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Vorrichtung zur Beeinflussung des Knick-
winkels an Gelenkziigen

Anwendungsgebiet der Erfindung: : S

Die Erfindung bezisht sich auf eine Vorrichtung zur Be-
einflussung des Knickwinkels an Gelenkzlgen, insbesondere
fur Gelenkzige ‘mit angetriebenem-Sékundérwagen, béstehend
aus elektronischen Fihler- und Steuerelnhelten und hy=-

~ draulischen, mechanischen oder kombiniert arbeltenden
Stelleinrichtungen. Die Erfindung bezieht sich weiterhin
auf eine elektronische Einrichtung zur wahrnehmung und
Auswertung der Winkellage von zwei sich’ verdrehenden Ele~
menten bzw. auf einen Wlnkellagenfuhler mit dlgltalem
winkelsignal- und Kontrollsignalausgang.

‘Charakteristik der bekannten technischen Lésungen:

Zur Verhinderung des Einknickens von Gelenkzlgen, insbe-
sondere Gelenk@mnibusse sind aus Patentliteratur bereits
zahlrelche Losungen bekannt. Von diesen Ld&sungen fand die
in der DE- PS 2 320 203 beschriebene Vorrlchtung weitge~
hende Anwendung. \

Bei der Vorrichtung nach DE-PS 2 320 203 sind zwischen den
beiden Fahrzeuggliedern, d.h., dem Primédr- und dem Sekun-
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dérwagen als Stellglieder vier hydraulische Arbeitszy-
linder-angedrdnet, deren .gemeinsame hydraulische Ven-
tileinheit durch eine elektronische Steuereinrichtung 3
gestedert wird. Die elektronische Steuereinrichtung
erhalt von einem Potentiometer, das die Winkelverdrehung
_ der gelenkten Réder destrimérwagens erfaBt, ein erstes
Eingangssignal und von einem weiteren Potentiometer,

das den Knickwinkel zwiéchen den beiden Fahrzeuggliedern
'wahrnimmt..ein weiteresjEingangssignal. Ein elektro-

nischer Mikrocomputer vergleicht kontinuierlich den tat-.

sidchlichen Knickwinkelwert mit dem zum jeweiligen Lenk-
einschlagwinkel gehdérenden und im Speicher gespeicherten
Knickwinkelwert.fBei Erreichen de's zuldssigen Knickwin-
kels sperrt das Ausgangssignal des Computers Uber eine
Ventileinheit die beiden Arbeitszylinder auf der einen
Seite und verhindert auf diese Weise einen weiteren An-
stieg des Knickwinkels in dieser Richtung. Die Betriebs-
‘sicherheit der Vorrichtung héngt vollsténdig von der Zu-
verlassigkeit der potentidmeterbestuékten Fuhler- bzw.
MeBwertgeber, der Signalibertragungsleitungen und der
elektronischen Einheit ab. Der einwandfreie Zustand

der elektronischen Einheit wird dadurch kontrolliert,

- daB bei Anléssen_des Fahrzéugmotors ein festgelegtes

" Testprogramm mehrmals nacheinander zum Ablauf gebracht

" und bei gleichem Ergebnis der fehlerfreie Zustand an-

- gezeigt wird, Oberall sind jeweiis zwel potentiometer-
.besfﬁckte Fihler eingebaut und zwei Warnsignallampen

far den Faher vorgesehen; damit im Fahrbetrieb die er-

. forderliche sichere Arbeitsweise und Anzeige gewadhr-
leistet ist. Der mechanische Teil und die hydraulischen
. Zylinder der Vorrichtung sind so eingebaut, daB bei im
Lenkeinschlag befindlichen Vorderrédern in Richtung des
diesen zugeordneten Knickwinkels das Eintreten eines
den festgelegten Knickwinkel uberschreitenden Knick-




w1nkels durch Verriegelung verhindert wird, wobei ent-
gegen einer in entgegengesetzter Richtung erfolgenden
Knickwinkelénderung bis zum Erreichen des Knickwinkels
0° keine Wirkung ausgeibt und dariber hinausgehend

- lediglich dla Geschw1ndlgkelt des Verdrehens gedampft,
jedoch gegen Verdrehung nicht verriegelt wird.

Durch die HUaPatentanmeldung-Nr. AU 428 wird eine weiter
verbesserte Losung vorgeschlagen, die die vorstehend auf-
gezeigte nachteilige Funktionsweise nicht besitzt und .
gegen eine ordnungswidrige Knickwinkelénderung in belie-
biger Richtung einen Widerstand ausubt. Die vorgesdhla~
‘gene Ldsung wird hydromechanisch betatigt und ist mit

" Steuerkurven ausgeriustet, auf denen sich Fﬂhler‘und das
Federelement einer differenzbildenden Vergleichseinheit
abstitzen, | '

Bei beiden vorstehend beschriebenen Einrichtungen ist dem

jeweiligen Lenkeinschlagwinkel ein bestimmter Knickwinkel
zugeordnet, der an Hand eines sich kontihuierlich auf '
einer Kreisbahn bewegenden Fahrzeuges, unter der. Vor-
aussetzung eines schlupffreien Abrollens der Rader, er—.
rechnet und in die Steuereinheit der Vorrichtung ein-
_programmiert wird.

’

Bowohl bei der elektronischen Steuerung, als auch bei der

= hydromachanmschen Elnrlchtung,arbeltet das vergleichende

differenzbildende Organ der Steuereinheit mit groBer Ge-
nauzgkelt. wobei jedoch bei der Bestimmung des zum Rad-
einschlagw1nkel~gehorenden Knickwinkels Vernachléssigun=-
gen vorgenommen werden missen. Andererseits bewegt sich
~@in gelenktes StraBenfahrzeug fast nie auf einer Kreis-
bahn'mif konstantem Radius. Dies ist allein auf Grund

des seitlichen Kriechens der Gummireifen, was u.a. durch
die auftretenden dynamischen Kréfte hervorgerufen wird,-
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nicht méglich. DemgemdB kann festgestellt werden, dab
die Steuereinheiten der zur Zeit‘gebréuchlichen Vor=-
richtungen Uberfliissigerweise genau arbeitet. Es wére
daher vorteilhaft, einen Toleranzbersich vorzusehen)
nach dessen'Uberséhréitqng die .Steuereinheit den Befehl
zur Betadtigung der Stellorgane erteilt. Obwohl zur Lo-
sung der Steuerungsaufgaben auch eine Vorrichtung mit
geringerer Genauigkeit ausreicht, darf dies jedoch
nicht auf Kosten der Zuverlassigkeit gehen. Eine feh-
lerhafte Arbeitsweise der das Einknicken von Gelenk-
ziigen .verhindernden Vorrichtung kann zu schweren Un-
-fadllen fihren.

Ziel der Erfindung:

Durch dis Erfindung wirdAeine‘errichtung der eingangs
‘genannten Art vorgeschlagen, die bei relativ einfachem
Aufbau eine zuverlédssige und sichere Arbeitsweise be-

sitzt und-die gestellten hohen Sicherheitsanforderungen

“erfillt.

,Dérlegung‘dgs Wesens der Erfindung:

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrhnde, eine Winkel-

’signalgeberFWinkellagenauswerteinheit fur eine in beiden
Richtungen wirksame Knicksperrvorrichtung zu entwickeln.

ErfindungsgeméB wird die Aufgabé dadurch geldst, dab der
Radeinschlagwinkelbereich eines Gelenkzuges entsprechend
den Empfindlichkeitsanforderungen der Steuerung in gege-

banenfalis'vbdeinahder unterschiedliche Winkel6ffnungen
aufweisende Abschnitte aufgegliedert ist, denen unter

der Vorausgetzung der Fortbewegung auf einer stationdren

Kreisbahn und eines schlupffreien Abrollens der Réder




Knickwinkelabschnitte zugeordnet'sind, wobei jedem ein-
zelnen Abschnitt ein von allen anderen Signalen unter-
schiedliches diskretes Signal und diesem eine laufende
Nummer als Information in digitaier Form zugeordhet ist.
Die laufenden Nummern der einander Zugeordneten‘Winkel~
abschnitte sind gleich und weisen hnter andefem auch

auf die Anordnung im Vergleich zu den lbrigen Abschni;—v 

ten hin, Die fir die laufende Nummer der Abschnitte cha-
rakteristischen Ausgangssignale werden durch die Ver-
'gleichseinheit ausgewertet, die, sowie die Abweichung
zwischen den laufenden Nummern eine bestimmte Zahl Uber-
schreitet, ein Ausgangséignal an die Stellorgane dek
Vorrichtung'abgibt. Da die einzelnen Abschnitte laufende
Nummern besitzen, engibt sich daraus, daB das die lau-=
fende Nummer tragende Signal ein digitales Signal ist,
was mehrere vorteilhafte Umsténde fir die Signalverar-
beitung und die Ausgestaltung der ganzen‘Séeuer— und
Kontrolleinheit mit sich bringt. Ein praktischer Vorteil
fur die Konstruktion besteht darin, daB die Winkeldff-
nung der einzelnen Abschnitte beliebig gewdhlt werden
kann, ohne daB die Zuverladssigkeit des Ausgangssignals
zurickgeht oder die Kompliziertheit der Signalempfénger-
einheit zunimmt. AuBerdem ergeben sich vorteilhafte M6 g-
lichkeiten zur Kontrolle der einwandfreien Arbeitsweise
des Winkellagenfithlers. Die gegenseitige Abweichung der -
GroRe der Winkeldffnung der Winkélhbschnitte‘ehhéht die
Kompliziertheit der Signalverarbeitungsschaltkréisg
nicht. Im Ergebnis der Aufteilung in einander ngeoEdnete

Abschnitte kann mit einem einzigen, die laufenden Nummern

vvergleichénden Arbeitsgang, das Ausgangssignal des Knick-
winkellagenfihlers durch die elektronische Einheit mit
,dem'Ausgangssignal des’Radeinschlagwinkellagenfthers
verglichen und festgestellt werden, ob die Einheit, die
die Verriegelung bewirkt, betatigt und in welcher Rich-
tung - im Uhrzeigersinn oder in entgegengesetztsr Rich-
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tung in Drauf31cht au. das Kraftrahrzeug gesehen - das
ginknicken. verhlndert werden muB, da das Vorzeichen ;_ 
'der Abwelchung zw1schan den laufenden Nummern dlesbe-_’
bzugllcn elne elndautlge Welsung belnhaltet.;

"Dle Aurtemlung des Rade1nschlagW1nkel-'und des Knlckwin-
 kelbereiches in elnander zuqeordnete Abschnitte in den
”ffW1nkellagenfuhlern, dle uber Drehscheiben verrugen, 1st} 
‘,elne mechanlsche Form der Elnprogranmlerung des Zusam~ |
, Jmenhanges zwmschen dem Radelnschlagw1nkel und dem dlesen ‘
’ -zugeordneten hlnknlckw1nkel 1n den einzelnen W1nkellagen~
‘fuhlern, die auch Jewalls getrennt uontrolllert werdan

T konnen, wobel die Auftellung innerhalb des Wlnkelberelches

mit elner zum Errelchen der mit dem. AusmaB des Lenkeln—
v schlages sich eventuell verandernden Steuerempflndllch—
7k31t entsprechenden Felnhelt ausgewahlt werden kann. Die -

73'Ausstattunq der elnander zugeordneten W1nkelabschn1tte

‘mlt laufenden Nummern ermoglicht eine einfache elektro~"
',nlsche Verarbeltung der durch die Wlnkellagenfuhler ab-g 
‘fgegebenen Ausgangss*gnale im. ‘gesamten Winkelbereich bel;-
einer stets glelchen zuverlassxgen Slgnalverarbeltung.

",; ba die Slgnalverarb81tung ledlgllcn aus dem Verglelch
. der laufenden Nummern besteht, kann sie durch elek~'g

'tronlscha Schaltkrelse verhaltnismaﬁlg einfachen Auf- ‘
‘baues verwmrkllcht werden. Da ferner das Ausgan9331gnalh’;
ein Vorzelchen be31tzt, eignet es 51ch zur Steuerung o
helner in zwei Rxchtungen tatlgen Verrzegelungsvorrlch~‘
tuhg. deha. zur Verhlnderung sowohl elner ‘ordnungswid-
rlgen trhohung als. auch elner ordnungswmdrigen Vermln-'
'derung das Elnknlckwinkelse ;f~ o

Dlesa Umatande bzw. die vorgenannten &1oenschaften der -
vOrrlchtung sind fur die- uberwxegende Mehrzahl der Kraft» -
fahrzeuglnstandhaltungsbetrlebe von Bedeutung, da sie zur
»Kontrolle komplzzlerter elektronlscher Elnrlchtungen .

- -



nicht vorberéitet sind. Fur diese Betriebe ist es daher
‘sehr wichtig, daB die elektronischen Einrichtungen und
Baugruppen mit einfachen Mitteln und Methoden kontrol-
liert und geringfiigige Fehler auch ohne ein vollstéandi-
- ges Auswechseln der slektronischen Einheit beseitigt

werden konnen.

