Radern als vier ist es vor-
teilhaft, wenn auch nicht in jedem Fall notwendig, die Anzahl der Hebeeinrichtungen an die An-
zahl der Rader anzupassen.

[0034] Insbesondere kann vorgesehen sein, dass die Aufnahmearme als Kragarme ausgestaltet
sind.

[0035] Ein Kragarm ist ein einseitig gelagerter, grundsatzlich waagerechter Balken, der an sei-
nem freien Ende oder bis Uber seine ganze Lange quer belastet wird. Es kénnen zwei Kragarme
je Dynamometer vorgesehen sein, die entsprechend des Radstandes und der Spurweite relativ
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zu den Prifradern zuerst positioniert und dann durch Drehung um 90° zu den Prifradern hin das
Fahrzeug heben, bis die achsparallele Position der Kragarme erreicht wird.

[0036] Vorzugsweise sind die Hebeeinrichtungen dazu eingerichtet, jeweils ein Prifrad des Fahr-
zeugs zu einer Welle des Dynamometers zu zentrieren. Das Zentrieren kann dadurch erfolgen,
dass die Hebeeinrichtung das Prifrad in einer Position aufnimmt, die zur Welle des Dynamome-
ters ausgerichtet ist.

[0037] Bei dem Verfahren nach dem zweiten Aspekt der Erfindung kann ferner vorgesehen sein,
dass das Fahrzeug an einem Fahrzeugpriifstand nach einem der Anspriiche 3 bis 11 bereitge-
stellt ist; Kuppeln von einer der Schnellkupplungen mit einem der Prifrader; Betreiben des Fahr-
zeugs; und Messen des Drehmoments und der Rotationsgeschwindigkeit des gekuppelten Prif-
rads mit dem Dynamometer.

[0038] Insbesondere kénnen auch Schnellkupplungen mit allen Prifrader des Fahrzeugs gekup-
pelt werden.

[0039] SchlieBlich kann vorgesehen sein, dass das Verfahren ferner die Schritte umfasst:
Schwenken der Aufnahmearme jeder der Hebeeinrichtungen aus einer achsparallelen Position;
und dabei Automatisches Entkuppeln der Schnellkupplung von dem gekuppelten Prifrad durch
Entfernen der Dynamometer von den Radern; und Ablassen des Fahrzeugs.

[0040] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten der Erfindung ergeben sich aus der nachfol-
genden Beschreibung, in der unter Bezugnahme auf die Zeichnungen Ausfiihrungsbeispiele der
Erfindung im Einzelnen beschrieben sind. Es zeigen schematisch:

[0041] Fig. 1 eine perspektivische Darstellung einer Hebeeinrichtung geman einer ersten Aus-
fihrungsform der Erfindung in einer gebffneten Stellung;

[0042] Fig. 2 eine Perspektivische Darstellung der Hebeeinrichtung von Figur 1 in einer ge-
schlossenen Stellung;

[0043] Fig. 3 eine perspektivische Darstellung eines Fahrzeugprifstands gemas einer ersten
Ausfihrungsform der Erfindung;

[0044] Fig. 4 eine perspektivische Darstellung einer Hebeeinrichtung geman einer zweiten Aus-
fihrungsform der Erfindung in einer ersten Stellung;

[0045] Fig. 5 eine perspektivische Darstellung der Hebeeinrichtung aus Fig. 4 in einer zweiten
Stellung;

[0046] Fig. 6 eine perspektivische Darstellung der Hebeeinrichtung geman Figs. 4 und 5in einer
dritten Stellung; und

[0047] Fig. 7 eine perspektivische Darstellung eines Fahrzeugprifstands mit vier Hebevorrich-
tungen nach den Figuren 4 bis 6.

