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@ Vorrichtung zur Erfassung eines verdnderlichen Betriebsparameters.

@ Es wird eine Vorrichtung zur Erfassung eines
verdnderlichen Betriebsparameters einer Brennkraft-
maschine und/oder eines Kraftfahrzeugs, insbeson-
dere zur Winkelmessung, mit wenigstens zwei den
jeweiligen Betriebsparameter erfassenden Mefein-
richtungen vorgeschlagen, die vorgegebene Charak-
teristiken zur Erzeugung von den Betriebsparameter
reprisentierenden SignalgrdBen aufweisen, wobei
die Charakteristiken jeweils unterschiedliche Form

FIG.1

besitzen, Uber den Wertebereich des Betriebspara-
meters linear sind und die Charakteristik wenigstens
einer der MeBeinrichtungen von den oder der jeweils
anderen bezlglich ihrer Steigung abweicht. Unregel-
méiBigkeiten im Bereich der gemeinsamen Versor-
gungsspannung der MeBeinrichiungen sind dann da-
durch erkennbar, daB die von den Mefeinrichtungen
mit abweichenden Charakteristiken erzeugten Signal-
gréBen miteinander in Beziehung gesetzt werden.
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Stand der Technik

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Er-
fassung eines verdnderlichen Betriebsparameters
gem3B dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1.

Eine derartige Vorrichtung zur Erfassung eines
verdnderlichen Betriebsparameters, insbesondere
zur Winkelmessung bei Brennkraftmaschinen, mit
wenigstens zwei, den Betriebsparamter erfassen-
den Me8einrichtungen ist aus der EP-A 118 247
bekannt. Die wenigstens zwei Mefeinrichtungen er-
zeugen dabei jeweils Signalgréfien, die den zu
erfassenden Betriebsparameter reprdsentieren. Flr
eine der MeBeinrichtungen ist eine linear vom zu
erfassenden Parameter abhingige Charakteristik
vorgegeben, wihrend eine andere MeBeinrichtung
diese lineare Charakteristik nur in ausgewaihiten
SignalgrdBenbereichen zeigt und auBerhalb dieser
Bereiche keine SignalgréBe erzeugt wird. Diese
SignalgrSBenbereiche sind dabei mit Blick auf eine
Funktionsiiberwachung  der  MeBeinrichtungen
und/oder des Systems durch Plausibilititsverglei-
che der SignalgrdBen der Mepfeinrichtungen vorge-
geben.

Da die MeBeinrichtungen Uber eine gemeinsa-
me Spannungsversorgung verfligen, flhren Unre-
gelméBigkeiten, insbesondere Betragsschwankun-
gen, in der Spannungsversorgung zu fehlerhaften
MepBergebnissen und somit zu Fehlfunktionen der
Brennkrafimaschine und/oder des mit den MeBein-
richtungen verbundenen Systems, die von der
oben skizzierten Plausibilitdtsiiberwachung nicht
erkennbar sind.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, MaBnahmen anzugeben, die die Betriebssicher-
heit einer Vorrichtung zur Erfassung eines verin-
derlichen Betriebsparameters einer Brennkrafima-
schine und/oder eines Kraftfahrzeugs verbessern.
Die Aufgabe wird dadurch geldst, daB die Charak-
teristiken der wenigstens zwei MefBeinrichtungen
zur Erfassung des Betriebsparameters wenigstens
auBerhalb der Extremwertbereiche des Betriebspa-
rameters Uiber den Wertebereich des Betriebspara-
meters linear sind, wobei die Steigung wenigstens
einer Charakteristik von den oder der jeweils ande-
ren abweicht. Dies ermdglicht ein Erkennen von
Unregelmipigkeiten im Bersich der Spannungsver-
sorgung der MeBeinrichtungen.

