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DESCRIPCION

Dispositivo para detectar vuelcos en un vehiculo.

La invencién concierne a un dispositivo para de-
tectar vuelcos en un vehiculo segun el preambulo de
la reivindicacién 1. Un dispositivo de este género es
conocido por el documento DE 197 36 328 Al.

Se conocen diferentes procedimientos y dispositi-
vos para detectar vuelcos en un vehiculo. La mayo-
ria de los procedimientos conocidos se basan en la
evaluacion de diferentes sensores que indican inme-
diatamente el vuelco, como, por ejemplo, sensores de
velocidad de rotacion y de aceleracion. Estos senso-
res estan dispuestos generalmente en una carcasa co-
min y son evaluados por un microprocesador comdun.
El microprocesador contabiliza los valores de medida
captados y entrega la informacién obtenida de ellos
sobre un vuelco inminente o en curso a un aparato de
control de airbag que a su vez dispara los sistemas de
seguridad correspondientes, como, por ejemplo, air-
bags laterales, frontales y de cabeza o tensores de cin-
turén.

En los dispositivos conocidos es desventajosa la
propensién a errores de captacién y de evaluacion.
Asi, es imaginable que, debido a informaciones de
vuelco erréneas, a causa de un sensor defectuoso o
de un dispositivo de control que trabaje deficiente-
mente, se produzca un disparo erréneo de un equipo
de seguridad. Un algoritmo defectuoso o una transmi-
sién errénea de datos entre la sensdrica de vuelco y
la unidad de disparo de airbag pueden conducir tam-
bién a un disparo erréneo. En este contexto, son tam-
bién problematicos los trabajos de reparacién en un
vehiculo con un sistema de seguridad activo. Cuando
se desmonta un sensor de vuelco de un vehiculo, se
puede generar, por ejemplo, una velocidad de rotacién
que conduzca al disparo del sistema de seguridad.

Se tienen que evitar tales disparos erréneos de
equipos de seguridad, tales como, por ejemplo, air-
bags. Este es el cometido de la presente invencién.

Este problema se resuelve con las caracteristicas
indicadas en la reivindicacion 1.

Por consiguiente, una idea esencial de la presente
invencién consiste en evaluar adicionalmente las in-
formaciones de sensores del nimero de revoluciones
de las ruedas y emplearlas para la comprobacién de
plausibilidad de una sefial de vuelco. En una situa-
cién de circulaciéon normal con buena adherencia al
suelo, los cuatro nimeros de revoluciones de las rue-
das son iguales o al menos del mismo orden de mag-
nitud. Al circular en curva se pueden producir lige-
ras diferencias, pero éstas pueden ser corregidas por
medio de informaciones del dngulo de direccién. Al
iniciarse un vuelco, primeramente dos ruedas y en el
transcurso del vuelco las cuatro ruedas pierden el con-
tacto con el suelo. Esta informacién es aprovechada
en la presente invencién. Debido a los diferentes ins-
tantes de la elevacion de las ruedas y a las diferentes
condiciones de rozamiento de las ruedas accionadas
y no accionadas, se establecen niimeros de revolucio-
nes de las ruedas que no pueden presentarse durante el
funcionamiento de circulacién normal. Con estas in-
formaciones se presentan informaciones que pueden
aprovecharse para la comprobacién de plausibilidad
de las sefiales de vuelco, de modo que se puede impe-
dir un disparo erréneo de un sistema de seguridad.

Segtin diferentes formas de realizacion, es posible
tener en cuenta diferentes procesos de vuelco en al-
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goritmos archivados. Si un vuelco va precedido, por
ejemplo, de un frenado total, se podria observar posi-
blemente al separarse las ruedas de la superficie de la
calzada un frenado brusco de las ruedas. Esta infor-
macién podria ser aprovechada también como infor-
macioén adicional y procesada en el algoritmo.

