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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung geman
dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1.

[0002] Eine derartige Vorrichtung zur Winkelmessung
bei Brennkraftmaschinen, mit wenigstens zwei, den Be-
triebsparamter erfassenden MeBeinrichtungen ist aus
der EP-A 118 247 bekannt. Die wenigstens zwei
MeBeinrichtungen erzeugen dabei jeweils Signalgré-
Ben, die den zu erfassenden Betriebsparameter repra-
sentieren. Flr eine der MeBeinrichtungen ist eine linear
vom zu erfassenden Parameter abhangige Charakteri-
stik vorgegeben, wéhrend eine andere Mef3einrichtung
diese lineare Charakteristik nur in ausgewahlten Signal-
gréBenbereichen zeigt und auBerhalb dieser Bereiche
keine SignalgréBe erzeugt wird. Diese SignalgréBenbe-
reiche sind dabei mit Blick auf eine Funktionsliberwa-
chung der MeBeinrichtungen und/oder des Systems
durch Plausibilitdtsvergleicine der SignalgréBen der
MeBeinrichtungen vorgegeben.

[0003] Dadie MeBeinrichtungen Uber eine gemeinsa-
me Spannungsversorgung verflgen, fuhren Unregel-
maBigkeiten, insbesondere Betragsschwankungen, in
der Spannungsversorgung zu fehlerhaften MeBergeb-
nissen und somit zu Fehlfunktionen der Brennkraftma-
schine und/oder des mit den MefBeinrichtungen verbun-
denen Systems, die von der oben skizzierten Plausibi-
litdtsberwachung nicht erkennbar sind.

[0004] Die DE-OS 35 10 173 (=FR-A 2 569 231) be-
schreibt die Anwendung einer derartigen Vorrichtung
zur Positionserfassung bei einer elektronischen Motor-
leistungssteuerung. Bei derartigen, sicherheitsrelevan-
ten Systemen sind die oben geschilderten Nachteile
aufgrund von UnregelmaBigkeiten in der Spannungs-
versorgung der Positionserfassungsorgane von beson-
derem Nachteil, da in Abhangigkeit der SignalgréBen
der Positionserfassungsorgane die Leistung der Brenn-
kraftmaschien beeinfluBt wird.

[0005] Dabei werden in einer Ausflihrungsform zwei
Potentiometer zur Positionserfassung eingesetzt, wel-
che beide ein die Position reprasentierendes Ausgangs-
signal erzeugen. Uber die Ausgestaltung der Potentio-
meter, insbesondere lUber die Kennlinien, werden keine
Aussagen gemacht.

[0006] Die nicht vorverdffentlichte WO-A 91/12423
zeigt eine Vorrichtung zur Erfassung des Betéatigungs-
grades eines Fahrpedals oder einer Drosselklappe ei-
ner Brennkraftmaschine. Die im wesentlichen linearen
Kennlinien decken den gesamten Wertebereich des Be-
tatigungsgrades ab, weisen jedoch im Rahmen der To-
leranzen betragsmaBig gleiche Steigungswerte auf.
[0007] Die FR-A 2570 177 zeigt eine Erfassungsvor-
richtung zur Erfassung des Betatigungsgrades einer
Drosselklappe einer Brennkraftmaschine. Die im we-
sentlichen linearen Kennlinien der einzelnen MeBein-
richtungen weisen zwar unterschiedliche Steigungs-
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werte auf, bilden allerdings nur in aneinander grenzen-
den Bereiche Signale, so daf3 nicht jeweils der gesamte
Betatigungsgrad der Drosselklappe abgedeckt wird.
[0008] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Vorrichtung
fur die Erfassung des Betatigungsgrads eines Fahrpe-
dals oder einer Drosselklappe einer Brennkraftmaschi-
ne zu schaffen, die deutlich auswertbare Signale er-
zeugt, um ein Fehlverhalten festzustellen.

[0009] Dies wird durch die kennzeichnenden Merk-
male des Patentanspruchs 1 erreicht.