Die DE-OS 35 10 173 beschreibt die Anwen-
dung einer derartigen Vorrichtung zur Positionser-
fassung bei einer elekironischen Motorleistungs-
steuerung. Bei derartigen, sicherheitsrelevanten Sy-
stemen sind die oben geschilderten Nachteile auf-
grund von Unregeim&Bigkeiten in der Spannungs-
versorgung der Positionserfassungsorgane von be-
sonderem Nachteil, da in Abhdngigkeit der Signal-
gréBen der Positionserfassungsorgane die Leistung
der Brennkraftmaschien beeinflufit wird.
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Vorteile der Erfindung

Die erfindungsgemifie Vorgehensweise ver-
bessert die Betriebssicherheit einer Vorrichtung zur
Erfassung eines Betriebsparameters und des mit
dieser Vorrichtung versehenen Steuerungssystems
im Bereich einer Brennkrafimaschine und/oder ei-
nes Kraftfahrzeugs. Ein besonderer Vorteil ist bei
aus mehreren Mefeinrichtungen zur Erfassung
desselben Betriebsparameters bestehenden Vor-
richtungen mit gemeinsamer Spannungsversorgung
zu erkennen. Dort erm&glicht es die erfindungsge-
miBe Vorgehensweise, UnregelmiBigkeiten in der
Spannungsversorgung, wie beispielsweise Span-
nungseinbriiche, Drifterscheinungen oder kurzzeiti-
ge oder langzeitige Nebenschliisse zu Masse oder
Bordnetz, erkennbar zu machen.

Besondere Bedeutung erlangt diese Tatsache
bei Mehrfachpotentiometern zur Messung der Stel-
lung eines leistungsbestimmenden Elements einer
Brennkraftmaschine bzw. eines Kraftfahrzeugs, wie
beispielsweise eines vom Fahrer betdtigbaren Be-
dienelements oder eines Leistungssteligliedes, ins-
besondere bei elekironischen Motorleistungssteue-
rungssystemen, da dort die aufiretenden Auswir-
kungen von Unregelmifigkeiten in der Spannungs-
versorgung sicherheitskritische Folgen haben kdn-
nen. Die erfindungsgemife Vorgehensweise trigt
zu einer Verbesserung der Betriebssicherheit der-
artiger Systeme bei.

Weitere Vorteile ergeben sich aus den Unter-
anspriichen in Verbindung mit der nachfolgenden
Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen.

Zeichnung

Die Erfindung wird nachstehend anhand der in
der Zeichnung dargestellten Ausflihrungsformen er-
ldutert. Figur 1 stellt die Einbindung der MeBein-
richtungen in eine Motorsteuerung, insbesondere
eine elekironische Motorleistungssteuerung™ dar,
wiahrend die Figuren 2 bzw. 3 Ausfiihrungsbeispie-
le der Vorrichtung zur Erfassung eines Betriebspa-
rameters, insbesondere einer Stellung, in Form von
Mehrfachpotentiometern zeigen die eine Kennli-
niencharakteristik gem3B Figur 4 aufweisen. Das
FluBdiagramm nach Figur 5 stellt in Verbindung mit
dem Kennliniendiagramm nach Figur 6 eine mdgli-
che Ausflihrungsform zur Erkennung von Unregel-
mépigksiten im Versorgungsspannungsbersich der
Erfassungsvorrichtung vor.

Beschreibung von Ausfiihrungsbeispielen

Das im folgenden beschriebene Ausfiihrungs-
beispiel bezieht sich auf eine Vorrichtung zur Erfas-
sung der Stellung eines leistungsbestimmenden
Elements einer Brennkraftmaschine bzw. eines
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Kraftfahrzeugs, insbesondere in Verbindung mit ei-
nem elekironischen Motorleistungssteuerungssy-
stem. In Figur 1 ist mit 10 ein leistungsbestimmen-
des Element einer Brennkrafimaschine und/oder ei-
nes Kraftfahrzeugs bezeichnet. Dabei handelt es
sich vorzugsweise um ein Leistungssteliglied
(Drosselklappe oder Regelstange). Das leistungs-
bestimmende Element 10 ist Uber einen Ubertra-
gungsweg 12 mit einer Erfassungsvorrichtung 14
fir die Stellung des leistungsbestimmenden Ele-
ments verbunden. Die Vorrichtung 14 umifat we-
nigstens zwei StellungsmeBeinrichtungen 16 bis 18,
die im folgenden als Sensoren bezeichnet werden.
Jeder dieser Sensoren ist mit dem Ubertragungs-
weg 12 gekoppelt. Ferner ist die Vorrichtung 14
bzw. jeder der Sensoren oder MeBeinrichtungen 16
bis 18 Uber Verbindungsleitungen 20 bzw. 22 mit
einem positiven Pol 24 sowie einem negativen Pol
26 der Versorgungsspannung verbunden.

