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(57) Abstract: The invention relates to a method
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(57) Zusammenfassung: Es wird ein Verfahren
zur Charakterisierung der Kraft bereitgestellt, mit
welcher ein erstes Objekt auf ein zweites Objekt
wirkt, und/oder der Position des ersten Objekts am
zweiten Objekt, bei dem durch ein Sensorsystem,
welches eine Mehrzahl von beabstandeten Senso-
ren zur Kraftmessung umfasst, die an dem zwei-
ten Objekt angeordnet sind, Messsignale bereitge-
stellt werden, an den Sensoren eine Signalverar-
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sierungsdaten bereitstellt, wobei die Signalverar-
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terisierungsdaten auf die Sensoren des Sensorsys-
tems verteilt werden.
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Verfahren zur Kraftcharakterisierung und Sensorsystem

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Charakterisierung der Kraft, mit wel-
cher ein erstes Objekt auf ein zweites Objekt wirkt, und/oder der Position des

ersten Objekts am zweiten Objekt.

Die Erfindung betrifft weiterhin ein Sensorsystem zur Charakterisierung der
Kraft, mit welcher ein erstes Objekt auf ein zweites Objekt wirkt, und/oder der

Position des ersten Objekts an dem zweiten Objekt.

Fahrzeuge umfassen heutzutage Ublicherweise Sicherheitssysteme, die Fahr-
zeuginsassen im Falle einer Kollision schitzen sollen. Insbesondere soll bei
einem Frontalaufprall ein Fahrzeuginsasse mittels eines Airbags geschutzt
werden. Es hat sich gezeigt, dass es vorteilhaft ist, wenn das Aufblasen des
Airbags in Abhangigkeit der Person, welche auf einem entsprechenden Fahr-
zeugsitz sitzt, gesteuert wird. Wenn ein Kind auf einem dem Airbag zugeord-
neten Sitz sitzt, oder eine leichte Person, dann soll der Airbag nicht so stark
aufgeblasen werden, als wenn eine schwerere Person sitzt. Es hat sich als
vorteilhaft erwiesen, wenn die Kraft, mit welcher die Person auf den Sitz wirkt,
und/oder die Position der Person an dem Sitz als CharakterisierungsgréBBe zur

Steuerung des Airbags verwendet wird.

Aus der DE 102 21 628 B4 ist ein Kraftmesssystem mit mindestens zwei
Kraftmesszellen bekannt, die Teilkrafte der zu messenden Kraft erfassen und
in ein digitales Ausgangssignal umwandeln. Das Kraftmesssystem umfasst
eine elektronische Schaltung, die aus den Ausgangssignalen der mindestens
zwei Kraftmesszellen ein von der GroBe der zu messenden Kraft abhangiges
Gesamtsignal errechnet und dieses an eine nachfolgende Elektronikeinheit zur
Weiterverarbeitung oder zur Datenausgabe weitergibt. Die elektronische

Schaltung, die das Gesamtsignal errechnet und an die nachfolgende Elek-
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tronikeinheit weitergibt, ist in die Elektronik mindestens einer Kraftzelle kom-

plett integriert.

Die DE 103 54 602 Al offenbart ein Verfahren zur Buskommunikation zwi-
schen einem Steuergerat zur Ansteuerung von Personenschutzmitteln als
Master und wenigstens einem Verbindungselement zur Gewichtsmessung in
einem Fahrzeugsitz als Slave, wobei das Steuergerat dem wenigstens einen
Verbindungselement eine jeweilige Adresse anhand einer jeweiligen Serien-

nummer des wenigstens einen Verbindungselements zuordnet.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren und ein Sensorsystem
der eingangs genannten Art bereitzustellen, welches auf einfache Weise reali-

sierbar und montierbar ist.