[0048] Figur 1 zeigt eine perspektivische Darstellung einer Hebeeinrichtung 10 geman einer ers-
ten Ausfihrungsform der Erfindung in einer gedffneten Stellung vor Aufnahme eines Priifrades
(hier nicht gezeigt). Die Hebeeinrichtung 10 umfasst einen festen Rahmen 12 mit einem unteren
Rahmenelement 14 und einem oberen Rahmenelement 16. Das untere Rahmenelement 14 hat
auf seiner im Wesentlichen ebenen Oberseite 14a Parallelverschiebeschienen 18 angebracht,
auf denen das obere Rahmenelement 16 parallel zur Fahrzeugachse verschiebbar angeordnet
ist. Hierzu sind an der Unterseite des oberen Rahmenelements 16 Ausnehmungen angeordnet,
die den Querschnitt der Schienen 18 wiedergeben. Um ein Verkippen des oberen Rahmenele-
ments 16 gegen das untere Rahmenelement 14 zu verhindern, kbnnen die Parallelverschiebe-
schienen 18 und die Ausnehmungen eine Schwalbenschwanzverbindung aufweisen (hier nicht
gezeigt). Das untere Rahmenelement 14 weist auBerdem Senkrechtverschiebeschienen 20 auf,
mit denen das untere Rahmenelement 14 und damit alle darauf befindlichen Elemente senkrecht
zur Fahrzeugachse verschiebbar ist. Die Verschiebung senkrecht und parallel zur Fahrzeugachse
sind jeweils durch einen gestrichelten Pfeil dargestellt.
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[0049] Die Verschiebung des oberen Rahmenelements 12 zum unteren Rahmenelement kann
manuell oder auch automatisch, beispielsweise durch einen Linearantrieb erfolgen. Hierzu kén-
nen die Schienen ein oder mehrere Linearlager aufweisen, womit die Verschiebung auch unter
Belastung vereinfacht wird.

[0050] Auf dem oberen Rahmenelement ist ein Dynamometer 22 angeordnet. Das Dynamometer
22 umfasst eine Welle 24. An der Welle 24 kann eine Schnellkupplung (nicht im Detail dargestellt),
beispielsweise mit einer Polygonverzahnung, zur Kupplung an eines der Prifrader angebracht
sein. Das Dynamometer 22 dient zur Messung der Rotationsgeschwindigkeit und des Drehmo-
ments eines Prifrades.

[0051] An einer Stirnseite 26 des oberen Rahmenelements 16 sind zwei Aufnahmearme 28 ber
jeweils ein Drehgelenk 30 schwenkbar angeordnet. Die Aufnahmearme 28 sind in dieser Ausfiih-
rungsform der Erfindung als Kragarme ausgestaltet. Der Schwenkmechanismus ist motorbetrie-
ben und mit ausreichend Leistung ausgestattet, um ein Rad eines Fahrzeugs mit einer schlieBen-
den Schwenkbewegung S aufzunehmen und einer 6ffnenden Schwenkbewegung abzulassen.
Die Schwenkbewegung findet in dieser Ausfihrungsform der Erfindung parallel zur Erdoberflache
statt.

[0052] Jeder der Aufnahmearme 28 umfasst eine um eine Langsachse des Aufnahmearms 28
rotierbar gelagerte Rolle 32, die in Achsrichtung zwischen zwei Stoppelementen 34 verschiebbar
ist. Ein aufgenommenes Prifrad kann auf den Rollen 32 frei rotieren. Die Aufnahmearme 28 be-
finden sich bei Installation der Hebeeinrichtung 10 Gber dem Boden, so dass kein Kontakt zwi-
schen der Rolle 32 und dem Boden besteht. Typischerweise ist die Rolle 28 wenige Zentimeter
Uiber dem Boden angeordnet, beispielsweise zwischen 1 ¢cm und 15 cm, bevorzugt zwischen 3
cm und 10 cm, besonders bevorzugt zwischen 5 cm und 10 cm. Die Rolle kann beispielsweise
einen Durchmesser zwischen 3 cm und 15 cm haben, insbesondere zwischen 4 cm und 10 cm,
besonders bevorzugt zwischen 5 und 7 cm. Hierbei ist zu beachten, dass die Oberkante der Rolle
28 im eingebauten Zustand weniger hoch liegt, als die Bodenfreiheit des aufzunehmenden Fahr-
zeugs ist. Die geometrischen Beschrankungen der Rollen hadngen somit von dem zu testenden
Fahrzeug ab. Daher sind die Rollendurchmesser insbesondere variabel ausgestaltet.

[0053] Durch die Verschiebung der Rahmenelemente 14, 16 Uber die Parallelverschiebeschie-
nen 18 und die Senkrechtverschiebeschienen 20 lasst sich die Welle 24 des Dynamometers 22
entsprechend des Radstandes und der Spurweite des Fahrzeugs relativ zu den Priifradern an
den Achsen des aufzunehmenden Fahrzeugs positionieren. Die Montage der Priifrader 40 an
den Wellen 24 wird durch die Positionierung besonders vereinfacht. Die Verschiebung der Rah-
menelemente 14, 16 kann insbesondere auch automatisch unter Einsatz einer Bilderkennungs-
software erfolgen, wobei in diesem Fall mittels der Bilderkennungssoftware die Positionen der
Fahrzeugachsen erkannt werden und anschlielBend die Positionierung mittels eines automati-
schen Positionierungssystems erfolgt. Alternativ ist auch eine manuelle Positionierung méglich.