In analoger Weise ist eine derartige Anordnung
auch fiir ein vom Fahrer betdtigbares Bedienele-
ment, insbesondere ein Fahrpedal, zur Erfassung
dessen Stellung vorgesehen. Aus Vereinfachungs-
griinden ist in Figur 1 die dem Fahrpedal 11 {ber
den Ubertragungsweg 13 zugeordnete Vorrichtung
zur Stellungserfassung 15 nicht ndher ausgestaltet.
Ihr Aufbau ergibt sich jedoch aus der Anordnung
der Vorrichtung 14. Die folgenden Ausflihrungen
bezilglich der Vorrichtung 14 gelten daher eben-
falls fUr die Vorrichtung 15.

Die von den Sensoren 186 bis 18 in AbhZngig-
keit der Stellung des leistungsbestimmenden Ele-
ments 10 gemiB ihrer Charakteristik bzw. Kennlinie
gebildeten SignalgréBen flr die Position des lei-
stungsbestimmenden Elements 10 werden {iber
Verbindungsleitungen 28 bis 30 an ein Steuer- und
Regelsystem 32 weitergeleitet. Die Verbindungslei-
tungen 28 bis 30 verbinden dabei die Vorrichtung
14 bzw. die Sensoren 16 bis 18 mit dem Steuer-
bzw. Regelsystem 32. Die Verbindungsleitungen 28
bis 30 sind im Steuer- bzw. Regelsystem 32 auf
Eingangsschaltungen 34 bis 36 geflihrt. Diese be-
stehen zumindest aus A/D-Wandlern zur Erzeu-
gung digitaler Positionswerte. Uber die Leitungen
40, die beispiclsweise in Form eines Datenbus
aufgebaut sind, werden die digitalen Werte an ein
Rechenelement 42 abgegeben, in dem die Steuer-
bzw. Regelfunktion des elekironischen Motorlei-
stungssteuerungssystems und die weiter unten be-
schriebene Funktionsiiberpriifung der Vorrichiung
14 ausgefiihrt werden. Das Rechenelement 42 ist
Uiber eine Leitung 44, eine Endstufe 46 sowie eine
Ansteuerleitung 48 mit dem Leistungsstellglied 10
verbunden.

In analoger Weise ist die dem Fahrpedal zuge-
ordnete Vorrichtung 15 Uber Leitungen 31, deren
Anzah! entsprechend der Anzahl der Sensoren der
Vorrichtung 15 vorgegeben wird, auf Eingangs-
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schaltungen 37 des Steuer- und Regelsystems 32
geflihrt, deren Ausginge die oben erwdhnten Lei-
tungen 40 bilden.

Die von den einzelnen Sensoren erzeugten, die
Stellung des ihnen zugeordneten Elements repra-
sentierenden SignalgrdBen, werden iiber die Lei-
tungen 28 bis 30 bzw. 31 von den Vorrichtungen
14 bzw. 15 an das Steuer- und Regelsystem zur
Weiterverarbsitung abgegeben. Zur Steuerung der
Motorleistung flihrt das Steuer- und Regelsystem
eine Lageregelung des Leistungssteligliedes auf
der Basis der Positionswerte der leistungsbestim-
menden Elemente 10 und 11 durch. Dabei wird der
von dem Element 11 vorgebenene Sollwert mit
dem vom Element 10 abgenommenen Istwert ver-
glichen und das Leistungsstellglied zur Verringe-
rung der Soll-Istwert-Differenz lber die Leitung 48
angesteuert. Diese Regelung kann dabei sowohl
auf der Basis einer einzelnen SensorsignalgrdBe
als auch auf der Basis sines aus mehreren Sensor-
signalgréBen gebildeten Mittelwerts oder eines Mi-
nimalwertes der von den Sensoren erzeugten Si-
gnalgrdBen durchgefiihrt werden. In einem Ausfiih-
rungsbeispiel dient wenigstens eine der Sensorsi-
gnalgréBen zur Uberwachung der Funktion der je-
weils anderen Sensoren, wobei die Auswertung der
Signalgréen zu Uberwachungszwecken im Steuer-
und Regelsystem, insbesondere im Rechenelement
42, durchgeflihrt wird.