Diese Aufgabe wird bei dem eingangs genannten Verfahren erfindungsgeman
dadurch gelost, dass durch ein Sensorsystem, welches eine Mehrzahl von be-
abstandeten Sensoren zur Kraftmessung umfasst, die an dem zweiten Objekt
angeordnet sind, Messsignale bereitgestellt werden, an den Sensoren eine
Signalverarbeitung erfolgt, und das Sensorsystem Charakterisierungsdaten
bereitstellt, wobei die Signalverarbeitungsaufgaben zur Bereitstellung der

Charakterisierungsdaten auf die Sensoren des Sensorsystems verteilt werden.

Bei der erfindungsgemaBen Losung erfolgt die Signalverarbeitung direkt an
den Sensoren, wobei durch die Aufgabenteilung auf die Sensoren diese (mit
ihrer jeweiligen zugeordneten Signalverarbeitungseinrichtung) grundsatzlich
gleich ausgebildet sein kénnen. Durch das Sensorsystem als Ganzes lassen

sich direkt weiterverarbeitbare Charakterisierungsdaten bereitstellen.

Ein Sensorsystem, welches geman der erfindungsgemaBen Losung arbeitet,
lasst sich auf einfache und kostenglnstige Weise ausbilden und montieren. Es
muss keine separate Auswertungseinrichtung (Control Unit) flr die Sensoren

vorgesehen werden, da diese in die Sensoren integrierbar ist.
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Es ist beispielsweise mdglich, dass grundséatzlich gleich (hardwaremaBiig) aus-
gebildete Sensoren verwendet werden, welche durch unterschiedliche Pro-
grammierung unterschiedliche Aufgaben in dem Sensorsystem bezulglich der

Signalverarbeitung erfullen.

Durch die erfindungsgemafe Lésung ist zumindest in einem gewissen Mal3e
eine parallele Verarbeitung mdoglich. Weiterhin ergibt sich eine hohe Redun-

danz. Beispielsweise lassen sich auch bereits verteilte Aufgaben umverteilen.

Beispielsweise ist es mdglich, dass bestimmte Sensoren des entsprechenden
Sensorsystems verantwortlich sind flr bestimmte Aufgaben. Sie kdnnen je-
doch auch weitere Aufgaben "im Stillen" durchfUhren, fUr die sie grundsatzlich
nicht verantwortlich sind. Dadurch ist es mdglich, zu Uberprifen, ob andere
Sensoren (die fur die Aufgaben verantwortlich sind) korrekt arbeiten. Bei-
spielsweise wird dann ein entsprechendes Signal eines oder mehrerer Sen-
soren mit dem fur das entsprechende Signal bzw. die entsprechenden Daten
verantwortlichen Sensor verglichen. Eine zu starke Abweichung deutet auf
einen Fehler hin. In diesem Falle haben bestimmte Sensoren bestimmte Ver-
antwortungen, wobei jedoch die Sensoren weitere und insbesondere auch alle
Verarbeitungsvorgdnge durchfiihren, um eine gegenseitige Uberpriifung der

Sensoren zu ermadoglichen.

Weiterhin ist es beispielsweise auch mdglich, zumindest zeitweise einen aus-
gefallenen Sensor zu kompensieren. In der nicht vorverdffentlichten euro-
paischen Anmeldung Nr. 07 101 282.7 vom 26. Januar 2007 der gleichen An-
melderin ist ein Verfahren und ein Sensorsystem beschrieben, mit dem sich
ein hardwaremaBig nicht vorhandener Sensor (virtueller Sensor) Uber hard-
waremalig vorhandene Sensoren simulieren lasst. Dem virtuellen Sensor
lassen sich virtuelle Sensorsignale zuordnen, die behandelt werden wie tat-
sachliche Messsignale. Auf diese Anmeldung wird ausdrucklich Bezug ge-
nommen. Wenn beispielsweise ein hardwaremaBig realisierter Sensor ausfallt,
dann kénnen durch die noch vorhandenen Sensoren virtuelle Sensorsignale

