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Verfahren zur Erfassung einer Extremwertposition eines beweglichen Teiles.

@ Es wird ein Verfahren zur Erfassung einer Extremwertpo-
sition eines beweglichen Teils durch ein Positionserfas-
sungsorgan (17) vorgeschlagen, insbesondere zur Erfassung
der Leerlaufposition der Drosselklappe (12) einer Brennkraft-
maschine (10} mit Hilfe eines Potentiometers. Dabei wird ein
der Extremwertposition entsprechnder gespeicherter Wert
(Extremwert) bei Erfassung abweichender gemessener Wer-
te korrigiert, sofern diese abweichenden gemessenen Werte
in einem Korrekturbereich um den Extremwert herum liegen.
Der Bewegungsbereich des beweglichen Teils muf} inner-
halb des durch das Positionserfassungsorgan (17) erfaBba-
ren Bereichs liegen. Nach Erfassung einer festgelegten
Anzahl identischer MeRBwerte im Korrekturbereich wahrend
eines Betriebszyklus wird ein solcher MeRwert als neuer
Extremwert gespeichert. Dieser neue Extremwert wird zy-
klisch, vorzugsweise vor jedem Betriebszyklus um einem
vorgegebenen Wert von der duBBerstan Position weg verén-
dert, um die Adaption dynamisch zu gestalten. Dieses
Verfahren weist eine sehr kleine Hysterese bei hoher Genau-
igkeit der Erfassung der Extremwertposition auf, wobei
selbst bei irreguléren Betriebsbedingungen nach kurzer Zeit
wieder die volle Funktionsfahigkeit erreicht wird.
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Verfehren zur Erfassung eiper Extremwvertposition

eines beweglichen Teilles

Stand der Technik

Die Erfindung geht aus von einem Verfshren nach der Gat-
tung des ‘Hauptanspruchs, insbesondere zur Erfassung der

Leerlaufposition der Drosselklsasppe einer Brennkraftmaschine.

Aus der DE-0S 24 42 373 ist eine elektrisch gesteuerte,
intermittierend arbeitende Kraftstoffeinspritzanlage mit
einer Einspritzsignalerzeugung bekannt, die von der Drehzahl
und der Drosselklappenstellung ausgeht. Die Drosselklap-
penstellung wird dort mittels eines Potentiometers er-
faBt. Im Hinblick auf eine optimele Kraftstoffzumessung
ist es erforderlich, daB insbesondere im Bereick relativ
kleiner Drosselklappendffnungswinkel die Drosselklappen-
position sehr exakt erfaBt wird. Z.B. muB zur Einstellung
des Leerlaufs eire Leerlaufstellung der Drosselklappe
erkannt werden, wozu i{iblicherweise ein Leerlaufschalter
verwendet wird. Der Leerlaufanschlag unterliegt Jjedoch
Anderungen sowohl durch Einstellung.der Leerlaufdrehzahl,
éls auch durch mechanische Abniitzung des Anschlages. Die

. Leerlaufposition der Drosselklappe muB jedoch innerhaldb
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eines sehr kleinen Winkelbereiches von ca. O,3° erkannt
werden, da nur dort die Luftfliisse klein genug sind, um
die Momenten&nderung beim Zu- und Abschelten des Kraft-
stoffes durch die Schubabschaltfunktion in ertriglichen
Grenzen zu halten,

Aus der DE-0S5 3L 28 879 1st ein digitales Verfahren

zur Leerlauferkennung bekannt bei dem die Schleifer-
bahn des als Potentiometer susgebildeten Positions-
erfassungsorgans in Inkremente unterteilt ist. Ein
gespeicherter Grenzwert wird in Abhé&ngigkeit gemessener
Werte mit einer bestimmten Zeitkonstanten nachgefiihrt.
Zur Naechfiihrung muB jedoch ein konstenter Winkelhub
zwischen Minipmelwert und Maximelwert in Betracht ge-
zogen werden, wobei dann dieser gesamte MeBbereich nach-
gefiihrt wird. Insbesondere fiir nichtlineare Potentiometer

ist dieses Verfahren wenig geeignet.

Der Erfindung liegt die Aufgebe zugrunde, das im oben
angegebenen Stand der Technik bekannte Verfahren so zu
verbessern, daB bei hoher Genauigkeit und schneller
Adaption, auch bei irreguléren Betriebsbedingungen und
grofen Winkeldifferenzen, ein Extremwert isoliert adap-
tiert werden kann, ohne daB der entgegengesetzt liegende

Extremwert einen EinfluB ausiiben kdnnte.

