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(57) Abstract: The invention relates to a method
and an arrangement for controlling retaining means
which can be controlled in an especially reversible
manner, for people in a seat in a vehicle, upon de-
tection of a situation wherein a crash between the
vehicle and an object may be imminent. In order to
enable a reliable, i.e. prompt and largely error-free
control, with a simple structure, of both the retain-
ing means which can be controlled in a reversible
manner and the retaining means which can be con-
trolled in an irreversible manner, the distance be-
tween the vehicle (1) and the object (O) is contin-
uously detected, the detected distance is analysed
for gradual changes, the detected distance and the
gradual change therein are continuously analysed
in order to discover whether a crash is imminent,
and if an imminent crash is detected, pre-control
signals for control devices and/or triggering devices
of the retaining means (2, 3, 4, 5) are generated ac-
cordingly and are transmitted to the same. Retain-
ing means (4, 5) which can be controlled in a re-
versible manner are controlled or triggered accord-
ingly in the event of a crash being unavoidable or a
realistic possibility, whereas the retaining means (2,
3) which can be controlled in an irreversible man-
ner can only be triggered (6, 7, 8) in the event of a
certain crash with risk of injury.

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Anordnung zur Ansteuerung von insbesondere reversibel
ansteuerbaren Riickhaltemitteln fiir Personen in einem Sitz in einem Fahrzeug bei der Erfassung einer Situation, bei der mit einer
Kollision zwischen dem Fahrzeug und einem Objekt zu rechnen ist. Um bei einfachem Aufbau eine sichere, d. h. rechtzeitige und
weitgehend fehlerfreie Ansteuerung sowohl der reversibel als auch der irreversibel ansteuerbaren Riickhaltemittel zu erméglichen, ist
wesentlich, dass der Abstand des Fahrzeuges (1) von dem Objekt (O) kontinuierlich erfasst wird, dass der erfasste Abstand auf eine
Anderung tiber die Zeit hin untersucht wird, dass der erfasste Abstand und dessen Anderung iiber die Zeit kontinuierlich daraufhin
untersucht werden, ob mit einer Kollision zu rechnen ist und dass abhingig davon im gegebenen Fall Voransteuersignale fiir Ansteu-
ereinrichtungen und/oder Ausldseeinrichtungen der Riickhaltemittel (2, 3, 4, 5) erzeugt und diesen zur Verfiigung gestellt werden,
wobei reversibel ansteuerbare Riickhaltemittel (4, 5) im Falle der Beurteilung als eine unvermeidbar oder tatséchlich bevorstehende
Kollision entsprechend angesteuert bzw. ausgeldst werden, wihrend die irreversibel ansteuerbaren Riickhaltemittel (2, 3) nur im Fall
einer sicher vorliegenden Kollision mit Verletzungsrisiko auslsbar (6, 7, 8) sind.
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Verfahren und Anordnung zur Ansteuerung von insbesondere
reversibel ansteuerbaren Riickhaltemitteln

Begchreibung

Stand der Technik

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Anordnung'zur‘
Ansteuerung von  insbesondere reversibel ansteuerﬁéren
Rickhaltemitteln flr Personen in einem Sitz 1in einem
Fahrzeug Dbei der Erfassung einer Situation, bei der mit
einer Kollision zwischen dem Fahrzeug und einem Objekt zu

rechnen ist.

In zunehmenden Masse werden nicht nur Fahrzeuge .der
gehobenen Klasse zum Schutz der Insassen im Falle eines
Unfalles serienmaRig mit irreversibel ansteuerbaren
Rickhaltemitteln wie pyrotechnisch zindbaren Airbags und
pyrotechnisch zlindbaren Gurtstraffern ausgerlstet, sondern
auch mit reversibel ansteuerbaren Rickhaltemitteln, wie
motorisch arbeitenden Gurtstrammern, um zur Vorbereitung auf
eine unmittelbar bevorstehende Kollision die Jeweilige
Person in dem Sitz in eine besonders glnstige Position zu
bringen bzw. in dieser zu fixieren (DE 44 11 184 C2). Dabei
ist es durchaus auch Ublich, den Sitz im gegebenen Fall zu
verstellen, beispielsweise die Lehne steil zu stellen und
die Kopfstiitze nach vorne zu neigen. Wesentliche Bedeutung
kommt nicht nur der Erfassung der tatsdchlichen Kollision
sondern auch der Beurteilung zu, ob aufgrund wvon
Umgebungsbedingungen eine Kollision zu erwarten  ist
(sogenannte Precrash-Sensorik). Von wesentlicher Bedeutung

ist dabei, dass ein Ausldsen der irreversibel ansteuerbaren
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Rickhaltemittel im Kolligionsfall mit hohem
Verletzungsrisgiko sichergestellt gsein mus s, deren

fehlerhaftes Auslbsen jedoch unbedingt zu vermeiden ist.
Somit kommt die Verwendung eines Sensors, der die
Beschleunigung oder Verzbdgerung rechnerisch ermittelt, etwa

gemaf DE 41 12 579 C2, als zu unsicher nicht in Frage.