bereitgestellt werden, die den ausgefallenen Sensor simulieren. Durch das er-
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findungsgemaBe Verfahren lasst sich ein Ausfall kompensieren. Es erfolgt dann
eine neue Aufgabenverteilung, d.h. die Aufgaben des ausgefallenen Sensors
bezuglich der Signalverarbeitung werden einem oder mehreren anderen Sen-
soren zugewiesen. Dadurch ist es moglich, trotz eines Fehlers im Sensor-
system die Funktionalitat des Sensorsystems zumindest flr einen gewissen
Zeitpunkt aufrechtzuerhalten. Beispielsweise wird im Falle eines Sensor-
systems zur Bereitstellung von Charakterisierungsdaten zur Steuerung eines
Airbags bei einem Ausfall eines Sensors ein Warnsignal abgegeben, beispiels-
weise mit dem Hinweis, moglichst schnell eine Werkstatt aufzusuchen. Fur die
Zwischenzeit wird der ausgefallene Sensor durch die anderen Sensoren simu-
liert und es erfolgt eine entsprechende Aufgabenumverteilung. Dadurch ist ein
funktionierendes Sensorsystem bezulglich der Bereitstellung von Gewichts-

daten und/oder Positionsdaten realisierbar, auch wenn ein Sensor ausfallt.

Insbesondere wirkt das erste Objekt Uber einen ausgedehnten Bereich auf
einen ausgedehnten Bereich des zweiten Objekts. Durch die Mehrzahl der Sen-
soren lassen sich dann Teilkrafte messen, wobei durch Verarbeitung der er-
haltenen Messsignale sich Charakterisierungsdaten berechnen lassen, welche
die Gesamtkraft bzw. die Position charakterisieren.

Insbesondere ist die Kraft, mit welcher das erste Objekt auf das zweite Objekt
wirkt, eine Gewichtskraft. Im Falle einer Person, welche auf einem Sitz sitzt,
muss dabei diese Kraft nicht unbedingt die Gewichtskraft der Person sein. Sie
kann beispielsweise reduziert sein, wenn sich die Person an Objekten des
Fahrzeugs auBBerhalb des Sitzes zusatzlich abstlitzt.

Insbesondere werden unterschiedlichen Sensoren unterschiedliche Aufgaben
bei der Bereitstellung von Charakterisierungsdaten zugewiesen. Dadurch ist
beispielsweise zumindest im gewissen Mal3e eine Parallelverarbeitung von

Daten maglich.

Es kann vorgesehen sein, dass Sensoren unterschiedlich ausgebildet sind.

Vorteilhaft ist es, wenn die Sensoren hardwaremafig im Wesentlichen gleich
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ausgebildet sind. Die unterschiedliche Aufgabenteilung bei der Bereitstellung
von Charakterisierungsdaten lasst sich durch entsprechende softwaremaBige

Anpassung der jeweiligen Sensoren realisieren.

Ganz besonders vorteilhaft ist es, wenn eine Auswertungseinrichtung des
Sensorsystems uUber Sensoren des Sensorsystems verteilt ist. Dies bedeutet,
dass keine externe Auswertungseinrichtung (welche entsprechend montiert
werden muss) vorhanden ist. Weiterhin sind dann alle Sensoren des Sensor-
systems bezuglich ihrer duBeren Abmessungen und dergleichen gleich ausbild-

bar.

Insbesondere stellt dann die Auswertungseinrichtung (welche Uber die Sen-
soren verteilt ist) einer Ubergeordneten Einrichtung Charakterisierungsdaten
bereit. Dadurch kann das erfindungsgemafie Sensorsystem direkt mit der
Ubergeordneten Einrichtung kommunizieren, ohne dass beispielsweise eine
dazwischenliegende Schnittstelleneinrichtung notwendig ist. Die Uberge-
ordnete Einrichtung kann die bereitgestellten Charakterisierungsdaten bei-
spielsweise verarbeiten und/oder auswerten und/oder analysieren und/oder

anzeigen usw.

Beispielsweise ist die Ubergeordnete Einrichtung eine Airbag-Steuerungs-
einrichtung. Das Sensorsystem kann dann dieser Airbag-Steuerungsein-
richtung direkt die notwendigen Daten zur Airbag-Steuerung bereitstellen.