Das Wesen der Erfindung besteht demzufolge darin, daf
die den Lenkeinschlagwinkel ( ) wahrnehmende Einheitv
" ein mit dem gelenkten Rad verbundenes sich bewegendes
Bauelement~besitzt und das feststehende bzw. sich bewe-
gende Bauelement - ja nach Wahl - von der vollsténdig
nach links eingeschlageneh Stellung beginnend in Ab-
schnitte (o o an) aufgeteilt ist, jedem einzelnen
Abschnitt (doo ves M/n) ein auf dessen zu den ubrigen

- bezogenen Platz hinweisendes von den der {brigen Ab-
schnitte in seinem Wert unterschiedlichesdiskretes Sig-

nal und dazu ein fiur die laufende Nummer des Abschnittes

charakteristisches digitales Ausgangssignal zugeord-
net ist, und die den Einknickwinkel (B8) wahrnehmende
Einheit ein mit den angeschlossehen Fahfzeuggliederh
verbundenes sich bewegendes Dauelement besitzt, deren.
feststehendes bzw. sich bewegendes Bauelement - je nach
Wahl - von 'der ganz nach links geknickten stellung be-
ginnend in Abschnitte (B, ... B,) aufgeteilt isf, Wo=
bei jedem einzelnen ‘Abschnitt ein fiir dessen auf sei-

nen zu den Ubrigen bezogenen Platz hinweisende laufen--
de Nummer charakteristisches von denen der ubrigen Ab- -
schnitte in seinem Wert sich unterscheidendes Ausgangs-

signal zugedrdnet ist. Sowohl in der den Lenkeinschlag-
winkel () wahrsnehmenden Einheit als auch in der den
Knickwinkel (B) wahrnehmenden Einheit werden die die
Grenzen der Abschnitte mit den glei&hen‘laufenden'Num?
mern bildenden Winkel durch die einander zugeordneten
-~ Lenkeinschlagwinkel (o) und Einknickwinkel (Bp) ge-




bildet und die AusganQSSignale beider genannten Fiih-
lereinheiten Uber Signalleitungen an eine Winkellagen-
auswertungseinheit weitergeleitet. Die Winkellagen-
Auswértungseinheit besitzt Vergleiché— und-AuswertungsF
elemente und Ausgangssignalanschliisse. Bei einer von
der ganz nach links erfolgten Lenkeinschlagstellung be-
ginnendeﬁ laufenden Numerierung der Abschnitte -ist an
den Ausgangssignalanschlissen das Abweichungsvorzeichen
positiv, wenn die laufende Nummer des durch das Aus-
gangssignal der Lenkeinschlagwinkelfihlereinheit cha=
rakterisiérten Lenkeinschlagwinkelabschnittes kleiner -
ist als die laufende Nummer dés durch das Ausgangssignal
der Knickwinkel-Fihlereinheit charakterisierten Knick-
winkelabschnittes (B) und die Abweichung zwischen den
laufenden Nummern einen bestimmten Zahlenwert Uberschrei-
tet. Am AusgangssignalanschluB ist das Vorzeichen‘der
Abweichung negativ, wenn die laufende Nummer des durch
das Ausgangssignal der Lenkeéinschlagwinkel-Fihlerein-
‘heit charakterisierten Lenkeinschlagwineklabschriittes
(dy) grﬁBér als die laufende Nummer des durch das Aus-
gangssignal der Knickwinkelfiihlereinheit charakteri-
sierten Kn1ckw1nkelabschn1ttes (B ) ist und die Abwei-
chung zwischen den laufenden Nummern eine gewisse Zahl
. tberschreitet.

' Bei einer’vorteilhaften Ausfihrungsform der Erfindung
~.besitzen' sowohl die den Lenkeinschlagwinkel als auch
_die den Knickwinkel wahrnehmenden Fithlereinheiten eine
Drehschelbe, die mit einem Kodefeld in Form von Durch-
briichen, die nach dem Gray-Kode geordnet sind, versehen
ist. An einer Seite der Scheibe sind Lichtquellen und
~auf der gegeniiberliegenden Seite Fotozellen angeordnet.
Die Gray-Kode-Signale werden iiber Signalleitungen zu
Kodeumsetzerelnhelten geleitet, dle dem Gray-Kode in

elnen binaren Kode umwandaln. Die Kodeumsetzerelnhelten




sind mit einer elektronischen Auswertungseinheit ver-
bunden, die das Kodesignal des wahrgenomhenen,(abgq-
fihlten) Radeinschlagwinkelbereichs mit dem Kodesignal
des wahrgenommenen (abgefihlten) Knickwinkelbereiches
vergleicht und die mit einem Ausgang .fiir ein nagafives
Abweichungsvorzeichen, einem Ausgang fir einen lberein-

- stimmenden gegenseitigenlZuordnungszustand und mit einem
Ausgang fUr ein positives Abweichungsvorzeichen au39e?
stattet ist. An die Ausgénge fir das negative und posi-
tive Abweichungsvorzeichen sind Leistungsverstérker an-
‘geschlossen, die ihrerseits mit den Einbéngen der die
Verriegelungvbetétigendén Einheit. verbunden sind. Die
Eingédnge und Ausgédnge der elektronischen vergleichenden '\

) Auswertungseinheit sind ferner an elektronische Kontroll- -

-gtromkreise angeschlossen. Der an die Eingange angeschlos—
sene Stromkreis kontrolliert, ob bei den Gray-Kode-Sig-
nalen ausschlieBlich die zuléssige Abweichung von einem
B%t zwischen zwei einander folgenden abweichenden Kode-
signalen vorliegt. Der an die Ausgdnge angeschlossene
Stromkreis kont olliert, ob von dem negativen Abwei;
chungsvorzeichen das Ausgangssignal Uber das den Zu-
.stand der gegenseitigen Zuordnung anzeigende Signal auf
das positivé Abweichungssignal umschaltet bzw. diese um-
.Qekehrt erfolgt. Bei einem Ausbleiben des den Zustand

der gegenseitigen Zuordnung anzeigenden Signals bewer-
tet der Kontrollstromkreis dieAVorrichtung als fehler=
haft. An die Ausgénge der Leistungsverstérke}gsind die
Elektromagnete des drei Stellungen aufweisenden'hydrau—
lischen Vierwegeventils der die Verriegelung betatlgenden
'Einheit angeschlossen.

Gegenstand der Erfindung ist weiterhin eine elektronische

Winkellagenfihler- und Auswerteinrichtung fir Vorrich-
tungen zur Verriegelung bzw. Beeinflussung des Knick-
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winkels von Gelenkzigen, die eine dievLenkéinschlag—
winkellage wahrnehmende Fuhlerelnhelt, eine die Knick~
w1nkallage wahrnehmende Fuhlerelnhelt und eine deren
Ausgangssignale verarbeitends elektronlsche Einheit

mit drei Ausgdngen besitzt. An einem der Ausgange llegt
jeweils: bei einander zugeordneten Radelnschlag— und
Knickwinkeln, im Falle einer negativen Abwelcnung und
‘bei einer positiven Abwelchung ein Ausgangssignal an.

Der Aufbau der Winkellagenfihler und der elektronischen
Einheit stimmt mit den vorstehend beschriebenen Vorrich-
tungen der Erfindung lberein.

Die Erfindung bezieht sich weiterhin auf eine elektro-
nische Winkellagethhler- und Auswertungseinrichtuhg zur
Wahrnahme und Auswertung der gegenseitigen Winkellage

- von zwei Uber einander zugeordnete Winkelabschnitte ver-
fiigenden, sich verdrehenden Elementen, bei der die die
Ausgangssignale der ersten und der zweiten Winkellagen-
fihlereinheit verarbeitende elektronische Einheit drei
Ausgdnge besitzt, deren einer bei der einander zugeord-
neten Winkellage, ein weiterer im Falle eines negétiven
Abweichungsvorzeichens, ein weiterer Ausgang hingegen

im Falle eines positiven Abwelchungsvorzelchens ein Aus-
gangssignal abglbt. ' ’

Der Aufbau der Winkellagenfiihler- und der elektronischen

Einheit stimmt mit der Elektronik der zur vorstehender
Erflndung entsprechenden Kn1ckw1nkelverrlegelungs—/Be-

elnflussungselnrlchtung far Gelenkzlge gehdrenden elektro~

nischen Winkellagenfihler und Auswertungselnrlchtung
 Uberein.' '

Die die‘dén Knickwinkel beeinflussende Kraft‘bzw. das
Drehmoment um das Fahrzeugkupplungsgelenk auslbende Ein-

-« 11 -
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heit. der Knickwinkelbeeinflussungsvorrichtung'ist ein
hydraulischer Arbeitszylinder mit zwei Arbeitsréumep,'
der auBerhalb der Lenkachslinie des Gelenkzuges zwi-
schen den Féhrzeugteilen angeordnet ist. Vorteilhafter-
weise ist der Arbeitszylinder am Primérwagén und die

‘ Kolbenstange am Sekundarwagen befestigt. Der Arbeitsraum

des hydraulischen.Arbeitszylinger, der sich beim Einw
knicken des Gelenkzuges in Uhrzeigerrichtung in Drauf-
sicht auf den Gelenkzug gesehen erweitert, ist mit dem
ersten AnschluB des drei Stellungen aufweisenden Vier-
wegeventils und der zweite Arbeitsraum mit dem zweiten
AnschluB verbunden. Der dritte und der vierte Anschluf
des Vierwegeventils sind lber eine hydraulische Schleife

miteinander verbunden. In der hydraulischen Schleife ist

ein Rickschlagventil angeordnet, daR bei einer Strémung
vom dritten AnschluB zum vierten AnschluB geschlossen
wird.‘In der‘mittieren"Ruhestellung des Schieberé des
drei Stellungen besitzenden Vierwégeventils sind min-
destens der erste, dér'zwéite und der vierte AnschluB
‘des Ventils gegenseitig geﬁffnet. In der negativen Aus-
steuerstellung sind der erste und der vierte Anschluf
und der ‘zweite und der dritte AnschluB und in der po-
sitiven Aussteuerstellung der erste und der dritte An-
schluBR sowie der zweite und der vierte Anschluf mitein-
- ander verbunden. Die Einknickverriegelung bildet zu-
gleich den KnickwinkelénderungsrichtUngsgéber, Wobei
die gedffnete Stellung des Riickschlagventils bei posi-
tiver Stellung des Vierwegeventils einen Ausgang mit
positivem Vorzeichen und in der negativen Stellung des
Vierwegeventils einen Ausgang mit negativem Vorzeichen
bildet..In geschlossener Stellung des Riickschlagventils
wird bei positiver Stellung des Vierwegeventils ein
Ausgangssignal’mit negativem Vorzeichen und bei der ne-
gativen Stellung des Vierwegeventils hingegen ein Aus-
gangssignal mit positivem Vorzeichen abgegeben.

- 12 -
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Die digitalé Ausgangséignale abgebenden Winkellagenfih=-
ler der erfindungsgemé&Ben Vorrichtung zur Beeinfluééung
des Knickwinkels sind gegen &uBere elektrische Stor-

. signale Unampfindlich. Ihre Arbeitsweise wird durch die
Anderungen der AuBentemperatur nicht beeinfluBt und die
Weiterleitung des digitalen Signals erfolgt zuverlassiger

.als die Analogsignalabnahme und Signalweiterleitung der
bekannten Einrichtungen. Das Signal kann hinsichtlich
Fehler eindeutiger kontrolliert werden. Die digitalen
Signale und die Aufteilung auf Winkelbereiche erilbrigen |
die Verwendpng von Mikrocomputern. Im Gegensatz zu dem
komplizierten Aufbau und der dynamiéchen Arbeitsweise
mikroprozessorbestickter Steuereinrichtungeﬁ bekannter
Vorrichtungen besitzt dié erfindungsgemiRe L&sung ein
statisches Arbeitssystem, d.h. nach Auftreten und Schwin-
den momentaner mechanischer oder elektrischer Storsig-

" nale verandert sich der Zustand des Systems nicht. Die
digitale Slgnalumformung und Verarbeltung bietet eine
groRe Sicherhelt. In den Kodeéscheiben des Winkelfihlers
sind die Winkellagen in hasardfreiem Kode festgehalten,
wodurch die Sicherheit der Kodeanderungen weiter erhoOht
wird. Bei der Verschlusselung der Wlnkellage erfolgt:
nicht nur eine einfache digitale Umwandlung der Winkel=~
lage, sondern gleichzeitig auéh eine Rechenoperation,
da sie das Winkellagensignal unmittelbar in der ge~-
winschten nichtlinearen Umwandlungscharakteristik liefert.
Nach einmal vorgenommener Nullpudkteinstellung erfordert

~die Vorrichtung keine weitere Instandhaltung und Einre-

~gulierung. Bei einer vorteilhaften Ausfiuhrung des Winkel-
lagenfihlers ist das Kodefeld nach dem Gray-Kode mit einem

- besonderen Kontrollkodefeld ausgefihrt, das die Kontrolle
der fehlerfreien Arbeitsweise der den Gray-Kode ablesen=~
den Bauelemente geWéhrleistet und‘Méglichkeiten zur'Kon-
trolle der im GrayuKode zulaéssigen Anderung im Werte von
1 Bit bistet. . - -
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Ausfihrungsbeispiel:

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfihrungsbei-
spiel ndher erléutert werden, In den dazugehdrigen Zeich-
' nungen zeigen:

die Anordnung der Vorrichtung zur

Fig; l:
Beeinflussung des Knickwinkels in
einem Gelenkomnibus, '
Fig. '2: die den Knickwinkel beeinflussende -

hydraulische Stellelnrlchtung und
den Einbau des Kn1ckw1nke131gnalgebers,

Fig. 3: den Knickwinkelfiihler im Schnitt,

Fig. 4: ' die .Drehscheiben des Radeinschlag-
winkel- und des Kn1ckw1nkalfuhlers
in Draufsicht mit 1hren Kodefeldern,