Fir die Ansteuerung bzw. Ausldésung der irreversibel
ansteuerbaren Rickhaltemittel darf daher nur das
tatsadchliche ° Vorliegen einer gefdhrlichen Kollision

herangezogen werden. Als sicherstes Mittel wird das Vorsehen

mindestens eines elektromechanisch oder elektrisch wirkenden
Beschleunigungssensors angesehen, der am Fahrzeug befestigt
ist und eine unter einer bestimmten Vorbelastung stehende
trédge oder seismische Masse aufweist. Die Vorbelastung ist
dabel sdv"bestimmt, dass selbst bei Notbremsvorgdngen die
Masse sich nicht wesentlich bewegt, wahrend im Fall einer

tatsdchlichen. und gefdhrlichen Kollision sgich die Masse

entgegen der Vorbelastungskraft bewegt, einen Schalter
betatigt und ein entsprechendes Signal an die Ansteuer- bzw.
Ausléseeinrichtung der irreversibel ansteuerbaren
RGckhaltemittel abgibt (vgl. z. B. Bosch,
Kraftfahrtechnisches Taschenbuch, 20. Aufl., 1987, S.
628/629) . '

Die tUbliche Vorgehensweise bei der Precrash-Sensorik ist

jedoch unvollkommen, da nur ein konkret vorliegendes
Kriterium erfasst wird, das auf eine unmittelbar
bevorstehende Kollision gschlielRen lasst, etwa ein

Ultraschall-Sensor zum Messen sowohl der Entfernung als auch
der Geschwindigkeit des eigenen Fahrzeuges in Bezug auf ein
Objekt. Dies ist zum einen umstdndlich und -~ damit
fehlerbehaftet wund =zum anderen wungenau. Die bekannte
Precrash-Sensorik kann daher zu flir die Person im Sitz
unangenehmen  Ausldsungen der  reversibel ansteuérbaren
Rickhaltemittel fihren oder aber zu einer zu spaten oder gar
fehlenden Ausldsung der reversibel ansteuerbaren
Rickhaltemittel, so dass im tatsdchlichen Fall einer
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gefahrlichen Kollision deren schitzende Funktion zu spat

oder gar nicht auftritt.

Ausgehend hiervon ist es Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
die Precrash-Sensorik dahingehend weiter zu entwickeln, dass
bei einfachem Aufbau eine sichere, d. h. rechtzeitige und
weltgehend fehlerfreie Ansteuerung der reversiblen

Rickhaltemittel mdglich ist.
Vorteile der Erfindung

Die Aufgabe wird durch die Merkmale der unabhingigen

Ansprliche geldst.

Die Erfindung wird durch die Mérkmale der abhangigen

Ansprliiche weitergebildet.

Die Erfindung geht dabei wvon der Erkenntnis aus, dass eine
einzige einfache Messung unabhangig von der
Beschleunigungsmessung flr den tatsdchlichen Kollisionsfall
dann gentgt, wenn aus ihr durch fahrzeugseitige Auswertung
kontinuierlich oder quasi kontinuiexlich ableitbar ist, ob
Objekte aulerhalb des Fahrzeuges vorhanden sind und ob bei
golchen Objekten die Gefahr einer Kollision zu erwarten ist.
Die Erfindung erreicht dies durch eine einfache
kontinuierliche Abstandsmessung zu einem oder jeden in einem
Erfassungsbereich eines Abstandssensors vorhandenen Obijekt.
Aus dieser kontinuierlichen Messung des Abstandes lassen
sich in einfacher Weise alle GroRen ableiten, aufgrund deren
beurteilt werden kann, ob eine Kollision zu erwarten ist.
Ferner lassen sich im gegebenen Fall, gegebenenfalls auch
kontinuierlich, auch die Relativgeschwindigkeit =zwischen
Objekt und Fahrzeug berechnen, die Zeit berechnen, bis zur
erwarteten Kollision zwischen einem erfassten Objekt und dem
Fahrzeug, der Ort am Fahrzeug berechnen (Aufprallort) an dem
die zu erwartende Kollision =zwischen Objekt und Fahrzeug
stattfinden soll, wund auch ein Winkel gegeniiber einer
Referenzachse des Fahrzeuges berechnen, unter dem die =zu

erwartende Kollision zwischen Objekt und Fahrzeug
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stattfindet. Abhangig davon kénnen reversibel ansteuerbare
Rlckhaltemittel situationsangepasst, d. h. an die Jjeweilige
zu erwartende Kollision angepasst optimal und gegebenenfalls
flr jeden Sitz unterschiedlich angesteuert werden.
Schlieflich kénnen die irreversibel ansteuerbaren
Rlckhaltemittel in einen an die zu erwartende Kollision
jeweils optimal angepassten Vorbereitungszustand versetzt
werden, so dass gie im Falle der tatsachlichen Kollision und
deren Beurteilung als gefdhrlich unmittelbar angesteuert und
ausgeldst (gezlndet) werden kémnen. SchlieRlich kann auch
durch Berechnung abgeschatzt werden, durch welches von
mehreren Objekten die gefdhrlichste Kollision und/oder die

nédchstliegende Kollision zu erwarten ist.