Gunstig ist es, wenn die Sensoren des Sensorsystems jeweils eine Signal-
verarbeitungseinrichtung aufweisen. An dieser kdnnen Signale verarbeitet
werden. Dadurch kénnen den jeweiligen Sensoren entsprechende Aufgaben
zugeordnet werden und den Sensoren des Sensorsystems kann eine entspre-

chende Aufgabenverteilung zugewiesen werden.

Insbesondere ist die Signalverarbeitungseinrichtung in oder an einem Sensor-

gehause angeordnet. Dadurch bildet die Kombination aus sensitivem Teil des
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Sensors und Auswertungseinrichtungsteil des Sensors eine Einheit, welche als

Ganzes handhabbar und insbesondere als Ganzes montierbar ist.

Insbesondere sind die Sensoren des Sensorsystems mit mindestens einer
Datenleitung verbunden. Dadurch kdnnen die entsprechenden Signale der
Sensoren Ubertragen werden. Ferner ist es dadurch maglich, dass die Sen-
soren untereinander kommunizieren, um die Aufgabenverteilung bezuglich der

Signalauswertung zu ermaglichen.

Gunstig ist es, wenn die Sensoren des Sensorsystems mit einem Bussystem
verbunden werden. Beispielsweise handelt es sich bei dem Bussystem um
einen LIN-Bus. Dadurch l3sst sich das Sensorsystem auf einfache Weise in

eine Ubergeordnete Einheit wie beispielsweise in ein Fahrzeug einbinden.

Ganz besonders vorteilhaft ist es, wenn die Sensoren des Sensorsystems be-
zlglich der mindestens einen Datenleitung Leseberechtigung und/oder
Schreibberechtigung haben. Sie kénnen dadurch Signale von anderen Sen-
soren lesen, um eine Weiterverarbeitung dieser Signale zu ermdglichen. Da-
durch ist eine Aufgabenverteilung mdglich. Die Leseberechtigung ist insbeson-
dere eine generelle Leseberechtigung, bei der die Sensoren alle Daten auf der
mindestens einen Datenleitung lesen kénnen. Durch eine Schreibberechtigung
konnen die Sensoren Daten auf die Datenleitung ausgeben. Die Schreib-
berechtigung kann generell sein oder es kann sich um eine Schreibberech-
tigung auf Aufforderung handeln. Im letzteren Falle erhalt der Sensor ein Frei-
gabesignal, um Daten auf die mindestens eine Datenleitung schreiben zu
kdnnen. Im Falle eines LIN-Bussystems wird das entsprechende Freigabesignal
beispielsweise durch ein LIN-Bus-Steuergerat (Master) erteilt.

Gunstigerweise weisen die Sensoren des Sensorsystems eine Schnittstellen-
einrichtung zur Ankopplung an die mindestens eine Datenleitung auf. Dadurch
ist neben dem Senden von Daten auch ein Empfangen von Daten von der min-
destens einen Datenleitung maoglich, um beispielsweise Aufgaben bei der

Signalverarbeitung und Signalkombination durchfihren zu kénnen.
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Gunstig ist es, wenn die Schnittstelleneinrichtungen jeweils durch einen ersten
Controller gebildet sind. Es lassen sich einem Sensor beispielsweise mehrere
Adresse bezlglich der mindestens einen Datenleitung zuordnen. Eine Adresse
erfasst beispielsweise den Sensor als Objekt, welches Messdaten bereitstellt,
und eine weitere Adresse umfasst den Sensor, welcher eine bestimmte Auf-

gabe bei der Signalverarbeitung hat.

Ferner gunstig ist es, wenn eine Signalverarbeitungseinrichtung des jeweiligen
Sensors durch einen zweiten Controller gebildet wird. Durch den zweiten Con-
troller lassen sich Signalverarbeitungsvorgange durchflhren.