Vorteile der Erfindung

[0010] Die erfindungsgeméaBe Vorgehensweise ver-
bessert die Betriebssicherheit einer Vorrichtung zur Er-
fassung des Betatigungsgrades und des mit dieser Vor-
richtung versehenen Steuerungssystems im Bereich ei-
ner Brennkraftmaschine und/oder eines Kraftfahrzeugs.
Ein besonderer Vorteil ist bei aus mehreren MeBeinrich-
tungen zur Erfassung desselben Betriebsparameters
bestehenden Vorrichtungen mit gemeinsamer Span-
nungsversorgung zu erkennen. Dort erméglicht es die
erfindungsgemafBe Vorgehensweise, UnregelmaBig-
keiten in der Spannungsversorgung, wie beispielsweise
Spannungseinbriche, Drifterscheinungen oder kurzzei-
tige oder langzeitige Nebenschlisse zu Masse oder
Bordnetz, erkennbar zu machen.

[0011] Besondere Bedeutung erlangt diese Tatsache
bei Mehrfachpotentiometern zur Messung der Stellung
eines leistungsbestimmenden Elements einer Brenn-
kraftmaschine bzw. eines Kraftfahrzeugs, wie beispiels-
weise eines vom Fahrer betétigbaren Bedienelements
oder eines Leistungsstellgliedes, insbesondere bei
elekironischen Motorleistungssteuerungssystemen, da
dort die auftretenden Auswirkungen von UnregelmaBig-
keiten in der Spannungsversorgung sicherheitskritische
Folgen haben kénnen. Die erfindungsgemafBe Vorge-
hensweise tragt zu einer Verbesserung der Betriebssi-
cherheit derartiger Systeme bei.

[0012] Weitere Vorteile ergeben sich aus den abhan-
gigen Anspriichen in Verbindung mit der nachfolgenden
Beschreibung von Ausflihrungsbeispielen.

Zeichnung

[0013] Die Erfindung wird nachstehend anhand derin
der Zeichnung dargestellten Ausfihrungsformen erlau-
tert. Figur 1 stellt die Einbindung der MeBeinrichtungen
in eine Motorsteuerung, insbesondere eine elekironi-
sche Motorleistungssteuerung, dar, wéhrend die Figu-
ren 2 bzw. 3 Ausfihrungsbeispiele der Vorrichtung zur
Erfassung eines Betriebsparameters, insbesondere ei-
ner Stellung, in Form von Mehrfachpotentiometern zei-
gen, die eine Kennliniencharakteristik geman Figur 4
aufweisen. Das FluBdiagramm nach Figur 5 stellt in Ver-
bindung mit dem Kennliniendiagramm nach Figur 6 eine
mégliche Ausfihrungsform zur Erkennungvon Unregel-
maBigkeiten im Versorgungsspannungsbereich der Er-
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fassungsvorrichtung vor.
Beschreibung von Ausflihrungsbeispielen

[0014] Das im folgenden beschriebene Ausfihrungs-
beispiel bezieht sich auf eine Vorrichtung zur Erfassung
der Stellung eines leistungsbestimmenden Elements ei-
ner Brennkraftmaschine bzw. eines Kraftfahrzeugs, ins-
besondere in Verbindung mit einem elektronischen Mo-
torleistungssteuerungssystem. In Figur 1 ist mit 10 ein
leistungsbestimmendes Element einer Brennkraftma-
schine und/oder eines Kraftfahrzeugs bezeichnet. Da-
bei handelt es sich um ein Leistungsstellglied (Drossel-
klappe). Das leistungsbestimmende Element 10 ist Giber
einen Ubertragungsweg 12 mit einer Erfassungsvor-
richtung 14 far die Stellung des leistungsbestimmenden
Elements verbunden. Die Vorrichtung 14 umfafit wenig-
stens zwei StellungsmeBeinrichtungen 16 bis 18, die im
folgenden als Sensoren bezeichnet werden. Jeder die-
ser Sensoren ist mit dem Ubertragungsweg 12 gekop-
pelt. Ferner ist die Vorrichtung 14 bzw. jeder der Sen-
soren oder MeBeinrichtungen 16 bis 18 Uber Verbin-
dungsleitungen 20 bzw. 22 mit einem positiven Pol 24
sowie einem negativen Pol 26 der Versorgungsspan-
nung verbunden.

[0015] In analoger Weise ist eine derartige Anord-
nung auch fir ein vom Fahrer betatigbares Fahrpedal,
zur Erfassung dessen Stellungvorgesehen. Aus Verein-
fachungsgrinden ist in Figur 1 die dem Fahrpedal 11
iiber den Ubertragungsweg 13 zugeordnete Vorrichtung
zur Stellungserfassung 15 nicht naher ausgestaltet. |hr
Aufbau ergibt sich jedoch aus der Anordnung der Vor-
richtung 14. Die folgenden Ausfihrungen beziglich der
Vorrichtung 14 gelten daher ebenfalls fir die Vorrich-
tung 15.

