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本发明涉及一种机动车（13）的制动系统

（1），其具有：至少一个能操纵的驻车制动器（9、

10）；多个用于运行所述驻车制动器（9、10）的机

构；以及至少一个控制器（4、5），所述控制器具有

所述机构中的至少一个机构，其特征在于，至少

一个另外的控制器（5）具有所述机构中的至少一

个另外的机构。
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1.机动车（13）的制动系统（1），其具有：至少一个能操纵的驻车制动器（9、10）；多个用

于运行所述驻车制动器（9、10）的机构；以及多个控制器（4、5），其中，所述控制器（4、5）中的

至少一个控制器具有所述用于运行所述驻车制动器（9、10）的机构中的至少一个用于运行

所述驻车制动器（9、10）的机构，其特征在于，所述控制器（4、5）中的至少一个另外的控制器

具有所述用于运行所述驻车制动器（9、10）的机构中的至少一个另外的用于运行所述驻车

制动器（9、10）的机构，从而一个控制器的部件被另外的控制器在硬件技术方面和/或软件

技术方面所接管，其中，所述多个控制器一起形成虚拟主机，并且所述控制器的原有的为驻

车制动器而设置的功能调动到不同的控制器上。

2.按照权利要求1所述的制动系统，所述用于运行所述驻车制动器（9、10）的机构形成

用于为了操纵所述驻车制动器（9、10）而要执行的方法的环境。

3.按照前述权利要求中任一项所述的制动系统，其特征在于，配设给每个控制器（4、5）

的所述用于运行所述驻车制动器（9、10）的机构分别具有至少一个处理器。

4.按照权利要求1或2所述的制动系统，其特征在于，所述控制器（4、5）中的一个控制器

构造为ESP控制器。

5.按照权利要求1或2所述的制动系统，其特征在于，所述控制器（4、5）中的一个控制器

构造为功率模块。

6.按照权利要求5所述的制动系统，其特征在于，所述功率模块布置在所述驻车制动器

（9、10）的区域内。

7.按照权利要求1或2所述的制动系统，其特征在于，所述控制器（4、5）中的一个控制器

构造为备用控制器。

8.按照权利要求1或2所述的制动系统，其特征在于，所述控制器（4、5）中的一个控制器

构造为助力制动控制器。

9.按照权利要求3所述的制动系统，其特征在于，所述处理器是微处理器。

10.用于运行机动车（13）的制动系统（1）的方法，所述制动系统具有至少一个能操纵的

驻车制动器（9、10）和多个控制器（4、5），其中，所述控制器（4、5）中的至少一个控制器执行

用于运行所述驻车制动器（9、10）的方法的至少一部分，其特征在于，由所述控制器（4、5）中

的至少一个另外的控制器来执行所述方法的至少一个另外的部分，从而一个控制器的部件

被另外的控制器在硬件技术方面和/或软件技术方面所接管，其中，所述多个控制器一起形

成虚拟主机，并且所述控制器的原有的为驻车制动器而设置的功能调动到不同的控制器

上。
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制动系统、用于运行的方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种机动车的制动系统以及一种用于运行这类制动系统的方法。所述