Vorteile der Erfindung

Das erfindungsgeméBe Verfahren mit den kennzeichnenden
Merkmalen des Hauptanspruchs 18st diese Aufgabe und hat
den Vorteil, daB durch eine sehr geringe Hysterese und
sichere Erkennung der Leerlaufposition eine exakte Ein-

stellung und Erkennung dieser Position gewdhrleistet
ist. .
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Durch die in den Unteranspriichen angegebenen Merkmale
sind vorteilhafte Weiterbildungen und Verbesserungen des

im Hauptanspruch angegebenen Verfahrens mdglich.

Zeichnung

Ein Ausfithrungsbeispiel der Erfindung ist in der Zeichnung

dargestellt und in der nachfolgenden Beschreibuhg néher
erléutert. Es zeigen Figur 1 eine Ubersichtsdarstellung
einer elektronisch gésteuerten Einspritzenlage, bei der
als wichtigste BetriebskenngréBen die Drosselklappen-
position und die Drehzahl verarbeitet werden, Figur 2
als Ausfihrungsbeispiel der Erfindung ein FluBdiagramm,
Figur 3 verschiedene Beispiele einer irregulédren Ver-
schiebung der Leerlaufposition und deren Korrektur und
Figur L ein Fluﬁdiagramm zur Erliuterung der Wirkungs-

veise der Leerlauferkennung.
Beschreibung des Ausfihrungsbeispiels

Figur 1 offenbart die Grundstruktur einer elektrisch ge-
steuerten und vorzugsweise intermittierend arbeitenden
Kraftstoffeinspritzanlage, ausgehend von Signalen der
Drehzahl und des Drosselklappenstellungswinkels. Eine
derartige Anordnung ist z.B. aus der bereits eingangs

erwahnten DE-0S 24 L2 373 bekannt.

Eine Brennkraftmaschine 10 erhélt Ansaugluft iber ein
Ansaugrohr 11 mit einer Drosselklappe 12 und besitzt .
eine Abgasleitung 13. Ein Drehzahlsensor 1L erfaBt die
Augenblicksdrehzahl der Kurbelwelle und bestimmt zu-
sammen mit der Positionol der Drosselklappe 12 ein
Einspritzsignal tP fiir ein dem Ansaugrohr 11 zugeord-
netes Einspritzventil 15+ In ein Steuergeriét 16 fiir

die elektronische Kraftstoffeinspritzung werden in der

ir
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Regel auBer der Drehzahl und der Drosselklappenposition noch
weitere BetriebskenngréBen, wie z.B. die Temperatur und der
Lambda-Wert eingespeist. Dies ist mit weiteren Eingingen des

Steuergerits 16 angedeutet.

Die Position ¢ der Drosselklapre 12 wird dabei {iber ein
Potentiometer 17 erfaBt und als MeBwert M dem Steuergeridt
16 zugefiihrt. Uber der gesamteh Schleiferbahn des Poten-
tiometers 17 f&dllt dabei die Betriebsspannung des Poten-
tiometers von z.B. 5 Volt ab. Unterteilt man die Schleifer-
bahn in Inkremente, dann ergeben sich im Falle.von 8 Bit
{iber der gesamten Schleiferbahn 256 Inkremente. Da A

der mechanische Verstellbereich der Drosselklappe 12 in-
nerhalb des Verstellbereichs des Potentiometers liegen
muB, ergibt sich fiir den mechanischen Drosselklappenan-
schlag A (Leerlaufposition) ein bestimmtes Datenwort, _
das einer sehr kleinen Spannung, bzw. einer geringen An-
zahl von Inkremten entspricht. In Figur 3 entspricht der
mechanische Anschlag A neun Inkrementen. Durch mechanische
Verschiebung des Potentiometers relativ zur Drosselklappe,
durch Alterung, durch Abnutzung der Anschlidge und durch
weitere FehlereinfluBgrdBen kann sich die Leerlaufposition
der Drosselklappe verschieben. Durch sténdige Adaption
s0ll auf rein elektronische Weise immer die exakte Leer-

laufposition erksnnt werden kdnnen.