Zelchnung

Die Erfindung wird anhand des in der Zeichnung dargestellten

Ausfihrungsbeispiels nadher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 schematisch den grundsatzlichen Aufbau einer

erfindungsgemafen Anordnung,

Fig. 2 schematisch die Vorgange bei der gegenseitigen

Anndherung zwischen einem Fahrzeug und einem Objekt,

Fig. 3 schematisch eine Vergrdferung aus Fig. 2 zuxr

Darstellung der Ermittelbarkeit kollisionsrelevanter

GrofRen.
Beschreibung eines Ausfihrungsbeispieles

Mindestens einem Sitz (nicht dargestellt) in einem Fahrzeug
1 sind eine Reihe von RUckhaltemittel zugeordnet, wvon denen
im allgemeinen ein Teil irreversibel ansteuerbar ist, etwa
durch pyrotechnische Ztndung, wund von denen ein Teil
reversibel ansteuerbar ist, etwa mittels Elektromotoren.
Reispielhaft far ein irreversibel ansteuerbares
Rlickhaltemittel sind ein Airbag 2 und ein pyrotechnisch

zindbarer Gurtstraffer 3 vorgesehen. Als Beispiel reversibel
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ansteuerbarer  Rlckhaltemittel sind ein motorisch
angetriebenes Rickhaltesystem, wie ein Gurtstrammer 4 und

ein Sitzverstellsystem 5 vorgesehen, mittels dem Sitzflache,
Ricklehne und/oder Kopfstiitze und/oder Armlehnen in eine
vorgegebene Position verstellbar sind. In dem Fahrzeug 1 ist
ferner insbesondere ein Beschleunigungssensor 6 an sich
bekannter Bauart vorgesehen, der aufgrund seiner Bauart,
durch eine Auswerteanordnung 7 symbolisiert, laufend
feststellt, ob eine [Kollision stattgefunden  hat. Im
gegebenen Fall wird ein entsprechendes Ausldbsesignal fdber
ein Netzwerk 8 an alle RUckhaltemittel 2 bis 5 zu deren
Ausldsung abgegeben, derart, dass die irreversibel
ansteuerbaren Rickhaltemittel 2, 3 nur aufgrund dieses
Signals auslésbar - sind und die reversibel ansteuerbaren
Rﬁckhaltemittel-:4, 5 jedenfalls spatestens bei Vorliegen

dieses Signals.dngesteuert werden.

Gemals dexr vorliegenden Erfindung ist ferner mindestens ein
Entfernungsmesser oder Abstandssensor 9 vorgesehen, der in
der Lage ist, den Abstand zu einem oder jedem in seinem
Erfassungsbereich befindlichen Objekt O (Fig. 2 und Fig. 3)
zu messen. Ein solcher Sensor ist beispielsweise ein
Radargerdt, wie ein 24GHz-Short-Range-Radar-Sensor oder ein
Video-Sensor. Wesentlich ist, dass die Abstandsmessung zu
mindestens einem Objekt o} im Erfassungsbereich
kontinuierlich odér quasi-kontinuierlich, d. h., sténdig mit
nur sehr geringen Zeitabstdnden zwischen Jeder Messung,
erfolgt. Dieses Mess- oder Erfassungssignal wird in einer
Auswerteschaltung 10 ebenfalls laufend daraufhin untersucht,
ob bestimmte Kriterien vorliegen, aufgrund deren mit einer
Kollision gerechnet werden kann oder muss, wie dies weitrer

unten erlautert wirxrd.

Wenn die Auswerteschaltung 10 ermittelt, dass mit einem Ffiir
den in dem betroffenen Sitz befindlichen Person geféhrlichen
Unfall (Crash) aufgrund einer zu erwartenden KXollision
zwischen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O gerechnet werden
muss, werden Uber ein Netzwerk 11 entsprechende Signale an

die genannten irreversibel ansteuerbaren und reversibel
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ansteuerbaren Rlckhaltemittel 2 bis 5 Ubermittelt. Fur die
verschiedenen  Ruckhaltemittel 2  Dbis 5 - kénnen  dabei
insbesondere nach Beurteilung der zu erwartenden Xollision
untergchiedliche Signale gegebenenfalls auch zu

unterschiedlichen Zeiten Ubermittelt werden.

Jedes der in Fig. 1 schematisch dargestellten
Rickhaltemittel 2 bis 5 weist eine zugeordnete
Ansteuerschaltung auf, die das RlUckhaltemittel 2, ... 5

selbst jedenfalls in einen vorbereitenden Zustand versetzt
(voransteuert) und sogar, bei Vorliegen bzw. Beurteilen als
Vorliegens entgprechender Kriterien, jedenfalls die
reversibel ansteuerbaren RUckhaltemittel 4, 5, jedoch nicht
die irreversibel ansteuerbaren Rickhaltemittel 2, 3,

auszuldsen vermag.

