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(57)  Die vorliegende Erfindung betrifft eine Analog-
recheneinheit (10) zum Bestimmen eines eine Ge-
schwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs (1) ange-
benden Wertes. Die Analogrecheneinheit (10) ist einge-
richtet, aus von einer Mehrzahl von Sensoren (40, 40’,
42,42’) ausgegebenen analogen Signalen zumindestein
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder
einen Ort eines Fahrzeugs, insbesondere eines Eisenbahnfahrzeugs, angebenden Wertes. Der Wert kann dabei zum
Beispiel die Geschwindigkeit des Fahrzeugs, den momentanen Ort des Fahrzeugs oder eine seitens des Fahrzeugs
zurlickgelegte Wegstrecke betreffen.

[0002] InderBahntechnikstelltsich das Problem, den Ort und die Geschwindigkeit eines Zuges mit méglichst geringem
Fehler und hoher Wahrscheinlichkeit der Korrektheit anzugeben (so genannte Odometrie). Dies erfordert nach her-
kémmlichen Verfahren eine hohe Rechenleistung. Es ist dabei oftmals nicht méglich, schnelle Anderungen in den
analogen Eingangsdaten innerhalb vorgegebener Intervalle zu erfassen und adaquat zu verarbeiten. Denn dazu muss
ein sicherer Rechner die von geeigneten Sensoren, wie zum Beispiel Wegimpulsgebern, Radar-Sensoren, GPS-Sen-
soren oder Beschleunigungsgebern, erfassten und ausgegebenen Messwerte einlesen, normieren und daraus einen
entsprechenden Wert, der Ort, Weg oder Geschwindigkeit angibt, berechnen.

[0003] Die Aufgabe besteht darin, ein Verfahren und eine Vorrichtung vorzuschlagen, welche das Bestimmen eines
eine Geschwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs angebenden Wertes vereinfachen.

[0004] Erfindungsgemal wird eine Analogrecheneinheit zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder einen Ort
eines Fahrzeugs angebenden Wertes zur Verfiigung gestellt. Die Analogrecheneinheit ist dabei eingerichtet, aus von
einer Mehrzahl von Sensoren ausgegebenen analogen Signalen zumindest ein konsolidiertes Signal zu berechnen. Ein
durch einen der Sensoren ausgegebenes analoges Signal entspricht dabei einem seitens des Sensors erfassten, den
Wert betreffenden Messwert.

[0005] Das erfindungsgeméafie Verfahren zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs
angebenden Wertes umfasst grundsatzlich folgende Schritte:

- Erfassen von den Wert betreffenden Messwerten mittels Sensoren und Ausgeben von den erfassten Messwerten
entsprechenden analogen Signalen durch die Sensoren;

- Berechnen eines konsolidierten Signals aus einer Mehrzahl der ausgegebenen analogen Signale mittels der Ana-
logrecheneinheit.

[0006] Die Erfindung basiert auf dem Grundgedanken, von den Sensoren ausgegebene analoge Signale gar nicht
erst in digitale Signale zu wandeln und digital zu verarbeiten, sondern die analogen Signale durch eine Analogrechen-
einheit ohne Verbrauch von Rechenzeit direkt miteinander zu korrelieren und ein konsolidiertes Signal zu berechnen,
welches dann gegebenenfalls digital weiterverarbeitet werden kann. Unter der analogen Berechnung eines konsolidierten
Signals ist im Zusammenhang mit der vorliegenden Erfindung zumindest eine Berechnung eines Signals mittels einer
Analogrecheneinheit zu verstehen, wobei die Analogrecheneinheit als Eingangssignale eine Mehrzahl von analogen
Signalen empfangt, die Ausgangssignale der Sensoren sind.

