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(57)【要約】
　車両の少なくとも２つの車輪からそれぞれ車輪回転数
（ＲＤ）が求められる。各車輪回転数（ＲＤ）に関して
、移動するばらつき度（ＶＡＲ）がそれぞれ求められる
。それぞれの車輪回転数（ＲＤ）の目下の信頼度がばら
つき度（ＶＡＲ）に依存して求められる。車両長手方向
の瞬時速度が、目下信頼度が高いものとして識別された
車輪回転数（ＲＤ）に依存して求められるか、目下全て
の車輪回転数（ＲＤ）が信頼度の低いものとして識別さ
れている場合には、事前に信頼度が高いものとして識別
された車輪回転数（ＲＤ）に依存する外挿として求めら
れる。
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　車両長手方向の瞬時速度を求める方法において、
　車両（１）の少なくとも２つの車輪からそれぞれ車輪回転数（ＲＤ）を求め、
　各車輪回転数（ＲＤ）に関して、移動するばらつき度（ＶＡＲ）をそれぞれ求め、
　それぞれの車輪回転数（ＲＤ）の目下の信頼度を前記ばらつき度（ＶＡＲ）に依存して
求め、
　車両長手方向の瞬時速度を、目下信頼度が高いものとして識別された車輪回転数（ＲＤ
）に依存して求める、または目下全ての車輪回転数（ＲＤ）が信頼度の低いものとして識
別されている場合には、事前に信頼度が高いものとして識別された車輪回転数（ＲＤ）に
依存する外挿として求めることを特徴とする、車両長手方向の瞬時速度を求める方法。
【請求項２】
　前記ばらつき度（ＶＡＲ）は分散または標準偏差によって形成されている、請求項１記
載の方法。
【請求項３】
　各車輪回転数（ＲＤ）に関してそれぞれ車輪加速度（ＲＢ）をそれぞれの車輪回転数（
ＲＤ）に依存して求め、
　それぞれの車輪回転数（ＲＤ）の目下の信頼度をそれぞれの車輪加速度（ＲＢ）に依存
して求める、請求項１または２記載の方法。
【請求項４】
　前記ばらつき度（ＶＡＲ）が所定のばらつき閾値（ＶＳＷ）を下回り、それぞれの車輪
加速度が所定の下側車輪加速度閾値（ＵＳＷ）を上回り、且つ所定の上側車輪加速度閾値
（ＯＳＷ）を下回る場合に、それぞれの車輪回転数（ＲＤ）を目下信頼度が高いものとし
て識別する、請求項３記載の方法。
【請求項５】
　各車輪回転数（ＲＤ）に関してそれぞれ車輪加速度（ＲＢ）を求め、
　全ての車輪加速度（ＲＢ）が０である場合に前記車両（１）の停止状態（ＳＳ）を識別
し、
　前記車両（１）が識別された停止状態（ＳＳ）から運転状態に切り替わった際の車両長
手方向の瞬時速度を求めるために所定の期間にわたり、目下信頼度が高いものとして識別
された車輪回転数（ＲＤ）から最小の値を有する車輪回転数（ＲＤ）を選択する、請求項
１から４までのいずれか１項記載の方法。
【請求項６】
　車両長手方向の瞬時速度を、目下信頼度が高いものとして識別されており、且つ必要に
応じて選択された車輪回転数（ＲＤ）の平均値に依存して求める、請求項１から５までの
いずれか１項記載の方法。
【請求項７】
　各車輪回転数（ＲＤ）に関してそれぞれ車輪加速度（ＲＢ）を求め、
　全ての車輪加速度（ＲＢ）が０である場合に前記車両（１）の停止状態（ＳＳ）を識別
し、
　前記車両（１）が運転状態から停止状態（ＳＳ）に切り替わった際に、事前に信頼度が
高いものとして識別されており、且つ必要に応じて選択された車輪回転数（ＲＤ）に依存
して最小車輪回転数（ＲＤＭＩＮ）を求め、
　該最小車輪回転数（ＲＤＭＩＮ）によって設定された車両長手方向の速度によって、車
両長手方向の瞬時速度に下限を設ける、請求項１から６までのいずれか１項記載の方法。
【請求項８】
　車両長手方向の瞬時速度をフィルタリングによって平滑化して供給する、請求項１から
７までのいずれか１項記載の方法。
【請求項９】
　車両長手方向の瞬時速度を求める装置において、
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　車両（１）の少なくとも２つの車輪からそれぞれ車輪回転数（ＲＤ）を求め、
　各車輪回転数（ＲＤ）に関して、移動するばらつき度（ＶＡＲ）をそれぞれ求め、
　それぞれの車輪回転数（ＲＤ）の目下の信頼度を前記ばらつき度（ＶＡＲ）に依存して
求め、
　車両長手方向の瞬時速度を、目下信頼度が高いものとして識別された車輪回転数（ＲＤ