[0016] Die von den Sensoren 16 bis 18 in Abhangig-
keit der Stellung des leistungsbestimmenden Elements
10 gemanB ihrer Charakieristik bzw. Kennlinie gebildeten
SignalgréBen fur die Position des leistungsbestimmen-
den Elements 10 werden Uber Verbindungsleitungen 28
bis 30 an ein Steuer- und Regelsystem 32 weitergelei-
tet. Die Verbindungsleitungen 28 bis 30 verbinden dabei
die Vorrichtung 14 bzw. die Sensoren 16 bis 18 mit dem
Steuer- bzw. Regelsystem 32. Die Verbindungsleitun-
gen 28 bis 30 sind im Steuer- bzw. Regelsystem 32 auf
Eingangsschaltungen 34 bis 36 gefiihrt. Diese bestehen
zumindest aus A/D-Wandlern zur Erzeugung digitaler
Positionswerte. Uber die Leitungen 40, die beispielswei-
se in Form eines Datenbus aufgebaut sind, werden die
digitalen Werte an ein Rechnerelement 42 abgegeben,
in dem die Steuer- bzw. Regelfunktion des elekironi-
schen Motorleistungssteuerungssystems und die weiter
unten beschriebene Funktionsiiberprifung der Vorrich-
tung 14 ausgefiihrt werden. Das Rechnerelement 42 ist
Uber eine Leitung 44, eine Endstufe 46 sowie eine An-
steuerleitung 48 mit dem Leistungsstelliglied 10 verbun-
den.

[0017] In analoger Weise ist die dem Fahrpedal zu-
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geordnete Vorrichtung 15 Uber Leitungen 31, deren An-
zahl entsprechend der Anzahl der Sensoren der Vor-
richtung 15 vorgegeben wird, auf Eingangsschaltungen
37 des Steuer- und Regelsystems 32 gefiihrt, deren
Ausgange die oben erwéhnten Leitungen 40 bilden.
[0018] Die von den einzelnen Sensoren erzeugten,
die Stellung des ihnen zugeordneten Elements repra-
sentierenden SignalgréBen, werden Uber die Leitungen
28 bis 30 bzw. 31 von den Vorrichtungen 14 bzw. 15 an
das Steuer- und Regelsystem zur Weiterverarbeitung
abgegeben. Zur Steuerung der Motorleistung fahrt das
Steuer- und Regelsystem eine Lageregelung des Lei-
stungsstellgliedes auf der Basis der Positionswerte der
leistungsbestimmenden Elemente 10 und 11 durch. Da-
bei wird der von dem Element 11 vorgebenene Sollwert
mit dem vom Element 10 abgenommenen Istwert ver-
glichen und das Leistungsstellglied zur Verringerung
der Soll-Istwert-Differenz Uber die Leitung 48 angesteu-
ert.

[0019] In einem Ausfihrungsbeispiel dient wenig-
stens eine der SensorsignalgréBen zur Uberwachung
der Funktion der jeweils anderen Sensoren, wobei die
Auswertung der SignalgréBen zu Uberwachungszwek-
ken im Steuer- und Regelsystem, insbesondere im
Rechnerelement 42, durchgefihrt wird.

[0020] In bekannter Weise sind dem Rechnerelement
42 weitere Betriebsparameter von entsprechenden, in
Figur 1 nicht dargestellten MeBeinrichtungen zugefuhrt,
die zu Steuerungs- und Regelungszwecken weiterver-
arbeitet werden.

[0021] Das Steuer- bzw. Regelsystem 32 umfaf3t be-
kannterweise weitere Ein- und Ausgénge, die zur
Durchfdhrung der Funktionen Motorleistungssteue-
rung, Leerlaufdrehzahlregelung, Kraftstoffzumessung,
Zundzeitpunktsbestimmung, etc. notwendig sind und in
Figur 1 aus Ubersichtlichkeitsgriinden nicht dargestellt
sind.