Die Auswerteschaltung 10 ermittelt zumindest aus der dem
Abstand zwischen Fahrzeug 1 und dem Objekt O entsprechenden
Grofe auch eine Anderung der GréBe mit der Zeit. Hieraus
kann ermittelt werden, ob sich der Abstand zwischen Fahrzeug
1 und Objekt O wvergrdfdert oder wverkleinert. Im letzteren
Fall kann davon ausgegangen werden, dass . zumindest latent

die Gefahr einer Kollision gegeben ist.

Daraus lasst sich ferner berechnen, wann eine Kollision als
unvermeidbar angesehen werden muss, und zwar insbesondere
abhéngig wvon der Relativgeschwindigkeit ,zwischeﬁ dem
Fahrzeug 1 und dem Objekt O und dem tatsdchlich

vorliegenden, gemessenen Abstand.

Da die Lage des Objektes O gegenlber dem Fahrzeug 1,
jedenfalls bezliglich einer Referenzachse des Fahrzeuges 1,
erfassbar oder berechenbar ist, kann durch laufende
Berechnung der vermutliche Kollisionspunkt gzwischen Fahrzeug
1 und Objekt O an dem Fahrzeug 1 in seinem Abstand zur
Referenzachse und seinem Winkel zur Referenzachse ziemlich
genau bestimmt werden. Abhangig davon  kénnen die
Ruckhaltemittel, die wverschiedenen Sitzen des Fahrzeuges

zugeordnet sind, in unterschiedlicher Weise angesteuert bzw.
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vorbereitet werden, so dass die Person in dem jeweiligen
Sitz im Falle der durch den Beschleunigungssensor 6
erfassten tatsdchlichen Kollision in jeweils optimaler Weise

geschiitzt werden kann.

Fig. 1 =zeigt ferner, dass der Auswertescha tung 10 ein
Speicher 14 zugeordnet ist. In dem Speicher 14, der eine
bauliche Einheit mit der Auswerteschaltung 10 besitzen kann,

sind statistisch ausgewertete bzw. aufbereitete Daten

‘abgespeichert, mittels denen aufgrund eines festgestellten

Abstandes oder zumindest einer Anderung des Abstandes ftiber
die Zeit flr den Fall einer Kollision auf eine

’voraussichtliche Schwere des Unfalles geschlossen werden

kann. Aufgrund der durch die Auswerteschaltung 10
ermittelten Abschitzung der Gefahr einer bevorstehenden
Kollision und den aus dem Speicher 14 abgerufenen Daten Uber
eine mbgliche Unfallschwere ké&mnen daher die von der
Auswerteschaltung 10 in das Netzwerk 11 eingegebenen und
damit den Rickhaltemitteln 2, ... 5 zugeflihrten Signale
daraufhin angepasst werden, mit welcher Unfallschwere im
Fall der tatsdchlichen Kollision, die mittels des
Beschleunigungssensors 6 ermittelt wird, gerechnet werden
muss. Hierdurch kann eine geeignete Voransteuerung der
Rickhaltemittel in jeweils an die Zu erwartende
Unfallschwere angepasster Weise erfolgen. Beispielsweise
kann, wenn mit einem schweren Unfall gerechnet werden muss,

bereits vor der Erfassung der Kollision mittels des

Beschleunigungssensors 6 das Sitzverstellsystem 5 ausgeldst

werden, derart, dass die Teile des Sitzes in die flr den zu

erwartenden Unfall optimale Position verstellt werden.

- Beispielsweise kann ferner, wenn mit einem eher seitlich

erfolgenden schweren Aufprall gerechnet werden muss, eine
Voransteuerung von Seitenairbags und/oder Fensterairbags des
unmittelbar betroffenen Sitzes in anderer Weise erfolgen,

als die eines anderen Sitzes.

Wie erwdhnt, kénnen die dem Netzwerk 11 zugeflhrten Signale
der Auswerteschaltung 10 nicht nur zur Vorbereitung der

Rickhaltemittel 2 bis 5 verwendet werden, sondern auch zur
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Auslésung der oder einiger der reversibel ansteuerbaren
Rickhaltemittel 4, 5, falls die Auswerteschaltung 10
ermittelt, dass eine Kollision als unvermeidbar angesehen
werden muss. Diese Einschdtzung kann fehlerhaft sein,
beispielsweise, weil das Objekt = nicht geeignet ist, eine
gefdhrliche Kollision auszuldsen, so dass es zweckmiRig ist,
dann, wenn die von der Auswerteschaltung 10 ermittelte Zeit
fir das Eintreffen der Kollision um ein vorgegebenes MafR
verstrichen ist, das entsprechende Signal in dem Netzwerk 11

geldscht wird.

Im folgenden sei die grundsétzliche Wirkungsweise n&her
erlautet. Fig. 2 zeigt die verschiedenen Stufen A, B und C
der gegenseitigen Annadherung des Fahrzeuges 1 und eines

Objektes O, wobei -es nur auf die Relativverh&ltnisse

ankommt .