）に依存して求める、または目下全ての車輪回転数（ＲＤ）が信頼度の低いものとして識
別されている場合には、事前に信頼度が高いものとして識別された車輪回転数（ＲＤ）に
依存する外挿として求めるよう構成されていることを特徴とする、車両長手方向の瞬時速
度を求める装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、車両長手方向の瞬時速度を求めるための方法および相応の装置に関する。
【０００２】
　自動車においては走行ダイナミクスアルゴリズムがますます使用されてきている。セン
サ信号に依存して自動車の瞬時の運転状態が求められる。アクチュエータを駆動制御する
ための調整量、例えば自動車のブレーキを駆動制御するための調整量が必要に応じて形成
され、自動車の不所望な運転状態が抑制される。自動車の瞬時の運転状態に関する重要な
パラメータは車両長手方向の瞬時速度である。
【０００３】
　本発明の課題は、信頼度の高い、車両長手方向の瞬時速度を求めるための方法および相
応の装置を提供することである。
【０００４】
　この課題は独立請求項に記載されている特徴によって解決される。本発明の有利な実施
形態は従属請求項に記載されている。
【０００５】
　本発明は、車両長手方向の瞬時速度を求めるための方法および相応の装置によっても特
長付けられる。車両の少なくとも２つの車輪からそれぞれ車輪回転数が求められる。各車
両回転数に関して、移動するばらつき度がそれぞれ求められる。それぞれの車輪回転数の
目下の信頼度がばらつき度に依存して求められる。車両長手方向の瞬時速度は信頼度が高
いものとして識別された瞬時車輪回転数に依存して求められるか、全ての車輪回転数は信
頼度が低いものとして識別されている場合には、車両長手方向の瞬時速度は事前に信頼度
が高いものとして識別された車輪回転数に依存して外挿として求められる。
【０００６】
　有利には、これによって車両長手方向の瞬時速度を車輪回転数に依存して確実に求める
ことができる。車両長手方向の速度を求めるために車輪回転数以外のセンサの別の情報は
必要とされない。それぞれの車輪回転数の時間的な経過のばらつきを表すばらつき度を評
価することによって、それぞれの車輪回転数の信頼度が求められる。さらには、車両長手
方向の瞬時速度を車両の駆動系コンセプトに依存せずに求めることができる。つまり、車
両が前輪駆動であるか後輪駆動であるか四輪駆動であるかには依存しない。したがって少
なくとも２つの車輪回転数のうちのどの車輪回転数が基本的に車両長手方向の速度を確実
に求めるために適しているかを想定する必要はない。車両の全ての車輪の車輪回転数を駆
動系コンセプトに依存せずに考慮することができる。これによって本発明による方法およ
び装置を駆動系コンセプトが異なる種々の車両タイプに使用することができる。
【０００７】
　有利な実施形態においては、ばらつき度が分散または標準偏差によって形成されている
。これは非常に簡単である。
【０００８】
　別の有利な実施形態においては、各車輪回転数に関してそれぞれ車輪加速度がそれぞれ
の車輪回転数に依存して求められる。それぞれの車輪回転数の目下の信頼度がそれぞれの
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車輪加速度に依存して求められる。このことは、信頼度、したがって車両長手方向の瞬時
速度を殊に確実且つ精確に求めることができるという利点を有する。この関係において有
利には、ばらつき度が所定のばらつき閾値を下回り、それぞれの車輪加速度が所定の下側
車輪加速度閾値を上回り、且つ所定の上側車輪加速度閾値を下回る場合に、それぞれの車
輪回転数は目下信頼度が高いものとして識別される。つまり車両長手方向の速度を殊に簡
単且つ確実に求めることができる。
【０００９】
　別の有利な実施形態においては、各車輪回転数に関してそれぞれ車輪加速度が求められ
る。全ての車輪加速度が０である場合には車両の停止状態が識別される。車両長手方向の
瞬時速度を求めるために、車両が識別された停止状態から運転状態に切り替わると所定の
期間にわたり、目下信頼度が高いものとして識別された車輪回転数から最小の値を有する
車輪回転数が選択される。有利には、これによって車両の加速時に場合によっては高まっ
ているスリップが車両長手方向の瞬時速度を求める際に不利に作用することはない。した