制动系统具有至少一个能操纵的驻车制动器以及用于运行所述驻车制动器的机构。此外，

所述制动系统具有至少一个控制器，所述控制器具有或者提供用于运行驻车制动器的所述

机构中的至少一个机构。

背景技术

[0002] 开篇所提到类型的制动系统从现有技术中已知。在此有不同实施方式的驻车制动

器，其中常见的实施方式是驻车制动器，该驻车制动器以集成到传统的车轮制动器内的方

式来构造。为此，例如作为制动块的液压操纵装置的补充还设置了用于驻车制动器的制动

块的电动操纵装置。因为生产商通常不亲自生产所有构件，所以在此期间还从第三方购得

制动系统的部件。特别地，将第三方的驻车制动器集成到生产商自己的制动系统内的做法

期望以下解决方案，该解决方案允许简单地操控车轮制动器和驻车制动器。在VDA推荐

（305-100）中介绍了模型“交叉互换”。在其中展示了接口，所述接口将第三方的驻车制动器

集成到所存在的制动系统内。在此，制动系统的生产商提供了具有硬件环境和软件环境的

控制器，在所述硬件环境和软件环境中特别地可以集成用于操控驻车制动器的软件包作为

用于对其进行运行的机构。由此，制动系统的控制器具有用于运行驻车制动器的机构，特别

是用于运行驻车制动器的软件。不言而喻，控制器还必须具有相应的电接口，借助于该电接

口来保障与例如驻车制动器的电动驱动装置的信号技术连接和电连接。在此，驻车制动器

的软件通过控制器的软件，即通过制动系统的软件与驻车制动器相联系，从而最终控制器

软件或控制器本身直接与驻车制动器的构件相联系并且必要时将测量参量或者类似参量

反馈到运行所述驻车制动器的控制器的部件上。

发明内容

[0003] 根据本发明的、具有权利要求1所述特征的制动系统具有的优点为：扩展了已知的

设计方案并且由此更可靠地对其进行设计，其中可以在要执行的功能方面实现优化。根据

本发明的制动系统的特征在于，至少一个另外的控制器具有至少一个另外的用于运行驻车

制动器的机构。因此规定，一个控制器的部件被另外的控制器在硬件技术方面和/或软件技

术方面所接管。特别地在此规定，多个控制器一起形成虚拟主机，并且原有控制器的、为驻

车制动器而设置的功能调动（auslagern）到不同的控制器上。通过虚拟主机能够优化或更

好地充分利用现有的不同的资源、例如控制器引脚或者计算机容量。尤其是具有ESP控制

器、放大器、回收装置和/或另外的行驶舒适性系统例如传感器组、车身尾部ICU或者DCU的

制动系统的结构可以如此设计 ,使得原有控制器的任务有益地分配在系统互联

（Systemverbund）中。同时必须由第三方提供的部分、即驻车制动器本身以及为了操控而需

要的软件保持相同并且与软件在哪个控制器上运行以及用哪个控制器来操控驻车制动器

无关。
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[0004] 根据本发明的一种有利的改进方案规定，所述机构形成了用于为了操纵所述驻车