" Fig. 5: die dem GrayLKode entsprechende Dreh—
scheibe in Draufsicht,

Fig. 6: das Blockschema des elektronischen
Systems,

Fig. 7: eins erste Ausflihrungsvariante der
Winkellagen-Auswertungseinheit nach
Fig. 5% ‘ o

Fig. 8: eine zweite Ausflihrungsvariante der

winkellagen-Auswertungseinheit,

’ o - 14 -




Fig. 9: <den die Ausgangssignale der Winkel-
| lagenauswertungseinheit kontrol-
‘lierenden Stromkreis,

Der Gelenkomnlbus 1 besteht aus zwel Fahrzeugelnhelten,
dem Prlmarwagen 2 und denm Sekundérwagen 3, die durch ‘
ein Gelenk mltelnander verbunden sind., Die Vorderachse des g
Prlmatwagens 2 ist eine gelenkte Achse. Der Lenkeinschlag- |
winkel der Vorderrader 6 ist mit angegeben und der Knick-
‘winkel zwischen dem Primérwagen 2 und dem Sekundarwagen 3
~durch B gekennzeichnet. Die Hlnterachse des Prlmarwagens

2 ist eine starre Achse. Die Achse 8 des Qkundarwagens 3

kann eine gelenkte oder nicht gelenkte Achse sein. An die,
‘Vorderachse 5 ist das Lengetriebe 9 angeschlossen, auf

dem die Lenke1nschlagw1nkal-Fuhlerelnhe1t angeordnet und ‘i
mittels der Signalubertragungsleitung 11 an die elektro- o
" nische Winkellagenauswertungseinheit 13 der Steuerein-
heit 12‘der den Knickwinkel beeinflussenden Vorrichtung

12 angeschlossen ist, Ebenfalls an die Winkellagenaus-
wertungseinheit713 ist Uber die Signalﬂbertraguhgslei-

tung 14 dié Knickwinkelfihlereinheit 15 angeschlossen.

Den andereh Teil der Steuereinheit 12 bildet die Einheit
16, die die Verriegelung betdtigt. Eine dritte Fihler-
’einheit der Steuereinheit 12 ist die Knickwinkel-Ande-
rungsrichtung-Fihlereinheit 18, die Uber die Signaliiber-
tragungsleitung 17 an die Einheit 16, die die Verrlege-
~lung betatlgt, angeschlossen ist. An diese Einheit 16

ist uber die Leltungen 19 und 20 auch die hydraulische i
Stellelnhelt angeschlossen, die den Knickwinkel . beeln-
fluBt bzw. das hierzu erforderliche Kraftmoment erzeugt.
Die Stellelnrlchtung is¥ it zwei Arbeitsraumen ausge~
statteter, verriegelbarer hydraullscher Arbeitszylinder

21, dessen Zylinder 22 am Prim&rwagen und dessen Kolben

23 am Sekundarwagen angelenkt sind.

- 15 -
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Fig. 1 zeigt den Gelenkbus 1 in Draufsicht und in einer
Lage mit positiver Knicknichfung; d.h. wenn sich der

* Sekundarwagen um das Gelenk 4 in Uhrzeigerrichtung ver-
dreht, Unter negativer Lage wird die hierzu eﬁfgegenn
gesetzte Knickrichtung verstanden. Bei einer in positi-
“ver Richtung arfolgenden_Knickung'werden demzufolge der
Zylinder 22 und der Kolben 23 des doppeltwirkenden hy-.
draulischen Arbeitszylinders 21 zusémmengedrﬁckt. wahrend
sie bei einer Knickung in negativer Ribhtung auseinander-
gezogen werden. |

In der in Fiéi 1 dargestellten Lage ist unter der Voraus-
setzung, daB siph der Gelenkomnibus 1 auf einer Kreis-
bahn forbewegt und die Rader schlupffrei abrollen, dem
Radeinschlagwinkel o der Knickwinkel Bp zugeordnet. Der
tatsachlithe Einknickwinkel B ist jedoch gréBer als der
dem Winkel o zugeordnete Knickwinkel B . In Draufsicht .

gesehen, befindet sich der Knickwinkel B im Vergleich zum’

Knickwiﬁkel Bb in Uhrzeigerrichtung in Verzug. Dieser
Winkellage ist ein positives Ausgangssignal der Winkel-
lagenauswer;ungseinheif 13 zugeordnet. Eilt hingegen,
'in Draufsicht gesehen, der Knickwinkel 8 im Vergleich |

zum Knickwinkel Bp in Uhrzeigerrichtung vor, so ist die-

ser~Winkellageldas negative Ausgéngssignal der Winkel-
lagenauswertungseinheit 13 zugeordnet. '

.Das Vorzeichen der'Knickwinkélénderungsrichtung und das-
mit einem Vorzeichen versehene Ausgangssignal der Winkel-

lagenauswertungseinheit 13 bilden das Eingangssignal der

Einheit 16 zur Betédtigung der Verriegelung, wobei einem
zwel entgegengesetzte Vorzeichen tragende Eingangssignai
die verriegelte Stellung der Einknickverriegelungsein-
heit zugeordnet ist. | |

- 16 -
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Der Geradeausfahrt-Stellung des Gelenkbmnibusses 1 und
vorzugsweise auch jeder anderen Stellung ist ein Steu-
erungsspiel von ZXB.zugeofdnet. ‘

Fig. 2 zeigt-den'zWei Arbeitsréume aufweisenden hydrau-

. lischen Arbeitszylindér der Stelleinfichtung und die Ein-
heit 16 zur Betdtigung der Verriegelung. Der erste Ar-
beitsraum 25 des hydraulischén Arbeitszylinders 21 ist

- Uber die Leitung 19 und der zweite Arbeitsraum 24 Uber
die Leitung 20 an den ersten Anschlub 29 bzw. an den
zweiten AnschluB 30 des drei Stellungen aufweisenden Vier—
wegeventils 26 angeschlossen. Der dritte AnschluB 32 und
vierter AnschluB 31 des Ventils 26 sind durch.die hydrau-
lische Schleife 33 miteinander verbunden. In Strémungs;
richtung vomvdritten AnschluB 32 zum vierten AnschluR 31
ist in‘die‘Leitung 35 ein sich sphlieBendes Rickschlag-
ventil 36 eingebaut., Parallel zu diesem ist ein Druck-
begrehzuhgsventil vorgesehen. An die hydraulische o
Schleife 33 ist der Hydraulikbehalter 37 angeschlossen.
Der Schieber 27 des Vierwegeventils 26 ist mit einem
Elektromagneten 28 versehen, der an die Winkellégenaus-
wertungseinheit 13 angeschlossen ist. In der mittleren
Ruhestellung des Schiebers 27 des Vierwegeventils 26

sind mindestens der erste AnschluB 29, der zweite}AnschluB.
" 30 und der vierte Anschluf 31 geéffnet; wdhrend in der
negativen Aussteuwerungsstellung der erste AnschluR 29

und der Viarte Anschluf 31 sowie der zweite Anschluf3 30
und der dritte AnschluB 32 und in der positiven Aussteue-
rungsstellung der erste AnschluB 29 und der dritte An=-
schluB 32 sowie der zweitevAﬁschluB-3O und dér vierte
Anschlufl 31 gegedseitig gedffnet bzw,., verbunden sind.

Bei dieser Ausflhrung bilden der doppeltwirkende hydrau-
lische Arbeitszylinder 21 und die die Verriegelung be-
‘tétigende Einheit 16 zugleich auch die Knickwinkelande-
rungsrichtungsfihlereinheit 18. Die gedffnete Stellung
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des Riickschlagventils 36 bildet bei positiver»Stellung
des Vlarwegaventlls 26 einen Ausgang mit positivem Vor-
zeichen und bei negativer Stellung des Vierwegeventils .
26 einen Ausgang mit negatlvem Vorzeichen. Die geschlos-
sene Stellurg des Rickschlagventils 36 bildet bei posi-
tiver Stellung des Vierwegeventils 26 einen Ausgang mit
“negativem Vorzelchen und bei negativer Stellung des Vier-
wegaventlls 26 einen Ausgang mit pos;tlvem Vorzeichen,
Fig. 2 zeigt ferner die Anordnung der EinkniCkwinkelfUhler- |
einheit 15. An die Konsole 38 des Sekundarwagens 3 lst der
den feststehenden Teil des Knickwinkelfihlers 15 bildende
Rahmen 39 befestigt. Auf der gelagerten Welle 40 ist die
Kodescheibe 41 angeordnét, die das bewegliche Element bil- " |
det und Uber den Arm 42 und die Schubstahge 43 an den Pri-
mérwagen 2 angelenkt ist. Die Knickwinkelfihlereinheit 15-
~und der Radeinschlagwinkelfiihler 10 besitzen hinsichtlich
der verwendeten Bauelemente und ihrer Anordnung eine ana~-
loge Ausfuhrung. Gem&R Fig. 3 ist die im Rahmen 39 des
Radeinschlagwinkelfihlers 10 auf der Welle 40 befestlgte
Kodescheibe 41 verdrehbar gelagert.

Am Rahmen, 39 31nd zur Seitenfléche 44 der Kodeschelbe 41
germchtet Lichtquellen 46 und zur Seitenfléche 45 gerlch—
tet Fotozellen 47 angeordnet, die die Winkellage bzw.-

die Kodesignale der jeWeiligen winkellage ablesen bzw,
erfassen. Zum Ablesen des Kontrollhochfeldes sind zur .
Seitenflédhe 44 gerichtete Lichtquelleh 48 und zur Seiten-
flﬁéhe 45 gerichtete Fotozellen 49 am Rghmen 49 vorge-
sehen. Die Knickwinkelfihlereinheit 50 ist von einem ge-
schlossenen Gehéuse 5Q umgeben. ' |

» ’ - ~
!

Die Kodescheibe 41 der Knickwinkelfiihlereinheit 15 und
die sich um den Bolzen 62 verdrehende Kodescheibe 63 der
Radeinschlagwinkelfiihlereinheit 10 sind in ihrer Ausbil-
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dung in Fig. 4 dargestellt. Imn Kodefeld 51 der Kodeschel-
be 41 sind auf sechs Kreisbdgen Ofrnungsrelhen 52~-57 in
einem hasardfreien Graykode angeordnet.

Die Komblnatlon der Uffnungsrelhen 52-57 teilt den gesamten'
/<E1nkn1ckw1nkelbere1ch in n = 64 Winkelabschnitte 60 auf.
In shnlicher Weise sind im Kodefeld 65 der Kodescheibe 63
ayf sechs Kreisbogen die Uffnungsreihen 66-71 in einem '
hasardfreien Gray-Kode angeordnet. Die Kombination der
Offnungsrgihen 66-71 teilt den ganzen Radeinschlagwinkel-
bereich in n #V64 Winkelabschnitte 61 auf. Demgeméal ist
‘einem-Radeinschlagwihkelabschnitt 61 unter der Vorausset-
zung einer auf einem Kreisbogen mit konstantem Radius er=-
folgenden Bewegung des Gelenkzuges 1 und eines schlupf—
“freien Abrollens der Rader der Knickwinkelabschnitt 60
und ‘zu jedem einzelnen Abschnitt die fir dessen laufende
" Nummer charakteristische Kodekombination zugeordnet. .

Eine Ausnahme bilden die die Winkelkb und d/ enthaltenden
Wlnkalabschnltte 64, denen als Randabschnltte Jewells die

Verrlegalung zugeordnet ist. Der 'Radeinschlagwinkelab-
schnitt 61 ist mit i bezeichnet. Der ihm zugeordnete Knick-
winkelabschnitt 60 hingegen mit'j. Die lanenda Numerie-
rung‘beginnt mit i=0 j=0. Im.vorliegehden Beispiel ist

i=je. Der Winkelabschnitt 61 wird durch den Radeinschlag-
winkelwert o = 4y und durch den Winkelwert d’i+1 begrenzt. §
Der Knickwinkelabschnitt 60 wird durch den zum winkel o4
~-zugeordneten Wlnkel B= BJ und durch den zum Winkel Bi+l

zugeordneten Winkel B= B 1 begrenzt. ’ *

Auf der Kodescheibe 41 ikt ferner das als Lochreihe 58 aus-
gebildete Kontrollkodefeld 59 und auf der Kodescheibe 63

das als Lochrelhe 72 ausgeblldete Kontrollkodefeld 73
vorgesehen.
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Fig. 5 zeigt die Kodescheibe 63 bzw. die Ausbildung
ihres Kodefeldes 65. In den Uffnungsreihen 66-71 sind
Offnungen ausgearbeitet, deren Bogehlénge durch den
Gray-Kode bestimmt wird. In der Offnungsreihe 72 des
Kontrollkodefeldes 73 ist in jedem eine ungerade Lauf-
zahl aufweisenden Winkelabschnitt 61 ein einziger Sig-
nalabschnitt 75 in der Weise angeordnet, daB keines der
beiden Enden des Signalabschnittes 75, der zwischen zwei
Of fnungen 74 liegt, die Grenze o bzw.-i&+l des benach=-
barten Winkelabschnittes erreicht. Im Falle eines Winkel-
abschnittes mit ungerader Laufzahl liegt aus der'Eigeh-
héit des Gray-Kodes resultierend stets eine ungerade
Laufzahl aufweisende durchleuchtete Uffnungsreihe (66-71)
im Kodefeld 65. Der Signalabschnitt 75 des Kontrollkode~
feldes 73 ist nicht durchleuchtet. Bei einem so ausge-
bildeten Kddefeld 65 und Kontrollkodefeld 73 erscheint
-auch bei vollsténdigem Betriebsausfall des Radeinschlag-
winkelfihlers 10 ein Fehlérsignal, da die Steuereinheit
12 in diesem' Falle ein zum Signalabschnitt 75 géﬁérendes
- S8ignal empféngt (wahrnimmt), wobei gleichzeitig von kei-
ner Offnungsreihe (66-71) des Kodefeldes 65 ein Signal
eintrifft, d.h. die Paritat paarig ist,fwas durch die
Steuereinheit 12 als fehlerhaft ausgewertet wird. Die
Enden des Signalabschnittes 75 erreichen deshalb die .
Grenzen o ; bzw. &, ; ‘
“abschnitte nicht, die eine gerade Laufzahl aufweisen,

der beiden benachbarten Winkel-

' da so nach Uberschreiten der winkelgrenze, d.h. mit dem -
sicheren Eintreten der Kodeénderung, die Kodekontrolle
erfolgt. . ' | '