In bekannter Weise sind dem Rechenelement
42 weitere Betriebsparameter von enisprechenden,
in Figur 1 nicht dargestelliten MepBeinrichtungen zu-
gefiihrt, die zu Steuerungs- und Regelungszwecken
weiterverarbeitet werden.

Das Steuer- bzw. Regelsystem 32 umfaBt be-
kannterweise weitere Ein- und Ausgidnge, die zur
Durchflihrung der Funktionen Motorleistungssteue-
rung, Leerlaufdrehzahlregelung, Kraftstoffzumes-
sung, Ziindzeitpunktsbestimmung, etc. notwendig
sind und in Figur 1 aus Ubersichtlichkeitsgriinden
nicht dargestellf sind.

Die Vorrichtung 14, die oben am Beispiel einer
elekironischen Motorleistungssteuerung beschrie-
ben ist, kann auch im Zusammenhang mit anderen
im Bereich von Brennkraftmaschine und Kraitfahr-
zeug ausgeflhrten Steuerungsaufgaben zur Be-
stimmung einer Position oder Lage angewendet
werden, wie beispielsweise bei der Messung der
zustrémenden Luftmenge oder der Positionsbe-
stimmung der Sitze der Insassen des Krafifahr-
zeugs zur Sitzverstellung, etc.

Zur Beseitigung der eingangs genannten Nach-
teile der Vorrichtung 14 werden in Figur 2 und 3
zwei Ausflihrungsbeispiele der Vorrichtung am Bei-
spiel eines Doppelpotentiometers beschrieben, wo-
bei die Einzelpotentiometer voneinander abwei-
chende, in Figur 4 dargestellte Charakteristiken auf-
weisen und so die Erkennung von UnregelmaBig-
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keiten im Versorgungsspannungsbereich ermd&gli-
chen. Die aus Figur 1 bekannte Vorrichtung 14
bzw. 15 umfaBt gem3B Figur 2 im wesentlichen
zwei Sensoren 16 bzw. 18. Der Sensor 16 besteht
aus einer Widerstandsbahn 100 und einem Schlei-
fer 102, der fest mit dem Ubertragungsweg 12
verbunden ist. Ferner ist die Widerstandsbahn 100
Uber die Verbindungsleitung 20 an den positiven
Pol 24 und Uber die Verbindungsleitung 22 an den
negativen Pol 26 der Versorgungsspannung ange-
schlossen. Der Schleifer 102 des Sensors 16 ist an
eine Leitung 104 angekniipft, die auf einen Wider-
stand 106 gefiihrt ist. Der zweite AnschluB des
Widerstands 106 ist mit der Verbindungsleitung 28
beaufschlagt, die die Vorrichtung 14 mit dem
Steuer- und Regslsystem 32 verbindet. Dort ist am
Verkniipfungspunkt 108 an die Verbindungsleitung
28 ein gegen den Pol 26 der Versorgungsspan-
nung geschalteter Widerstand 110 angeschlossen.
Die Leitung 28 flihrt dabei liber den VerknUpfungs-
punkt 108 an die in Figur 2 nicht dargestelite
Eingangsschattung 34.