Im Falle wvon Figf 2 A ist zundchst davon auszugehen, dass
der Abstandssensor 9 des Fahrzeuges 1 noch nicht in der Lage
ist, das Objekt O zu erfassen. Im Falle der Fig. 2 B hat der
Abstandssensor 9 das Objekt 0 erfasst und misst
kontinuierlich den . gegenseitigen Abstand. Die
Auswerteschaltung 10 ermittelt dann die
Relativgeschwindigkeit und ermittelt ferner aus der Richtung
der Anndherung weitere kollisiongspezifische Daten, und
veranlasst dann, wenrni die Auswerteschaltung 10 eine
Kollision zwischen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O als
unvermeidbar oder jedenfalls als zu erwarten ermittelt, die
Abgabe entsprechender Signale Uber das Netzwerk 11 an die

verschiedenen RlUckhaltemittel 2 bis 5.

Fig. 3 zeigt Dbeispielhaft die Situation, wie sie etwa in
Fig. 2 C dargestellt ist. In Fig. 3 ist die Referenzachse 12
des Fahrzeuges 1 dargestellt. Zweckm&fRig entspricht sie
einer Fahrzeugmittenachse in Fahrzeuglangsrichtung. Falls
nur ein Abstandssensor 9 vorgesehen ist, ist es zweckmidfRig
diese Referenzachse 12 so zu 1legen, dass sie durch den
Abstandssensor 9 hindurchgeht. Es ist von Vorteil, wenn der

Abstandssensor 9 ferner so ausgebildet ist, dass das Objekt
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O hinsichtlich der Lage (Richtung R) gegenlber der
Referenzachse 12 bestimmbar ist. Dann kann in einfacher
Weise aus dem gemessenen Abstand (Entfernung) wund der
Lagebeziehung laufend ein mdglicher Aufprallpunkt 13
zwischen dem Fahrzeug 1 und dem Objekt O bestimmt werden,
und zwar hinsichtlich des Abstandes dy zur Referenzachse 12
und hinsichtlich des Winkels o zur Referenzachse 12. Durch
die kontinuierliche (oder quasi-kontinuierliche) sténdige
Erfassung des Abstandes zwischen Fahrzeug 1 und Objekt O und
der Anderung dieses Abstandes ldsst sich auch ohne die
vorgenannte MaRnahme auf rein rechnerische Weise
feststellen, ob und gegebenenfalls an welchem Aufprallpunkt
13 mit einer Kollision unter welchem Winkel o =zu rechnen
ist. Da  sich aus der kontinuierlich bzw. quasi-
kontinuierliche Messung deg Abstandes “'auch die
Relativgeschwindigkeit V zwischen dem Fahrzeuéf 1 ‘und dem
Objekt O ermitteln lé&sst, kann sehr prazise ermittelt

werden, ob mit einer Kollision zu rechnen ist.

D. h., dass mit Hilfe der erfindungsgemiR vorgesehenen
Abstandsmessung und deren laufender Auswertung in der
Auswerteschaltung 10 eine den tatsichlichen Verhiltnissen
sehr nahe kommende Situationsanalyse und

Situationsbeschreibung erfolgen kann. Diesge

Situationsanalyse und Situationsbeschreibung wird um so

genauer, je genauer das Verhalten des Objektes O erfasst
werden - kann. Bei auf Radarsystemen béruhenden
Entfernungsmessungen kénnen rechnerische Verfahren, wie sie
bei der Spurverfolgung (Tracking) an sich bekannt sind,
herangezogen werden, wobei das Eigenverhalten des Fahrzeuges
1 dartber hinaus mit zusatzlich berticksichtigt werden kann.
Ist das Verhalten des Objektes O weitgehend ermittelt, so
lasst sich daraus mittels bekannter Vorhersageverfahren
(Pradiktionsverfahren) ermitteln, ob eine Kollision

unmittelbar bevorsteht.

Die Erfindung wurde anhand einer Anniherung erlautet, bei
dem sich das Objekt O dem Fahrzeug 1 im wesentlichen an

deren Front (relativ) anndhert, wobei der Abstandssensor 9
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(gemafs Fig. 1) in dem Frontbereich angeordnet ist. Abhingig
von dem Erfassungsbereich des Abstandssensors 9, der als
etwa keulenartig betrachtet werden kann, kann es zweckmidRig
sein, im Frontbereich des Fahrzeuges 1 mehr als einen
Abstandssensor 9 oder Uber das Fahrzeug 1 verteilt mehrere
Abstandssensoren 9 vorzusehen. Zweckﬁéﬁig Uberlappen sich
die Erfassungsbereiche verschiedener Abstandssensoren 9.
Dann kann, Jedenfalls in gewissem Umfang, die Lage des
Objektes O gegentiber dem Fahrzeug 1 insbesondere wenn es
gich Krelativf durch einen solchen Uberlappungsbereich
bewegt, sehr genau erfasst werden, wobei diese Erfassung

dann bei der Analyse berlicksichtigt werden kann.