Zur Radeinschlagwinkelfihlereinheit 10 gehéren ferner
der Anpassungsstromkreis 93 und die Linientfeiberein-
heit 94, wobei der erste Ausgang 95 der Treibereinheit
94 der Informationsausgang und der zweite Ausgang 96 der
‘Kontrollsignalausgang ist. Der erste Ausgang 95 ist Gber
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die Informat1onsubertragungsle1tung 97 mit dem ersten
Eingang 99 der Llnlenempfangerelnhelt 101 und der zweite

| Ausgang 06 Uber die Informationsubertragungsleltung 98

mit dem zweiten Eingang 100'dgr,Linienempféngereinheit

101 verbunden, Die Linienempféngereinheit 10l gibt- die Uber

den ersten Eingang 99 die im Gray-Kode empfangenen Signale

 nach Anpassung zur weiteren Vefarbeitung Gber ihren ersten

Ausgang 102 und lUber ihren zweiten Ausgang 103 die Kon-
trollkodesignale weiter. Der erste Ausgang 102 ist iber

die Informafionsﬁbettragungsleitung 104 an den ersten Ein-
gang 107 der Steuereinheit 12 und der zweite Ausgang 103
Uber die Infdrmationsuberfragungsleitung 105 an den finften

Eingang 106 der Steuereinheit 12 angeschlossen. Die Rad-

einschlagwinkelfihlereinheit 10 ist in einem geschlosse-

- nen Geh&use 92 angeordnet, das mit dem ersten Asugangs-

~anschluB 95‘und.dem zweiten AusgangsanschluB 96 adsgegfate
tet ist.

Die Knickwinkelfiihlereinheit 15 ist mit einem Anpassungs~

stromkreis 76 und die Linientreibereinheit 77 ausgestattet,

wobei der erste Ausgang 79 der Treibereinheit 77 der In-
formationésignalausgang;und der zweite Ausgang 78 der Kon-
trollsignalausgang ist. Der ersté Ausgang 79 ist Uber die
'Informatlonsubertragungsleltung 81 mit dem ersten Eingang
83 der Llnlnnempfangerelnhelt 84 und der zweite Ausgang

78 lber die Informatlonsubertragungsleltung 80 mit dem
“zweiten Eingang 82 der Linienempféngereinheit 84 verbunden.
Dle Linienempféngereinheit 84 gibt die iber den ersten

- - Eingang 83 die im Gray-Kode eingehenden Signale ‘nach An-

passung zur WeitérverarbeitUng'Uber‘den ersten Ausgang 86
und auf &hnliche Weise tiber ihren zweiten Ausgang 85 die

| Kontrollkodesignale weiter. Der erste Ausgang 86 ist’ﬁber
| die,Informationsﬁbertragungsleitung 88 an den zweiten Ein-
gang 90 der Steuereinheit 12 und der zweite Ausgang 85
iber die Informationsiibertragungsleitung 87 an den vierten
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Eingang 89 der Steuereinheit 12 angeschlossen.

Die Knickwinkelfihlereinheit 15 ist wiederum in einen ;
‘geschlossenen Gehé&use 50 angeordnet, das mit einem ersten
AusgangsanschluB 79 und einem iWeiten\Ausgahgsanschluﬁ 78"
versehen ist. Uber den dritten Eingang 128 der Steuerein-
heit 12 werden die Signale iber die Einknickrichtung ein-
gegeben. Dieser Eingang ist als RohranschluB ausgebildéf,
da der Einknickrichtungsfihler der Uber zwei Arbeitsraume
verflgende hydraulische‘Arbeifszylinder 22 selbst ist.
Der Arbeitsraum 28 des Arbeitszylinders ist Uber die Rohr-
leitung 20 und der Arbeitsraum 25 Gber die Rohrleitung 19
mit dem dritten Eingang 128 verbunden. Die Steuereinheit
12 besitzt einen Festprogrammspeicher 108, dessen vier
| Dateneingange mit dem ersten Eingang 90 dem zweiten
Eingang 107, dem vierten Eingang 89 bzw. finften Eingang
106 der Steuereinheit 12 identisch sind. An den Ausgang des
ngtprogrammspeichers 108 sind die Eingédnge weiterer Bau=-
elemente der Steuereinheit 12 angeschlossen, Der Festprée

gfammspeibher 108 bildet die Winkellagenauswertungsein—
heit, Ihr erster Ausgang 109 ist eipem'Ausgangssignal bei
einer'AbWeichung mit negativem Vorzeichen, ihr zweiter
Ausgang 110 einem Gleichgewichtszustand und ihr dritter
Ausgang 111 einem Signal bei Abweichung mit positivem
Vorzeichen zugeordnet. '

Der zwischen der Winkellagen-Auswertungseinheit 13 und
der Verriegelungs~ Betatlgungselnhelt 14, 16 befindliche
Teil der Steuereinheit 12 ist als Kontrollelnhelt 91 mit
dem erstan FehlersignalanschluB 130 und dem zweiten Feh=

lersignalanschlu 129 ausgebildet.
An den ersten Ausgang 109 ist mit seinem Eingang 1137der

Leistungsverstérker 115, an den dritten Ausgang 111 mit,
seinem Eingang 114 der Leistungsverstérker 116 ange-
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‘schlossen, deren Ausgénge 117 bzw. 118 an den ersten
Eingang 126 bzw. an den zweiten Eingang 127 der die Ver-
" riegelung betédtigenden Einheit 16 angeschlossen sind.

Der dritte Eingang der die‘vérriegelung betatigenden Ein-
heit 16 ist mit dem dritten Eingang 128 der Steuereinheit
12 identisch. | ‘

Zur Kontrolle der Arbeitsweise der Leistungsverstérker 115

und 116 ist eine Kontrollschaltkreiseinhéit 122 vorgesehen.
An den ersten Eingang 119 des Kontrollschaltkreises 122 ist
der erste Ausgang 109, an\den zweiten Eingang 120 der zwei-

te‘Ausgané.llO, an seinen dritten Eingang 121 der dritte
Ausgang 111, an seinen vierten Eingang 124 der Ausgang 118
~und an seinen anftén é&ngang 123 der Ausgang 117 ange-
schlossen., Der Kontrollschaltkreis 122 besitzt einen Feh-
lersignalausgang 125. Der Kontrollschaltkreis 122 kontrol-
liert zwei verschiedene Sighalkombinationen. Einerseits
wird kontrolliert; ob das am ersten Eingang 119 erschei-
‘nende Signal nur bei fehlerfreier Arbeitsweise auf das am
dritten Eingang 121 ‘erscheinende Signal umschlaten kann,
wenn inzwischen auch auf den zweiten Eingang 120 ein Sig-
nal erschienen ist. Widrigehfalls erscheint am'Ausgang 175
ein Fehlersignal. Andererseits kontrolliert der Kontroll-
stromkreis 122 ob das Signél, das am ersten Ausgang 109

’ Vorliegende Signal zugeordnet ist, am Ausgang 117 er-
scheint bzw. ob das Signal, dasdem dritten Ausgang 111
vorhandene Signal zugeordnet ist, am Ausgang 118 er-
scheint., Widrigenfalls erscheint auf denm Ausgang 125 ein
Fehlersignal. |

Neben dem Kontrollstromkreis 122 wird die Bildung und Ver-.

arbeitung der Winkelsignale durch den Festprogrammspei-
- cher 108 auf der Grundlage des eingespeicherten Program-
mes auch kontrolliert und einem wahrgenommenen Fehler am

vierten Fehlersignalausgang 112 ein Fehlersignal zugeordnet.
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Der vierte Ausgang I12 ist Uber die erste Fehlersignal-
leitung 130‘der_Steuereinheit‘lz‘an den ersten Eingang
132 des Schaltstromkreises 133 und der Ausgang 125 uber
die zweite Fehlersighalleitung 129 der Steuereinheit 12
an den zweiten Eingang 131 des Schaltstromkreises 133
angeschlossen. An den ersten'Ausgang 135 des Schalt-
stromkréises 133 ist das Warnsignalgeré&t 136 und an sei-
nem zweiten Ausgang 134 der Hauptschalter 137 angeschlos~-
sen., ‘

Dem am.ersten Eingang 132 oder am zweiten Eingang 131 des
Schaltstromkreises 133 oder an beiden erscheinenden Feh-
lersignalen ist sowohl am ersten Ausgang 135 als auch am
zweiten Ausgang 134 ein Betétigungssignal fur das Wanr-
signalgerét 136 und‘den Hauptéchalter 137 zugeordnet,

~der in die elektrische Strdmversorgung der Einrichtung
eingebaut ist, wobei im Falle eines am zweiten Ausgang 134
erscheinenden Betédtigungssignals die Stromversorgung unter-
brochen wird. '

Fig. 7 zeigt das Blockschema einer weiteren Variante der
‘Winkellagenauswértungseinheit,13. Den ersten Eingang 90
~der Winkellagenauswertungseinheit 13 bildet der Kodeum- |
setzereingang‘l44.'Der Kodeumsetzer 144 wandelt den Gray~
Kode in einen Bin&r-Kode um, wobei sein Ausgang 143 an -
‘den ersten Elngang 142 der Vergleichsstromeinheit 141 an-
geschlossen ist. Den zweiten Eingang 107 der winkellagen-
auswertungseinheit 13 bildet derEingang des Kodéuméétzers
138. Der Kodeumsetzer 138 wandelt den Gry-Kode in einen
binrden Kode um. Sein Ausgang 138 ist an den zweiten Ein-
gang 140 der Vergleichsstromkreiseinheit 141 angeschlos~-
sen. Die drei Ausgénge der Vergleichsstromkreiseinheit
141 sind mit dem ersten Ausgang 109, dem zweiten Ausgang
110 und dem Ausgang lll derWinkellagenauswertungseinheit
13 identisch, An den den kleinsten Stellenwert aufweisen-
den, die Par;tét-des Gray-Kodes kennzeichnenden Bit-Uber-
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gabeanschlusses dés Ausganées 143 der Kodeumsétzérein-
heit 144 ist der erste Eingang 146, der invertierenden
' Dder-Tor-SchaltUng 148 angeschlossen, deren zweiter Ein- ?
gang mit dem vierten Eingang 89 der Winkellagenauswer-
tungseinheit identisch ist, |

i
}

. An den den~klein5ten Stellenwert aufweisenden, die Pari- i

- tét des Gray-Kodes kennzeichnenden Bit-Ubergabeanschlusses

des Ausganges 139 der Kodeumsetzereinheit 138 ist der erste

Eingang der invertierenden ODER~Torschaltung 147 ange-

schlossen, deren zweitenr Eingang mit dem funften Eingang

106 der Winkellagenauswertungseinheit 13 identisch ist.

An den Ausgang 149 der invertierenden ODER-Torschaltung

147 ist der erste Eingang 151 der ODER-Torschaltung 152 und

an den Ausgang'lso der ihvertierenden ODER-forschaltung 158

der zweite Eingang 153 der ODER-Torschaltung 152 ange- |

schlossen. Der Ausgang der ODER-Torschaltung 152 ist mit

dem Fehlersignalausgang der Winkellagenauswertungseinheit
13 identisch, |

Fié. 8 zeigt das Blockschema einer weiteren Variante der
WinkellagenaUswertungseinheit 13, Den ersten Eingang 90

der Winkellagenauswertungseinheit 13 bildet der Eingang

des Kodeumsetzers 144, dessen Ausgang 143 an den ersten
'Eingang 142 der Vergleichsstromkreiseinheit 141 angeschlos- ‘
sen ist. Den zweiten Eingang 107 der Winkellagenauswertungs~f
einheit 13 bildet der Eingang des Kodeumsetzers 138, des-
sen Ausgang 139 an den zweiten Eingang'140:der'Vergleichs-
stromkreiseinheit 141 angeechlossen ist.