In analoger Weise umfaBt der zweite Sensor 18
eine Widerstandsbahn 112 sowie einen mit dem
Ubertragungsweg 12 verbundenen Schieifer 114.
Die Widerstandsbahn 112 ist Uiber die Leitung 116
mit der Leitung 20 verbunden, die zum positiven
Pol 24 der Versorgungsspannung gefiihrt ist. Das
zweite Ende der Widerstandsbahn 112 ist Uiber die
Leitung 118 an die Leitung 22 des negativen Pols
26 der Versorgungsspannung angeschlossen. Fer-
ner ist der Schleifer 114 Uber die Leitung 120 und
den Widerstand 122 an die Leitung 30 angekniipft,
die Uber den Verknlipfungspunkt 124, an dem ein
Widerstand 126 gegen den Pol 26 der Versor-
gungsspannung geschaltet ist, zu der in Figur 2
nicht dargestellte Eingangsschaltung 36 flihrt.

Die beiden, mit dem Ubertragungsweg 12 glei-
chermaBen verbundenen Schieifer 102 bzw. 114
der Sensoren 16 bzw. 18 bewegen sich in Abhin-
gigkeit der Stellung des leistungsbestimmenden
Elements 10 des Kraftfahrzeugs, die Uber den
Ubertragungsweg 12 auf die Schleifer 102 bzw.
114 Ubertragen wird, gleichsinnig Uber die Wider-
standsbahnen 100 bzw. 112. Durch die starre
Kopplung der Schieifer an den Ubertragungsweg
12 und somit zueinander, ist die Position der bei-
den Schleifern zusinander grundséizlich unverriick-
bar. Uber die Leitungen 104 bzw. 120 werden von
den Schieifern Signalgré8en abgenommen, die die
jeweilige Stellung des leistungsbestimmenden Ele-
ments 10 représentiert. Diese SignalgréBen werden
iber die Widerstdnde 106 und 110 bzw. 122 und
126 in Spannungswerte zur Weiterverarbeitung im
Rechenelement 42 umgewandeli.

Der Zusammenhang der von den Schleifern
102 bzw. 114 abgenommenen Signalgréfe und der
Uber den Ubertragungsweg 12 weitergegebenen
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Stellung des leistungsbestimmenden Elementes 10
ist, zumindest auBerhalb des Extremwertbereiches,
linear. Die SignalgrdBe ergibt sich dabei direkt aus
der Position der Schleifer 102 bzw. 114 aufgrund
des vom Schleifer auf den Widerstandsbahnen 100
bzw. 112 gebildeten Spannungsteiler. Durch die
unterschiedlich gew#hlte Linge der Widerstands-
bahnen 100 und 112 ergeben sich jedoch infolge
des flir die Positionen der Schleifer 102 und 114
jeweils unterschiedlichen Teilerverhilinisse vonein-
ander abweichende Steigungen der Charakteristi-
ken bzw. Kennlinien der Sensoren 16 und 18. Da-
bei ist die Steigung der Kennlinie mit der 1&ngeren
Widerstandsbahn im allgemeinen kleiner als die
des mit der kiirzeren Widerstandsbahn ausgestat-
teten Sensors. Dieser Zusammenhang ist in Figur 4
dargestellt. Dort beschreibt die horizontale Achse
den zu messenden Betriebsparameter der Brenn-
kraftmaschine bzw. des Kraftfahrzeugs, im Falle
des Ausflihrungsbeispieles der Stellung des lei-
stungsbestimmenden Elements, der in seinem
Wertebereich zwischen einem minimalen (min) und
einem maximalen (max) Wert, die beispielsweise
jeweils den Anschldgen des leistungbestimmenden
Elements entsprechen k&nnen, variierbar ist. Auf
der horizontalen Achse sind die von den Schlsifern
102 und 114 abgenommenen Signalgréfen aufge-
tragen. Diese SignalgrdBen bewegen sich innerhalb
eines Signalbereichs zwischen einer dem minima-
len Wert des Betriebsparameters zugeordneten mi-
nimalen Signalgrdfe (min:, 2) und einer maxima-
len, dem maximalen Wert des Betriebsparameters
zugeordneten SignalgréBe (max ).

Diese beschriebene Zuordnung steht in Abh#n-
gigkeit zum Spannungsabfall {ber der jewsiligen
Widerstandsbahn, ist somit direki abhingig von der
Versorgungsspannung. Anderungen in der Versor-
gungsspannung fiihren damit zu einer Anderung
der oben dargesteliten Zuordnung.