El dispositivo de control genera una sefial de dis-
paro para un sistema de seguridad, primeramente so-
bre la base de la sefial de vuelco, pero tiene en cuen-
ta después las sefiales de nimero de revoluciones de
las ruedas y, sobre la base de esta comprobacion de
plausibilidad, decide si debe tener lugar un disparo
del equipo de seguridad.

Segtn la invencion, se prevén sensores de niimero
de revoluciones de rueda en todas las ruedas, de modo
que mediante la evaluacién de todavia mds informa-
cién se puede analizar con més precision el presente
estado de estabilidad del vehiculo.

Como sensores de vuelco se pueden emplear, por
ejemplo, sensores de velocidad de rotacion y/o de ace-
leracion. Esto es en general conocido.

Como ya se ha mencionado mds arriba, cuando se
emplean varios sensores del nimero de revoluciones
de las ruedas, es ventajoso tener en cuenta la infor-
macién de un sensor de dngulo de direccién o de otro
sensor que proporcione informaciones adicionales re-
ferentes a una situacion de circulacion en curva. Las
diferencias de nimeros de revoluciones de las ruedas
que se presentan al circular en curva pueden ser en-
tonces compensadas.

Para poder captar como fuente de error un micro-
procesador que trabaje deficientemente, es ventajoso,
ademds, prever para todos los sensores de vuelco o pa-
ra cada uno de ellos una unidad de evaluacién propia
destinada a evaluar la respectiva sefial de vuelco y unir
esta unidad de evaluacién entonces con el equipo de
control. Se obtiene asf la informacién de plausibilidad
en un componente separado, concretamente el dispo-
sitivo de control, que es independiente de la sensdrica
de vuelco, es decir, del propio sensor, y de la unidad
de evaluacién. Por tanto, se puede reconocer un error
en la unidad de cdlculo del microprocesador y esto no
conduce a un disparo erréneo.

Se explica seguidamente la presente invencién con
mads detalle ayuddndose de un ejemplo de realizacién
concreto y haciendo referencia al dibujo unico. El di-
bujo Gnico muestra en representacion esquemdtica de
bloques una forma de realizacién de la presente in-
vencion.

En un vehiculo no representado estd previsto de
la manera convencional un sensor de vuelco en forma
de un sensor de velocidad de rotacién 10 que estd uni-
do con una unidad de evaluacién propia 12. En caso
de que se produzca un vuelco del vehiculo, el sensor
de velocidad de rotacién genera una sefial correspon-
diente de velocidad de rotacion que es evaluada por la
unidad de evaluacién 12 y que, al sobrepasar un valor
determinado, es notificada a un dispositivo de control
14 con el que estd unida la unidad de evaluacién 12.

La unidad de control 14 esta unida, ademas, con
cuatro sensores 16a, 16b, 16c y 16d del nimero de re-
voluciones de las ruedas, los cuales envian sus sefiales
de nimero de revoluciones de las ruedas al dispositivo
de control 14.

Ademds, el dispositivo de control 14 estd unido
con un sensor de dngulo de direccién 21 que transmi-
te la direccién de circulacién del vehiculo. A partir de
las informaciones de los sensores 16a a 16d del nu-
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mero de revoluciones de las ruedas el dispositivo de
control 14 puede reconocer, sobre la base de un algo-
ritmo archivado, si se presenta una situacién de circu-
lacién normal, por ejemplo una circulacién en linea
recta o una circulacion en curva, o una situacion de
circulacién critica, por ejemplo un proceso de derra-
pado, o si no se ajustan uno a otro los diferentes nu-
meros de revoluciones de las ruedas. Sobre la base de
las informaciones adicionales obtenidas referentes a
los sensores 16a a 16d de nimero de revoluciones de
las ruedas, el dispositivo de control 14 comprueba la
informacién emitida por la unidad de evaluacién 12y
determina si se presenta una discrepancia. Por ejem-
plo, parece muy improbable que se presente un vuelco
cuando todos los sensores del nimero de revoluciones
de las ruedas indican los mismos nimeros de revolu-
ciones de las ruedas y el sensor de dngulo de direccién
21 sefializa una circulacién en linea recta. En este ca-
so, hay que suponer que el sensor 10 de la velocidad
de rotacion, la unidad de evaluacion 12 o la transmi-
sién de la informacién de la velocidad de rotacién al
dispositivo de control 14 adolece de defectos. Se su-
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primiria en este caso un disparo de un dispositivo de
seguridad. Sin embargo, si las informaciones de los
sensores 16a a 16d del nimero de revoluciones de las
ruedas confirman, debido a la presencia de discrepan-
cias entre los nimeros de revoluciones de las ruedas,
la informacién de la unidad de evaluacion 12, es de-
cir que se presenta un vuelco del vehiculo, se solicita
entonces de manera correspondiente - en el presente
caso - una unidad de disparo de airbag 18, con lo que
se enciende un airbag 20.