[0007] Die Erfindung bietet gegeniber einer herkémmlichen, rein digitalen Verarbeitung von durch die Sensoren
erfassten Messwerten eine Reihe von Vorteilen. Bei einer rein digitalen Verarbeitung von Messwerten anfallende Ar-
beitsschritte in dem sicheren digitalen Rechner, wie beispielsweise ein zyklisches Einlesen der Messwerte, eine Nor-
mierung der Messwerte, ein Korrelieren der Messwerte, sowie gegebenenfalls eine Sonderbehandlung fiir ganz oder
teilweise ausgefallene Sensoren, kénnen entfallen.

[0008] Beider vorgeschlagenen analogen Verarbeitung der Messwerte ergeben sich insbesondere folgende Vorteile:
Aktuelle Messwerte stehen kontinuierlich zur Verfliigung; es sind keine festen Zyklen zum Einlesen von Messwerten
mehr nétig, beispielsweise um zyklische Radar-Telegramme einzulesen. Eine Normierung von Messwerten kann durch
einheitliche analoge Schnittstellen erfolgen. Auch eine zeitliche Korrelation von Messwerten ist nicht mehr erforderlich,
da alle notwendigen Messwerte kontinuierlich zur Verfligung stehen; die Messwerte missen lediglich mehr oder weniger
gleichzeitig eingelesen werden. Der absolute Zeitpunkt ist dabei unerheblich. Schlief3lich kann die Sonderbehandlung
fir ganz oder teilweise ausgefallene Sensoren erheblich vereinfacht werden, wie dies nachfolgend noch im Detail dar-
gestellt wird.

[0009] DasBerechnendes konsolidierten Signals kann eine analoge Berechnung einer Summe von analogen Signalen
umfassen, genauso wie eine analoge Berechnung des k-fachen eines analogen Signals. Auf diese Weise kdnnen
beispielsweise die Messwerte gleichartiger Sensoren korreliert und gemittelt werden, d. h. es kann ein Mittelwert ver-
schiedener Eingangssignale mittels der Analogrecheneinheit berechnet werden.

[0010] Das Berechnen des konsolidierten Signals kann weiterhin eine analoge Berechnung einer Differenz von ana-
logen Signalen umfassen. Damit wird es mdglich, von verschiedenen Sensoren erfasste Messwerte zu vergleichen und
gegebenenfalls eine Fehlfunktion eines Sensors dadurch zu erkennen, dass eine berechnete Differenz gréRer ist als
ein vorgegebener Referenzwert. Auch diese Berechnung, d. h. der Vergleich, ob ein Signal gréRer ist als ein vorgege-
benes Referenzsignal, kann mittels der Analogrecheneinheit durchgefiihrt werden.

[0011] Vorzugsweise wird aus einer Mehrzahl der von den Sensoren ausgegebenen Signale mittels einer ersten
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Analogrecheneinheit ein erstes konsolidiertes Signal berechnet. Parallel dazu wird dann auf der Basis der gleichen
Signale mittels einer von der ersten Analogrecheneinheit verschiedenen zweiten Analogrecheneinheit ein zweites kon-
solidiertes Signal berechnet. Das erste konsolidierte Signal kann beispielsweise einem Mittelwert zweier entsprechender
Messwerte entsprechen. Der zweite konsolidierte Wert kann angeben, ob die Differenz zwischen den beiden Messwerten
innerhalb einer vorgegebenen Toleranz liegt oder nicht. Die Ausgabe der zweiten Analogrecheneinheit kann ein digitales
Signal sein, welches als Alarmsignal verstanden werden kann im Fall eines defekten Sensors - und einer daraus resul-
tierenden grof3en Differenz zwischen den Messwerten.

[0012] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform kann der Schritt des Erfassens parallel von einer ersten Gruppe von
Sensoren und von einer von der ersten Gruppe verschiedenen zweiten Gruppe von Sensoren durchgefiihrt werden. Die
erfassten Messwerte erzeugen dabei eine Redundanz. Mittels einer ersten Analogrecheneinheit wird dann aus den von
der ersten Gruppe von Sensoren ausgegebenen analogen Signalen ein erstes konsolidiertes Signal berechnet und
parallel dazu wird mittels einer von der ersten Analogrecheneinheit verschiedenen dritten Analogrecheneinheit aus den
von der zweiten Gruppe von Sensoren ausgegebenen analogen Signalen ein drittes konsolidiertes Signal berechnet.
Damit werden redundante konsolidierte Signale erzeugt, die die Zuverlassigkeit des nachfolgend bestimmten Wertes
erhdhen.