[0054] Figur 2 zeigt die Hebeeinrichtung 10 nach Figur 1 in einer geschlossenen Stellung. also
in einer Stellung, in der beide Aufnahmearme 28 in einer achsparallel ausgerichtet sind. Das in
dieser Position aufzunehmende Prifrad ist in Figur 2 nicht dargestellt. Der Abstand der Aufnah-
mearme voneinander ist so gewahlt, dass sich ein aufgenommenes Priifrad mit seiner Achse auf
Hbhe der Welle 24 befindet. Besondere GréBen unterschiedlicher Prifrader kénnen durch Aus-
tausch der Rollen 32 durch Rollen mit angepasstem Durchmesser beriicksichtigt werden.

[0055] Figur 3 zeigt eine perspektivische Darstellung eines Fahrzeugpriifstands 35 geman einer
ersten Ausfihrungsform der Erfindung. Der Fahrzeugpriifstand 35 befindet sich in einem Prif-
raum 36 mit einer Einfahrt 38.

[0056] Der Fahrzeugpriifstand 35 umfasst vier Hebeeinrichtungen 10 gemas den in den Figuren
1 und 2 gezeigten Ausflihrungsformen der Erfindung, die jeweils an einem von 4 Prifradern 40
eines Fahrzeugs 42 angeordnet sind.

[0057] Zur Aufnahme eines Fahrzeugs auf die Hebeeinrichtungen 10 des Fahrzeugprifstands
35 wird das Fahrzeug 42 am Fahrzeugprifstand 35 bereitgestellt. Wahrend der Bereitstellung
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sind die Hebeeinrichtungen 10 Ublicherweise in einer von einer Mittenposition des Fahrzeugprif-
stands 35 zurlickgezogenen Position und in einer offenen Position, entsprechend der Darstellung
in Figur 1, um die Bereitstellung des Fahrzeugs 42 zu vereinfachen. In einem zweiten Schritt
werden die vier Hebeeinrichtungen 10 an den Prifradern 40 des Fahrzeugs 42 ausgerichtet. Die
Ausrichtung erfolgt Uber die Parallelverschiebeschienen 18 und die Senkrechtverschiebeschie-
nen 20 derart, dass die Achsen des Fahrzeugs 42 in der Basalebene vor den Wellen 24 der
jeweiligen Dynamometer 22 ausgerichtet sind. Die Hohe der Achsen des Fahrzeugs 42 und der
Wellen 24 stimmt vor Aufnahme des Fahrzeugs 42 blicherweise nicht miteinander tberein.

[0058] AnschlieBend werden die Aufnahmearme 28 aus einer achssenkrechten Position, wie sie
in Figur 1 dargestellt ist, in eine achsparallele Position, wie sie in Figur 2 dargestellt ist, aufeinan-
der zu geschwenkt. Bei dem Schwenken der Aufnahmearme 28 aufeinander zu wird das Fahr-
zeug 42 aufgenommen. Gleichzeitig werden die Rader 40 des Fahrzeugs 42 zu den Wellen 24
der Dynamometer 22 zentriert. Die Rader bzw. die Prifrader 40 des Fahrzeugs 42 haben nach
der Aufnahme keinen Kontakt mehr zum Boden, sondern liegen ausschlieBlich auf den Rollen 32
der Aufnahmearme 28 auf. In dieser Position werden die Prifrader 40 mit den Wellen 24 gekup-
pelt. Bevorzugt werden die Prifrader 40 mit Schnellkupplungen an den Wellen 24 gekuppelt.

[0059] Nach der Kupplung kann das Fahrzeug und der Fahrzeugpriifstand 35 betrieben werden
und damit ein Priflauf beginnen.