‘Die drei Ausgidnge des Vergieichsstromkreisés 141 sind mit
dem ersten Ausgang 109, dem zweiten Ausgang 110 und dem
dritten-Ausgang 111 der Winkellagen auswertungseinheit
‘identﬁschg An den zweiten Eingang 107 ist der- Datenein-
gang 154 der durchgeschalteten Paritétsprufschaltung 155
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angeschlosser, Uber den die Gray-Kodesignale eingehen.
Der Toreingang der durchgeschalteten Paritétsprifschal-.
tung 155 ist mit dem flUnften Eingang 106 der Winkel-
lagenauswertungseinheit identisch. An den ersten Eingang
90 ist der die Gra,—Signale.empfangene Dateneingang 157
der durchgeschalteten Paritétspfﬁfschaltuhg 158 ange-
schlossen. Der Toreingang der durchgeschalteten Paritéts=-
prifschaltung 158 ist mit dem vierten Eingang 89 der :
Winkellagenauswertungseinheit identisch. An den Ausgang :
159 bzw. 156 der durchgeschalteten Paritdtsprifschaltun-
gen 158 und 155 ist der Reihe nach die.ODERwTorséhéltung 152
mit ihrem ersten Eingang 151 bzw, ihrem .zweiten Eingang 153
angeschlossen., Dér Ausgang der ODER—torschaltung 152 ist
mit dem vierten Fehlersignalausgang 112 der Winkellagen-
auswertungseinheit 13 -identisch.

Fig. 9 zeigt eine weitere Ausfihrung des Stromkreises mit
dem die Ausgangssignale der WinkellagenausWertungseihheit
13 unmittelbar oder nach Leistungsverstarkung mittels Ver-
‘stérker 115 und 116 kontrolliert werden. An die drei Aus~
génge der Wlnkellagenauswertungselnhelt 13, d.h. an den
ersten Ausgang 109, den zweiten Ausgang 110 und den drlt-
ten Ausgang 11l sind der Reihe nach je ein Llcht31gnalele-
ment 160, 161 bzw. 162 angeschlossen. Hierbei ist an den
ersten Ausgang 109 mit seinem Eingang 163 ein Pegelaﬁ—
passungsstromkreis 164 angeschlossen, dessen Ausgang 165
mit dem Einschreibeingang 166 des bistabilen‘Schaltkrei—
ses 167 verbunden ist, wéhrend dessen Léscheingang 168

an den zwelten Eingang 110 angeschlossen ist. In &hnlicher
Weise ist an den dritten Ausgang 111 mit seinem Eingang
174 der Pegelanpassungsschaltkre1s 173 angeschlossen, des—
sen Ausgang 172 mit dem Elnschrelbeelngang 171 des bi-~
stabilen Schaltkreises 170 verbunden ist. Der Loschein-
gang 169 des Séhaltkreises 170 ist an den zweiten Ausgang
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110 angeschlossen. Der Ausgang 175 des bistabillen Schalt-
kreises 167 ist an den ersten Eingang 177 der ODER~T05—
schaltung 178 und der Ausgang 176 des .bistabilen Schalt-
kreises 170 an den zweiten Eingang 179 der ODER-Torschal-
tung 178 angeschlossen. Der Ausgang der ODER-Torschaltung
178 ist mit dem Fehlersignal—Ausgang 125 identisch.

Die erfinduhgsgeméﬁe Vorrichtung arbeitet wie folgt:

Die gegeniber den die Uffnungsreihen 66-71 im Kodefeld 65
der Kodescheibe 63 der Radeinschlagwinkelfihlereinheit 10
durchleuchtenden Lichtquellen 46 angeordneten sechs Foto~
zellenelemente 47 geben ein der Of fnungskombination ent-
sprechendes Kodesignal ab, das iber den Ahpassungsstrom;
kreis 93 durch diefLinientreibereinheit 94 ibernonmen

wird.,

Die gegentlber der die Offnungsreihe 72 im Kontrollkodefeld
73 der ‘Kodescheibe 63 durchleuchtenden Lichtquelle 48 an-
~geordnete Fotozelle 49 gibt ein Kontrollsignal ab, das
Gber den Anpassungsstromkreis 93 durch die Linientreiber-
einheit 94'Ubern0mmen wird, Vom Lenkgetriebe 9 werden im
Gréy-Kode die fir die Laufnummer des durchleuchteten Win-
kelabschnittes charakteristischen_Signale durch die Rad-
éinschlagwinkeluFuhlereinheit 10 und die‘InformatiqnsUbef—
tragqngsleitung 97 auf die Linienempféngereinheit 101
tubertragen, die sich in unmittelbarer Néhe der im hinte-
ren Teil des ruckWéEtigen Teiles des Primérwagens 2 ange-
- ordneten Steuereinheit befindet und die Kontrollkodesig-
nale lber die Informationsﬁbertragungsleitung 98 weiter-~
geleitet. Die Lipienempfangereinheit 101 leitet die im

Gray~Kode cordierten Signale iiber die kurzen Informations-

Ubertragungsleitungen 104 bzw. 105 auf den ersten Eingang
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‘ 107 und das Kontr01131gnal auf den funften Eingang 106
~der Steuereinheit 12 weiter.

| Analog dem Vorstehenden liefern die Fotoz?llen'47; die

: gegeniiber den von den Lichtquellen 46 durchleuchteten

Offnungsraum 52-57 im Kodefeld 51 der Kodescheibe 41

'der_Radeinschlagwinkel-FUhlereinheit 15 angeordnet sind,
ein der Offnungskombination entsprechendes Kodeéignal,
das lUber den Anpassungsstromkreis 76 von der Linientrei-
bereinheit 77 tbernommen wird. Von der Fotozelle 49, die

gegeniiber dem von der |ichtquelle 48 durch\lauchtetenkon-_

trollkodefeld 59 der Kodeschelbe 41 angeordnet ist, wird
ein Kontrollszgnal erzeugt. das Uber den Anpassungsstrom=-
kreis 76 -ebenfalls von der Llnlentrelberelnhelt 73 uber-
nommen wird. Zur Steuereinheit 12 bzw. zu der in ihrer
unmittelbaren Ndhe angeordneten Linienempféngereinheit

84 werden die im Gray-Kode codierten Signale fir die lau=~
fende Nummer des durchleuchteten Winkelabschnittes durch
den Knickwinkellagenfihler 15 Uber die Informationsiiber-
tragungsleitung 8l und die Kontrollkodesignale iiber die
Informat onsﬁbertragungsleifung 80 weitergeleitet. Die
Lihienemp%éngereinheit 84 leitet die dem Gray-Kode
Signale auf den zweiten Eingang 90 der Steuereinheit 12
und die Kontrollsignale auf den vierten Eingang 89 Uber

- die kurzen Informationsibertragungsleitungen 88 bzw. 87.

Der erste Eingang 107, der zweite 90, der viertec 89 und
der funfte Eingang sind Adressenleitungen des Festpro-
grammspeichers 108, der die WinkellagenauswertungSein—

" heit bildet. Der Festprbgrammspeicher 108 wandelt nach
dem darin befindlichen Festprogramm die Uber die erste
Eingangs-Adressenleitung 90 und die zweite Eingangsadres-
senleitung 107 im Gray-Kode eintreffenden Signale in bi-
néren Kode und kontroiliert‘die Kodeéignale.' ‘
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Hat der Vergleich das Ergebnis, daB zwischen den lau-
fenden Nummern keine Abweichung besteht, so erscheint
“ein Ausgangssignél auf dem zweiten Ausgang 110, Die Be-
tatigungseinheit der Verriegelung 16 tritt nicht in

Aktion.

Ergibt das Ergebnis des Vergleiches, daB die laufendé
Nummer des fir die laufende Nummer des Abschnittes des
abgelesenen Einknickwinkels Bj charakteristischen auf
dem zweiten Eingang 90 eingetroffenen ‘Signals kleiner
als die laufende Nummer des fir die laufende Nummer des
Abschnitfes des abgelesenen:Radeinschlagwinkels abi cha~

rakteristischen auf dem ersten Eingang 107 eingetroffe-
. nen Signals ist, so erscheint ein Signal auf dem ersten
Ausgang 109 und bildet ein negatives Abweichungsvor- ;

zeichen,

Liefert der Vergleich das Ergébnis, dall die laufende-
Nummer des fir die laufende Nummer des Abschnittes des

abgélesenen Einknickwinkels Bj ghaﬁakteristischen, auf
dem zweiten Eingang 90 eingetroffenen Signals ‘gréBer als
das fur die laufende Nummer des Abschnitteg des abgele-
senén Radeinschlagwinkels d& charakteristischen auf dem
ersten Eingang 107 eingetroffenen Signals ist, so er=-
scheint auf dem dritten Ausgang 111 ein Signal, das ein
positives Abweichungsvorzeichen bildet. £ine derartige
Situation ist in Fig.,l dargestellt. Bei dieser darge-
stellten Stellung wird das auf dem dritten Ausgang 111
erscheinends Signal auf dem Eingang 114 durch den Lei-
stungsverstérker 116 sowie auf seinem dritten Eingang
121 durch den Kontrollstromkreis 122 Ubernommen. Das auf

‘dem Ausgang 118 des Leistungsverstérkers 116 erscheinende
Signal wird auf seinem finften Eingang 124 durch den Kon-
trollstromkreis 122 sowie auf ihrem zweiten Eingang”127 durgh
diefVerriegelunngetétigungseinheit 16 Ubernommen, Das im
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Kontrollstromkreis 122 auf dem finften Eingang 124 -
iibernommene GroBstrom~Betétigungséighal erscheint auf
,dem Ausgang des elektronischen Strom- und Spannungs-
Uberwachungsstromkreises in einer Form, die zu einem
iVergleich mit dem auf dem dritten Eingang 121 Ubernom- -
.menen Kleinstrom-Steuersignal im elektronischen Ver-
gleichsstromkreis geeignet ist. Liegt auf dem dritten *
Eingang 121 und adf dem vierten Eingang 124 gleicﬁzeiv

tig ein Signal vor, so gibt der Kontrollstromkrels 122
Uber seinen Ausgang 125 kein Fehler31gnal aus. Llegt auf
beiden  Eingédngen gleichzeitig kein tbereinstimméndes Sig-
nal vor, so erscheint am Ausgang 125 ein Fehlersignal, das
iber den Schaltstromkreis 133 des Meldegerat l36lbetétigt'
und den Hauptschalter 137 des Stromkreises lost.

Bei einer fehlerfreien Arbeitsweise ibernimmt die die
Verriegelung betatigende Einheit 16 auf dem zweiten Ein-
gang 127 vom Ausgang 118 das zur Betédtigung dienende Grof-
strom-Stellsignal und bringt Uber den Elqktromagnet 28
den Schieber 27 des Vierwegeventils 26 in die positive-
Stelling. Die in dieser Stellung des Schiebers 27 aus-
geléste Verriegelungsrichtung wird durch das Vorzeichen
des Uber den dritten Eingang in der Steuereinhei; 12 ein-
treffenden Signals bestimmt. Im vorliegenden Ausfﬁhrungs;
beispiel wird der dritte Eingang 128 durch den ersten
AnschluB. 29 und den zweitén AnschluBl 30 des Vierwegeven-
tils 26 gemeinsam gebildet. Verdreht sich der Sekundar-

‘ wégen3,‘in Draufsicht gesehen entgegengesétzt dem Uhr-
zeigersinn, d.h, in‘negativer Richtung um das Fahrzeug-
kupplungsgelenk 4, stromt die Hydraulikflissigkeit aus |
dem Arbeitsraum 25 des hydraulischen Arbeitszylinders 21
tber die Leitung 19 zum ersten AnschluB 29 und von dort

- da sich der Schieber 27 in der positiven Ausschlag-
'stellung befindet - zum dritten AnschluB 32. Hierbei
wird'in dieser Stromungsrichtung durch den Flissigkeits=-
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~strom das Riickschlagventil 36 geschlossen und. die
Vorrichtung gegen das Einknicken in négativer Richtung
Verriegelt,Eine Verriegelung gegen ein Einknicken in
positiver Richtung erfolgt niqht,‘da>bei positiver Ein-
knickrichtung die Hydraulikflissigkeit aus dem ersten
Arbeitsfaum 24 Uber die Leitung 20 zum zweiten AnschluB
30 und von hier zum vierten Anschlufl 31 und durch die
hydraulische Schleife 33 strémt, wobei der Flissigkeits~
strom in dieser Stroémungsrichtung das Rddkschlagventil‘36
6ffnet. Gegen das Einknicken in positiver Richtung. bt
die Vorrichtung keine Verriegelungswirkung aus, solange
der Einknickwinkel B innerhalb des Winkelabschnittes Bj
liegt, der die gleiche laufende Nummer aufweist, wie

der zum Radeinschlagwinkeltﬂ zugeordnete Winkelabschnitt
oy e Hierbei verschwindet das Signal am dritten Ausgang
111l und entsprechend auch am Eingang 114, am Ausgang 118
und am zweiten Eingang 127. Der Schieber 27 geht in seine
Miftelstellung'zurﬁck. Gleichzeitig erscheint ein Aus-
gahgssighal am zweiten Ausgang 110 bzw. am zweiten Aus-
éang 120. Setzt sich der Einknickvorgang durch weiteres
in positiver Richtung erfolgéndes Einknicken des Sekun=-
‘dérwagens 3 fort, dann tritt_def tatsdchliche Einknick-

: winkel B’aus_dambzum Winkelabschnittﬂﬂi gehdrenden, die
gle%che laufende Nummer aufweisenden Winkelabschnitt Bj
heraus und gelangt in den Winkelabschnitt Bjnl' Infolge

- der Abweichung zwischen den laufenden Nummern erscheint
am ersten. Ausgang 109 ein Signal als negatives Abwei-
chungsvorzeichen, das vom Leistungsverstarker 115 am -
Eingang 113 und em Konirollstromkreis~122 am ersten
Eingang_ilQ ibernommen wird. Das am Ausgang 117 des Lei-
stungsverstéarkers 115 erscheinende Signalwird Uber den
vierten Eingang 123 vom Kontrollstromkreis 122 und durch
den Eingang’lZG durch die Verriegelungsbetdtigungseinheit
16 Gbernommen. Stellt der Kontrolistromkreis 122 keinen
Fehler fest, bewegt das in der Verriegelungsbetétigungs-
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einheit 16 vom ersten Eingang 126 Gbernommene Stellsig-
'nal iiber den Elektromagneten 28 den Schieber 27 des
vierwegeventils 26 in die negative stellung. In dieser
stellung des Schiebers 27 sind der erste AnschluB 29
und der vierte AnschluB 31 sowie der zweite Anschlul 30
und der dritte AnschluB 32 gegenseitig‘geéffnet.