がって求められた車両長手方向の瞬時速度は非常に精確で信頼度が高いものである。
【００１０】
　別の有利な実施形態においては、車両長手方向の瞬時速度が、目下信頼度が高いものと
して識別されており、且つ必要に応じて選択された車輪回転数の平均値に依存して求めら
れる。これは非常に簡単である。
【００１１】
　別の有利な実施形態においては、各車輪回転数に関してそれぞれ車輪加速度が求められ
る。全ての車輪加速度が０である場合には車両の停止状態が識別される。最小車輪回転数
は車両の運転状態が車両の停止状態に切り替わった際に、事前に信頼度が高いものとして
識別されており、且つ必要に応じて選択された車輪回転数に依存して求められる。車両長
手方向の瞬時速度には最小車輪回転数によって設定された車両長手方向の速度によって下
限が設けられる。有利には、これによって最小車輪回転数を簡単且つ確実に自動的に求め
ることができる。このことは、車両の車輪回転数センサが構造に起因して任意の低い車輪
回転数を検出することができない場合、とりわけいずれの車輪回転数も０である場合には
殊に有利である。最小車輪回転数が自動的に求められることによってこの最小車輪回転数
を設定する必要はない。
【００１２】
　別の有利な実施形態においては、車両長手方向の瞬時速度がフィルタリングによって平
滑化されて供給される。有利には、求められた車両長手方向の速度は平滑化によって、車
両の実際の車両長手方向の速度により良好に対応している。車輪回転数の目下の信頼度は
変化するので、車両長手方向の速度は必要に応じて車輪回転数の種々の組み合わせに基づ
き求められる。このことは跳躍的な変化に繋がる可能性があるが、これは平滑化によって
簡単に低減することができる。
【００１３】
　以下では概略的な図面に基づき本発明の実施例を説明する。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】車輪回転数センサを備えた車両を示す。
【図２】ブロック図を示す。
【００１５】
　同一の構造または同一の機能を有する要素には全ての図面において同一の参照記号が付
されている。
【００１６】
　車両１は各車輪に車輪回転数センサ２を有する。車輪回転数センサ２は評価装置３と接
続されている。それぞれの車輪回転数センサ２の測定信号に依存して、各車輪に関して車
輪回転数ＲＤが時間的に変化する信号として求められる。それぞれの車輪回転数ＲＤは、
それぞれの車輪回転数センサ２において求められて評価装置３に供給されるか、評価装置
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３に供給されたそれぞれの車輪回転数センサ２の測定信号から評価装置３において求めら
れる。評価装置３は車両長手方向の瞬時速度を求めるための装置と称することもできる。
【００１７】
　例えば、各車輪はそれぞれ１つのセンサ歯車を有し、このセンサ歯車がそれぞれの車輪
と一緒に回転する。車輪回転数センサ２は例えば、センサ歯車の回転を検出し、歯車の上
昇縁および下降縁に依存する測定信号を形成するよう構成されている。所定の算出期間内
にそれらの縁をカウントすることによって車両１のそれぞれの車輪の車輪回転数ＲＤを求
めることができる。しかしながら上記とは異なる構成の車輪回転数センサ２も考えられる
。車輪回転数ＲＤを車輪速度として表すこともできる。
【００１８】
　それぞれの車輪回転数ＲＤをそのように求める場合、非常に低い車輪回転数ＲＤを求め
ることはできない。車輪回転数ＲＤが非常に低い場合には、２つの縁が検出されるまでの
期間は所定の算出期間よりも長い。これによって任意の低い車輪回転数ＲＤを検出するこ
とはできない。殊に、０の車輪回転数ＲＤを求めることはできない。
【００１９】
　図２は、車輪回転数ＲＤに依存して車両長手方向の瞬時速度を求めるための方法のブロ
ック図を示す。本方法は例えば、評価装置３によって実行可能なプログラムとして評価装
置３において実施される。このブロック図において、車輪回転数ＲＤは車両１の個々の車
輪の車輪回転数ＲＤを要素として含むベクトルと解される。ブロック図において車輪回転
数ＲＤのこのベクトルは入力量を形成する。
【００２０】
　車輪回転数ＲＤはブロックＢ１に供給される。ブロックＢ１においては車輪加速度ＲＢ