Die nach Figur 2 vorgesehenen Widerstands-
bahnen unterschiedlicher L3nge flihren zu unter-
schiedlichen Signalbereichen der jeweiligen Sen-
sorsignalgréBen. In Figur 4 ist die dem Sensor 18
zugeordnete Kennlinie 200 sowie die dem Sensor
16, der mit einer gegeniiber der Widerstandsbahn
112 ldngeren Widerstandsbahn 100 ausgestattet
ist, zugeordnete Kennlinie 202 dargestellt. Beide
Kennlinien weisen voneinander verschiedene Siei-
gungen auf. Der Wertebereich der SignalgréBe des
Sensors 16 ist demnach gegeniiber dem Sensor
18 verdndert, in Figur 4 verringert.

Da die Zuordnung Stellung-SignalgréBe in Ab-
héngigkeit zum Spannungsabfall liber der jeweili-
gen Widerstandsbahn steht und somit direki ab-
héngig von der Versorgungsspannung ist, flihren
Anderungen in der Versorgungsspannung zu Ande-
rungen der in Figur 4 dargesteliten Kennlinien. Die-
se Tatsache wird zur Fehlerauswertung von Unre-
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gelméaBigkeiten im Versorgungsspannungsbereich
gemiB der weiter unten dargestellien Vorgehens-
weise nach Figur 5 und 6 ausgeniitzt.

Eine weitere Mdglichkeit, die in Figur 4 darge-
stellten Charakteristiken zu erzeugen, besteht in
schaltungstechnischen MaBnahmen gem3s der An-
ordnung nach Figur 3. In Figur 3 sind die Elemen-
te, die bereits anhand Figur 2 aufgefihrt und be-
schrieben worden sind, mit den gleichen Bezugs-
zeichen versehen und nicht nZher erwdhnt. Die in
Figur 3 dargesteliten Widerstandsbahnen 300 des
Sensors 16 bzw. 302 des Sensors 18 weisen im
Gegensatz zu Figur 2 gleiche Lingen auf. Zur
Erzeugung des Verhaltens gem&B Figur 4 wird
beispielsweise in der Versorgungsspannungszulei-
tung 116 der Widerstandsbahn 302 des Sensors 18
ein widerstandsbehaftetes Element, insbesondere
ein Widerstand 304, eingefligt. Wie eine Verldnge-
rung einer der Widerstandsbahnen gemis Figur 2,
fihrt diese MaBnahme dazu, daB fiir jede Position
der Schleifer der die SignalgréBe bildende Span-
nungsabfall zwischen Schleifer und negativem Pol
bzw. der Spannungsabfall vom positiven Pol der
Versorgungsspannung zu den Schleifern betrags-
maBig unterschiedlich, d.h. fir die mit den wider-
standsbehafteten Element 304 versehenen Wider-
standsbahn kleiner ist als flir die jeweils anderen
Bahnen. Ein Kennlinienverhalten gemaps Figur 4 ist
auf diese Weise zu erreichen. Dabei ist zu beach-
ten, daB in Figur 3 die dem Sensor 18 zugeordnete
Charakteristik eine Form gemiB der Kennlinie 202
in Figur 4 annimmt, wdhrend die dem Sensor 16
zugeordnete Charakieristik die Form der Kennlinie
200 besitzt.

In den Ausflihrungsbeispielen nach den Figu-
ren 2 und 3 wurden die beschriebenen Mainahmen
jeweils im Bereich des positven Anschlusses der
Sensoren vorgenommen. Die gleiche Wirkung ohne
Beeintrdchtigung des Kerngedankens 188t sich
auch mit den erwdhnten Mafinahmen im Bereich
des negativen Pols erreichen.

Ferner ist anzumerken, daB in einem Ausfiih-
rungsbeispiel die vom Steuer- und Regelsystem
durchgefiihrte Lageregelung eines Leistungsstell-
gliedes in Abhidngigkeit des Sensors erfolgt, dem
eine Kennlinie gem3B 200 zugeordnet ist. Der an-
dere Sensor, mit einer Kennlinie geringerer Stei-
gung, dient zur Funktionsiiberwachung dieses Sen-
Sors.