Die Wirkungsweise der Adaption soll im folgenden anhand
der Figuren 2 und 3 erldutert werden. Der Start 20 des
Adaptionsverfahrens erfolgt nach Einschalten der.Versor-
gungsspannung (z.B. ZiindschloBf), nach erfolgtem Start
der Brennkraftmaschine und nachdem die Motortempefatur
eine bestimmte Schwelle {iberschritten hat. Dies stellt
den Beginn eines Betriebszyklus dar, der durch Abschal-

tung der Brennkraftmaschine bzw. der Versorgungsspannung
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beendet wird. Danach erfolgt eine Initislisierung 21, bei
der vier Speicherzellen bzw., Register F, H, G und I auf
den Wert O gesetzt werden. SchlieBlich wird im Verfahrens-
schritt 22 der gespeicherte Wert der Leerlaufposition sLL
um ein Inkrement erhdht. Jetzt erfolgt der Abfrageschritt
23, mit dem festgestellt wird, ob der im Augendblick vor-
liegende MeBwert M grdfer als der gespeicherte Leerlauf-
wert S;. ist.

Trifft diese Bedingung zu, so wird im Abfrageschritt

24 gepriift, ob dieser MeBwert M auBerhalb .eines Teil-
korrekturbereichs liegt, der durch den Wert SLL einerseits
und SLL+2 andererseits begrenzt wird. Trifft dies zu,

ist also die Bedingung M > S erfiillt, so wird im

Schritt 25 das Register F aqu§:§ Wert 1 gesetzt und nach
einer Verzdgerungszeit von 10 ms in einer Programmschleife
wieder zum Abfrageschritt 23 zuriickgekehrt. Der Takt fiir die
Abfrage des MeBwerts M wird im Verfahrensschritt 26 vor-
gegeben. Die Schleife 23 bis 26 wird nun solange durchlaufen,

bis der MeRBwert M in den Korrekturbereich f&llt.

Ist somit die Bedingung des Abfrageschritts 24 nicht mehr
erfiillt, so wird im Abfrageschritt 27 gepriift, ob der Re-
gisterwvert des Registers H > 2 ist. Zu diesem Zeitpunkt
ist diese Bedingung nicht erfiillt, so daB nunmehr im
Abfrageschritt 28 gepriift wird, ob das Register F den
Wert 1 aufweist, was jetzt zutrifft. Nun wird im Ab-
frageschritt 29 gepriift, ob der MeRwert M bereits zuvor
schon einmal aufgetreten ist (M; = M. .). Da dies nicht
der Fall ist, wird das Register H im Schritt 30 auf

den Wert O gesetzt - der Wert O liegt zu diesem Zeit-
punkt ohnehin vor - und zum Abfrageschriit 23 nach der
vorgegebenen Taktzeit zurilickgekehrt. Nun erfolgt ein
erneuter Durchlauf der Schritte 23, 24, 27, 28 und 29,
sofern die entsprechenden Bedingungen noch vorliegen.

Im Abfrageschritt 29 wird jetzt festgestellt, daB der
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MeBwert M schon einmal auftrat, so daf jetzt im Verfahrens-
schritt 31 das Register H um den Wert 1 inkrementiert wird.
Danach wird im Verfahrensschritt 32 das Register F auf den
Wert O gesetzt und nach der vorgesehenen Tektzeit zum Ab-
frageschritt 23 zurtickgekehrt.

. Liegt der gleiche MeBwert M jetzt immer noch vor, so

werden die Schritte 24, 27, 28 durchlaufen, wobei im
Abfrageschritt 28 festgestellt wird, daB das Register

F nicht mehr den Wert 1 sufweist, so daB {iber die Ver-
fahrensschritte 32 wund 26 zum Abfrageschritt 23 zuriick-
gekehrt wird. Solange sich der MeBwert M nicht &ndert, wird
die beschriebene Schleife ohne Anderungen durchlaufen, bis
der MeBwert M iliber den Wert S11+2 ansteigt (Abfrageschritt
2h) wodurch im Verfahrensschritt 25 das Register F wieder
auf den Wert 1 gesetzt wird. Nunmehr wird diese Schleife'23,
24, 25, 26 solange durchlaufen, bis der MeBwert M die Bedin-
gung des Abfrageschritts 2L nicht mehr erfiillt.

Zur weiteren Inkrementierung des Registers H im Ver-
fahrensschritt 31 ist es erforderlich, daR die Bedingung
des Abfrageschritts’ZQ erfiilit ist, daB also der er-
faBte MeBwert M bereits vorher identisch erfaBt wurde.
In diesem Fall kann das Register H um 1 auf nunmehr den

Wert 2 inkrementiert werden.