[0013] Es versteht sich, dass diese Ausfiihrungsform nicht auf zwei Gruppen von Sensoren und zwei Analogrechen-
einheiten beschrankt ist. Eine gréRere Anzahl von Gruppen von Sensoren bzw. von Analogrecheneinheiten kann be-
darfsweise eingesetzt werden.

[0014] Vorzugweise werden innerhalb einer Gruppe von Sensoren gleichartige Sensoren verwendet, da diese sich in
bestimmten Geschwindigkeitsbereichen gleichartig verhalten (Radarsensoren sind beispielsweise bei sehr geringen
Geschwindigkeiten eher ungenau). Sensoren, die verschiedenen Gruppen angehdren, kdnnen verschiedenen Techno-
logien zugehdren.

[0015] Die vorstehend beschriebenen Analogrecheneinheiten kdnnen aus der Operationsverstarkertechnik bekannte
elementare Schaltungen umfassen bzw. aus solchen elementaren Schaltungen aufgebaut sein. Dies sind insbesondere
Schaltungen

- zum Bestimmen einer Summe zweier Eingabewerte,

- zum Bestimmen einer Differenz zweier Eingabewerte,

- zum Bestimmen des k-fachen eines Eingabewertes,

- zum Vergleichen eines Eingabewertes mit einem Referenzwert,

und daraus abgeleitet, Schaltungen

- zum Bestimmen eines Mittelwertes zweier Eingabewerte, und
- zum Bestimmen, ob die Differenz zweier Eingabewerte groRer ist als ein vorgegebener Referenzwert.

[0016] Das Verfahren umfasst in der Regel die weiteren Schritte:

- Umwandeln des konsolidierten Signals oder der mehreren konsolidierten Signale in ein digitales Signal bzw. mehrere
digitale Signale; und

- Eingeben des digitalen Signals oder der digitalen Signale in eine digitale Recheneinheit zum Bestimmen des die
Geschwindigkeit oder den Ort des Fahrzeugs angebenden Wertes.

[0017] GemaR einer bevorzugten Ausfilhrungsform umfasst eine Vorrichtung zum Bestimmen eines eine Geschwin-
digkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs angebenden Wertes eine Mehrzahl von Sensoren. Diese Sensoren sind jeweils
eingerichtet, einen den Wert betreffenden Messwert zu erfassen und ein dem erfassten Messwert entsprechendes
analoges Signal auszugeben. Die Vorrichtung umfasst weiterhin zumindest eine vorstehend beschriebene Analogre-
cheneinheit.

[0018] Vorzugsweise umfassen die Sensoren eine normierte analoge Ausgabeschnittstelle. Die analogen Ausgangs-
signale der Sensoren kénnen dann direkt, ohne weitere Normierung, durch die Analogrecheneinheit verarbeitet werden.
[0019] Es konnen in der Vorrichtung verschiedene Sensoren verwendet werden, welche eingerichtet sind, Messwerte
zu erfassen, auf deren Basis ein Ort- oder Geschwindigkeitswert des Fahrzeugs bestimmt werden kann. Beispiele
geeigneter Sensoren sind Wegimpulsgeber, Radar-Sensoren, GPS-Sensoren, Beschleunigungsgeber oder andere odo-
metrische geeignete Sensoren.

[0020] Die Vorrichtung kann weiterhin umfassen:

- einen Analog-Digital-Wandler, der eingerichtet ist, das zumindest eine konsolidierte Signal in zumindest ein digitales
Signal umzuwandeln; und
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- eine digitale Recheneinheit, die eingerichtet ist, den die Geschwindigkeit oder den Ort des Fahrzeugs angebenden
Wert auf Basis des zumindest einen digitalen Signals zu bestimmen.