UnregelmiBigkeiten in der Versorgungsspan-
nung der Sensoren, insbesondere solche, die eine
betragmiBige Anderung des Signalbereichs der
SensorsignalgréBen zur Folge haben, flhren zur
Verschiebung der Kennlinien 200 und 202, wie es
strichliert in Figur 4 beispielhaft fiir eine betrags-
méapige VergrbBerung der Signalbereiche anhand
der Kennlinien 200a und 202a dargestellt ist.

Betrachtet man die SignalgréBen der beiden
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Sensoren, so besteht zwischen ihnen ein fester
linearer Zusammenhang, der in Figur 5 beispielhaft
durch die durchgezogene Linie 310 verdeutlicht ist.
Dabei ist auf der horizontalen Achse nach Figur 5
die SignalgréBe des einen, auf der vertikalen Achse
die SignalgrdBe des oder der jewsils anderen Sen-
soren aufgetragen. ’

Eine Anderung der Versorgungsspannung bei-
spielsweise infolge von Spannungseinbriichen
und/oder Drifterscheinungen gegeniiber dem Nor-
malzustand gemiB Kennlinie 310 flhrt zu einer
Verschiebung der Kennlinie im Diagramm nach Fi-
gur 5. Eine Erh6hung der Versorgungsspannung
und die daraus resultierende Verschiebung der
Kennlinie 310 ist durch die strichliert aufgetragene
Kennlinie 312 in Figur 5 dargestellt. Bei siner Erhs-
hung der Versorgungsspannung findet eine Ver-
schiebung der Kennlinie derart statt, daB die Kenn-
linienpunkte mit unterschiedlicher GrdBe im Dia-
gramm der Figur 5 nach oben mit einer Tendenz
nach rechts verschoben werden.

Diese Tatsache wird zur Auswertung der Funk-
tionsfdhigkeit der Erfassungsvorrichtung, wie es im
FluBdiagramm nach Figur 6 verdeutlicht ist, ver-
wendet. Nach Start des Programmteils werden die
SignalgréBen (U;)) der einzelnen Sensoren gemaf
Schritt 400 eingelesen. Danach wird in Schritt 402
die SignalgrdBe (U;) eines oder mehrerer Sensoren
in Abh#ngigkeit der SignalgrdBe (U;) des oder der
jeweils anderen Sensoren mittels eines vorgegebe-
nen, den Normalzustand reprdsentierenden Kenn-
felds gem#B Figur 5 (310) bestimmt. Im darauffol-
genden Abifrageschritt 404 werden dieser bzw. die-
se aus dem Kennfeld flir den Normalzustand aus-
gelesenen, theoretischen SignalgréBen (Uy) mit
den tatsdchlich erfaBten SignalgrGBen (U;) der be-
troffenen Sensoren verglichen und abgefragt, ob
theoretischer und tatséchlicher Wert sich zueinan-
der in einem vorgegebenen Toleranzband befin-
den. Beispielsweise kann dies durch Bildung des
Betrags der Differenz zwischen theoretischem und
tatsdchlichem Wert und der Abfrage, obdie Diffe-
renz einen vorgegebenen Schwellwert berschrei-
tet, vorgenommen werden. Ist letzteres der Fall, so
wird auf eine Fehlfunktion der Sensoren durch Un-
regelmiBigkeiten im  Versorgungsspannungsbe-
reich geschlossen (Schritt 406), wihrend bei einem
negativen Ergebnis der Abfrage in Schritt 404 die
Sensoren als funktionstlichtig bewertet werden.
Nach den Schritten 408, bzw. im Fehlerfall 406,
wird der Programmteil nach Figur 3 beendet und
gegebenenfalls erneut gestartet.