Um die Bedingung des Abfrageschritts 27 (H 2 2) zu er-
fillen, ist es somit erforderlich, daB nacheinander

die Schleife 1 (23, 2L, 25, 26), die Schleife 2 (23,

2L, 27, 28, 29, 30, 26), die Schleife 3 (23, 2L, 27, 28,
29, 31, 32, 26) und danach nochmals im doppelten Wechsel-
spiel die Schleife 1 und die Schleife 3 durchlaufen
werden. Wenn also mit anderen Worten der MeBwert M
viermal identisch nachgewiesen wird, wobei zuletzt
dreimal jeweils. dazwischen mindestes ein MeBwert

auftreten muB, der die Abfragebedingung 24 erfiillt,

cre
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dann wird im Verfahrensschritt 33 dieser MeBwert M als
neuer Leerlaufwert SLL gespeichert. Da danach im Ver-
fahrensschritt 30 das Register H wieder auf den Wert O
gesetzt wird, muB der gesamte Verfahrensablauf wiederholt
wverden, um den Wert SLL erneut zu verédndern. Es wird dabei
von der Uberlegung ausgegengen, daB ein MefSwert, der mehr-
mals in identischer Weise in der N&dhe des gespeicherten
Leerlaufwerts auftritt, der tatsédchliche Leerlaufwert

sein muB.

Wird beim Abfrageschritt 23 festgestellt, daB der MeBwert
M kleiner als der gespeicherte Leerlaufwert SLL ist, so
kann hieraus sofort geschlossen werden, daR dieser MeBwert
M dem tatséchlichen Leerlaufwert zumindest nédher kommt,
als dies der gespeicherte Leerlaufwert tut. Die Abfrage,
ob sich dieser MeBwert in der Nédhe des gespeicherten Leer-
laufwerts befindet, ist daher iiberfliissig. Im Abfrage-
schritt 34 wird daher sofort gepriift, ob der Speicher-
inhalt des Registers G p 2 ist, was zu diesem Zeitpunkt
nicht zutrifft. Im Abfrageschritt 35 wird danach fest-
gestellt, daB der erfaBte MeBwert M zuvor noch nicht auf-
getreten ist, so daB iiber die Verfahremnsschritte 36, 37
die Register G und I auf den Wert O bzw. den Wert 1 gesetzt
werden und iiber den Verfahrensschritt 26 wieder zum Ab-
frageschritt 23 zuriickgekehrt wird. Im néchsten ﬁﬁrchlauf
wird nach den Abfrageschritten 23, 34, 35, im Verfahrens-
schritt 38 das Register G inkrementiert, da jetzt im Ab-
frageschritt 35 festgestellt wurde, daB der MeBwert M
bereits schon einmal aufgetreten ist. Die Schleife 23,

3k, 35, 38, 26 wird nun solange durchlaufen, bis das Re-
gister G den Wert 3 erreicht, immer vorausgesetzt, der
MeRBwert M bleibt in identischer Weise erhalten. Jetzt

wird im Verfahrensschritt 39 dieser mehrmals aufgetretene
MeBwert M als neuer Leerlaufwert SLL gespeichert und da-
nach das Register G wieder auf den Wert O und das Register

I wieder auf den Wert 1 gesetzt.
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In Figur 3 soll der MeBwert dem Leerlaufanschlagwert A
entsprechen. Der gespeicherte Leerlaufwert ist jeweils
doppelt schraffiert dargestellt, wihrend die beiden rechts
daran anschlieBenden Inkremente, die einfach schraffiert
dargestellt sind, den rechts vom Leerlaufwert befindlichen

Teil des Korrekturbereichs darstellen.

In Zeile a entspricht der gespeichefte Leerlaufwert dem
Wert 5. In diesem Betriebszyklus kann somit lediglich die
Schleife 23, 24, 25, 26 durchlaufen werden. Im darauf-
folgenden Betriebszyklus erhdht sich zwar der gespeicherte
Leerlaufwert im Verfahrensschritt 22 um ein Inkrement
(Zeile b), jedoch wird auch jetzt wiederum die Schleife
23, 24, 25, 26 durchlaufen.

In dem in Spalte c dargestellten dritten Betriebszyklus
ist die Bedingung 24 nicht mehr erfiillt, d.h., der MeB-
wert befindet sich jetzt im Korrekturbereich. Tritt nun-
mehr - wie beschrieben - ein gleicher MeBwert M viermal
in identischer Weise auf, dann wird dieser MeBwert als
neuer Leerlaufwert SLL im gleichen Betriebszyklus ge-
speichert,_wie dies in Spalte 4 dargestellt ist. Im
darauffolgenden vierten Betriebszyklus wird zunédchst
wiederum der neue Leerlaufwert im Verfahrensschritt 22
inkrementiert, wie dies in Spalte e dargestellt ist.