Es ist ferner glnstig, wenn den Sensoren des Sensorsystems jeweils eine defi-
nierte Verbundposition in dem Sensorsystem zugeordnet wird. Durch diese
definierte Verbundposition wird beispielsweise die Aufgabe, welche der ent-
sprechende Sensor bei der Auswertung der Sensorsignale des Sensorsystems

durchzufihren hat, definiert.

Beispielsweise wird die Verbundposition durch eine Codierung charakterisiert.
Die Codierung kann dazu beispielsweise in dem jeweiligen Sensor gespeichert
werden. Der jeweilige Sensor weil3 dann stets, welche Position er hat und ge-
gebenenfalls dann auch welche Aufgaben er in dem Sensorsystem durch-
zufuhren hat. Beispielsweise erfolgt die Codierung des jeweiligen Sensors
durch eine Seriennummer des entsprechenden Sensors. Durch die Serien-
nummer lasst sich beispielsweise die Reihenfolge von Sensoren im Sensor-
system festlegen. Beispielsweise wird durch aufsteigende oder absteigende
Seriennummern die Reihenfolge definiert. Beispielsweise kann die Position
eines Sensors auch durch eine Steckercodierung vorgegeben werden oder
durch einen definierten Versorgungsspannungswert, wenn unterschiedliche

Versorgungsspannungen fur unterschiedliche Sensoren vorgegeben werden.

Beispielsweise ist es auch maoglich, die Position eines Sensors an einem Kabel-

baum zu codieren.
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Es ist beispielsweise auch mdglich, dass die jeweilige Verbundposition durch
einen Sensor ermittelt wird. Beispielsweise erfolgt die Ermittlung beim Hoch-
fahren des Systems. Der Sensor kann beispielsweise seine Verbundposition
durch Bestimmung der Kabellange bis zu dem Kopplungspunkt an die min-
destens eine Datenlange ermitteln oder auch durch eine Steckercodierung
eines Steckers ermitteln, wobei der Sensor dann uber den Stecker mit der

mindestens einen Datenleitung verbunden ist.

Insbesondere ist das zweite Objekt ein Sitz und insbesondere ein Fahrzeugsitz.
Durch das erfindungsgemafBe Verfahren lassen sich Gewichtscharakterisie-
rungsdaten und/oder Positionierungscharakterisierungsdaten eines Fahrzeug-

insassen bereitstellen. Das erste Objekt ist dann ein Sitzinsasse.

Gunstig ist es, wenn die Gewichtscharakterisierungsdaten und/oder Positions-
charakterisierungsdaten durch das Sensorsystem einer Airbag-Steuerungs-
einrichtung bereitgestellt werden. Diese kann dann unter Zuhilfenahme der
entsprechenden Charakterisierungsdaten entscheiden, in welchem Umfang bei

einem Kollisionsfall der Airbag aufgeblasen werden soll.

Die Aufgaben, welche von dem Sensoren durchgefuhrt werden, kdnnen bei-
spielsweise umfassen: Einlesen von Messsignalen, Vorfiltern von Messsignalen,
Berechnungsverfahren an Messsignalen und/oder bearbeiteten Messsignalen,
Klassifizierung von Daten, Fehleranalyse, Fehlerausgabe, Diagnosebetrieb.
Unterschiedliche Aufgaben kdnnen dabei auf unterschiedliche Sensoren verteilt

sein.

Es kann vorgesehen sein, dass einem ersten Sensor mindestens eine be-
stimmte Signalverarbeitungsaufgabe zugewiesen wird und mindestens ein
weiterer Sensor diese mindestens eine bestimmte Signalverarbeitungsaufgabe
ebenfalls ausfiihrt, um eine Uberprifung des ersten Sensors zu ermdglichen.
Es konnen dabei die Ergebnisse der Signalverarbeitungsaufgabe, welche durch

den ersten Sensor und den mindestens einen weiteren Sensor erhalten wer-
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den, verglichen werden. Eine Abweichung kann ein Fehlersignal generieren.
Beispielsweise ist es mdglich, dass jedem Sensor mindestens eine bestimmte
Signalverarbeitungsaufgabe zugewiesen wird, welche eine Teilaufgabe bei der
Bereitstellung von Charakterisierungsdaten ist. Zusatzlich zu der zugewie-
senen Aufgabe werden an dem entsprechenden Sensor weitere Signalver-
arbeitungsaufgaben und insbesondere alle restlichen Signalverarbeitungs-
aufgaben durchgefuhrt. Dadurch ist ein umfassender Vergleich zwischen den

Sensoren maoglich und Sensorprobleme lassen sich umgehend erkennen.