In Fig. 1 ist ferner angedeutet, dass eine einzige
Auswerteschaltung 10 fiir mehreren Sitzen des Fahrzeuges 1
2ugeoraneten jeweiligen Rlckhaltemitteln vorgesehen sein
kann, was Dbeispielsweise durch Gurtstraffer 3a und 3b
angedeutet ist. Dabei ist zu berlcksichtigen, dass die
unterschiedlichen Sitze eines Fahrzeuges, Fahrersitz,
Beifahrersitz, Ricksitze, in unterschiedlicher Weise mit
Rlckhaltemitteln = ausgerustet sein kdénnen und deren
Ansteuerung Jje nach Ort, aber auch Art und Schwere der

Kollision (Aufprallort 13) sehr unterschiedlich sein sollte.

Die wvorliegende Erfindung wurde anhand einer Anordnung
erldutert, ©bei der Jjedes Ruckhaltemittel eine eigene
Ansteuerschaltung aufweist. Ferner wurde die Anordnung so
erléuﬁert, dass dem Abstandssensor 9 gzur Abstandsmessung
eine eilgene Auswerteschaltung 10 zugeordnet ist, und dass
dem Beschleunigungssensor 6 eine eigene Auswerteanordnung 7
zugeordnet ist. Selbstverstandlich ist es mdglich,
einerseits die Auswerteschaltung 10 und den Abstandssensor 9
baulich zZu vereinigen oder andererseits die
Auswerteschaltung 10 und die jeweiligen Ansteuerschaltung
der Rickhaltemittel zu  integrieren. Auch kann die
Auswerteanordnung 7 in eine solche integrierte Anordnung mit

einbezogen sein.
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Ferner ist die Erfindung grgndsétzlich auch dann anwendbar,
wenn ein RUckhaltemittel in mehreren Stufen, gegebenenfalls
sogar adaptiv, ansteuerbar ist, etwa ein mehrstufig

ansteuerbarer Airbag oder dergleichen.
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Angpriche

1. Verfahren zur Ansteuerung von insbesondere reversibel
ansteuerbaren RUckhaltemitteln flir Personen in einemlsitz
in einem Fahrzeug bei der Erfassung einer Situatioh} beil
der mit einer Kollision =zwischen dem Fahrzeug und einem
Objekt zu rechnen ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Abstand des Fahrzeuges (1) wvon dem Objekt (0)

kontinuierlich erfasst wird, ‘

dass der erfasste Abstand auf eine Anderung tber die- Zeit

hin untersucht wird,

dass der erfasste Abstand und dessen Anderung tiber die Zeit

kontinuierlich daraufhin untersucht werden, ob mit einer

Kollision zu rechnen ist wund dass abhdngig davon im

gegebenen Fall Voransteuersignale f£lr Ansteuereinrichtungen

und/oder Ausloseeinrichtungen der Ruckhaltemittel (2, 3, 4,

5) erzeugt und diesen zur Verfligung gestellt werden, wobei

reversibel ansteuerbare Rickhaltemittel (4, 5) im Falle der

Beurtellung als eine unvermeidbar oder tatsdchlich

bevorstehende Kollision - entsprechend angesteuert bzw.

ausgeldst werden, wahrend die irreversibel ansteuerbaren

Rickhaltemittel (2, 3) nur im Fall einer sicher vorliegenden

Kollision mit Verletzungsrisiko auslédsbar (6, 7, 8) sind.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
der Abstand erfasst wird, sobald das Objekt (0) sich in
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einem <vorgegebenen Umgebungsbereich des Fahrzeuges (1)

befindet.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet,
dass aus dem erfassten Abstand und dessen Anderung Uber
die Zeit zumindest eines ermittelt wird wvon

- Relativgeschwindigkeit (V) zwischen Objekt (0) und

Fahrzeug (1),

- Zeit bis zur zu erwartenden Kollision zwischen Objekt (0)

und Fahrzeug (1),

- Ort (13) am Fahrzeug (1) der zu erwartenden Kollision

zwischen Objekt (0O) und Fahrzeug (1),

-  Winkel (a) gegenuber einer Referenzachse (12) des

Fahrzeuges (1) der zu erwartenden Kollision zwischen Objekt

(0) und: Fahrzeug (1) .

4. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass, wenn als Ergebnis der Untersuchung
das unmittelbare Bevorstehen einer Kollision ermittelt
wird, Ansteuer- bzw. Auslésesgignale an die Ansteuer- bzw.
Ausldseeinrichtungen der reversibel ansteuerbaren
Rickhaltemittel (4, 5) lUbertragen werden, um diese

anzusteuern bzw. auszuldsen.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass
das Ansteuern der reversiblen Rickhaltemittel das
Verstellen des Sitzes in eine fiur die zu erwartende

Kollision gUnstige Position umfasst.