[0021] Die Vorrichtung ist vorzugsweise eingerichtet, ein vorstehend beschriebenes Verfahren auszufihren.

[0022] Ein analoges Ausgangssignal eines der Sensoren ist vorzugsweise proportional zu dem von dem Sensor
erfassten Messwert. Soll beispielsweise ein Geschwindigkeitswert bestimmt werden, so kann ein Messbereich vom 0
bis 500km/h vorgesehen sein. Eine Ausgangsspannung der Sensoren kdnnte dann im Bereich von +-10V liegen, was
einer Auflésung von +-20mV/(km/h) entspricht. Wie nachfolgend dargestellt, kann es erforderlich werden, bei der internen
analogen Weiterverarbeitung der Messwerte zur Bildung eines Mittelwertes den Spannungsbereich zu halbieren, um
den Wertebereich der Ausgangsspannung nicht zu verletzen (U i = (U1 + U2) / 2). Somit verbleibt noch ein nutzbarer
Wertebereich von +-5V, was einer Auflésung von +-10mV/(km/h) entspricht und mit gdngigen Analog-Digital-Wandlern
am Ende des Prozesses weiterverarbeitet werden kann.

[0023] GemaR einer bevorzugten Ausfiihrungsform wird ein die Geschwindigkeit des Fahrzeugs angebender Wert
bestimmt. Grundséatzlich kann in analoger Weise ein zuriickgelegter Weg bestimmt werden als Integral der Geschwin-
digkeit Uber die Zeit. Dabei kénnen jedoch hohe, vorab nicht beschréankbare Ausgangsspannungen auftreten, wodurch
die analoge Berechnung mit realen Bauteilen erschwert werden kdnnte.

[0024] Eine bevorzugte Ausfiihrungsform eines Fahrzeugs, insbesondere ein Eisenbahnfahrzeug, umfasst eine vor-
stehend beschriebene Vorrichtung.

[0025] Die oben beschriebenen Eigenschaften, Merkmale und Vorteile dieser Erfindung sowie die Art und Weise, wie
diese erreicht werden, werden klarer und deutlicher verstandlich im Zusammenhang mit der folgenden Beschreibung
der Ausfiihrungsbeispiele, die im Zusammenhang mit den Zeichnungen néher erldutert werden. Es zeigen:

Figur 1 ein Eisenbahnfahrzeug mit einer bevorzugten Ausfiihrungsform einer Vorrichtung zum Bestimmen eines
eine Geschwindigkeit oder einen Ort des Fahrzeugs angebenden Wertes;

Figuren 2  bis 9 analoge Schaltkreise, wie sie zum Aufbauen einer Analogrecheneinheit der Vorrichtung aus Fig. 1
verwendet werden kdnnen; und

Figur 10 Schritte einer bevorzugten Ausfiihrungsform eines Verfahrens zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit
oder einen Ort eines Fahrzeugs angebenden Wertes.

[0026] In Figur 1 ist ein Eisenbahnfahrzeug 1 mit einer Vorrichtung 100 zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit
oder einen Ort des Eisenbahnfahrzeugs 1 angebenden Wertes gezeigt. Es versteht sich, dass jede Art von Fahrzeug
eine entsprechende Vorrichtung umfassen kann und die Erfindung nicht auf eine Verwendung in der Bahntechnik be-
schrankt ist.

[0027] Die Vorrichtung 100 umfasst eine Mehrzahl von Sensoren 40, 40°, 42, 42’ und eine Analogrecheneinheit 10,
welche ihrerseits eine Mehrzahl von Analogrecheneinheiten 62, 62’, 72, 72’ umfassen kann. Die Vorrichtung 100 umfasst
weiterhin einen oder mehrere Analog-Digital-Wandler 20 zum Umwandeln von analogen Ausgangssignalen der Ana-
logrecheneinheiten 62, 62’ in entsprechende digitale Signale sowie eine digitale Recheneinheit 30, vorzugsweise in
Form eines sicheren digitalen Rechners, zum abschlieRenden Bestimmen des eine Geschwindigkeit oder einen Ort des
Fahrzeugs 1 angebenden Wertes aus den empfangenen digitalen Signalen.