Naturalmente, pueden ser activados también de
manera correspondiente otros aparatos de disparo de
dispositivos de seguridad, de modo que pueden pasar
a la situacién de activados, por ejemplo, otros airbag,
tensores de cinturén y dispositivos de seguridad com-
parables.

Dado que la mayoria de los componentes del hard-
ware estdn ya presentes en los actuales vehiculos, se
requiere Unicamente una modificacién del software
para poner en practica la presente invencion. Por este
motivo, la presente invencion puede contribuir de ma-
nera barata a incrementar la seguridad en un vehiculo.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para detectar vuelcos en un vehi-
culo, que comprende al menos un sensor de vuelco
(10) para captar un vuelco inminente o en curso del
vehiculo y para entregar una sefial correspondiente, y
al menos dos sensores (16a-16d) del nimero de revo-
luciones de las ruedas que entregan a un dispositivo
de control (14) una sefial correspondiente al respec-
tivo nimero de revoluciones de rueda, estando unido
el dispositivo de control (14) directa o indirectamente
con el al menos un sensor de vuelco (10) y generan-
do una sefial de disparo para un sistema de seguridad
(20) sobre la base de la sefial de vuelco y teniendo
en cuenta las sefiales de nimero de revoluciones de
las ruedas, y estando concebido el dispositivo de con-
trol (14) de tal manera que solamente a partir de las
seflales de nimero de revoluciones de las ruedas de
los al menos dos sensores de nimero de revolucio-
nes de las ruedas se deduzca un funcionamiento de
circulacién anormal y se emplee esta informacion pa-
ra comprobar la plausibilidad de la sefial de vuelco,
caracterizado porque en todas las ruedas estin pre-
vistos sensores (16a-16d) del nimero de revoluciones
de las mismas y se capta qué dos de las cuatro ruedas
pierden primeramente el contacto con el suelo.
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2. Dispositivo segtn la reivindicacién 1, caracte-
rizado porque se capta si, después de la elevacion de
las ruedas, se produce un frenado brusco de dichas
ruedas.

3. Dispositivo segin la reivindicacién 1 6 2, ca-
racterizado porque se emplean como sensores de
vuelco (10) unos sensores de velocidad de rotacidon
y/o de aceleracion.

4. Dispositivo seglin una de las reivindicacio-
nes anteriores, caracterizado porque esta previsto un
sensor de dngulo de direccién con el cual se pueden
compensar en una situacién de circulacién en curva
las diferentes sefiales de diferentes sensores (16a-16d)
de nimero de revoluciones de las ruedas.

5. Dispositivo segtin una de las reivindicaciones
anteriores, caracterizado porque estd prevista para
todos los sensores de vuelco o para cada uno de ellos
una unidad de evaluacién propia (12) destinada a eva-
luar la respectiva sefial de vuelco, y la unidad de eva-
luacién (12) estd unida con el dispositivo de control
(14).

6. Dispositivo segtin una de las reivindicaciones
anteriores, caracterizado porque se puede activar co-
mo sistema de seguridad un airbag, un tensor de cin-
turén o un arco de proteccién antivuelco.
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