6. Verfahren nach Anspruch 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet,
dass auch ein Voransteuersignal an die
Ansteuereinrichtungen fir irreversibel ansteuerbare
Rickhaltemittel (2, 3) abgegeben wird, um bei Erfassen (6,
7, 8) einer tatsdchlichen Kollision diese irreversibel
ansteuerbaren Ruckhaltemittel (2, 3) T optimal
gituationsangepasst und ohne Zeitverzdgerung ansteuern

bzw. ausldsen zu kdnnen.
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7. Verfahren mnach einem der Ansprﬁche 3 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, das dann, wenn die Zeit, in der die zu
erwartende Kollision erfolgen sollte, um ein vorgegebenes
Mafs tiberschritten ist und eine tatsfchliche Kollision
nicht stattgefunden hat, die Auslésesignale flur die
reversibel ansteuerbaren RuUckhaltemittel (4, 5) und die
Voransteuersignale flr die irreversgibel ansteuerbaren

RlUckhaltemittel (2, 3) aufgehoben werden.

8. Verfahren mnach einem der Anspriiche 3 bis 7, dadurch
gekennzeichnet, dass abhé&ngig von dem ermittelten Ort (13)

der =zu erwartenden Kollision und/Qder dem ermittelten

Winkel (a) der zu erwartenden Kollision die dem
betrachteten Sitz des Fahrzeuges (1) zugeordneten
Riickhaltemittel (2, ... 5) nach*Maﬁgqbe der zu erwartenden

Kollision jeweils optimal angesféﬂert werden.

9. Verfahren nach einem der Ansprliche 1 bis 8, dadurch
gekennzeichnet, dass der Abstand zum Objekt (0) innerhalb

eines vorgegebenen Winkelbereichs erfasst wird.

10. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch
gekennzeichnet, dass der Abstand zum Objekt (0) innerhalb
verschiedener vorgegebener Winkelbereiche getrennt erfasst

wird, wobei sich die Winkelbereiche Uberlappen kdnnen.

11. Verfahren nach einem der vorstehenden Ansprliche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der erfasste Abstand und statistisch ermittelte und
hinsichtlich der Jjeweiligen Unfallschwere klassifizierte
entsprechende Unfalldaten miteinander verglichen werden,

dass abhéngigA von dem Vergleichsergebnis auf die
Unfallschwere einer mdglichen bevorstehenden Kollision
zwischen dem Fahrzeug (1) und dem Objekt (0) geschlossen
wird, - abhingig davon Voransteuersignale far
Ansteuvereinrichtungen und/oder Ausléseeinrichtungen der
Rickhaltemittel (2, ... 5) erzeugt und diesen zur Verflgung
gestellt werden wund die Rickhaltemittel dim Falle der

Ermittlung elner unvermeidbar oder tatsachlich
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bevorstehenden Kollision der Unfallschwere entsprechend

optimal angesteuert bzw. ausgeldst werden.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass
bei Ermitteln einer unvermeidbar bevorstehende Kollision
reversibel ansteuerbare Rlckhaltemittel (4, 5) entsprechend
der zu erwartenden Unfallschwere angesteuert und ausgeldst
werden und irreversibel ansteuerbare Rickhaltemittel (2, 3)
in einen Vorbereitungszustand wversetzt werden und diese
irreversibel ansteuerbaren RlUckhaltemittel (2, 3) erst bei
Festellen (6, 7, 8) einer tats8chlichen Kollision ausgelbst
unter Berlcksichtigung der Parameter hinsichtlich der

Unfallschwere werden.

13. Anordnung zur Ansteuerung von insbesondere reversibel-
ansteuerbaren Rlckhaltemitteln flr Personen in einem Sitz iﬁ.
einem Fahrzeug, bei der Erfassung einer Situation, bei der
mit einer Kollision zwischen dem Fahrzeug und einem Objekt
zu rechnen ist, ‘

dadurch gekennzeichnet,

dass mindestens ein Abstandssensor (9) am Fahrzeug (1)
befestigt ist wund den Abstand =zu einem Objekt (0)
kontinuierlich erfasst,

dass eine Auswerteschaltung (10) die Anderung des Abstandes
Uber die Zeit ermittelt,

dass die Auswerteschaltung (10) aus dem Abstand und dessen
Anderung tUber die Zeit kontinuierlich ermittelt, ob mit
einer Kollision zu rechnen ist und im gegebenen Fall ein
Voransteuersignal far “Ansteuereinrichtungen und/oder
Ausldseeinrichtungen der Rlickhaltemittel erzeugt und diesen
zZur Verfigung stellt (11), . wobeil die reversibel
angteuerbaren Rickhaltemittel - (4, 5) im Falle der
Beurteilung als eine unvermeidbar oder tatsdchlich
bevorstehende Kollision  entsprechend ansteuerbar bzw.
auslésbar sind, wdhrend die -~ irreversibel ansteuerbaren
Rlckhaltemittel (2, 3) nur im Fall einer durch einen am
Fahrzeug (1) angebrachten Beschleunigungssensors (6)

erfassten sicher vorliegenden Kollision ausldsbar sind.
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14. Anordnung‘nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass
der Abstandssensor (9) den Abstand erfasst, sobald das
Objekt (0) sich in einem vorgegebenen Umgebungsbereich des

Fahrzeuges (1) befindet.