[0028] Die Sensoren 40, 40’, 42, 42’ sind eingerichtet, den zu bestimmenden Wert, beispielsweise einen Geschwin-
digkeitswert, betreffende Messwerte zu erfassen und den Messwerten entsprechende analoge Ausgangssignale aus-
zugeben. Beispiele geeigneter Sensoren 40, 40’, 42, 42’ sind Wegimpulsgeber, Radar-Sensoren, GPS-Sensoren oder
Beschleunigungsgeber. Die Sensoren 40, 40, 42, 42’ umfassen eine normierte analoge Ausgabeschnittstelle. Ein ana-
loges Ausgangssignal eines Sensors 40 ist proportional zu dem von dem Sensor 40 erfassten Messwert.

[0029] Die Analogrecheneinheit 10 bzw. die einzelnen darin vorliegenden Analogrecheneinheiten 62, 62’, 72, 72’
setzen sich in der Regel aus herkémmlichen, in der Operationsverstarkertechnik bekannten Schaltkreisen 50, 52, 54,
56, 60, 70 zusammen, wie sie in den Figuren 2 bis 8 exemplarisch dargestellt sind.

[0030] Figur 2 zeigt einen Schaltkreis 50 zum Bestimmen einer Summe Uout zweier Eingangssignale U1 und U2:
Uout = U1 + U1.

[0031] Figur 3 zeigt einen Schaltkreis 52 zum Bestimmen einer Differenz Uout zweier Eingangssignale U1 und U2:
Uout = U1 -U2.

[0032] Figur 4 zeigt einen Schaltkreis 54 zum Bestimmen eines Ausgangssignals Uout, welches dem k-fachen eines
Eingangssignals U1 entspricht: Uout = k * U1.

[0033] Figur 5 zeigt einen Schaltkreis 56 zum Bestimmen, ob der Betrag eines Eingangssignals U1 grofer ist als ein
Referenzsignal Uref:
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Uout = max, falls |Ul| > Uref,

0, sonst.

[0034] Figur 6 zeigt einen Schaltkreis 60, der aus den Schaltkreisen 50, 54 der Figuren 2 und 4 zusammengesetzt
ist, und der als Ausgangswert Uout einen Mittelwert zweier Eingangssignale U1 und U2 ausgibt: Uout = 0,5 * (U1 + U2).
[0035] Vereinfacht wird der Schaltkreis 60 aus Figur 6 wie in Figur 7 als Schaltkreis 62 dargestellt angegeben (vgl.
Fig. 1).

[0036] Figur 8 zeigt einen Schaltkreis 70, der aus den Schaltkreisen 52, 56 der Figuren 3 und 5 zusammengesetzt
ist, und der als Ausgangswert Uout (in digitaler Form) ausgibt, ob die Differenz zweier Eingangssignale U1 und U2
groRer ist als ein Referenzwert Uref.

Uout = max, falls | (Ul - U2)]| > Uref,

0, sonst.

[0037] Vereinfacht wird der Schaltkreis 70 aus Figur 8 wie in Figur 9 als Schaltkreis 72 dargestellt angegeben (vgl.
Fig. 1).

[0038] Mit Bezug zu Figur 10 wird im Folgenden exemplarisch ein Verfahren zum Bestimmen eines eine Geschwin-
digkeit oder einen Ort des Eisenbahnfahrzeugs 1 aus Fig. 1 angebenden Wertes beschrieben.

[0039] In Schritt S1 werden mittels der Sensoren 40, 40’, 42, 42’ den Wert betreffende Messwerte erfasst und den
Messwerten entsprechende und normierte analoge Signale werden von den Sensoren 40, 40’, 42, 42’ an die ange-
schlossene Analogrecheneinheit 10 bzw. die Analogrecheneinheiten 62, 72, 62’, 72’ ausgegeben.