Bei einem Ausfuhrungsbeispiel ist es vorgesehen, dass beim Ausfall eines Sen-
sors dessen Signalverarbeitungsaufgaben von einem oder mehreren anderen

Sensoren Ubernommen werden. Dadurch |asst sich der Ausfall kompensieren.

Es ist dann besonders vorteilhaft, wenn der ausgefallene Sensor durch einen
oder mehrere weitere Sensoren simuliert wird. Ein entsprechendes Verfahren
ist in der nicht vorveroffentlichten europaischen Patentanmeldung

Nr. 07 101 282.7 vom 26. Januar 2007 des gleichen Anmelders beschrieben.
Durch hardwaremaBig realisierte Sensoren werden Mess-Sensorsignale bereit-
gestellt. Es wird mindestens ein virtueller Sensor simuliert und es werden vir-
tuelle Signale bereitgestellt. Die virtuellen Sensorsignale werden unter Ver-
wendung der Messsignale eines oder mehrerer hardwaremagig realisierter
Sensoren berechnet und sind simulierte Messsignale. Der virtuelle Sensor tritt
dabei an die Stelle eines realen Sensors. Durch die Simulation eines ausge-
fallenen Sensors durch einen oder mehrere andere Sensoren und durch die
Aufgabenumverteilung lasst sich auch bei Ausfall eines (oder ggf. mehrerer

Sensoren) die Funktionsfahigkeit des Sensorsystems sicherstellen.

Die eingangs genannte Aufgabe wird bei dem erfindungsgemaBen Sensor-
system dadurch geldst, dass eine Mehrzahl von beabstandeten Sensoren zur
Kraftmessung vorgesehen sind, welche an dem zweiten Objekt angeordnet
sind, mindestens eine Datenleitung vorgesehen ist, mit welcher die Sensoren

verbunden sind, und eine Auswertungseinrichtung vorgesehen ist, welche



10

15

20

25

30

WO 2008/090064 PCT/EP2008/050431

-10 -

Charakterisierungsdaten bereitstellt, wobei die Auswertungseinrichtung verteilt

Uber die Sensoren an den Sensoren angeordnet ist.

Das erfindungsgemalBe Sensorsystem weist die bereits im Zusammenhang mit

dem erfindungsgemafBen Verfahren erlduterten Vorteile auf.

Weitere vorteilhafte Ausfiuhrungsformen des erfindungsgemaBen Sensor-
systems wurde bereits im Zusammenhang mit dem erfindungsgemafBen Ver-

fahren erlautert.

Insbesondere weist die Auswertungseinrichtung Signalverarbeitungs-
einrichtungen auf, welche jeweils an den Sensoren angeordnet sind. Die
Signalverarbeitungseinrichtungen sind Teile der Auswertungseinrichtungen,
wobei die Signalverarbeitungseinrichtungen direkt den jeweiligen Sensoren
zugeordnet sind.

Insbesondere sind die jeweiligen Signalverarbeitungseinrichtungen an oder in
einem Sensorgehause der entsprechenden Sensoren angeordnet. Dadurch bil-
den die Sensoren mit dem jeweiligen Teil der Auswertungseinrichtung eine als

Ganzes handhabbare Einheit. Dies erleichtert die Montage.

Es kann vorgesehen sein, dass die jeweiligen Sensoren einen ersten Controller
fir den Datenverkehr mit der mindestens einen Datenleitung aufweisen und

einen zweiten Controller zur Signalverarbeitung aufweisen.

