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աࡪ在ଳ૨ૺਾ崭ͧRLDͨ௅ֿИ߄ܨ୸ߊ的ࣲޅ和છѳ৆௠，

ђ而ٝڐ发ӟପ过ऀځ虚拟ଳ૨ૺਾͧ<RLDͨࡶ程澝ߐ܉和ٗ

Ӏ，ߛ解Ӑޏфսߛ٫的ߌऽૺਾ崭஡ொ。<RLD能҅Ѣऱ૱怾

现驾驶，҅ऀٗӑ和驾驶ז动力总成，ђ而Օ以虚拟ӟֺޏૺݟ

行为。ۯؚث而ઈ，הױ是Օ以ޗ஬ॆ件，ؼ能݇߿自૯的实எ

ރ的定Ӳԗૺਾ崭。҅ऀ<RLDՕ以在实எޏ发Ҷڐߛӑەऀ҅

݇的ܴݵ下，؏২Ѣऱӟ۱虚拟ӟߛ的ૺਾٗӑ，ऀߛѩԗગ

ઋ。଑߽Օ以அ止ગઋЉ足۪过چ，଑ؼ是我们۱પ的୏૯定Ӳ

。发ڐ

Љ仅是ࡖ૱行Џ，ٗЏԪ૱，ڏউ和ӌЏ机ࠑЭՕ以ђ<RLDИ

Չञ。

௤的要求。ऄ机૴ବ૝ڮव߄Эޑડગࡹثડࡹ动力总成࢛能ޏ

过��,��� XVS，܀ा௤ଇ��� 4S，我们Э▲फҼࡨव଑些ޙ

ञ׍୸的஬求。۱以աࡪ在֢ڴ和И֢ୃ܎૏ڏޏ了ךЗ௤ବࡹ

ડՖ߫。י࠴，աࡪଐڏݟ了૱怾能࢛Ѣऱ঩৏，҅ऀӒ԰ࡊ为

环境ѓИ的被ࡹ件ݏ࢓ڏݟ঩৏。

ӛҙ我们的৆௠澝能力以Ճࢲ活ۅ，我们能为ؚ҈ݕۯђڐ发ӱ

ࣿфז܅的ܴݵ҄߂。我们ڭߊЊۓ的ՠҁ。

Best regards

Joachim Trumpff

ୋҗࣩࡋ১ՠ޼
Ҁী͵0UGINOS�:X[SVLL�Ү࣏��b��ӿ㔀কࣂ

ޏ����Ӭ。׷ڐ۵ӪӪٶ▲પ，ҭ满ܸ۫的ߛ行Џ૱ࡖҶࣱث

ֺӍࣙओ5(ͧࡀ</D���ͨࣇ发，И֢Эٝ୊Ո了▲঩ӧबҼ的

ҿ是Иػ，ي发ࡺҶࣱ৆ثٝࡀओ。ށ۽࠵▲଒ࡀ௄அओߛޑݒ

֢фࣿ了ٚڧםր。ஔ了଑▲ܸ۫Фߛߌ，יӟ行的䬛ٵݹ݌੫

Эر଒行લޅ。在ٶ����，Ѯ৏5+3ر在ٺݐࠥઁםऄ动ࡖ

૱，଑Ԇବ了Ҷࣱऄࡈԗ的଒程。

在我रࡖ，ߛ૱ऄࡈԗ是ךҫԗӟ行的Иߊ૟Ԏ。҅ऀՠ成ࣆ

在ӄ的ࠄސՠ动力解Ӑࢌ的ऄ动机以Ճࡐ٫ऄ，ࡐऄމࣆࡉ，މ

әय़动力总成رࠄސ在଑▲૟ԎИٷ行؂在。

Їଚәय़动力总成ࠄސИ，特Ӱ是଻些ֺޏՃߒז的י，ࠄސԆ

١֫଒程的Ԇବ，োфս的ڐ发和௠ચߛ٫了ٚם的֟஡。为了

满足ޏфս的ڐ发஬求，5+3和▲঴҈ځ֌ପٯ会在ૺਾ崭И