[0040] In Schritt S2 berechnen die Analogrecheneinheiten 62, 72, 62’, 72’aus den als Eingangssignale empfangenen
analogen Signalen jeweils ein konsolidiertes Signal.

[0041] Dabei kdnnen beispielsweise Ausgangssignale einer ersten Gruppe gleichartiger Sensoren 40, 40’ von den
Analogrecheneinheiten 62, 72 ausgewertet werden.

[0042] Die erste Analogrecheneinheit 62 berechnet als konsolidiertes Signal einen Mittelwert der von den Sensoren
40, 40’ empfangenen analogen Ausgangssignale.

[0043] Die zweite Analogrecheneinheit 72 berechnet auf der Basis der gleichen Eingangssignale, ob die Differenz der
Signale groRer ist als ein vorgegebener Referenzwert. Auf diese Weise kann eine Fehlfunktion eines der Sensoren 40,
40’ festgestellt werden.

[0044] In analoger Weise kénnen Ausgangssignale einer zweiten Gruppe gleichartiger Sensoren 42, 42’ von den
Analogrecheneinheiten 62°, 72’ ausgewertet werden.

[0045] Es ist mdglich (nicht gezeigt), dass z. B. die als Ergebnisse durch Analogrecheneinheiten berechneten konso-
lidierten Signale wieder als Eingangssignale zum Berechnen weiterer konsolidierter Signale verwendet werden. Bei-
spielsweise kdnnte aus den durch die Analogrecheneinheiten 62, 62’ berechneten konsolidierten Signalen, welche
Mittelwerten entsprechen, ein weiterer Mittelwert berechnet werden.

[0046] Weiterhin ist es moglich (nicht gezeigt), dass weitere Analogrecheneinheitspaare, entsprechend den Paaren
62, 72 und 62’, 72’ eingesetzt werden, um Ausgangssignale weiterer (nicht gezeigter) Sensoren zu verarbeiten. Auf
diese Weise kann die Redundanz und die Zuverlassigkeit des bestimmten Wertes erhéht werden.

[0047] In Schritt S3 werden die Ausgangssignale der Analogrecheneinheiten 62, 62’ (sofern es sich dabei um analoge
Signale handelt) mittels der Analog-Digital-Wandler 20 in digitale Signale umgewandelt.

[0048] In Schritt S4 werden die (falls erforderlich) digitalisierten Ausgangssignale der Analogrecheneinheiten 62, 62’,
72,72 in die digitale Recheneinheit 30 eingegeben. Die digitale Recheneinheit 30 bestimmt auf Basis der empfangenen
digitalen Signale den Wert, welcher die Geschwindigkeit oder den Ort des Eisenbahnfahrzeugs 1 angibt.

[0049] Obwohldie Erfindungim Detail durch bevorzugte Ausflihrungsbeispiele naher illustriert und beschrieben wurde,
so ist die Erfindung nicht durch die offenbarten Beispiele eingeschrankt und andere Variationen kdnnen vom Fachmann
hieraus abgeleitet werden, ohne den Schutzumfang der Erfindung zu verlassen.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs (1) angebenden Wertes,
umfassend die Schritte:

- Erfassen (S1) von den Wert betreffenden Messwerten mittels Sensoren (40, 40, 42, 42’) und Ausgeben von
den erfassten Messwerten entsprechenden analogen Signalen durch die Sensoren (40, 40, 42, 42);
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- Berechnen (S2) eines konsolidierten Signals aus einer Mehrzahl der ausgegebenen analogen Signale mittels
einer Analogrecheneinheit (10).