[0022] Zur Beseitigung der eingangs genannten
Nachteile der Vorrichtung 14 werden in Figur 2 und 3
zwei Ausfihrungsbeispiele der Vorrichtung am Beispiel
eines Doppelpotentiometers beschrieben, wobei die
Einzelpotentiometer voneinander abweichende, in Fi-
gur 4 dargestellte Charakteristiken aufweisen und so die
Erkennung von UnregelmaBigkeiten im Versorgungs-
spannungsbereich ermdglichen. Die aus Figur 1 be-
kannte Vorrichtung 14 bzw. 15 umfat geman Figur 2
im wesentlichen zwei Sensoren 16 bzw. 18. Der Sensor
16 besteht aus einer Widerstandsbahn 100 und einem
Schleifer 102, der fest mit dem Ubertragungsweg 12
verbunden ist. Ferner ist die Widerstandsbahn 100 lGber
die Verbindungsleitung 20 an den positiven Pol 24 und
Uber die Verbindungsleitung 22 an den negativen Pol
26 der Versorgungsspannung angeschlossen. Der
Schleifer 102 des Sensors 16 ist an eine Leitung 104
angeknpft, die auf einen Widerstand 106 gefihrt ist.
Der zweite Anschluf3 des Widerstands 106 ist mit der
Verbindungsleitung 28 beaufschlagt, die die Vorrichtung
14 mit dem Steuer- und Regelsystem 32 verbindet. Dort
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ist am Verknupfungspunkt 108 an die Verbindungslei-
tung 28 ein gegen den Pol 26 der Versorgungsspan-
nung geschalteter Widerstand 110 angeschlossen. Die
Leitung 28 flihrt dabei tber den Verknipfungspunkt 108
an die in Figur 2 nicht dargestellte Eingangsschaltung
34,

[0023] In analoger Weise umfaBt der zweite Sensor
18 eine Widerstandsbahn 112 sowie einen mit dem
Ubertragungsweg 12 verbundenen Schleifer 114. Die
Widerstandsbahn 112 ist Gber die Leitung 116 mit der
Leitung 20 verbunden, die zum positiven Pol 24 der Ver-
sorgungsspannung gefihrt ist. Das zweite Ende der Wi-
derstandsbahn 112 ist Gber die Leitung 118 an die Lei-
tung 22 des negativen Pols 26 der Versorgungsspan-
nung angeschlossen. Ferner ist der Schleifer 114 lber
die Leitung 120 und den Widerstand 122 an die Leitung
30 angekniipft, die Gber den Verknilipfungspunkt 124,
an dem ein Widerstand 126 gegen den Pol 26 der Ver-
sorgungsspannung geschaltet ist, zu der in Figur 2 nicht
dargestellte Eingangsschaltung 36 fuhrt.

[0024] Die beiden, mit dem Ubertragungsweg 12 glei-
chermafBen verbundenen Schleifer 102 bzw. 114 der
Sensoren 16 bzw. 18 bewegen sich in Abhangigkeit der
Stellung des leistungsbestimmenden Elements 10 des
Kraftfahrzeugs, die iiber den Ubertragungsweg 12 auf
die Schleifer 102 bzw. 114 libertragen wird, gleichsinnig
Uber die Widerstandsbahnen 100 bzw. 112. Durch die
starre Kopplung der Schleifer an den Ubertragungsweg
12 und somit zueinander, ist die Position der beiden
Schleifern zueinander grundsatzlich unverrickbar.
Uber die Leitungen 104 bzw. 120 werden von den
Schleifern SignalgréBen abgenommen, die die jeweilige
Stellung des leistungsbestimmenden Elements 10 re-
présentiert. Diese SignalgréBen werden lber die Wider-
stande 106 und 110 bzw. 122 und 126 in Spannungs-
werte zur Weiterverarbeitung im Rechnerelement 42
umgewandelt.