Im Abfrageschritt 23 wird jetzt festgestellt, daB der
MeB3wert kleiner als der gespeicherte Leerlaufwert ist,
so daB gem#&B obigen Ausfiilhrungen nach viermaligem iden-

tischen Auftreten dieser MeBwert als neuer Leerlaufwert

gespeichert wird, wie dies in Spalte £ dargestellt ist.

Wie die Spalten g und h zeigen, wird btei Unterschreitung
des gespeicherten Leerlaufwerts durch den MeBwert im
gleichen Betriebszyklus noch eine neue Festlegung des
gespeicherten Leerlaufwerts vorgenommen, unabhéngig wie

groB die Abwelichung vom bisherigen Leerlaufwert ist.
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Als Alternative zum Verfahrensschritt 22 kann-zu Beginn
eines Betriebszyklus der gespeicherte Leerlaufwert statt
um ein Inkrement um eine Anzahl von Inkrementen erhdht
wverden, die der maximal mdglichen Leerlaufstellung der Dros-~
selklappe wiahrend des Aufwérmens der Brennkraftmaschine
entsprechen. Diese Anzahl von Inkrementen entspricht
dabei beispielswelse einer Winkelstellung von 20°. In
diesem Fall entfé&llt natiirlich die Motortemperatur als
Startbedingung im Verfahrensschritt 20. Zu Beginn des
Warmlaufs stellt sich der Drosselklappenwinkel auf

einer hohen Leerlaufwert ein, der dann mittels der Ver-
fahrensschritte 34 bis 39 erfaBt und eingespeichert
wird. Wenn dann mit zunehmender Motortemperatur der
Leerlaufwinkel langsam bis zum Anschlag zuriickgeht,
folgt der gespeiéherte Leerlaufwert durch sténdige
Adaption diesem sich verdndernden Wert. Fir die Leer-
leuferkennung sollte dabei mindestens ein erfolgreich

ebgeschlossener Adaptionsvorgang abgewartet werden.

In Figur 4 ist die logische Entscheidung im Steuerge-
rét 16 erléutert, ob die Leerlaufstellung vorliegt oder
nicht. Dazu wird im Abfrageschritt LO abgefragt, ob

der augenblicklich vorliegende MeBwert M kleiner als der
um drei Inkremente erhdhte gespeicherte Leerlaufwert

SLL ist, also ob der MeBwert innerhaldb eines schraffier-
ten Bereichs gem&B Figur 3 liegt. Trifft dies nicht zu,
so wird im Verfahrensschritt 41 keine Leerlaufstellung
erkannt. Trifft die Bedingungen dsgegen zu, so wird

im Abfrageschritt L2 gepriift, ob das Register I den

Wert 1 beinhaltet. Dies ist nur dann der Fall, wenn
wenigstens ein MeRwert zuvor erkannt wurde, der unter-
halb dem Leerlaufwert SLL liegt (siehe Verfahreasschritte
35 und 37). Dieser Abfrageschritt 42 ist zur sicheren
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Erkennung des Leerlaufs erforderlich, wenn im Verfehrens-
schritt 22 zu Beginn eines Betriebszyklus eine ErhShung

des gespeicherten Leerlaufwerts SLL um einen groBen Betrag
erfolgt ist, der {iber der Leerlaufstellung wéhrend des
Warmlaufs liegt. Wurde dagegen gemiB Figur 2 der gespeicher-
te Leerlauf SLL nur um ein Inkrement erhdht, so kann der
Abfrageschritt 42 entfallen. Im Verfahrensschritt 43 er-
folgt darn bei Vorliegen der Bedingung des Abfrageschritts
40 und gegebenenfalls des Abfrageschritts 42 die Erkennung
der Leerlaufstellung.