的҅ऀ行为。在଒行фս的௠ચ和ۯӑ和ৄঀؚەதфս҅ऀݶ

确ઍޞ，஬要在ગઋЊ௠ચ的ઋӦИݶதЇଚҒٷ，ێ在ࡹડઁ

ਸИ଒行દূપ明。ं于运ऀޏ能࢛动力总成的фսୃރךם是

Ҷڐޏ发，֜߄࡚࠴足ל的݇ރ和৆௠ݵ㣜。

Јэ࠷ފીਸ਼ЎٖͧЎԩીͧ

ЬՔјё߲޲क़ոӋЎڎ

਩܈ଂષૉ਍崭ЗՈ࣮澞 
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前沿技术�
աࡪ的虚拟ૺਾ崭�<RLD�

Ҁ ী  � � ѽ ⚾ љ Ү ࣏

ؓߗ���� Љ ڀ ࣐ ক ࣂ

1. ଂષૉ਍崭फ़я�82*�

৳Сۅ和Օழۅ是ࡖ૱行Џ୍ࢵҼࡨ的௅ֿФ▲。ऩ߶ؼ是为了

তӕԙ୆ৄঀࢃોৱ的驾驶行为和҅ऀٗӑ。۱5+3߄，▲঴

定У和ґࠀфսૅ୏ЕثУԇ߄֌ୃځ঩৏҈ͨ׿֌和ͧځ҈

ஞ。фսڐ发的过程И，஬要ߓ੫৳ऀۅ/Օழۅ，଑Њ成ߎफ

ؾ的ୂ件ם޾，މߕ固的ֳ޾஬要ڪڪՕழ的ગઋ޾बҼ͹ݎ

Ԇু׍能ࡣސவ的ૅ୏঒ࣲ。଑些ސҶ۪/ߐ܉ү଒的Ӳଭ，ت

件的؍Ҷ঩ރ，Ѹ是ͧәЧ在۱ە߄ӑ下ͨୃ会׍Ԇ成ߎ。

为了能在成ߎЊ৳Сۅ/ՕழۅФ୿ج求ٵ੫，ٗ程٤஬要ӕ确

છѳ҅ऀ条件。଑些҅ऀ条件必须䃣त্ৄރךםঀؚۯ的驾驶

行为和҅ऀٗӑ，ѸՁЉ能过چગઋ。աऀځࡪଳ૨ૺਾ݇ރ

ͧRLDͨ的ߛࡣސ୏ԗৄঀؚۯ的঩৏，׿঩৏۪ু件的҅ऀٗ

ӑ。ث于RLDӣߤ，ٗ程٤会ऀךय़驾驶行为ͧ如৆ٵ，ࡺ੫，

运动ঈͨ在Љգଳ૨ٗӑ下ٌ֪ͧ，ٵԽ，௤ܣࢁঈͨ驾驶ऩ߶

૱怾۪ͧৱث߶૱ֺͨ，ৰਖ਼҅ऀЉգ的ૺਾͧ如ԕܤܬ૱，满

ૺ，ԡૺঈͨ，Ӄுךय़Օଣ的驾驶ࠥͧڔষऄ，ࢌՠ动力，௤

能୏֛ݶঈͨ，ॲ૞ऩ߶١֫ӄ的ЉգԚֿͧ١ֽڶ߾，Ҹ૨，

ӌߖঈͨ。

Under Design

Economic limitIdealSafety limit

֣� 1 | фսૅ୏Њ成ߎ的ٵ੫ ȍȍࣲ۝ગઋ

Ideal Design Over Design
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࠭ੌ׊ࢺ