が車輪回転数ＲＤに依存して求められる。このために例えば微分商がそれぞれの車輪回転
数ＲＤの時間的に連続する車輪回転数値から形成される。有利には、それぞれの車輪に関
して求められた車輪加速度ＲＢが、車両１の全ての車輪のそれぞれの車輪加速度ＲＢによ
って形成されている要素を有する１つのベクトルを形成する。
【００２１】
　車輪加速度ＲＢは第２のブロックＢ２に供給される。第２のブロックＢ２においては停
止状態識別が実施される。例えば、車両１の全ての車輪に関する車輪加速度ＲＢが０であ
る場合には車両１の停止状態ＳＳが識別される。そうでない場合には車両１が運転状態に
あることが想定される。
【００２２】
　ブロックＢ３においては、最小車輪回転数ＲＤＭＩＮが車輪回転数ＲＤおよび停止状態
ＳＳに依存して求められる。車両１の運転状態から車両１の停止状態ＳＳに切り替わると
、最小車輪回転数ＲＤＭＩＮが例えば、停止状態ＳＳに切り替わる直前に求められた車輪
回転数ＲＤに依存して求められる。ブロックＢ３によって最小車輪回転数ＲＤＭＩＮを自
動的に求めることができるので、この最小車輪回転数ＲＤＭＩＮを設定する必要はない。
【００２３】
　例えば、上述したように車輪回転数ＲＤがそれぞれのセンサ歯車の縁の検出を評価する
ことによって求められ、それによって任意の低い回転数ＲＤを求めることができない場合
には、例えば０の車両長手方向の速度は車輪回転数センサ２の測定信号によって物理的に
サポートされていない。求められた最小車輪回転数ＲＤＭＩＮを、本方法によって求めら
れた車両長手方向の速度に関する下限を設定するため、またそれによって、求められた車
両長手方向の速度と求められた車輪回転数ＲＤとが物理的に一致することを保証するため
に使用することができる。
【００２４】
　車輪加速度ＲＢは第４のブロックＢ４にも供給される。ブロックＢ４においては、それ
ぞれの車輪加速度ＲＢに対応する車両加速度が物理的に有効な所定の値領域外にある場合
に、それぞれの車輪加速度ＲＢに属する車輪回転数ＲＤは信頼度が低いものとして識別さ
れる。例えば、それぞれの所属の車輪加速度ＲＢが所定の下側車輪加速度閾値ＵＳＷ以下
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である場合、または所定の上側車輪加速度閾値ＯＳＷ以上である場合、それぞれの車輪回
転数ＲＤは信頼度が低いものとして識別される。例えば、所定の下側車輪加速度閾値ＵＳ
Ｗは－１．５ｇの車両加速度に対応し、所定の上側車輪加速度閾値ＯＳＷは＋２ｇの車両
加速度に対応する。ここでｇは約９．８１ｍ／ｓ2の重力加速度を表す。しかしながらこ
れとは異なる所定の下側車輪加速度閾値ＵＳＷおよび所定の上側車輪加速度閾値ＯＳＷを
設定することもできる。
【００２５】
　ブロックＢ４からは車輪加速度マーカＲＢＭが出力され、この車輪加速度マーカＲＢＭ
は車輪加速度ＲＢに関するそれぞれの車輪回転数ＲＤの信頼度を表す。例えば車輪加速度
マーカＲＢＭは、ブロックＢ４において信頼度が高いものとして識別された各車輪回転数
ＲＤに関しては要素として１を有し、またブロックＢ４において信頼度が低いものとして
識別された車輪回転数ＲＤに関しては要素として０を有するベクトルである。しかしなが
らこれとは異なる車輪加速度マーカＲＢＭを形成することもできる。
【００２６】
　車輪回転数ＲＤはさらにブロックＢ５においてその信頼度について検査される。このた
めに各車輪回転数ＲＤに関して時間的に移動するばらつき度ＶＡＲが求められる。ばらつ
き度ＶＡＲは例えば分散または標準偏差によって形成されている。有利には、それぞれの
車輪回転数ＲＤの値が最小車輪回転数ＲＤＭＩＮよりも大きい場合にのみばらつき度ＶＡ
Ｒが求められる。車輪回転数ＲＤが所定の下側車輪回転数閾値を下回る場合には、有利に
は最小車輪回転数ＲＤのみが信頼度が高いものとして識別される。
【００２７】
　所属のばらつき度ＶＡＲが所定のばらつき閾値ＶＳＷ以上である場合にはそれぞれの車
輪回転数ＲＤは信頼度が高いものとして識別され、所属のばらつき度ＶＡＲが所定のばら
つき閾値ＶＳＷ以下である場合にはそれぞれの車輪回転数ＲＤは信頼度が低いものとして
識別される。車輪加速度マーカＲＢＭに応じてブロックＢ５からは車輪回転数マーカＲＤ
Ｍが出力され、この車輪回転数マーカＲＤＭはばらつき度ＶＡＲに関するそれぞれの車輪
回転数ＲＤの信頼度を表す。
【００２８】