Sofern durch die MeRwerte der Drosselklappenstellung im
Steuergerét 16 die Werte einer Kennlinie oder eines Kenn-
feldes angewdhlt werden, beispielsweise iur Festlegung
der Einspritzzeit, so muR nach einer Adaption, also nach
einer Verschiebung der Leerlaufstellung gegeniiber dem
urspriinglich eingegebenen Wert natiirlich auch eine ent-
sprechende Verschiebung der Kennlinie bzw. des Kennfeldes
erfolgen. Der Jjeweils neu festgelegte und gespeicherte
Leerlaufvert wird in einenm ﬁichtflﬁchtigen bzw. gepuffer-
ten Speicher festgehalten und steht bei einem erneuten
Start der Brennkraftmaschine wieder sofort zur Verfiigung.
Selbstverstédndlich ist das beschriebene Verfahren nicht
auf die Erfassung der Leerlaufposition einer Drossel-
klappe beschrénkt, sondern ist prinzipiell zur Erfassung
einer Endstellung eines beliebigen beweglichen Teils
geeignet, das sowohl lineare, wie auch nichtlineare
Bewegungen ausfiihren kann. Des weiteren ist die Erfin-
dung nicht nur auf die Erfassung einer Anfangsposition
eines solchen beweglichen Teils beschrénkt, sondern kann
auch zur Erfassung der Endpesition, bzw. Jeder Extrem-
wertposition verwendet werden. SchlieRlich sind prin-
zipiell neben Potentiometern auch andere Positionserfas-

sungsorgane, wie z.B. optiscte, induktive und kapazitive

Systeme verwendbar.
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Liegt beim ersten Betriebsbeginn noch kein gespeicherter
Extremwert vor oder trat eine Stérung oder L&schung dieses
Extremwerts ein, so kann vorzugsweise eine Initialisierungs-
adaption vorgesehen werden, die beispielsweise dadurch
eingeleitet wird, daB ein bestimmter Steuergeréte-Pin
an Masse gelegt wird. Dadurch kenn das Steuergerit erken-
nen, daR eine Initialisierungsadaption vorgenommen werden
s0ll. Wahrend dieser Betriebsart wird der jeweils auftre-
tende kleinste MeBwert als Leerlauf#ert interpretiert.
Die Adaption unterliegt dabei auBer einer Plausibili-
tétsprifung keiner stationédren oder dynamischeﬁ Be-
schrénkung. Die Plausibilitédtspriifung kann beispiels-
weise darin bestehen, ob die erfaBten MeBwerte innerhald
eines Bereichs liegen, der {iberhaupt als Extremwert-

position in Frage kommt.
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Anspriiche

1. Verfahren zur Erfassung einer Extremwertposition eines
beweglichen Teils durch ein Positionserfassungsorgan, ins-
besondere zur Erfassung der Leerlaufposition der Drossel-
klappe einer Brennkraftmaschine, wobei ein der Extrem-
wertposition entsprechender gespeicherter Wert (Extrem-
wert) bei Erfassung abweichender gemessener Werte korri-
giert wird und wobeil der Bewegungsbereich des beweglichen
Teils innerhalb des durch das Positionserfassungsorgan
erfaBbaren Bereichs liegt, dadurch gekennzeichnet, daf
ein Korrekturbereich um den Extremwert definiert wird,’
daB nach Erfassung einer festgelegten Anzehl iden-
tischer MeBwerte in diesem Korrekturbereich wihrend

eines Betriebszyklus ein solcher MeBwert els neuer
Extremwert gespeichert wird und daB der gespeicherte
Extremwert zyklisch um einen vorgegebenen Wert von der

duReren Position weg verdndert wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
daR der Korrekturbereich von der éuBersten, durch das
Positionserfassungsorgan (17) erfaBbaren Position {iber
den gespeicherten Extremwert bis zu einer festgelegten

Z2ahl von Inkrementen hinter diesem Extremwert reicht.
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3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, daB in wenigstens einem Teil des Korrektur-
bereichs, vorzugsweise dem der #uBersten Position ab-
gevandten Teil ab dem gespeicherten Extremwert, iden-
tische MeBwerte nur dann erfaBt werden, weann jeweils
dazwischen MeBwerte auBerha%b des.Korrekturbergichg

-erfaBt werden.

4, Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
daB die zyklische Verdnderung des gespeicherten Extrem-

werts vor jedem Betriebszyklus erfolgt.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet,

daR die Verédnderung Jjeweils ein Inkrement betrégt.

6. Verfahren nach Anspruch U4 zur Erfassung der Stellung
der Drosselklappe einer Brennkraftmaschine, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Ver&nderung jeweiis eine einem
Winkel entsprechende Anzahl von Inkrementen betriégt,
der wenigstens dem in der Warmlaufphase der Brenn-
kraftmaschine erforderlichen Leerlauf-Drosselklappen-

winkel entspricht.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, daB durch ein Schaitsignal eine
Initielisierungsadaption einschaltbar ist, wihrend der
dgr jeweils kleinste auftretende MeBwert als Extrem-

wert interpretiert und gespeichert wird.
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