Beli einem in positiver Richtung erfolgenden Einknicken
stromt die Hydraullkflu531gkelt aus dem Arbeitsraum 24
des” hydraullschen 'Arbeitszylinders 21 iber die Leitung
20 zum zweiten AnschluB 30 von dort zum dritten AnschluB
32, wobei das in der hydraulischen Schleife 33 .befind-
liche Ruckschlagventil 36 ge< “hlossen wird. Entgegen dem
in negativer Richtung erfolgenden Elnknlcken Ubt die
Vorrichtung keine. Verr1egelungsw1rkung aus, da die Hy-
draullkflu331gkelt aus dem Arbeitsraum 25 iber die Lei=
‘tung 19 zum ersten Anschluf 29, von hier zum vierten An-
schlup 31 und dann durch die hydraulische Schleife 33
stromt und der Flissigkeitsstrom in dieser Stromungs-
richtung das Riickschlagventil 36 &ffnet.

‘Die Ausfuhrungen gem&h den Fig. 7-9 weichen nur hinsicht-
lich des Aufbaues und der Kontrolle der Arbeitsweise der '
Winkellagenauswsrtungseinheit 13 sowie 1in der Kontrolle

der Eingangskodesignale von der Ausflhrung gemaB Fig. 6 ab.
Im weiteren werden deshalb nur die elektronische Auswer-
tung und die Kontrolle beschrieben. o

Bei der Ausfihrung der W1nkellagenauswertungselnhelt 13
nach Flg. 7 trifft am zwelten Eingang 10 ein Gray-Kode-
Signal ein, das die laufende Nummer des wahrgenommenen
RadeinschlagWinkelabschnitt§§<i& kennzeichﬁgt. Der Kode-
umsetzer 138 wandelt die am ersten Eingang 107 dbernomme-
nen Gray-Kode-Signale in einen binéren Kode um und am

~ Ausgang 139 erscheint das die -laufende Nummer tragende
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'Signal in einem bindren Kode. In &hnlicher Weise kommt am

ersten Eingang 90 im Gray-Kode-Signal an, das die laufen-’

de Nummer des wahrgenommenen Knickwinkelabschnittesﬁi kenn=-

zeichnet. Der Kodeumsetzer 144 wandelt das am ersten Ein-
gahg'9D'ankommende GraQeKode-Signal in einen bindren Kode
um und am Ausgang 143 erscheint das die laufende Nummer
tragende .Signal in einem bindren Kode. Dieses Signal wird
vom ersten Eingarig 142, das am'Ausgang 139 anstehende Sig-
nal vom zweiten Eingang’l40 der vergleichendeh Stromkreis-
~einheit 141 Ubernommen, die die beiden laufenden Nummern
vergleicht. Bei‘Ubereinstimmung der laufenden Nummern er-
. scheint ein Signal am zweiten Ausgang 110. An ihrem ersten
Ausgang 109 erscheint ein - als negativ anzusehendes -
Sighal,,wenn die: laufende Nummer des Uber den zweiten
Eingang 140 eingehendén binéren Signéls.gré&er ist als
die laufende Nummer des uUber den zweiten Eingang 142 ein=-
gehenden bin&ren Signals. Am dritten Ausgang 111 erscheirit
éin als positiv-zu betrachtendes Signal, wénn die laufende
Nummer des tber den zweitenbEingang 140 eingehenden bi~
nédren Signals kleinef ist als die laufende Nummer des
.Uber den zweiten Eingang 142 eingehenden binédren Signals.
‘Das den kle}nstén Stellenwert aufweisende Bit des am Aus-
gang 139 des Kodeumsetzers 138 erscheinenden binéren Sig-
nals charakterisiert die Paritét des in ein Binér-Signal
umwandelten Gray-Kodes. Dieses Bit wird am ersten Ein-
gang 145 -durch die inversierende‘ODER~Torschaltung'l47
Ubernommen, deren zweiter Eingang mit dem fiUnften Ein-
gang 106 identisch ist, Uber den das Kontrollsignal vom
RadéinschlagwinkelfﬂhlervlO eintrifft. Ist der Bit-Wert
der beiden Eipgangssignale 0, so erscheint am Ausgang
149 der invertierenden ODER-Torschaltung 147 ein Fehler-
signal, das vom zweiten Eingang 151 der ODER-Torschal-
tghg 152 ibernommen wird. Am Ausgang der Torschaltung, .
' der mit dem vierten Ausgang 112 identisch ist, erscheint
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in diesem Falle ein Fehlersignal. Auf &@hnliche Weise
charakterisiért das den kleinsten Stellenwert aufwei-
sende Bit'des'am Ausgang 143 des Kodeumsetzers 144 er-
scheinenden binéien Slgnals die Paritéat des bindr umwan-
delten Gray-Kodes. Dieses Bit wird Gber den Elngang 146
von ‘der invertierenden ODER-Torschaltung 148 iibernommen,
deren zweiter Eingang mit dem vierten Eingang 89 iden-
tisch ist, Uber den das Kontrollsignal von aer KnickWin;
kelfilhlereinheit 15 eintrifft. Betrdgt der Bit-Wert bei-
der Eingangssignale O, so erscheint am Ausgang 115 der
invertierenden ODER-Torschaltung 148 ein Fehlersignal,
das vom zweiten Eingang 153 der ODER—Torschaltung 152
tbernommen wird, die ihrerseits‘wiederum~ein Fehlersignal

am vierten Ausgang 112 abgibt.

Bei der Ausfihrung geméB Fig. 8 der Winkellagenauswer-
tungseinheit 13 trifft am zweiten Eingang 107 ein Gray-
Kode-Signal ein, das die laufende Nummer des Radeinschlag-

winkelabschnittes d’i kennzeichnet. Der Kodeumsetzer 138

wandelt die am ersten Eingang 107 eingehenden Gray-Kode-
Signale in einen bindren Kode um und‘ém Ausgang 139 er_
scheint das die laufende Nummer tragende Signal in einem
bindren Kode., Auf &hnliche Weise kommt am ersten Elngang
90 ein Gray—Kode—Slgnal an, das die laufende Nummer des
wahrgenommenen Knickwinkelabschnittes kennzeichnet. Der
Kodeumsetzer 144 wandelt die am ersten Eingang 90 elnge-
henden Slgnale in einen bin&dren Kode um und am Ausgang
- 143 erscheint das die laufende Nummer kennzeichnende Sig-
nal in bindrem Kode. Diese Signal wird Uber den ersten
Eingang 142, das auf dem Ausgang 139 anstehende Signél
vom zweiten Eingang 140 der‘Vergleichssfromkreiseinheit
141 Gbernommen, die dann die beiden laufenden Numme rn
vergleicht. Beil Ubereinstimmung der laufenden Nummern
liegt ein Signal am zweiten Auégang 110 an. Am ersten
Ausgang 109 erscheint ein Signal, das - als negatives
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Signal zu betrachten ist, wénn die laufende Nummer des
iber den zweiten Eingang 140 eingegangenen binéren Signals
- groéBer ist als die kennzeichnende laufende Nummer der iiber
den zweiten Eingang 142 eingetroffénen bin&dren Signale.

Am dritten%Ausgang 113 erscheint ein als positiv zu be-
trachtehdés Signal, weﬁn die laufende Nummer der Uber

den zweiten Eingang 140 eingehendeh binéfen'Signale klei- |
ner ist als die laufende Nummer der iber den zweiten Ein= |

‘gang 142 eingetroffenen bindren Signale. Gleichzeitig er-
folgt eine Kodekontrolle. Vonm zweiten Eingang 107 lber- i
ninmt der Dateneingang 154 des durchgeschalteten Pari- :
tats-Prifstromkreises 155 die im Gray-Kode verschliisselten ‘
Signale, wobei an dessen Toreingang - der mit dem finften 'i
Eingang 106 identisch ist - das Kontrollsignal als Tor- i
signal erscheint. Das Torsignal hat den Wert O und gehort
zum Signalabschhitt'?S. Der Paritédts~Prifstromkreis 155
kontrolliert bei diesem Signal die Paritédt des Gray-Kodes
und gibt auf seinem Ausgang 156 ein Fehlersignal ab, wenn
beim GrayeKode eine paarige Eafitét festgestellt wurde.

“Von Ausgang 156 (bernimmt die ODER-Torschaltung 152 mit

dem zweitenfEingahg 153 das Fehlersignal und gibt an den

vierten Ausgang 112 ein Fehlersignal ab.

Der Bit-Wert des zur OUffnung 75 der Kodescheibe 41 gehé-
renden Signals ist 1. Wenn dieser Wert am funften Eingang :
106 erscheint, wird im Paritétsprifstromkreis 155 eine -
Priifung verhindert.,

Ahnlich:werden vom ersten Eingang 90 die im Gray-Kode
verschlisselten Signale iber den Dateneingang l57'des.
durchgeschalteten Paritdtsprifstromkreises 158 Gbernommen,
an dessen Toreingang - der mit dem vierten Eingang 89
identisch ist - das Kontrollsignal als Torsignal erscheint.
Das Torsignal hat den Wert O und gehdrt zum Signalabschnitt
75. Bei diesem Signal kontrolliert der Paritadtsprifstrom-
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kreis 158 die Parit&t des Gray-Kodes und gibt an sei-
nem Ausgang lSQ'ein Fehlersignal ab, wenn die Paritat
des Gray-Kodes paarig (gerade) ist. Vom Ausgang 159
{bernimmt das Fehlersignal iber seinen ersten Eingang
151 die ODER-Torschaltung 152 und glbt auf dem vierten
Ausgang 112 ein Fehler31gnal ab.

Die Ausfﬁhhung~gemé6 Fig. 9 sichert eine Kontrolle der
Winkellagenauswertungseinheit 13 und liefert dem Fahrer
eine unmittelbare Information Uber den momentanen Funk-
tionszustand. Dariiber hinaus gewéhrleistet'sie tuber die
Leituhgen der den Schiebeﬁ.27 betédtigenden Elektromag-
nete 28 unmittelbar auch eine Kontrolle des elektro-
nischen/elektrischen Teiles der Steuerainhéit 12,

Die am ersten Ausgang 109, am zweiten Ausgang 110 und am
dritten Ausgang lll erscheinenden Signale schalten der
Reihe_nach die Lichtsignale 160, 161, 162 ein. Anderer-
seits steuern sie uber die Pegelénpaé?ungsstromkreise
163 bzw. 164 die Einschreib-Eingénge 166 bzw. 171 der
bistabilen Schaltkreise 167 bzw. 170 in der Weise, daB
bei einem negativen Abweichungsvorzeichen derAusgang

175 des einen bzw, der Ausgang 176 des anderen bistabilen
Schaltkreises an einen hohen logischen Pegel‘geschaltet
wird. Diese Kontrolle beruht auf der Erkennfnis, daB bei
einer einwandfreien Arbeitsweise der Vorrichtung zur Be-
~einflussung des Knickwinkels zwischén dem Ubergang vom -
positiven Abweichungsvorzeichen zum negativen Abweichuhgé—
vorzeichen stets ein Gleichheitszustand auftreten muB,
d.h. daB an den Einschreibeingéngen 166 bzw..171 des bi-
stabilen Schaltkreises 167 und 170 gleichzeitig nie ein
Steuersignal auftreten kann, und in der Zeit zwischen

der Anderung der Steuersiénale der Einschreibeingange

166 und 171 auf den Léscheingéngen 168 und 169 stets.ein
die Grundstellung verstellendes Signal zustandckommen
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muB.»Geléngen bei einem Fehler des elektronischen Tei-
les die Ausgénge 175 und 176 des bistabilen Schaltkrei=
ses 167 und 160 gleichzeitig auf einen hohen logischen
Pegel, tritt unter Einwirkung des (iber den Eingang 177
und” 179 der UND-Torschaltung 178 eintreffenden Signals |
auf dem Ausgang 125 ein‘Fehleﬁsignal‘auf.

In der erfindungsgeméBen Einrichtung zur Knickwinkelbe-

“einflussung bzw. der Winkellagenauswertungseinrichtung

‘ kann'der'Gréy-Kode anstelle des Einsatzes von Lichtdurch-
- laB6ffnungen, Lichtquellen und Fotozellen auch durch an-

dere Bauelemente zum Festhalten und Ablesen diskreten
Kodesignalen erzeugt werden, z.B}Imit Mangetscheiben
oder auf dem Hall-Effekt beruhenden MeBwertgebern.