• ૱怾和发动机ଇӱࢽ机ࣙہ

• ঩Ї؍Ҷ٫

• Ҽ୻૱୹

• ऄࣼऄԹٯ࠳

• ૱ӄהچ࢓于ऩ߶چ࢓的ՠࣲਸ֠ӄ

• Ȝͨࣸ࣬ࢽऄ஬求ͧஔ஫，ऄԆऀי的ௌ࠺特߄࡚

ٗ程٤在ݶத؏ࢃોৱ在١֫Ї的՟य़҅ऀ֫ްুՠФե，ݕՈ

为每ЗҼ୰঩৏和୍ٷ，݇ރߤր঩৏和ু件的Ҽ୰֜প，ӣڧ

要ু件Ӳ定ऩ߶҅ऀخո要求。

ৰਖ਼ӱ䃣त૞ࡤٺ的ࢃોৱ，ؼ会߄૞ך僼傱ߒז的ুՠ，ऩ߶

，୏ࡹ୿଒行ޞ的߃ރ଑஬要ਰોٯ૞তӕ。ପرո的要求Эخ

঩৏。Օ㖹的是，特定的݇ރם和છѳ，Ӳ定成ࣞ特的ࣲޅ݇ރ

RLDପٯ仅ஒ于ऀ在ऀځރص૱ֺИ，例如ब଎的૱怾تؾ和ঝ

ѷ的动力总成୆৥。

如果ر现߄RLD成功ي۽ӱளঝѷ的ऀځИ，例如Љգ的动力总

成୆৥。଑ڐثر发ޞ୸，成ߎ和ߛߌ的Օୃۅي۽ள߄ٯӯ。

աࡪ为҈ݕ࠴运ऀ虚拟ଳ૨ૺਾͧ݇ރ<RLDͨ的解Ӑࠄސ͹

਩܈ଂષૉ਍ܨݤȉȉஐգ㓢Тͧذ਩܈ѡँۋਗ਼ॠ

Љٿܨݤ*82ޥࢻগ՟҄ذ࣐ͧ૯࣐ਇ֟۞ىӰޥ࠻

 ԿЉ૚82*࡚ੰࣩીֹЗ澞ܯࣻ

ՠैڎࡋгقיঃӯࣩ<82*͵

基于事件的虚拟RLD

基于功ࣤ૿ӟ的虚拟RLD

基于૱怾驾驶行为的虚拟RLD 

虚拟ڏॹࡹડ૨ি

଑֚य़ك঴是݇߿ӣߤऩ߶তӕۅ和自ंچ的஬求，ߛ定У

<RLD的঴Ӱ。以下՟ॾਭرଦЗي۽ѐ৅RLD的҅ऀࡣސ。

ம஬ٖӐ

• ⣹૱被激活，૱ବش于特定૱ବ

• ௤于指定的Ӳ动Թ力，૱ବ#�

• 在ַٵ૨வЇֶͧشچ于昹қͨ

如果在RLDڀИ࡚ࡹ߄୏过٫自动૜/停功能的૱怾，Օ以ପ过

঍ଣӮލ激活条件是իҶୂ满足，如果条件满足，ө发动机自动

启/停功能رҁऀ。ପ过ઋ঑RLDИ，满足的条件的ை次，ٗ程

٤Օ以তӕ的ѳ঑发动机启动֘的ٗҁைࣤٷ以࠴为҉݇，છѳ

ऩ߶خո要求。

ڔ定Уȍ 基于ଳ૨ঝֺ的驾驶ࠥپડ程ࡹ | 2 �֣

2. ׁижѝࣩ਩82܈*

基于事件是指某些动力总成功能，会按照特定的条件激活运行，

例如自动启/停，自动空挡和蠕行仅在明确的条件下被激活。而

且每次功能实现的过程是固定的。为了解释“基于事件的虚拟

RLD”,我们以自动启停为例，如果要触发发动机自动停止，必

须满足以下环境要求和驾驶条件:

City-area Mountain-areaHighway-area
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֣. 4 | 行程Ғێ Ȍ ૱怾ବچ澝Ԇବچ和ֶچҁ为Ѣऱ૿ҵ

Highway City

Ѩԍ 

 ਭ的Ѣऱֺࠥূٯ஬ளޗବઋ঑ȍȍڽ

ୂӣ特定ু件，是以固定条件ߛ激活҅ऀࣙہ，ପ过଑य़虚

拟ઋ঑，Օ以௤چ੾तଐԽ在ऱ实૨ӑИ的ٗҁەӑ

஬要દূ了解ऩ߶ু件的ٗҁ特ۅ

在特定条件下ऩ߶ু件的运૴ڔڥ是बث固定的

஬要ڀ݇ރИ，Ӏ߄事件ࣙہҒ՚۪Օऀ于事件જӰ的बҼ

Ғ՚

3. ׁиԄࢴ૎Ӟࣩ਩82܈*

ރ于功ࣤ૿ӟ的虚拟RLD，ٗ程٤௙ү஬要基于ऩ߶૱ֺ的Հث

߶И的૿ӟ功ࣤҁ为ऩڀ݇ރRLDرѢऱֺࠥ。Ѣऱֺࠥڏߣߛ

Հৰ，ٷ在ҿѕ૱ֺИ“ז现”ڀ݇ރИ的RLD驾驶ڲ环。଑۞

նवՕ以驾驶Љգ动力总成ͧѸ௜动功ࣤЊ୍୏ࡁबѷͨ૱怾按

照஬要的૱怾૳ଜЇ运行。 

Օ以ࠥ拟Љգ动力总成的ͧବچЊ܀ाͨ૿ҵ，ࠈѹރ，ٛବ

঑指定ݐߛ，和ԡ૸的ঈҼ୰િૺ୏。҅ऀ଑些Ѣऱৈ果ࠉ/֘

ऩ߶的خո下的总ૺਾ୏ͧ例如͹��ЅҸୌ的фսͨ。

Օ以੾तबѷ的功୍ࡁ的૱ֺ

Օ为Љգ的૱ֺͧ例如ص޾۪ך޾߄ܨ的ࠈѹ，Љգ的Պ

ବঔঝֺ澝Љգ૿ҵ௜动ঝֺͨ୆ӱबѷ的૿ӟ功ࣤ

௤چҼ૿ࡨӟ܀ा和ବچ的ু件ͧ例如ԡ૸，ٛବ֘ঈͨ

以ত确ࠥ拟܀ा㞦哙

੾तનݱҁͧ例如עବͨ

୻ੌࣩ▁о前ܶ޻ѝ:

஬要ڀ݇ރИ的动ہ૶ଆ܀ा 

Օ能ࡣޗ䃣तЉգ功୍ࡁ的૱ֺ

ՉӱݏӲঌऋஒӲͧ例如Љ能䃣तЉգ能୏֛ݶঌऋ的૱

ֺͨ

֣. 3 | Љգ动力总成Ҽ୰ବچЊ૶ଆ܀ा的ૺਾ

MountainHighway City

4. ׁиી怾ம஬ਸ਼Нࣩ਩82܈*

҅ऀRLDڀ݇ރ，աࡪ能ђ૱怾૳ଜИݕՈऩ߶૱怾ବچ澝Ԇବ

Օҁ为“૱怾驾驶行为”ۅ૳ଜ特“࠴。ҁ为Ѣऱ૿ҵچ和ֶچ

虚拟RLD”的ऩ߶，ثऩ߶૱怾଒行Ѣऱ。଑۞նवऩ߶Ѣऱ૱

怾Օ以在बգ的૨ি和сପٗӑ下଒行ࠥ拟“驾驶”。

Ѩԍ:

䃣त了RLDڀ݇ރЊऩ߶૱ֺૻࡁ଎的୍ٗࡁ

䃣तգय़૱ֺͧ9;<，ऀڈ؟૱，૤૱ͨ

Օऀ于ࠥچ和ӗବہࣙߡ动۪ऄ动૱怾，Ӳ动૫ࢌ于ث

拟Љգ的能୏֛ݏݶӲମ૾

୻ੌࣩ▁о前ܶ޻ѝ:

஬要ڀ݇ރИ的动چֶہқ

在ѢऱФӹ஬要ثଳ૨݇ރИ的Ԇବͧࡦࢡچள驾驶մ

行为حਚ的Ԇବّطچ，例如৆过்乒૨வ۪ӗବ٫ͨ

在ѢऱФӹ஬要ࢡஔ֪܍力حਚ૱૶۸ە࢝ӑ

Mountain

8 9
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ҷ ષ ڱ ࢺ

ً ષ ڱ ࢺ
5. ਩ੰ࡚܈ષ঎

ৰਖ਼ӱѢऱٗӀ在ߛߌ的଒▲࠵ԟ঴，ࣾਙՕ能҅ऀ“ௌי”ଳ

૨特ࡹڏߣޏ୍，ۅડ૨ি。在҅ऀRLDݶࡣސத了㏎ם的݇ރ

ޏڏߣޏ୍ٷ，ۅ的Ҽ୰特݇ރડ૨িࡹՈ▲些ݕФե，Օ以ڀ

的ࡹડ૨ি。աࡪऩӹ࠳在ڐ发特定的ڲ环，ڲ࠴环会޾߄ि的

૥ख़，ѸգޞՁם޾߄ܨ的੾तࣤ。଑些Օ以ऀځ在ڐ发的ߊޝ

உ࠼为ѢऱҼ୰னୂ件而҅ऀ。աࡪ成功ऀځ的আ▲З௅ֿ是ޏ

能࢛动力总成的ٵࢽ੫஬求Ѣऱ。 

ђݕڀ݇ރՈࡹડি૨ٷӣߤ՟ЗӁֺ૨ি的Ҽ୰特ۅ，աܨࡪ

ޅր֜প，Օ以ࣿ成和લڧЗҼ୰ךପ过ৰਖ਼。ߎ՟य़૨ি߽߄

Љգय़ঝ的ࡹડ૨ি。଑य़ՕՊ的ࡹડ૨িѢऱ，能ࣿ成Ҷਸ֠

的<RLD，଑ر䃣त۱߄Օ能的驾驶行为和环境。ȍȍ଑۞նव

Օ以ԕխ۱߄Օ能ӟ现的ࣙӑ，ٷ且确定঩৏和Ҽ୰ু件的ગઋ

ଆउ。

һିࢤ㓬:

基于૱ବӣߤ
基于֮ٵ૱ବӣߤ

基于b <RKLZ�<XOMNZ b / <的মઋ૴ڝઅچ和মઋ次ރ 
基于૱怾的ԆବچӮލ驾驶ࣙٯ࠳，ہ/激଒

�� ી怾ҟીծԇ

�� рૹ׆܉

�� рૹ޳ו㓬

�� ம஬ړࠆ

�� …

ּ ٠ ڱ ࢺ

һିࢤ㓬:

b / 总ୌ程ܣࢁҒ՚/ ɜbĿچֶ
基于b <RKLZ�<XOMNZ b / <的মઋ૴ڝઅچ和মઋ次ރ
Љգ的૱ବ下的ࠦࣤݢ

�� څֵ

�� ଂષ޳ו㓬

�� ம஬ړࠆ

�� …

һିࢤ㓬:

基于֮ٵ૱ବ
基于૱怾的ԆବچӮލ驾驶ࣙٯ࠳，ہ/激଒ 
Ԇବޞ୿/Ѻࠈை次

�� рૹ׆܉
�� ம஬ړࠆ
�� બી
�� …

јЇठ҅ذफ़ੌяঔҾЗࣩ▁оࢺڱոࢤ㓬
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6. 㔀গ

ٗ程٤Օ以رRLDऀځࡣސ于ऩ߶঩৏和ু件৳Сۅ/Օழۅ的

ރםRLD>ऀځ଑䃣त了驾驶环境Њٗӑ。ପ过。ߤո஬求ӣخ

݇，ӣߤЉӇقஒ于实எ的RLDࡹડ和环境。<RLDرRLD的ऀ

ନߛऀ，ي۽虚拟՟य़驾驶环境，Йئ的驾驶ٗӑ以ՃԞՊЅԗ

的ؚۯ驾驶Юۛ。աࡪRLDٗ程的Ҽ୰是ђ݇ރםИݕՈҼ୰Ғ

҈ݕӑ，为фսەফ实எ҅ऀݍߛ的ٗӑئ成ࣲ۝且૝Йࣿ，ێ

௤ݼ且তӕ的Ӳ定஬求。

Ѹա߄ܨࡪ在Љգ֪ٷ，ࢵӀ߄՟य़ଳ૨ࣙہ的RLDࡹ୏

。能指ӟ驾驶մ的஬求行为ڀ݇ރ଑些，ڀ݇ރ

աࡪ基于Պବঔ的ࢌ动߫ߣ和功能，ڏݟ了Ѣऱֺࠥ。运

ऀ૱ବ和ֶچҁ为ֺࠥ的ऩ߶Հৰ，աࡪએ虚拟ડӲ૱在

虚拟的ֽ١，Ҹ૨Њٌ૨И“ડ૤”૜ߛ。

ђѢऱৈ果ИݕՈҼ୰ু件Ғ՚。ݎ下ؼߛ是ઁٯ的RLD

ٗҁ�؏成ૺਾ崭ٷ定Уՠࣲ的҅ऀخոऩ߶。

Application & 
Usage  

Requirement

OEM  
Application  

available

RLD with OEM  
Application 

Regular Review e.g. 1x each Project Phase

OEM  
Duty Cycle 

OEM  
Test Specification

if OEM allows: 
as reference 
in GETEC‘s  
RLD database

RLD Modification 
(consider minor  

differences beween 
Benchmark and  

OEM Application)

RLD with  
Benchmark  
Application 

VRLD 
Virtual RLD

Calculated RLD  
(consider mayor  

differences beween 
Benchmark and  

OEM Application)

BM  
Application  

available

 Application  
with Similarities 

available

Yes

Yes

Yes

No

No

No

GETEC‘s  
RLD database

֣. 5 | աࡪ的RLD঒ࣲ

7. ߅Ӣ҅ߥ

在Ћऀࢌՠ动力Պବঔڐ发ாऩӹߊ，▁Жଜੌࣹؼߗ

是߄۱߄ܨҼ୰ু件的ૺਾ崭。Ѹ是，在ாऩӬ׷உ࠼，

ଐ࡚߄Օ以ऀ于ࡹ୏RLD的߽૱۪ડӲ૱。

在աࡪ的RLDڀ݇ރИ，Э࡚ࡹ߄୏过ঝѷࢌ动߫ߣ的

RLD。ं于在ࢌ动ՊବঔИ，ऄך߄ܨ࢛Зߒז的动力࢛

बл凥ՠ，֜࠴ѳ঑ૺਾ崭Э是ЉՕ能的。

Typical City Cycle

Vehicle Speed

Vehicle Speed

Typical Highway Cycle

Engine/Motor Speed

Engine/Motor Speed

Engine/Motor Torque

Engine/Motor Torque

SOC

SOC

Ve
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e 
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ee

d[
kp

h]

[kph]

[kph]

[rpm]

[rpm]

[Nm]

[Nm]

[%]

[%]

t[s]

t[s]

Ve
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e 
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ee

d[
kp

h]
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