15. Anordnung nach  Anspruch 13 oder 14, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (10) ferner aus
dem erfassten Abstand und dessen Anderung tiber die Zeit
zumindest eines ermittelt wvon

- Relativgeschwindigkeit (V) zwigchen Objekt (O) und
Fahrzeug (1),

- Zeit bis zur zu.erwartenden Kollision zwischen Objekt (0O)
und Fahrzeug (1),

- Ort (13) am Fahrzeug (1) der zu erwartenden Kollision
zwischen Objekt (0) und Fahrzeug (1),

- Winkel (d) -gegentiber einer Referenzachse (12) des
Fahrzeuges (1) der zu erwartenden Kollision zwischen Objekt

(0) und Fahrzeug (1).

16. Anordnung nach einem der Anspriche 13 bis 15, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (10), wenn sie
ermittelt, dass eine Kollision unmittelbar bzw. unvermeidbar
bevorgteht, Ansteuer- bzw. Ausldsesignale an die
Ansteuereinrichtungen der revergibel ansteuerbaren

Riickhaltemittel (4, 5) Ubertragt, um diese anzusteuern bzw.

auszuldsen.

17. Anordnung nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteschaltung (10) im gegebenen Fall Ansteuersignale
an Verstelleinrichtungen des Sitzes abgibt, um diesen in
eine flir die zu erwartende Kollision glnstige Posgition zu

verstellen.

18. Anordnung nach einem der Ansprliche 12 bis 16, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (10)
Voransteuersignale an die Ansteuereinrichtungen far
irreversibel ansteuerbare RlUckhaltemittel (2, 3) abgibt, um
diese derart vorzubereiten, dass bei Erfassen (6, 7, 8)

einer tatsdchlichen Kollision die irreversibel ansteuerbaren
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Rlickhaltemittel (4, ©5) ohne Zeitverzdgerung ansteuerbar

gind.

19. Anordnung nach einem der Anspriche 15 bis 18, dadurch
gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung die Ansteuer-
bzw. Ausldsesignale fur die  reversibel ansteuerbaren
Rickhaltemittel (4, 5) und die Voransteuersignale flir die
irreversibel ansteuerbaren RUckhaltemittel (2, 3) aufhebt,
wenn die Zeit, zu der die zu erwartende Kollision erfolgen
sollte, um ein vorgegebene Maf Uberschritten ist und eine

tatsdchliche Kollision nicht stattgefunden hat.

20. Anordnung nach einem der Ansprliche 14 bis 18, dadurch
gekennzeichnet, dass die BSteuerschaltung abhangig wvon dem
ermittelten Ort (13) der =zu erwartenden“Kollision und/oder
dem ermittelten Winkel (a) der zu erwarféndén Kollision die
einem Sitz des  Fahrzeuges (1) jeweils zugeordneten
RlUckhaltemittel (2, ... 5) nach MaRgeben der zu erwartende

Kollision jeweils optimal ansteuert.

21. Anordnung nach - einem der Anspriche 13 bis 20, dadurch
gekennzeichnet, dass der Abstandssensor .(9) so ausgebildet
ist, dass er den Abstand zum Objekt (0) nur innerhalb eines

vorgegebenen Winkelbereiches erfasst.

22. Anordnung nach einem der Anspriche 13 bis 20, dadurch
gekennzeichnet, dass mehrere Abstandssensoren (9)
vorgesehen sind, die den Abstand =zu dem Objekt (O)
innerhalb verschiedener vorgegebener Winkelbereiche
getrennt erfassen, wobeil die Winkelbereiche sich

Uberlappen konnen.

23. Anordnung nach einem der Anspriliche 13 bis 22,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Auswerteschaltung (10) ein Speicher (14) zugeordnet
ist, der statistisch ermittelte und Thinsichtlich der
jeweiligen Unfallschwere klassifizierte entsprechende

Unfalldaten enthdlt, und die Auswerteschaltung (10) den
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erfagsten Abstand und die zugeordneten statistisch

ermittelten Unfalldaten vergleicht,
abhangig von der durch den Vergleich ermittelten

Unfallschwere einer mdglichen  bevorstehende Kollision

zwischen dem Fahrzeug (1) und dem Objekt (0)
Voransteuersignale fur Ansteuer- und/oder
Ausldseeinrichtungen der Rickhaltemittel (2, ... 5) erzeugt

und diesen zur Verflgung stellt, wobei die Riickhaltemittel
im Falle der Ermittlung einer unvermeidbar oder tats&chlich

bevorstehenden Kollision bzw. einer tats&chlich vorliegenden
(6, 7, 8) Kollision der ermittelten Unfallschwere

entsprechend jeweils optimal ansteuerbar bzw. ausldsbar

sind.
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