[0060] Sollte der Priiflauf unterbrochen oder beendet werden, wird das Fahrzeug 42 wieder ab-
gelassen und abgeristet. Hierzu werden die Aufnahmearme 28 aus einer achsparallelen Position
in eine achssenkrechte Position geschwenkt. Vorzugsweise werden zusatzlich dazu die Aufnah-
meeinrichtungen 10 in eine von einer Mittenposition des Fahrzeugprifstands 34 zuriickgezogene
Position gebracht. Das Fahrzeug 42 steht mit den Prifradern 40 anschlieBend frei auf dem Boden
und kann ohne Hindernisse aus dem Priifraum 36 bewegt werden.

[0061] Neben der durch die Rollen 32 ermdglichten seitlichen Ausgleichsbewegung am Kragarm
sind die an der Hinterachse des Fahrzeugs 42 angeordneten Rahmen 12 gegeniber dem Dyna-
mometerrahmen auch in Langsrichtung des Fahrzeugs 42 schwimmend gelagert. Hierdurch wird
ein Langsausgleich der Fahrwerkskinematik bei dynamischer Achslastverlagerung gewahrleistet.

[0062] Die Figuren 4 bis 6 zeigen perspektivische Darstellungen einer Hebeeinrichtung 10 ge-
man einer zweiten Ausfihrungsform der Erfindung in verschiedenen Positionen. In gleicher
Weise wie in der ersten Ausflihrungsform der Erfindung umfasst die Hebeeinrichtung 10 einen
festen Rahmen 12 und ein Dynamometer 22. Auch in dieser besonderen Ausfiihrungsform der
Hebeeinrichtung 10 ist das Dynamometer 22 integraler Bestandteil der Hebeeinrichtung 10. Es
ist jedoch auch mdaglich, Hebeeinrichtung 10 und Dynamometer 22 als separate Einheiten bereit-
zustellen. In den Figuren 4 bis 6 nicht dargestellt sind Parallelverschiebeschienen 18 und Senk-
rechtverschiebeschienen 20, die in dieser Ausfihrungsform der Erfindung aber grundsétzlich
ebenfalls implementierbar sind.

[0063] An der Stirnseite 26 der Hebeeinrichtung 10 ist eine Schereinrichtung 44 mit einem rech-
ten Scherelement 46a und einem linken Scherelement 46b angeordnet. Die Scherelemente 46
sind unter Abdeckelementen 48a, 48b angeordnet, welche die Scherelemente 46 vor Verunreini-
gung und Beschadigung schitzen, wodurch auch ein Verklemmen der Scherelemente verhindert
werden kann und die Funktionsweise des Ablassens gewahrleistet bleibt.

[0064] Die Scherelemente 46 sind durch eine zwischen den Scherelemente 46 angeordnete
Schermechanik 50 miteinander verbunden. Die Schermechanik 50 ist dazu eingerichtet, eine
Scherbewegung in der Fahrebene mit den Scherelementen 46 auszufiihren.

[0065] Die Scherbewegung andert die Position der Scherelemente 46 zwischen der in Figur 4
und Figur 5 dargestellten Position. Durch die Scherbewegung werden die Aufnahmearme 28 in
einer horizontalen Ebene aufeinander zu geschwenkt.

[0066] Die gesamte Schereinrichtung 44 ist mit Kugelrollen (nicht explizit dargestellt) am Boden
abgestitzt und schwimmend mit dem Dynamometer 22 verbunden. Hierdurch wird ein Ausgleich
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der Fahrgeometrie in Langs- und Querrichtung der Welle 24 des Dynamometers 22 erméglicht,
beispielsweise jeweils um 10 cm, vorzugsweise jeweils um =5 cm.

[0067] In Figur 5 ist dargestellt, wie die Scherelemente 46 nach einer von der Schermechanik 50
ausgefiihrten Scherbewegung zusammengefihrt sind. Jedes der Scherelemente 46a, 46b um-
fasst einen duBeren Rahmen 47, der eine Schwenkeinrichtung 52 in der in Figur 5 dargestellten
Position von drei Seiten umschlief3t.