Verfahren nach Anspruch 1, wobei das Berechnen des konsolidierten Signals

- eine analoge Berechnung einer Summe von analogen Signalen umfasst, und/oder

- eine analoge Berechnung einer Differenz von analogen Signalen umfasst, und/oder

- eine analoge Berechnung eines k-fachen eines analogen Signals umfasst, und/oder

- eine analoge Berechnung zum Vergleichen eines analogen Signals mit einem analogen Referenzsignal um-
fasst.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei aus einer Mehrzahl der von den Sensoren (40, 40’) ausgegebenen
Signalen mittels einer ersten Analogrecheneinheit (62) ein erstes konsolidiertes Signal berechnet wird und parallel
dazu aus den gleichen Signalen mittels einer von der ersten Analogrecheneinheit (62) verschiedenen zweiten
Analogrecheneinheit (72) ein zweites konsolidiertes Signal berechnet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei der Schritt des Erfassens parallel von einer ersten Gruppe von
Sensoren (40, 40’) und von einer von der ersten Gruppe verschiedenen zweiten Gruppe von Sensoren (42, 42’)
durchgefihrt wird, und wobei mittels der ersten Analogrecheneinheit (62) aus den von der ersten Gruppe von
Sensoren (40, 40’) ausgegebenen analogen Signalen ein erstes konsolidiertes Signal berechnet wird und parallel
dazu mittels einer von der ersten Analogrecheneinheit (62) verschiedenen dritten Analogrecheneinheit (62’) aus
den von der zweiten Gruppe von Sensoren (42, 42’) ausgegebenen analogen Signalen ein drittes konsolidiertes
Signal berechnet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, umfassend die weiteren Schritte:

- Umwandeln (S3) des konsolidierten Signals in ein digitales Signal; und
- Eingeben (S4) des digitalen Signals in eine digitale Recheneinheit (30) zum Bestimmen des die Geschwin-
digkeit oder den Ort des Fahrzeugs (1) angebenden Wertes.

Analogrecheneinheit (10) zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs (1) ange-
benden Wertes, wobei die Analogrecheneinheit (10) eingerichtet ist, aus von einer Mehrzahl von Sensoren (40, 40°,
42,42’) ausgegebenen analogen Signalen zumindest ein konsolidiertes Signal zu berechnen, wobei ein durch einen
der Sensoren (40, 40, 42, 42’) ausgegebenes analoges Signal einem seitens des Sensors (40) erfassten, den Wert
betreffenden Messwert entspricht.

Vorrichtung (100) zum Bestimmen eines eine Geschwindigkeit oder einen Ort eines Fahrzeugs (1) angebenden
Wertes, umfassend:

- eine Mehrzahl von Sensoren (40, 40°, 42, 42’), die jeweils eingerichtet sind, einen den Wert betreffenden
Messwert zu erfassen und ein dem erfassten Messwert entsprechendes analoges Signal auszugeben; sowie
- zumindest eine Analogrecheneinheit (10) nach Anspruch 6.

Vorrichtung (100) nach Anspruch 7, wobei einer der Sensoren (40, 40’, 42, 42’) eine normierte analoge Ausgabe-
schnittstelle aufweist.

Vorrichtung (100) nach Anspruch 7 oder 8, wobei ein analoges Ausgangssignal eines der Sensoren (40, 40’, 42,
42’) proportional ist zu dem von dem Sensor (40) erfassten Messwert.

Vorrichtung (100) nach einem der Anspriiche 7 bis 9, wobei einer der Sensoren (40, 40’,42,42’) als Wegimpulsgeber,
Radar-Sensor, GPS-Sensor, Beschleunigungsgeber oder anderer odometrischer geeigneter Sensor ausgebildet ist.

Vorrichtung (100) nach einem der Anspriiche 7 bis 10, weiter umfassend:

- einen Analog-Digital-Wandler (20), der eingerichtet ist, das zumindest eine konsolidierte Signal in zumindest
ein digitales Signal umzuwandeln; und

- eine digitale Recheneinheit (30), die eingerichtet ist, den die Geschwindigkeit oder den Ort des Fahrzeugs (1)
angebenden Wert auf Basis des zumindest einen digitalen Signals zu bestimmen.
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12. Vorrichtung (100) nach einem der Anspriiche 7 bis 11, eingerichtet, ein Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis
5 durchzufiihren.

13. Fahrzeug (1), umfassend eine Vorrichtung (100) nach einem der Anspriiche 7 bis 12.
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