Im Vorstehenden wurde die Arbeitsweise der Winkellagén-
auswertungseinheit und die Arbeitsweise der Vorrichtung
zur Beeinflussung des Kpickwinkels an Hand eines Gelenk-
zuges dargestellt, die in die in Fig. 1 dargestellten .
Lage aingeknickf‘ist. Im Nachstehenden soll die Arbeits-
weise der den Knickwinkel béeinflussenden kraftausiben=-
‘den Bauelemente und der Verriegelungsbetétigung 16 in

.allen mdglicheh Zysténden detailliert beschrieben werden:

In der negatlv verschobenen Stellung des Schlebers 27
des Vierwegeventils 26 kommt zw1schen dem ersten AnschluB
.29 und dem vierten AnschluB 31 sowie zwischen dem zwei-
ten AnschluB 30 und dem dritten Anschluf 32 eine hydrau-
lische Verbindung zustande. In dieser Stellung erd durch
die Vorrichtung ein Widerstand gegen den in p081t1ver '
Richtung erfolgenden Elnknlckvorgang ausgelbt bzw, eine
Verriegelung bewirkt, da bei einem in positiver Rlchtung
erfolgenden Einknicken der hydraulische Arbeltszyllnder
21 zusammengedruckt wird, d.h. die Hydraullkflu531gke1t
flieBt aus dem zweiten Arbeitsraum 24 des Arbeitszylinders
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21 iiber die Leitung 20, den zweiten AnschluB 30 und den
‘mit diesem verbundenen dritten AnschluB 32 zum Rickschlag-
‘ventil 36, das bei dieser Stromungsrichtung - als posi~-
tives Ausgangssignal der Knlckw1nkelanderungsrlchtung -
geschlossen wird. Zwecks Begrenzung der GroRe des Gegen- .
momentes kann die Flissigkeit unter Umgehung des Rick-
schlagventils 36 iber das Druckbegrenzerventils 34 durch
den vierten Anschluf 31, dem damit verbundenen ersten An-
schluB 29 und die Leitung 19 in den ersten Arbeitsraum

25 stromen. Der Kolben 22 muB dann den sich . im zweiten
Arbeitsraum 24 aufbauenden und vom Druckbegrenzerventll
34 bestimmten Druck tberwinden. '

Bei einer Knickwinkelédnderung in negativer Richtung wird
der hydraulische Arbeitszylinder 21 auseinandergezoéen.
d.h. aus dem ersten Arbeitsraum 25 des Arbeitszylinders

- 21 gelangt die Hydraulikflﬂssigkeit tiber die Leitung l9,f
dén ersten AnschluB 29, den damit verbundenen vierten
AnschluB 31 zum Ruckschlagventil 36, das bei dieser Stro-
mungsrlchtung als negatlves Ausgan9531gnal der Knickwin-
kelanderungsrlchtung 6ffnet. Nach Passieren des Ruck-
schlagventils 36 flieBt die Hydraullkflu551gke1t zum
dritten AnschluB 32, dem damit verbundenen zweiten An-
schluB 30 und stroémt dann durch die Leitung 20 in den
zweiten Arbeifsraum~24 des Arbeitszylinders 21. Bei einer
in dieser Richtung erfolgenden Strdmung baut sich kein
groBerer Druck auf. d.h. die Einrichtung dbt keinen we-
sentlichen Widerstand gegen den Knickvorgang aus. o

In der p031t1v verschobenan Stellung des Schiebers 27 des
Vlerwegeventlls 26 entsteht zwischen dem ersten Anschluf
29 und dem dritten AnschluB 32 sowie zwischen dem zweiten
Anschluf 30 ynd dem vierten AnschluB 31 eine hydraulische
VBrbindung. In dieser Stellung wird durch. die Vorrich-
tung gegen den in negativer Richtung erfolgenden Ein-
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knickVorgéng ein Widerstand ausgelbt bzw. eine Verriege-
lung bewirkt, da bei dem in negativer Richtung erfol~

~ genden Eirknicken der hydrauliséhe Arbeitszylinder 21.
auseinandergezogen wird, wobei die Hydraulikfl&ssigkeit
aus dem ersten Arbeitsraum 25 des Arbeirszylinders 21
iiber die Leitung 19, den ersten AnschluB 29 und den mit
dem AnschluB 29 verbundenen dritten AnséhluB 32 zum Rick-
schlagventil 36 stromt und dieses als negatives Aus-
gangssignal der Knlckw1nkelanderungsrlchtung verschlieBt.
zwecks Begrenzung der GroRe des Gegenmomentes kann die
Flussigkeit unter Umgehung des Rickschlagventils 36 Uber
das Druckbegrenzerventils 34 den vierten AnschluB 31,

den angeschlossenen zweiten Anschluf 30 und dievLeitung
20 in den zweiten Arbeitsraum 24 flieBen. Bei einer wei-
teren Einknickbewegung muB nun der im ersten Arbeitsraum
25 einen durch das Druckbegrenzerventil 34 bestimmten
héheren Druck Gberwinden.

Bei einer in positiver-Richtung erfolgenden Knickwinkel-
anderung wird der hydraulische Arbeitszylinder 21 zu-
sammengedruckt. d.h. die Hydraullkflu531gkelt stromt aus
dem zweiten Arbeitsraum 24 des Arbeltszyllnders 21 tber
die Leitung 20, den zweiten Anschluf 30, den damlt ver-
bundenen vierten AnschluB 31 zum Ruckschlagventil 36,
das in dieser Stroémungsrichtung gedffnet wird. Uber das
gebffnete Rickschlagventils 36 flieBt die Hydraulikflis~-
sigkeit weiter zum erstenvAnschluB 29 und danach durch
die Leitung 19 in den ersten Arbeitsraum 25. In dieser
Verbindungsanordnung entstehen keine wesentlichen Druck-
differenzen, d.h. die Vorrichtung bt entgegen dem Knick-
vorgang keinen wesentlichen Widerstand aus.

Die‘WinkelIagenfUhler und die Auswerteinrichtung kénnen
auch in anderen Folgesystemen eingesetzt werden, wo die
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' GroBe des Ausgangssignale von der ausgewerteten Abwei-
chung unabhéngig ist. So konnen die Radeinsbhlag—w1n~
. kelfiihlereinheit als erste Winkelfihlereinheit und die

Knickwinkelfuhlereinheif als zweite winkelfihlereinheit

betrachtet werden.
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Erf ind u‘n'g sanspruch:

Vorrichtung zur Verhinderung des Einknickens von Gelenk-
gigen in ordnungswidriger Richtung, bestehend aus einer
Verrieglungseinrichtung, die an die mittels Gelenk ver-

“bundenen Fahrzeugglieder angeschlossen ist, einer Mef-

werterfassungseinrichtung, die den Lenkeinschlagwinkel
der gelenkten Vorderrédder des Primédrwagens und den Ein-
knickwinkel wahrnimmt und einer Winkellagenauswertungs-
einheit, die die Abweichung des Einknickwinkels von dem
zum Lenkeinschlagwinkel des Vorderrades gehérenden Knick-
winkel feststellt, wobei die Winkellagenauswerthgsein—
heit an eine Bet&tigungseinheit der Verriegelungsein-
richtung'aﬁgeschlossen‘iSt,‘deren erstes Eingangssignal
durch das Ausgangssignal der.Winkellagenauswertungséin—
heit gebildet wird, dieses Ausgangssignal eine gegen-
seitige Zuordnungslage anzeigt und positiv ist, wenn der
dem Lenkeinschlagwinkel (o ( des Vorderrades zugeordnete
Einknickwinkgl'(ﬁé) - innerhalb eines bestimmten Winkel-
bereiches - mit dem Einknickwinkel (B) dbereinstimmt,

wobei in Draufsicht des. Fahrzeuges gesehen der Knick-

winkel (B) im Vergleich zum Knickwinkel (B_), der dem

Lenkeinschlagwinkel () ngeordnet ist, im Uhrzeigersinn

nacheilt, und das Ausgangssignal negativ ist, wenn der

Knickwinkel (B) im Vergleich zu dem zum Radeinschlag-

winkel () ;ugeordneten Knickwinkel (Bp) im Uhrzeiger-
sinn voreilt, wahrend das andere Eingangssignal der die
Verriegelung‘betétigenden Einheit durch das Richtungs-
vorzeichen des Ausgangssignals des angeschlossenen Knick-
winkelénderungsrichtungsgebers gebildet wird, das -

nach Wahl - positiv bei der Knickwinkelénderungsrichtung
ist, bei der in Draufsicht des Fahrzeuges dag zum Pri-
mérwagen bezogene Einknicken des Sekundarwagens in sei-

ner Richtung mit dem Uhrzeigersinn ibereinstimmt, ne-

© -4l -




- 4] -

gativ hingegen bei der Knickwinkel&nderungsrichtung ist, .

bei der das zum Prim&rwagen bezogene Elnknlcken des Se~-
kundidrwagens dem Uhrzeigersinn.entgegéngesetzt ist und
den zwei entgegengesetzte Vorzeichen aufweisenden Ein-
gangssignalen der Bet&tigungseinheit eine verﬁiegelfa
Stellung derEinknickverriegelung zugeordnet ist, o
gekennzeichnet dadurch, daB die den Lenkeinschlagwinkei
(%) wahrnehmende Einheft (10) ein mit dem gelenkten Rad
(6) verbundenes, 51ch bewegendes Bauelement (55) besitzt
und das feststehende (47) bzw. sich bewegende Bauelement
(55) - ja nach Wahl - von der vollstandlg nach links ein~-
geschlagenen Stellung beglnnend in Abschnltte (61) auf-
getellt ist, wobei jedem einzelnen Abschnitt ein auf
dessen zu den ibrigen bezogenen Platz hinweisendes, von
" den der Ubrigen Abschnitte in seinem Wert unterschiéd-
liches 'diskretes Ausgangssignal zugeordnet ist; das die
den Knickwinkel wahrnehmende Einheit (15) ein mit den '’
angéschlossehen Fahrzeuggliedern (2, 3) verbundénes sich
bewegendes Bauelement (4l1) besitzt, dessen feststehendes
. (46) bzw, sich bewegendes (4l1) Bauelement in Abschnitte
(60) aufgeteilt ist, wobei jedem einzelnen Abschnitt ein
fur dessen auf seinen zu den lbrigen bezogenen Platz
hinweisende laufende Nummer charakteristisches von denen
der Ubrigen Abschnitte in seinem Wert sich unterschei~
dendes A&sgangssignal zugeordnet ist, wahrend in der den
Lenkeinschlagwinkel wahrnehmenden Einheit (10) und in
der den Knickwinkel wahrnehmenden Einheit (15) die die
Grenzen der Abschnitte mit den'gleiChen»laufenden‘Num~
mern bildenden Winkel durch die einander zugeordneten
Lenkeinschlagwinkel (o) und Einknickwinkel (B ) ge-
“bildet werden, dle Ausgangssmgnale welterleltenden An=~
schlisse beider genannten Fihlereinheiten (lO 15) mit
der Winkellagenauswertungseinheit (13) durch .Signale
weiterleitende Bauelemente (li, 14) yerbqhden sind, und
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die Winkellagenauswertungseinheit (13) Vergleichs- und
Auswertungsbauelemente und‘AusganQSsignaléméchlﬂsse
besitzt, wobei an den Ausgangssigrialanschllssen (111) .
das Abwelchungsvorzelchen - nach vorstehender laufender
Numerierung - positiv ist, wenn die laufende Nummer des
durch das Ausgangssignal der Lenkeinschlagwinkelfihler-

‘einheit (10) charakterisierten Lenkeinschlagwinkelab-

schnittes (o) kleiner als die laufende Nummer des
durch das Ausgan9331gnal der Knickwinkelflihlereinheit
(lS) charakterisierten Knickwinkelabschnittes (Bj) ist
und die .Abweichung zwischen den laufenden Nummern einen
bestimmten Zahlenwertwﬁberschreitet und am Ausgangssig»
nalanschluB (109) das Vorzeichen der Abweichung negativ

~ist, wenn die laufende Nummer des durch das Ausgangs—

signal der Lenke1nschlagw1nkelfuhlerelnheit (10) charak-

,fterlslert@n Lenkeinschlagwinkelabschnittes (£ ;) groBer

als die laufende Nummer des durch das Ausgan9331gnal
der Knickwinkelfihlereinheit (15) charakterisierten
Knlckw1nkelabschn1ttes (BJ) ist und die'Abweichung zwi-
schen den laufenden Nummern einen bestlmmten Zahlenwert

~ Uberschreitet.

Vorrichtung nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daf

von dem Radelnschlagw1nkel bzw. dem Einknickwinkel der

Geradeausfahrt Stellung ausgehend die Lénge der einander
folgenden Abschnitte in beiden Richtungen zunimmt und
dann in der Ndhe des maximalen Winkelausschlages abnimmt.

Vorkichtung nach einem der Punkte 1 bis 2, gekennzeich-

‘net dadurch, daB in der Knickwinkelfihlereinheit (15)

dem die beginnende laufende Nummer aufweisenden und
zweckdienlicherwsise den dieser erfolgenden einigen
Knickwinkelabschnitten-ih der wWinkellagenauswertungs-
einheit (13) stets in negatives AbweichungsVorZeichen
und in ahnlicher Weise dem die groRte laufende Nummer
aufweisenden und zweckdienlicherweise einigen diesem
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vorausgehenden Knickwinkelabschnitten in der Widkéllégen-
auswertungselnhelt (13) stets ein p051t1ves Abwelchungs-
vorzelchen zugeordnet ist. ‘

Vorrichtung nach Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daR

das mit dem gelenkten Rad (6) verbundene sich bewegende
Bauelement der Lenkeinschlagwinkelfihlereinheit (10) eine
mit einem Kodefeld (65) versehene Drehscheibe (63), und
das an einem der Fahrzeugglieder (2) angeschlossene sich
bewegende' Bauelement der Einknickwinkelfihlereinheit (15)
eine mit einem Kodefeld (51) versehene Drehscheibe (41)
ist.