[0068] Fig. 6 zeigt eine perspektivische Darstellung der Hebeeinrichtung geman Figs. 4 und 5 in
einer dritten Stellung. In der dritten Stellung kann ein Prifrad 40 angehoben und zentriert sein.
Zum Anheben eines Priifrads 40 eines Fahrzeugs 42 wird das Fahrzeug 42 vor der Hebeeinrich-
tung 10 positioniert. Sofern notwendig, kann weiters eine Ausrichtung Uber Senkrechtverschie-
beschienen 20 und/oder Parallelverschiebeschienen 18 erfolgen, wie in Zusammenhang mit Fi-
gur 1 beschrieben ist. AnschlieBend werden die Scherelemente 46 wie in Figur 5 gezeigt zusam-
mengefihrt, so dass das Prifrad 40 zwischen den Schwenkeinrichtungen 52 angeordnet ist. Im
Anschluss werden die Schwenkeinrichtungen 52 vorzugsweise gleichzeitig geschwenkt. Hier-
durch fihren die Aufnahmearme 28 eine schlieBende Schwenkbewegung S aus, die jeweils durch
einen gestrichelten Pfeil dargestellt ist, und nehmen dadurch das Priifrad 40 auf. Die schlieBende
Schwenkbewegung wird nur bis zu einer Position ausgeflihrt, in der das Prifrad weiterhin mit
ausreichender Stabilitat auf den Aufnahmearmen 28 aufliegt. Die schlieBende Schwenkbewe-
gung bedeutet in dieser besonderen Ausfiihrungsform der Erfindung somit eine Bewegung nach
oben und aufeinander zu, wobei die Aufnahmearme 28 jedoch nicht notwendigerweise miteinan-
der in Kontakt kommen.

[0069] Die auBeren Rahmen 47 kdnnen in der in Figur 5 oder 6 gezeigten Position durch ein
mechanisches Sicherungselement (nicht explizit dargestellt) miteinander verbunden sein, um ein
Auseinanderschwenken der Scherelemente 46 unter Belastung zu verhindern. Als mechanisches
Sicherungselement kommt beispielsweise ein die &uBeren Rahmen 47 miteinander verbindender
Haken in Betracht.

[0070] Um das Priifrad 40 wieder abzulassen, genlgt es, die Schwenkbewegung aller das Fahr-
zeug 42 aufnehmenden Schwenkeinrichtungen 52 in umgekehrter Richtung also als 6ffnende
Schwenkbewegung durchzufiihren. AnschlieBend kann das Fahrzeug 42 aus einem Fahrzeug-
prifstand 35 manuell entfernt werden. Fir eine Entfernung des Fahrzeugs 42 in einem Notfall ist
dies ausreichend. Ublicherweise ist aber vorgesehen zusatzlich auch die Scherelemente 46 unter
den Abdeckelementen 48a, 48b zu positionieren, sodass sich die Hebeeinrichtung 10 in der in
Figur 4 gezeigten gedffneten Stellung befindet.

[0071] Fig. 7 zeigt eine schematische Darstellung eines Fahrzeugprifstands 35 mit vier Hebe-
vorrichtungen 10 nach den Figuren 4 bis 6. Auf dem Fahrzeugprifstand 35 befindet sich ein
Fahrzeug 42 in einer Position, in der jedes der Prifrader 40 von jeweils einer der Hebeeinrich-
tungen 10 aufgenommen ist. Jede der Hebeeinrichtungen 10 befindet sich in der in Figur 6 dar-
gestellten Position. Ferner sind die Prifrader 40 des Fahrzeugs 42 mit einem Dynamometer 22
verbunden. Hierzu ist die Welle 24 des Dynamometers 22 iber eine Schnellkupplung mit der
Achse des Priifrads 40 verbunden. Der Fahrzeugprifstand 35 befindet sich in einem Prifraum
36 mit einer Einfahrt 36.
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BEZUGSZEICHENLISTE

10
12
14
16
18
20
22
24
26
28
30
32
34
35
36
38
40
42
44
46a
46b
47
48a, 48b
50
52

Hebeeinrichtung

Rahmen

unteres Rahmenelement
oberes Rahmenelement
Parallelverschiebeschienen
Senkrechtverschiebeschienen
Dynamometer

Welle

Stirnseite

Aufnahmearm

Drehgelenk

Rolle

Stoppelement
Fahrzeugprifstand
Prifraum

Einfahrt

Prifrad

Fahrzeug

Schereinrichtung

rechtes Scherelement
linkes Scherelement
auBerer Rahmen
Abdeckelement
Schermechanik
Schwenkeinrichtung
schlieBende Schwenkbewegung

8/14

AT 525 627 B1 2023-06-15



P

dsterreichisches AT 525 627 B1 2023-06-15

patentamt

Patentanspriiche

1.

10.

11.

12.

13.