[0025] Der Zusammenhang der von den Schleifern
102 bzw. 114 abgenommenen SignalgréBe und der tber
den Ubertragungsweg 12 weitergegebenen Stellung
des leistungsbestimmenden Elementes 10 ist, zumin-
dest auBerhalb des Extremwertbereiches, linear. Die Si-
gnalgréBe ergibt sich dabei direkt aus der Position der
Schleifer 102 bzw. 114 aufgrund des vom Schleifer auf
den Widerstandsbahnen 100 bzw. 112 gebildeten Span-
nungsteiler. Durch die unterschiedlich gewahlte Lange
der Widerstandsbahnen 100 und 112 ergeben sich je-
doch infolge des fiir die Positionen der Schleifer 102 und
114 jeweils unterschiedlichen Teilerverhéltnisse vonein-
ander abweichende Steigungen der Charakteristiken
bzw. Kennlinien der Sensoren 16 und 18. Dabei ist die
Steigung der Kennlinie mit der langeren Widerstands-
bahn im allgemeinen kleiner als die des mit der kiirzeren
Widerstandsbahn ausgestatteten Sensors. Dieser Zu-
sammenhang ist in Figur 4 dargestellt. Dort beschreibt
die horizontale Achse den zu messenden Betriebspara-
meter der Brennkraftmaschine bzw. des Kraftfahrzeugs,
im Falle des Ausflhrungsbeispieles der Stellung des lei-
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stungsbestimmenden Elements, der in seinem Werte-
bereich zwischen einem minimalen (min) und einem
maximalen (max) Wert, die beispielsweise jeweils den
Anschlagen des leistungbestimmenden Elements ent-
sprechen kénnen, variierbar ist. Auf der vertikalen Ach-
se sind die von den Schleifern 102 und 114 abgenom-
menen SignalgréBen aufgetragen. Diese SignalgréBen
bewegen sich innerhalb eines Signalbereichs zwischen
einer dem minimalen Wert des Betriebsparameters zu-
geordneten minimalen SignalgréBe (miny, 5) und einer
maximalen, dem maximalen Wert des Betriebsparame-
ters zugeordneten SignalgréBe (maxy ).

[0026] Diese beschriebene Zuordnung steht in Ab-
hangigkeit zum Spannungsabfall Gber der jeweiligen
Widerstandsbahn, ist somit direkt abhangig von der Ver-
sorgungsspannung. Anderungen in der Versorgungs-
spannung fithren damit zu einer Anderung der oben dar-
gestellten Zuordnung.

[0027] Die nach Figur 2 vorgesehenen Widerstands-
bahnen unterschiedlicher Lange flihren zu unterschied-
lichen Signalbereichen der jeweiligen Sensorsignalgré-
Ben. InFigur 4 ist die dem Sensor 18 zugeordnete Kenn-
linie 200 sowie die dem Sensor 16, der mit einer gegen-
Uber der Widerstandsbahn 112 langeren Widerstands-
bahn 100 ausgestattet ist, zugeordnete Kennlinie 202
dargestellt. Beide Kennlinien weisen voneinander ver-
schiedene Steigungen auf. Der Wertebereich der Si-
gnalgréBe des Sensors 16 ist demnach gegenliber dem
Sensor 18 verandert, in Figur 4 verringert.

[0028] Da die Zuordnung Stellung-SignalgréBe in Ab-
hangigkeit zum Spannungsabfall Gber der jeweiligen
Widerstandsbahn steht und somit direkt abh&angig von
der Versorgungsspannung ist, filhren Anderungen in
der Versorgungsspannung zu Anderungen der in Figur
4 dargestellten Kennlinien. Diese Tatsache wird zur
Fehlerauswertung von UnregelméaBigkeiten im Versor-
gungsspannungsbereich geman der weiter unten dar-
gestellten Vorgehensweise nach Figur 5 und 6 ausge-
natzt.

[0029] Eine weitere Mdglichkeit, die in Figur 4 darge-
stellten Charakteristiken zu erzeugen, besteht in schal-
tungstechnischen MaBnahmen gemafn der Anordnung
nach Figur 3. In Figur 3 sind die Elemente, die bereits
anhand Figur 2 aufgefihrt und beschrieben worden
sind, mit den gleichen Bezugszeichen versehen und
nicht ndher erwéhnt. Die in Figur 3 dargestellten Wider-
standsbahnen 300 des Sensors 16 bzw. 302 des Sen-
sors 18 weisen im Gegensatz zu Figur 2 gleiche Langen
auf. Zur Erzeugung des Verhaltens gemaf Figur 4 wird
beispielsweise in der Versorgungsspannungszuleitung
116 der Widerstandsbahn 302 des Sensors 18 ein wi-
derstandsbehaftetes Element, insbesondere ein Wider-
stand 304, eingefugt. Wie eine Verlangerung einer der
Widerstandsbahnen gemaB Figur 2, flhrt diese
MaBnahme dazu, daf3 fur jede Position der Schleifer der
die SignalgréBe bildende Spannungsabfall zwischen
Schleifer und negativem Pol bzw. der Spannungsabfall
vom positiven Pol der Versorgungsspannung zu den
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Schleifern betragsméaBig unterschiedlich, d.h. fur die mit
den widerstandsbehafteten Element 304 versehenen
Widerstandsbahn kleiner ist als fir die jeweils anderen
Bahnen. Ein Kennlinienverhalten geman Figur 4 ist auf
diese Weise zu erreichen. Dabei ist zu beachten, daB
in Figur 3 die dem Sensor 18 zugeordnete Charakteri-
stik eine Form geman der Kennlinie 202 in Figur 4 an-
nimmt, wahrend die dem Sensor 16 zugeordnete Cha-
rakteristik die Form der Kennlinie 200 besitzt.