Zusammenfassend ist festzustellen, daB durch
die erfindungsgeméBe Vorgehensweise bei einer
einen Betriebsparameter der Brennkrafimaschine
und/oder des Kraftfahrzeugs erfassenden Vorrich-
tung mit mehreren, den Betriebsparameter erfas-
senden Mefeinrichtungen, die Uber eine gemeinsa-
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me Spannungsversorgung verfiigen, eine Uberprii-
fung auf UnregelméBigkeiten im Bereich dieser ge-
meinsamen Spannungsversorgung in jedem Be-
triebspunkt, wahrend des Betriebszyklus der
Brennkraftmaschine ermdglicht wird. Die darge-
stelite Vorgehensweise ist dabei nicht nur auf die in
den Ausfiihrungsbeispislen beschriebenen Poten-
tiometeranordnung beschrankt, sondern ist insbe-
sondere im Rahmen der schaltungstechnischen
MagBnahmen nach Figur 3 auch auf andere Sensor-
systeme zur Erfassung eines Betriebsparameters
mit gemeinsamer Spannungsversorgung anwend-
bar.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Erfassung eines verdnderli-
chen Betriebsparameters einer Brennkraftma-
schine und/oder eines Kraftfahrzeugs, insbe-
sondere zur Winkelmessung,

- mit wenigstens zwei diesen Betriebspara-
meter erfassenden MeBeinrichtungen, die
wenigstens zwei den Beiriebsparameter
reprdsentierende SignalgrdBen erzeugen,

- und diese MeBeinrichtungen vorgegebe-
ne Charakteristiken fiir die Erzeugung
dieser SignalgréBen aufweisen,

- wobei diese Charakteristiken flir wenig-
stens zwei dieser Mefeinrichtungen je-
weils unterschiedliche Formen besitzen,

dadurch gekennzeichnet, daB

diese Charakteristiken wenigstens auferhalb
der Extremwertbereiche des Betriebsparame-
ters Uber den Wertebereich des Betriebspara-
meters linear sind, wobei die Steigung wenig-
stens einer Charakteristik von den oder der
jeweils anderen abweicht.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die MeBeinrichtungen die Stel-
lung wenigstens eines leistungsbestimmenden
Elements der Brennkraftmaschine und/oder
des Kraftfahrzeugs erfassen.

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die
MeBeinrichtungen als Potentiometer ausgeflihrt
sind.

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Ansprliche, dadurch gekennzeichnet, daB die
Megeinrichtungen im Rahmen einer elektroni-
schen Motorleistungssteuerung verwendet wer-
den.

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
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Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine
von den anderen abweichende Charakteristik
einer MefBeinrichtung durch Verdnderung des
Wertebereichs der Signalgréfe der MeBein-
richtung gebildet wird.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine
von den anderen abweichende Charakteristik
einer MeBeinrichtung durch schaltungstechni-
sche Mafinahmen im Bereich dieser MeBein-
richtung gebildet wird.

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, daB ein widerstandbehaftetes Ele-
ment in die Versorgungsspannungsleitung der
MeSgeinrichtung eingefligt wird.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine
von den anderen abweichenden Charakteristik
einer Mepeinrichiung bei als Potentiometer
ausgeflihrten MeBeinrichtungen durch Ande-
rung der LAnge wenigstens einer Widerstands-
bahn gebildet wird.

Vorrichtung mit den Merkmalen des Patenian-
spruchs 1,

dadurch gekennzeichnet, daB

die SignalgréBen miteinander in Beziehung ge-
setzt werden, derart, daB Schwankungen der
Versorgungsspannung der MeBeinrichtungen
erkennbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, daB zur Festellung von Unregeima-
Bigkeiten im Bereich der Versorgungsspan-
nung durch ein Rechenelement folgende
Schritten ausgefiihrt werden:
- FErfassen der SignalgréBen der Mefein-
richtungen
- Bestimmen einer oder mehrerer Signal-
groBen auf der Basis der jeweils anderen
mittels einer einen Normalzustand repra-
sentierenden Kennlinie oder Kennfeldes
- Vergleich der bestimmten mit den erfass-
ten GrdBen auf ein vorgegebenes Tole-
ranzband
- Feststellen von UnregeimiBigkeiten im
Bereich der Versorgungsspannung bei
Abweichung der GrdBen bezliglich des
Toleranzbandes.
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