Fahrzeugprifstand (35) zur dynamischen Beanspruchung eines Fahrzeugs (42), umfassend
ein oder mehr Hebeeinrichtungen (10), von denen jede an einem von mehreren Priifradern
(40) des Fahrzeugs (42) anordenbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass

jede der ein oder mehr Hebeeinrichtungen (10) wenigstens einen in einer im Wesentlichen
horizontalen Ebene schwenkbar gelagerten Aufnahmearm (28) umfasst,

der wenigstens eine Aufnahmearm (28) jeder der ein oder mehr Hebeeinrichtungen (10)
dazu eingerichtet ist, eines der Prifrader (40) des Fahrzeugs (42) mit einer schlieBenden
Schwenkbewegung (S) aufzunehmen und einer éffnenden Schwenkbewegung abzulassen.

Fahrzeugpriifstand (35) nach Anspruch 1, wobei jede der ein oder mehreren Hebeeinrich-
tungen (10) ein Dynamometer (22) zur Messung der Rotationsgeschwindigkeit und des
Drehmoments eines der Prifrader (40) umfasst.

Fahrzeugpriifstand (35) nach Anspruch 2, wobei jedes der Dynamometer (22) eine Gleich-
laufgelenkwelle mit einer Schnellkupplung zur Kupplung an eines der Prifrader (40) auf-
weist.

Fahrzeugpriifstand (35) nach Anspruch 3, wobei die Schnellkupplung eine Polygonverzah-
nung aufweist.

Fahrzeugprifstand (35) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wobei jede der ein oder
mehr Hebeeinrichtungen (10) jeweils genau zwei in einer horizontalen Ebene schwenkbar
gelagerte Aufnahmearme (28) umfasst.

Fahrzeugprifstand (35) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wobei jede der ein oder
mehr Hebeeinrichtungen (10) in einer Ebene entsprechend des Radstandes und/oder der
Spurweite des Fahrzeugs (42) relativ zu den Prifradern (40) positionierbar ist.

Fahrzeugprifstand (35) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wobei jeder der Auf-
nahmearme (28) eine um seine Langsachse rotierbar gelagerte Rolle (32) umfasst.

Fahrzeugprifstand (35) nach Anspruch 7, wobei jede der Rollen (32) in einer Langsrichtung
des Aufnahmearms (28) verschiebbar ist.

Fahrzeugpriifstand (35) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Fahrzeugprifstand (35) genau vier Hebeeinrichtungen (10) umfasst.

Fahrzeugpriifstand (35) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, wobei die Aufnahme-
arme (28) als Kragarme ausgestaltet sind.

Fahrzeugpriifstand (35) nach einem der Anspriiche 2 bis 10, wobei die Hebeeinrichtungen
(10) dazu eingerichtet sind, jeweils ein Priifrad (40) des Fahrzeugs (42) zu einer Welle des
Dynamometers (22) zu zentrieren.

Verfahren zum Aufnehmen eines Fahrzeugs (42) auf einem Fahrzeugpriifstand (35), umfas-
send die Schritte:

Bereitstellen eines Fahrzeugs (42) an einem Fahrzeugprifstand (35) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche;

Positionieren der ein oder mehreren Hebeeinrichtungen (10) an Prifradern (40) des Fahr-
zeugs (42);

Schwenken der Aufnahmearme (28) jeder der Hebeeinrichtungen (10) aufeinander zu und
dabei

Aufnehmen des Fahrzeugs (42).

Verfahren zum Prifen eines Fahrzeugs (42) mit einem Fahrzeugprifstand (35), umfassend
die Schritte:

Aufnehmen eines Fahrzeugs (42) mit einem Verfahren nach Anspruch 12, wobei

das Fahrzeug (42) an einem Fahrzeugprifstand (35) nach einem der Anspriiche 3 bis 11
bereitgestellt ist;

Kuppeln von einer der Schnellkupplungen mit einem der Priifrader (40);
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Betreiben des Fahrzeugs (42); und
Messen des Drehmoments und der Rotationsgeschwindigkeit des gekuppelten Prifrads (40)
mit dem Dynamometer (22).

14. Verfahren nach Anspruch 13, wobei das Verfahren ferner die Schritte umfasst:
Schwenken der Aufnahmearme (28) jeder der Hebeeinrichtungen (10) aus einer achsparal-
lelen Position; und dabei
Automatisches Entkuppeln der Schnellkupplungen von den Prifradern durch Entfernen der
Dynamometer (22) von den Prifradern (40); und
Ablassen des Fahrzeugs (42).

Hierzu 4 Blatt Zeichnungen
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