[0030] In den Ausfuhrungsbeispielen nach den Figu-
ren 2 und 3 wurden die beschriebenen MaBnahmen je-
weils im Bereich des positiven Anschlusses der Senso-
ren vorgenommen. Die gleiche Wirkung ohne Beein-
trachtigung des Kerngedankens |4t sich auch mit den
erwahnten MaBnahmen im Bereich des negativen Pols
erreichen.

[0031] Ferner ist anzumerken, daf3 in einem Ausfiih-
rungsbeispiel die vom Steuer- und Regelsystem durch-
geflhrte Lageregelung eines Leistungsstellgliedes in
Abhangigkeit des Sensors erfolgt, dem eine Kennlinie
geman 200 zugeordnet ist. Der andere Sensor, mit einer
Kennlinie geringerer Steigung, dient zur Funktionsiber-
wachung dieses Sensors.

[0032] UnregelmaBigkeiten in der Versorgungsspan-
nung der Sensoren, insbesondere solche, die eine be-
tragmaBige Anderung des Signalbereichs der Sensor-
signalgréBen zur Folge haben, fihren zur Verschiebung
der Kennlinien 200 und 202, wie es strichliert in Figur 4
beispielhaft flr eine betragsmaBige VergréBerung der
Signalbereiche anhand der Kennlinien 200a und 202a
dargestellt ist.

[0033] Betrachtet man die SignalgréBen der beiden
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 Signalgréf3e
des einen, auf der vertikalen Achse die SignalgréBe des
oder der jeweils anderen Sensoren aufgetragen.
[0034] Eine Anderung der Versorgungsspannung bei-
spielsweise infolge von Spannungseinbrichen und/
oder Drifterscheinungen gegenlber dem Normalzu-
stand gemaB Kennlinie 310 fuhrt zu einer Verschiebung
der Kennlinie im Diagramm nach Figur 5. Eine Erhé-
hung der Versorgungsspannung und die daraus resul-
tierende Verschiebung der Kennlinie 310 ist durch die
strichliert aufgetragene Kennlinie 312 in Figur 5 darge-
stellt. Bei einer Erhdhung der Versorgungsspannung
findet eine Verschiebung der Kennlinie derart statt, dai3
die Kennlinienpunkte mit unterschiedlicher GréBe im
Diagramm der Figur 5 nach oben mit einer Tendenz
nach rechts verschoben werden.