制动器而要执行的方法的环境。所述机构在此如前面已经提到那样地形成虚拟主机，所述

虚拟主机分配到多个控制器上、执行并协调用于运行驻车制动器的不同的方法或者部分方

法。

[0005] 此外优选地规定，控制器中的每个控制器都具有至少一个处理器。所述处理器用

于提供虚拟主机，其中控制器彼此联系，以便提供共同的虚拟主机。由此通过多个控制器提

供多个接口，可以根据相应的任务优化所述控制器，其中同时提供了共同的虚拟主机。

[0006] 此外，根据本发明的一种优选的改进方案规定，控制器中的一个控制器是ESP控制

器。“ESP控制器”系指独立地执行用于机动车的与安全相关的制动功能的控制器。“ESP”在

此系指电子的稳定程序，与此同时在许多机动车中所述电子的稳定程序都是标准。

[0007] 此 外 ，优 选 地 规 定 ，所 述 控 制 器 中 的 一 个 控 制 器 构 造 为 功 率 模 块

（Leistungsmodul）或功率控制器（Leistungssteuergerät）。功率模块特别地被设置用于运

行驻车制动器的电动的驱动装置。通过将功率模块布置在单独的控制器内或者使功率模块

由单独的控制器形成，可以特别地将该功率模块布置在驻车制动器的附近，从而能够在功

率模块与驻车制动器或者驻车制动器的电动的驱动装置之间相对较短地形成电导线，由此

减少了损耗功率。

[0008] 因此特别规定，功率模块布置在驻车制动器的区域内或在其附近。

[0009] 此外优选规定，控制器中的一个控制器构造为备用控制器，即构造为这样一种控

制器，在原有控制器发生故障时该控制器接管原有控制器的功能。因此，设置了具有这两种

控制器的系统，这两种控制器原则上能够实现相同的功能，其中为所述控制器中的至少一

个控制器配设了用于运行驻车制动器的机构，其中所述后面的控制器在正常运行时用于运

行驻车制动器，并且仅仅在紧急情况下才用于运行整个制动系统。

[0010] 根据本发明的一种有利的改进方案规定，控制器中的一个控制器构造为助力制动

控制器。因此，例如电动液压的助力制动器通过单独的助力制动控制器来控制或调节。

[0011] 此外可考虑，将两个或多个先前所提到的控制器组合在一个控制器单元内。

[0012] 根据本发明的、具有权利要求9所述特征的方法的特征在于，用于运行驻车制动器

的方法的至少一个另外的部分由另一控制器来执行。由此得到先前所提到的优点。其他的

特征和优点从先前的说明书以及从权利要求中得出。

附图说明

[0013] 下面应借助于附图来详细解释本发明。为此：

[0014] 图1示出了虚拟主机的系统机构；

[0015] 图2示出了第一实施例；

[0016] 图3示出了第二实施例；

[0017] 图4示出了第三实施例；

[0018] 图5示出了第四实施例；

[0019] 图6示出了第五实施例；并且

[0020] 图7示出了第六实施例。
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具体实施方式

[0021] 图1以简化图示出了用于机动车的制动系统1的系统机构。制动系统1具有人机界

面（HMI界面）2，通过该人机界面机动车的驾驶员例如通过操纵开关可以表达驻车制动期

望。此外，制动系统1具有制动信号灯控制装置3和控制器4，该控制器具有电力电子设备

（Leistungselektronik）用于运行至少一个配设给机动车车轮的驻车制动器的至少一个电

动机，其中所述控制器优选具有用于一个或多个电动机的电压馈送的H桥并且特别具有至

少一个用于电压测量和/或电流测量的测量装置。此外，制动系统1具有控制器5，该控制器

构造为ESP控制器，并且机动车的车轮制动器单独地施加以液压压力用于对其进行操纵。为

此，控制器5配设有液压执行器15，该液压执行器特别地具有压力发生器以及多个阀用于控

制和/或调节作用到车轮制动器上的压力。

[0022] 此外，待执行的程序或软件包属于驻车制动器1的系统结构，所述程序或软件包用

于监控一个驻车制动器或多个驻车制动器的操纵（功能控制，方框6）或者执行诊断方法（方

框7），以便在运行中监控机动车的制动系统1。此外设置了环境传感器8，借助于该环境传感

器能够获取来自机动车的环境的数据，例如外部温度、行车道的坡度或类似数据。

[0023] 在当前的实施例中，制动系统1具有两个驻车制动器9和10，所述驻车制动器配设

给机动车的后车桥的车轮。

[0024] 此外，制动系统1具有由驻车制动器9、10的生产商提供的软件，所述软件作为方框

11来示出并且由制动系统1来执行。

[0025] 在此有利地规定，由制动系统1的硬件-构件、特别是由控制器5和4一起提供虚拟

主机12，所述虚拟主机作为所述制动系统1的各组成部分之间的接口而被提供。通过所述虚

拟主机12例如将操纵问询（Betätigungsanfrage）I导引给方框11中的软件，根据双箭头II

呈报人机界面2的开关的操纵或者将反馈提供给用户，操控车轮制动器9、10的电动机，如通

过箭头III所表示的那样并且/或者根据双箭头IV执行液压的制动操纵。

[0026] 图1阐明了：驻车制动系统1的构件、特别是控制器4、5，用于运行驻车制动器9、10

的机构、特别是软件框11以及不同的控制-和诊断功能装置彼此之间可以通过虚拟主机12

而联系并且可以单独地调动。所述联系优选通过协议例如Flexray或者CAN来实现。

[0027] 图2示出了机动车13，该机动车具有制动系统1。为此，为每个车轮配设了一车轮制

动器14，该车轮制动器能够以液压方式来操纵。为此，车轮制动器14与先前已经提到的并且

通过控制器5能运行的液压执行器15作用连接。在所述液压执行器15前面设置了具有助力

制动器的、借助于制动踏板16能操纵的主制动缸17。

[0028] 此外，为机动车13的后车桥的车轮RR、RL配设了先前已经提到的驻车制动器9、10。

[0029] 根据在图2中示出的实施例规定，如在传统的制动系统中那样地规定，通过控制器

5来执行一般的制动任务，仅仅用于操控驻车制动器9、10的功能框被调动到控制器4内，所

述控制器4在机动车13的后方布置在驻车制动器9、10的附近。由此得到以下优点：通过控制

器4在空间上靠近后车桥能够实现具有较小电阻的短电导线，这引起较高的系统性能和较

低的功率花费。此外，在该变型方案中，不管制动系统1配备电子的助力制动器还是传统的

助力制动器在此都不重要。附加的安全性方面通过以下方式得到，将用于运行驻车制动器

9、10的硬件调动到控制器4内。由此也就是对于自动化的功能，尤其是在速度较小的情况下

可以实现另外的返回运动水平。在控制器5出现故障的情况下控制器4能够自主地关闭驻车
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制动器。

[0030] 图3示出了具有制动系统1的机动车13的另一实施例。不同于先前的实施例在此规

定，助力制动器和ESP系统相综合并且接管ESP控制器5和液压执行器15的功能。在该变型方

案中，附加地设置了如前面所介绍那样的控制器4，此外在控制器5出现故障的情况下接管

制动系统的安全功能。

[0031] 图4示出了第三实施例，在该实施例中不同于先前所述的实施例液压执行器15调

动到系统构件助力制动器中。在该变型方案中可以如此设计制动系统1，使得液压载荷谱的

一大部分传递到电子的助力制动器上。不同于先前所述的实施例，在此将控制器4集成到

ESP控制器5中。

[0032] 图5示出了第四实施例，在该实施例中不同于先前所述的实施例，主制动缸17与助

力制动器如在图3中已经示出的那样连同液压执行器15和控制器5以及控制器4一起统一形

成一体化的功率制动器（一体化的功率制动装置）。

[0033] 图6示出了第五实施例，该实施例基本上对应于图2的实施例，其区别在于，添加了

由主制动缸和助力致动器17组成的操纵单元的液压执行器15。

[0034] 根据第六实施例规定，控制器5不再接管关于驻车制动器的任务，其中软件完全在

电子的助力制动器内运行并且还在电子的助力制动器内如在图7中示例性示出那样地执行

液压执行器15的功能。
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图 1
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图 2
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图 3
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图 4
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图 5
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图 6
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图 7
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