　車輪加速度マーカＲＢＭおよび車輪回転数マーカＲＤＭは例えば乗算によって相互に結
合され、ブロックＢ６に供給される。ブロックＢ６においては、車両１が停止状態ＳＳか
ら運転状態に切り替わっているか否かが検査される。この切り替えが行われている場合、
車両１は加速することが仮定される。しかしながら加速時に車両１の駆動輪においては高
まったスリップが頻繁に発生する。例えば場合によっては、スリップによってそれらの車
輪におけるそれぞれの車輪回転数ＲＤが車両１の車両長手方向の実際の速度に関して許容
される回転数よりも高くなる。
【００２９】
　この理由から、車両１が停止状態ＳＳから運転状態に切り替わった後の所定の期間、例
えば数秒間にわたり、信頼度が高いものとして識別された車輪回転数ＲＤのうち、その時
点において最小である車輪回転数ＲＤのみが選択される。車輪加速度マーカＲＢＭおよび
車輪回転数マーカＲＤＭに応じて、この車輪回転数ＲＤがブロックＢ６から出力される車
輪マーカＲＭに表される。例えば、選択された車輪回転数ＲＤに属するベクトルの要素の
みが１を有し、ベクトルの他の全ての要素は０を有する。有利には、所定の期間の経過後
に車輪マーカＲＭは車輪加速度マーカＲＢＭと車輪回転数マーカＲＤＭとが結合されたも
のに対応する。
【００３０】
　車輪マーカＲＭはブロックＢ３にも供給される。有利には最小車輪回転数ＲＤＭＩＮが
、事前に信頼度が高いものとして識別され、また必要に応じて選択された車輪回転数ＲＤ
から、例えばこれらの車輪回転数ＲＤの平均値を形成することによって求められる。これ
によって最小車輪回転数ＲＤＭＩＮを殊に確実且つ精確に求めることができる。
【００３１】



(7) JP 2010-501835 A 2010.1.21

10

20

30

40

50

　ブロックＢ７においては、信頼度が高いものとして識別された車輪回転数ＲＤに依存し
て、または必要に応じて選択された車輪回転数ＲＤに依存して、平均車輪回転数ＭＲＤが
車輪マーカＲＭに応じて求められる。平均車輪回転数ＭＲＤは例えば算術的な手段により
、車輪マーカＲＭによって信頼度が高いものとしてマークされた、または選択されマーク
された車輪回転数ＲＤから求められる。さらには使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭが
車輪マーカＲＭに依存して求められる。使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭは例えば車
輪マーカＲＭの全ての要素の和として求められる。使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭ
が０である場合、すなわちその時点において平均車輪回転数ＭＲＤを求めることができな
い場合、有利には直前に求められた平均車輪回転数ＭＲＤがブロックＢ７からさらに出力
される。
【００３２】
　平均車輪回転数ＭＲＤおよび使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭはブロックＢ８に供
給される。ブロックＢ８においては第１の速度ＶＸ１が求められ、このブロックＢ８から
出力される。使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭが１以上である場合には、第１の速度
ＶＸ１が求められた平均車輪回転数ＭＲＤに依存して、例えば所定の車輪の円周と乗算す
ることによって求められる。
【００３３】
　しかしながら使用される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭが０である場合には、第１の速度Ｖ
Ｘ１が外挿として事前に信頼度が高いものとして識別された車輪回転数ＲＤおよび時間Ｔ
に依存して求められる。有利には第１の速度ＶＸ１のさらなる経過が級数展開によって近
似される。有利には、級数展開の際に平均車輪回転数ＭＲＤから事前に求められた第１の
速度ＶＸ１、この第１の速度ＶＸ１から事前に求められた車両加速度およびこの車両加速
度の時間的な導関数が例えば別の微分商の形成によって考慮される。しかしながら、級数
展開の代わりに線形の外挿も同様に実施することができる。
【００３４】
　有利には、平均車輪回転数ＭＲＤから求められていた第１の速度の事前に求められた第