[0035] Diese Tatsache wird zur Auswertung der Funk-
tionsfahigkeit der Erfassungsvorrichtung, wie es im
FluBdiagramm nach Figur 6 verdeutlicht ist, verwendet.
Nach Start des Programmteils werden die SignalgréBen
(U;j) der einzelnen Sensoren gemaB Schritt 400 einge-
lesen. Danach wird in Schritt 402 die SignalgroBe (U;)
eines oder mehrerer Sensoren in Abhangigkeit der Si-
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gnalgréBe (U,) des oder der jeweils anderen Sensoren
mittels eines vorgegebenen, den Normalzustand repré-
sentierenden Kennfelds geman Figur 5 (310) bestimmt.
Im darauffolgenden Abfrageschritt 404 werden dieser
bzw. diese aus dem Kennfeld flr den Normalzustand
ausgelesenen, theoretischen SignalgréBen (th) mit den
tatsachlich erfaBten SignalgroBen (U)) der betroffenen
Sensoren verglichen und abgefragt, ob theoretischer
und tatsachlicher Wert sich zueinander in einem vorge-
gebenen Toleranzband befinden. Beispielsweise kann
dies durch Bildung des Betrags der Differenz zwischen
theoretischem und tatsachlichem Wert und der Abfrage,
obdie Differenz einen vorgegebenen Schwellwert iber-
schreitet, vorgenommen werden. Ist letzteres der Fall,
so wird auf eine Fehlfunktion der Sensoren durch Unre-
gelmaBigkeiten im Versorgungsspannungsbereich ge-
schlossen (Schritt 406), wahrend 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.
[0036] Zusammenfassend ist festzustellen, daB
durch die erfindungsgeméne Vorgehensweise bei einer
den Betatigungsgrad eines Fahrpedals oder einer Dros-
selklappe des Kraftfahrzeugs erfassenden Vorrichtung
mit mehreren, den Betdtigungsgrad erfassenden
MeBeinrichtungen, die Uber eine gemeinsame Span-
nungsversorgung verfilgen, eine Uberpriifung auf Un-
regelmiBigkeiten im Bereich dieser gemeinsamen
Spannungsversorgung in jedem Betriebspunkt, wah-
rend des Betriebszyklus der Brennkraftmaschine er-
méglicht wird.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Erfassung des Betatigungsgrades
eines Fahrpedals oder einer Drosselklappe einer
Brennkraftmaschine, mit wenigstens zwei diesen
Betatigungsgrad erfassenden MeBeinrichtungen,
die als Potentiometer mit gemeinsamer Span-
nungsversorgung ausgefihrt sind, und die wenig-
stens zwei den Betatigungsgrad reprasentierende
SignalgréBen nach MaBgabe vorgegebener Kenn-
linien erzeugen, dadurch gekennzeichnet, daf3 die-
se Kennlinien wenigstens auBerhalb der Extrem-
wertbereiche des Betétigunsgrades Uber den Wer-
tebereich des Betatigungsgrades im wesentlichen
linear sind, wobei jede der im wesentlichen linearen
Kennlinien den gesamten Wertebereich des Beta-
tigungsgrades abdeckt, die Steigung der Kennlinie
wenigstens einer der MeBeinrichtungen von dem
bzw. den anderen Steigungswert(en) der anderen
MeBeinrichtung(en) einen betragsmaBig abwei-
chenden Wert aufweist, wobei der Unterschied zwi-
schen den SignalgréBen der MeBeinrichtungen von
einem Extremwert des Bet&tigungsgrads zum an-
deren hin betragsmanig gréBer wird.
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Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB ein widerstandsbehaftetes Element
in der Versorgungsspannungsleitung der wenig-
stens einen MeBeinrichtung eingefugt wird.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB bei als Potentiometer ausgefiihrien
MeBeinrichtungen die Lange der Widerstandsbahn
wenigstens einer MeBeinrichtung von der Lange
der oder den anderen MeBeinrichtungen abweicht.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 Mittel vorgesehen sind, die Schwan-
kungen der Versorgungsspannung der MeBeinrich-
tungen feststellen, wenn die SignalgréBen der
MeBeinrichtungen mit voneinander abweichenden
Steigungswerten nach MaBgabe eines vorgegebe-
nen Toleranzbandes unzulassig voneinander ab-
weichen.

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daB ein Rechnerelement (42) vorgesehen
ist, welches zur Feststellung von Schwankungen
der Versorgungsspannung der MeBeinrichtungen
folgende Schritte ausfihrt:

- Erfassen der SignalgréBen der MeBeinrichtun-
gen

- Bestimmen einer oder mehrerer SignalgréBen
auf der Basis der jeweils anderen mittels einer
einen  Normalzustand  représentierenden
Kennlinie oder Kennfelds

- Vergleich der bestimmten mit den erfaBBten
GréBen auf ein vorgegebenes Toleranzband

- Feststellen von Schwankungen bei Abwei-
chung der GréBen beziglich des Toleranzban-
des.

Claims

Device for detecting the degree of actuation of an
accelerator pedal or throttle valve of an internal
combustion engine, with at least two measuring ar-
rangements which detect this degree of actuation
and are designed as potentiometers with a joint volt-
age supply and which generate, in accordance with
predetermined characteristic lines, at least two sig-
nal quantities representing the degree of actuation,
characterized in that these characteristic lines are
essentially linear over the value range of the degree
of actuation, at least outside the extreme value
ranges of the degree of actuation, each of the es-
sentially linear characteristic lines covering the en-
tire value range of the degree of actuation, the gra-
dient of the characteristic line of at least one of the
measuring arrangements having a value differing in
amount from the other gradient value or gradient
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values of the other measuring arrangement or
measuring arrangements, and the difference be-
tween the signal quantities of the measuring ar-
rangements increasing in amount from one extreme
value of the degree of actuation to the other.