Vorrichtung nach Punkt 4, gekennzeichnet dadurch, daB die

Drehscheiben (41; 63) der Lenkeinschlagwinkelfﬂhlerein—
heit (10) und der Knickwinkelfihlereinheit (15) mit Ko-
defeldern (65:; 51) in Form von LichtdurchlaBéffnungs-
reihen (66-~71 bzw. 52-57) versehen sind, die nach dem
Gray-Kode ausgebildet sind, wobei an einer Seite (44)
Llchtquellen (46) und auf der gegenuberllegenden Seite
(45) Fotozelle:. *..") angeordnet sind, die die Slgnal—
Informationen Uber weiterleitende Elemente (97, 104 bzw.
8l, 88) an die Eingédnge (10), 90) der das Kodesignal
des wahrgenommenen Lenkeinschlagwinkelabschnittes (o)
mit dem Kod651gnal des wahrgenommenen tlnknlckw1nkelab—

" schnittes (B ) vergleichenden Winkellagenauswertungs-

elnhelt (13) weitergeben, die einen Ausgang (109) fiar
ein- negatives Abweichungsvorzeichen einen Ausgang (110)
fur einen einander zugeordneten Zustand und einen Aus-
gang (1l11) fur ein pos1t1ves Abweichungsvorzeichen be-
31tzt. '
. . ’ i
Vorrichtung nach einem der Punkte 1 bis 5, gekennzeich-
net dadurch, daB die Drehscheibe der Einknickwinkel -

~und der Radeinschlagwinkel-Fithlereinheit (10, 15), die
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" Uber Gray-Kodefelder (65, 51) verfigen, Kontrollkode-

felder (73, 59) besifzen, wobei den Winkelabschnitfen

mit ungeraden laufenden Nummern (61, 60) Signalabschnit-
te (75) und den Winkelabschnitten mit geraden laufenden

Nummern (61, 60) LlchtdurchlaBoffnungsabschnltte (74)
zugerodnet 51nd deren Bbgen in beide benachbarte Win-
kelabschnitte (61) hineinreichen und auf der einen Seite

(44) der Drehscheibe (64) eine Lichtquelle (48) und auf

gegeniberliegender Seite (45) Fotozelle (49) angeord-
net ist, die Uber Information weiterleitende Bauelemente

(98, 105, bzw. 80, 87) an den Kontrolleingang (106, 89)

der Winkellagenauswertungseinheit (13) angeschlossen ist,
die einen vierten Fehlersignalausgang (112) besitzt, an:

dem ausschlieBlich dem Zustand ein Fehlersignal zugeord-

net ist, bei dem die Paritdt des-dem einen Gray-Kode

- aufweisenden Wihkelabschnitt (61, 60) der gleichen Schei-

be ‘zugeordneten Informationssignals bei dem zum Signal-
abschnltt (75) zugeordneten Elngang351gnal nicht ungerade
ist. '

Vorrichtung nach Punkt 5, gekennzeichnet dadurch, dafl-der
erste Eingang (107) der Wlnkellagen—Auswertungselnhelt
(13) ein den Gray-Kode in einen biniren Kode umwandeln-
der Kodsumsetzer (138) ist, an dessen Ausgang (139) mit
ihrem ersten Eingang (140) die Verglclchsstromkreisein-
heit (141) angeschlossen ist, an deren zweiten Eingang -
(142) mit seinem Ausgang (143) der den'Gray;Kode in einen
binaren Kode umwandelnde Kodeumsetzer (144) angéschlossen
ist, dessen Eingang durch den zweiten Eingang (90) der
Winkeilégenauswertungseinheit (13) gebildet wird, wobei
die Ausgénge der Vergleighsstromkreiseinheit (141) durch

‘die Ausgénge (109, 110, 111) der Winkellagenauswertungs-

einheit (13) gebildet werden, und an die Ausgédnge (139 bzw.,

143) beider Kodeumsetzer (138, 144) erste Eingédnge (145;

146) von invertierenden ODER-Torschaltuhgen (147; 148) an-
geschlossen»sind, die einen die Gray—Kode—Paritét charak~-
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terisierenden Bit ibernehmen und die anderen'Eingénge
der ODER-Torschaltung (147; 148).mit den Kontrollgina
géangen (106) (89) der Winkellagenauswertungseinheit (13)
identisch sind, wéhrend die Ausgédnge (149; 150) der in-
vertiqkenden ODER-TorscHaltungen an die Eingdnge (151;
153) einer ODER-Torschaltung (152) angeschlossen sind,
deren Ausgang mit dem Fehler51gnalausgang (112) der Win-
kellagenauswertungselnhelt (13) identisch ist.

Vorrichtung nach Punkt 5, gekennzeichnet dadurch, daB

der erste Eingang (10)) der WinkellagenausweEtungseinheit
(13) des Einganges eines den Gray-Kode in einen bindren
Kode umwandelnden Kodeumsetzers (158) ist, an dessen Aus-
gang (139) mit ihrem ersten Eingang (140) die Vergleichs?

stromkreiseinheit (141) angeschlosseh ist, an deren zwei-

ten Eingang (142) mit seinem Ausgang (143) der den Gray-
Kode in einen Bindrkode umwandelnde Kodeumsetzer (44) an~-
geschlossen ist, dessen Eingéng durch den zweiten Ein-
gang (90) der Winkellagenauswertungseinheit (13) eril~
det wird, und die Ausgénge der Vergleichsstromkreisein-

heit (141) durch die Ausgénge der Winkellagenauswertungs-'
~einheit (13) gebildet werden, an deren Eingange (107; 90)

durchgeschaltete Paritéatsprifschaltkreise (155; 158) an-
geschlossen sind; die die Paritadt des Gray-Kodes kontrol=-
lieren, deren Toreingédnge mit den Kontrolleingéngen (106;

' 89) derWinkellagenauswertungseinheit (13) identisch sind,

an deren Fehlersignalausgdngen (156; 159) ein Ausgangs-

signal erscheint, das ausschlieBlich dem zum Signalabschnit!
(75) der Kodescheiben (41; 63) gehérenden Signal zugeord-

net ist, wobei die Ausgénge (156; 159) Uber eine ODER~
Torschaltung (152) an den Fehlersignalausgang (112) der
Winkellagenauswertungseinheit angeschlossen sind.
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Vorrichtyng nach'Punkt 5,.gekennzeichhet dadurch, daB
die Winkellagenauswertungseinheit (13) durch einen Fest-
programmspeicher (108) gebildet wird, dessen Adressen-

~ leitungen den ersten Eingang (10%) und'den zweiten Ein-

gang (90) bilden, die Datenausgdnge des Festprogramm-

speichers (108) die Ausgénge (10g; 110; 111) der Winkel-
lagenauswertungseinheit (13), zwei weitere Adressenlei-
tungen die Kontrolleingénge (106; 89) bilden undein wei-
terer Datenausgang den Fehlersignalausgang (125) bildet.

Vorrichtung nach einem der Punkte 1 bis 9, gekennzeich~-
net dadurch, daR die Verﬁiegelungsbetétigungseinheit~(16)
ein Uber Elektromagnete (28) én die Leistungsverstérker
(117; 118) angeschlossenes, elektromagnetisch betétigtes

“drei Stellungen aufweisendes hydraulisches Vierwegeven- '

til (26) besitzt, an dessen ersten Ané;hlu% (29) der Ar=-
beitsraum (25) des zwei Arbeitsréume aufweisenden hydrau-
lischen Arbeitszylinders (21) und an dessen zweiten An-

schluf (30) der zweite Arbeitsraum (24) angeschlossen'
- ist und der dritte (32) und der vierte (31) AnschluB des

drei Stellungen besitzenden Vierwegeventils (26) durch
einé‘hydraulische Schleife (33) miteinander verbunden
sind, in dér ein die Stroémung aus Richtung des dritten:
Anschlusses (32) in Richtung des vierten Anschlusses
(31) verhinderndes Ruckschlagventil (36) vorgesehen ist,
wobei in, der mittleren Ruhestellung des Schiebers (27)
desﬂvierwégeventils (26) mindestens der erste AnschluB
(29), der zweite AnschluB (30) und der vierte AnschluB
(31) gegenseitig gedffnet sind; in der negativen Aus-
steueréfellung der erste AnschluB (29) undder vierte An-
schluB (31), der zweite AnschluB (30) und der drigte'Anm

~ schluB (32) sowie der zweite Anschluf (30) und der vierte

AnschluB (31) gegenseitig ge6ffnet sind, und die Ein-
knickverriegelung zugleich auch den Winkelénderungsrich-
tungsgeber bildet, indem die gedffnete Stellung des
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Rickschlagventils (36) bei positiver Stellung des Vier-
wegeventils (26) einen Ausgang mit positivem Vorzeichen,
bei negativer Stellung des Vierwegeventils (26) einen

Ausgang mit negativem Vorzeichen und die geschlossene '

Stellung des Ruckschlagventils (36) bei positiver Stel-
lung des Vierwegeventils (26) einen Ausgang mit nega-
tivem Vorzeichen und bei negativer Stellung des Vierwege-

ventils (26) einen Ausgang mit positivem Vorzeichen bildet. §>

Elektronische winkellagenfihler und Auswertungseinrich-

tung fir eine Knickwinkelverriegelungsvorrichtung an Ge-.

lenkzlgen, die eine Radeinschlagwinkelfihlereinheit und
eine Knickwinkellagenfihlereinheit, eine deren Ausgangs-
signale wahrnehmende elektronische Vergleichs- und Aus-
wertungs- und an ihren Ausgéngen eine Betétigungsbéfehle
gebende Einheit besitzt, gekennzeichnet dadurch,vdaﬁ von
dem mit dem gelenkten Rad (6) verbundenen sich bewegenden
Element (55) sowie demvfesfstehenden Element (47) der
Radeinschlagwinkelfiihlereinheit (10) ebenso wie von dem
an das eine Fahrzeugglied (2; 3) angeschlossenen sich
bewegenderi Zlement (41) sowie dem an das andere Fahrzeug-
glied anéeschlossenen feststehenden Element‘(47) der’
Knickwinkelfihlereinheit (15) das eine EZlement in Ab-
schnitte (& bzw. B ) aufgeteilt ist, die einzelnen Ab-
schnitte (g bzw. BJ) fur ihre auf ihren zu "den ibrigen
bezogenen- Platz hinweisende laufende Nummer chanakterl— _
siert in ihrem Wert von den Ubrigen verschiedene Aus-
gangssignale in einer dem Gray-Kode entsprechenden Ko*i
dierung besitzen, die die Grenzen der AbSchnitte mit
gleicheh laufenden Nummern (b3 bzw. B ) bilddenden Win-
kel durch die einander zugeordneten \adelnschlagw1nkel

" (&) und Einknickwinkel (Bp) gebildet werden, der Aus-
gang (95) der den Radeinschlagwinkel (o) wahrnehmenden
Einheit (10) an den ersten Eingang (107) der elektro-~
nischen Vergleichs~ und Winkellauswertungseinheit (13),
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der Ausgang (79) der den'Knickwinkel'(B) wahrnehmenden
Einheit“(lS)ian'den zweiten Eingang (19)_der,Winkel-‘
1agenauswertungseinheit (13) angeschlossen ist, die lber
einen Ausgang (10§)lfUr ein negatives Abweichungsvorf
zeichen, einen Ausgang (110) fir einen Ubereiqstimmenden
Zustand und einen Ausgang (111).fir ein positives Abwei~
chungsvorzeichen verfigt, wobei an den Ausgédngen (109)
und 111) Leistungsverstarker (115; 116) angeschlossen
sind, dise mit den Eingéngén (126; 127) der die'VerriegeQ
lung betédtigenden Einheit (16) verbunden sind und die
Winkellagenauswertungseinheit (13);fernér einen Kode-
UberWachuﬁgskontrollstromkreis besitzt, der die Wertéan-
derung und/oder Paritét des zwei einander folgenden in

ihrer laufenden Nummer um 1 verschiedenen Winkelabschnitten
~zugeordneteén Kodes lberwacht und an dem Fehlersignalaus-

gang (ll2) der Winkellagenauswertungseinheit ein Fehler-
signal abgibt. ‘ ‘

Vorrichtung nach Punkt 11, gekennzeichnet dadurch, daB
den Winkelabschnitten (60; 61) der Lenkeinschlagwinkel-
fuhlereinheit (10) und der Knickwinkelfihlereinheit (15)

“ein Kontrollkode zugeordnet ist, dessen Signalabschnitt

(75) zu den Winkelabschnitten mit geradem Gray~Kode ge-
hért und ein Fehlersignal am Fehlersignalausgang (112)
der WinkellagenausWertungseinheit (13) erscheint, sowie ‘
das Kodesignal des’ den Signalabschnitt (75) enthaltenden
Winkelabschnittes eine gerade Paritdt ausweist.

-~ Hierzu 9 Blatt Zeichnuhgen -
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