１の速度ＶＸ１の経過およびこの第１の速度ＶＸ１の経過から求められた車両加速度の経
過がそれぞれフィルタリングによって平滑化される。これによってこれらの経過を微分で
きることが保証される。さらに有利にはエラーが補正され、殊に、フィルタリングによっ
てそれぞれの平滑化された経過と平滑化されていない経過との間に時間的なずれが生じる
ことによって惹起される可能性がある振幅のずれが補正される。このために例えば外挿の
開始時に、第１の速度ＶＸ１の平滑化された経過の最後の値と、第１の速度ＶＸ１の平滑
化されていない経過の最後の値とから差分値が求められる。この差分値は振幅のずれを形
成し、この振幅のずれは第１の速度ＶＸ１の後に外挿される値に関して例えばこの振幅の
ずれを減算することによって考慮される。有利には、車両１が運転状態から停止状態ＳＳ
に切り替わる際に車両加速度の直前に求められた値が記憶される。この値から、目下の走
行路における車輪の瞬時摩擦係数を表すパラメータを導出することができる。例えば凍結
路においてブレーキを掛けることによって車輪がブロックされ、したがって停止状態ＳＳ
が識別される場合には、車両加速度の直前に求められた値は凍結路において考えられる最
大加速度に対応する。目下の摩擦係数が走行路のさらなる経過においては実質的に変化せ
ず、他方では第１の速度ＶＸ１が外挿によって求められるという仮定のもとでは、この考
えられる最大加速度を外挿のために、例えば車両加速度の値領域を相応に制限することに
よって使用することができる。
【００３５】
　第１の速度ＶＸ１はブロックＢ９に供給され、このブロックＢ９において第１の速度Ｖ
Ｘ１がフィルタリングにより平滑化される。第１の速度ＶＸ１は殊にローパスフィルタに
よって平滑化される。平滑化によって第１の速度ＶＸ１の経過における跳躍的な変化を低
減することができる。そのような跳躍的な変化は例えば車輪マーカＲＭに応じる車輪回転
数ＲＤの変化によって生じる可能性がある。これにより平均車輪回転数ＭＲＤを求めるた
めの変更された計算基礎が得られる。ブロックＢ９においてフィルタリングされた第１の
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速度ＶＸ１は第２の速度ＶＸ２としてブロックＢ９から出力される。さらにフィルタのフ
ィルタ遅延ＦＶがブロックＢ９から出力される。フィルタ遅延ＦＶはフィルタリングによ
って第１の速度ＶＸ１と第２の速度ＶＸ２との間に生じる位相シフトを表す。
【００３６】
　第２の速度ＶＸ２およびフィルタ遅延ＦＶが供給されるブロックＢ１０においてはこの
位相シフトが補正される。さらにブロックＢ１０には最小車輪回転数ＲＤＭＩＮが供給さ
れる。ブロックＢ１０から出力される、車両長手方向の瞬時速度を表す第３の速度ＶＸ３
には、有利には最小車輪回転数ＲＤＭＩＮに応じる車両長手方向の速度によって下限が設
けられる。これによって、第３の速度ＶＸ３が車輪回転数ＲＤによって物理的にサポート
されている車両長手方向の瞬時速度のみを表すことが保証されている。
【００３７】
　それぞれの車輪回転数ＲＤの２つのサンプリング値間の時間を表す定数Ｃを設けること
ができる。定数Ｃは例えばブロックＢ５、ブロックＢ８およびブロックＢ１０に供給され
る。定数Ｃは状況に応じてそれぞれの車両において設定可能である。
【００３８】
　車両長手方向の瞬時速度を別のやり方で求めることもできる。例えば、実際にはブロッ
クＢ５は車輪回転数ＲＤの信頼度を求めるためにのみ設けられており、ブロックＢ７は車
輪回転数ＲＤおよび車輪回転数マーカＲＤＭに依存して平均車輪回転数ＭＲＤおよび使用
される車輪回転数ＲＤの数ＮＵＭを求めるためにのみ設けられており、またブロックＢ８
は車両長手方向の瞬時速度を表す第１の速度ＶＸ１を求めるためにのみ設けられている。
車両長手方向の瞬時速度をさらに確実に求めることができるようにするために、必要に応
じて別のブロックを付加的に設けることもできる。最小車輪回転数ＲＤＭＩＮは例えば、
車輪回転数センサ２が任意の低い車輪回転数ＲＤを検出することができない場合にのみ必
要とされる。この場合にはブロックＢ３の代わりに、最小車輪回転数ＲＤＭＩＮを別の定
数として設定することもできる。
【図１】 【図２】
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