Device according to Claim 1, characterized in that
a resistance element is inserted in the supply-volt-
age line of the at least one measuring arrangement.

Device according to Claim 1, characterized in that,
in the case of measuring arrangements designed
as potentiometers, the length of the resistance path
of at least one measuring arrangement differs from
the length of the other measuring arrangement or
measuring arrangements.

Device according to Claim 1, characterized in that
means are provided which record the fluctuations
in the supply voltage of the measuring arrange-
ments when the signal quantities of the measuring
arrangements having gradient values differing from
one another differ from one another inadmissibly in
accordance with a predetermined tolerance band.

Device according to Claim 4, characterized in that
a computer element (42) is provided which exe-
cutes the following steps in order to record fluctua-
tions in the supply voltage of the measuring ar-
rangements:

- detection of the signal quantities of the meas-
uring arrangements

- determination of one or more signal quantities
in each case on the basis of the others by
means of a characteristic line or characteristic
diagram representing a normal state

- comparison of the determined quantities with
the detected quantities in relation to a predeter-
mined tolerance band

- recording of fluctuations in the event of a differ-
ence inthe quantities in relation to the tolerance
band.

Revendications

Dispositif servant & détecter le degré d'actionne-
ment d'une pédale d'accélérateur ou d'un clapet
d'étranglement d'un moteur & combustion interne,
avec au moins deux systémes de mesure qui dé-
tectent ce degré d'actionnement, systémes de me-
sure qui sont réalisés sous la forme de potentiomé-
tres avec une alimentation de tension commune, et
qui produisent au moins deux grandeurs de signaux
représentant le degré d'actionnement selon les in-
dications de courbes caractéristiques prédéfinies,
caractérisé en ce que
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ces courbes caractéristiques sont sensiblement li-
néaires du moins en dehors des zones d'extrémité
du degré d'actionnement au dela de la zone de va-
leurs du degré d'actionnement, chacune des cour-
bes caractéristiques sensiblement linéaire recou-
vrant la totalité de la zone de valeurs du degré d'ac-
tionnement, la pente de la courbe caractéristique
de I'un au moins des systémes de mesure présen-
tant une valeur qui s'écarte, quant & son montant,
de la valeur ou des autres valeurs de pente de
l'autre ou des autres systémes de mesure, la diffé-
rence entre les grandeurs de signaux des systémes
de mesure étant plus grande, quant & son montant,
d'une valeur extréme du degré d'actionnement a
l'autre.

Dispositif selon la revendication 1,

caractérisé en ce qu'

on insére un élément affecté d'une résistance dans
la ligne de tension d'alimentation d'au moins I'un
des systémes de mesure.

Dispositif selon la revendication 1,

caractérisé en ce que

dans le cas de systémes de mesure réalisés sous
la forme de potentiométres, la longueur de la piste
de résistance d'au moins I'un des systémes de me-
sure s'écarte de la longueur de l'autre ou des autres
systémes de mesure.

Dispositif selon la revendication 1,

caractérisé en ce qu'

on prévoit des moyens qui déterminent les fluctua-
tions de la tension d'alimentation des systémes de
mesure, quand les grandeurs de signaux des sys-
t&mes de mesure ayant des valeurs de pentes qui
s'écartent les unes des autres, s'écartent d'une fa-
con inacceptable les unes des autres selon l'indica-
tion d'une bande de tolérance prédéfinie.

Dispositif selon la revendication 4,

caractérisé en ce qu'

on prévoit un élément d'ordinateur (42) qui, pour dé-
terminer des fluctuations de la tension d'alimenta-
tion des systémes de mesure, accomplit les sé-
quences suivantes :

e détection des grandeurs des signaux des sys-
témes de mesure,

¢ détermination d'une ou plusieurs grandeurs de
signaux sur la base respectivement de l'autre
au moyen d'une courbe caractéristique repré-
sentant un état normal,

e comparaison des grandeurs déterminées avec
les grandeurs détectées sur une bande de to-
Iérance prédéfinie,

* constatation de fluctuations lorsque les gran-
deurs s'écartent de la bande de tolérance.
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