Insbesondere ist die mindestens eine Datenleitung von einem Bussystem wie
einem Feldbussystem umfasst. Beispielsweise ist das Bussystem ein LIN-Bus.
Dadurch lasst sich das Sensorsystem auf einfache Weise an ein Ubergeord-
netes System ankoppeln.

Das erfindungsgemafe Verfahren und das erfindungsgemafBe Sensorsystem
l&sst sich auf vorteilhafte Weise zu Ermittlung von Charakterisierungsdaten fur
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eine Person auf einem Fahrzeugsitz verwenden. Insbesondere lassen sich

Steuerungsdaten fur einen Airbag bereitstellen.

Die nachfolgende Beschreibung bevorzugter Ausfuhrungsformen dient im Zu-

sammenhang mit der Zeichnung der ndheren Erlduterung der Erfindung. Es

zeigen:

Figur 1 eine schematische Darstellung eines Ausfuhrungsbeispiels
eines erfindungsgemafBen Sensorsystems, welches an einem
Fahrzeugsitz montiert ist; und

Figur 2 eine Blockschaltbild-Darstellung eines Ausflhrungsbeispiels

eines erfindungsgemaBen Sensorsystems.

Es wird ein Sensorsystem bereitgestellt, mittels welchem sich die Kraft, mit
welcher ein erstes Objekt auf ein zweites Objekt wirkt, charakterisieren lasst.
Alternativ oder zusatzlich Iasst sich die relative Position des ersten Objekts zu
dem zweiten Objekt, wenn das erste Objekt auf das zweite Objekt eine Kraft
ausubt, charakterisieren. Das erste Objekt wirkt insbesondere mit einem aus-
gedehnten Bereich auf einen ausgedehnten Bereich des zweiten Objekts.

Bei einem Ausfuhrungsbeispiel, welches in Figur 1 schematisch gezeigt ist, ist
ein Sensorsystem 10 an einem Sitz 12 und insbesondere Fahrzeugsitz mon-
tiert. Der Sitz 12 umfasst einen Rickenlehnenbereich 14 und einen Sitz-
flachenbereich 16.

Das Sensorsystem 10 weist eine Mehrzahl von beabstandeten Sensoren 18a,
18b, 18c usw. auf. Bei den Sensoren handelt es sich um solche, die Kraft-
messsignale bereitstellen kdnnen bzw. verarbeiten kénnen. Beispielsweise
handelt es sich um Kraftsensoren, die direkt Krafte messen konnen. Es ist
grundsatzlich auch madglich, dass die Sensoren 18a, 18b, 18c indirekt Krafte
messen konnen, indem beispielsweise Dricke gemessen werden und aus den

Drucken die wirkenden Krafte abgeleitet werden.
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Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. des Sensorsystems 10 sind an dem Sitz-
flachenbereich 16 angeordnet, welcher das zweite Objekt bildet. Eine Person,
welche auf dem Sitz 12 sitzt und mit ihrer Gewichtskraft 20 auf den Sitz-
flachenbereich 16 wirkt, bildet das erste Objekt. Die Gewichtskraft 20 muss
dabei nicht vollstandig das Gewicht der Person charakterisieren. Sie kann klei-
ner sein als eine dem Gewicht der Person entsprechende Gewichtskraft, wenn

sich die Person zusatzlich auBerhalb des Sitzes abstitzt.

Der Sitz 12 ist an dem Fahrzeug montiert. Dazu sind beispielsweise untere
Sitzschienen 22a, 22b fest an einem Fahrzeugboden montiert. Der Sitz 12 sel-
ber weist obere Sitzschienen 24a, 24b auf, welche fest an dem Sitz 12 und
insbesondere bezuglich des Sitzflachenbereichs 16 verankert sind. Die oberen
Sitzschienen 24a und 24b sind an den zugeordneten unteren Sitzschienen 223,
22b fixiert. Die Fixierung kann dabei Uber Sensoren 18a, 18b, 18c usw. er-
folgen. Dazu weisen die entsprechenden Sensoren einen ersten Teil auf, wel-
cher an der jeweiligen unteren Sitzschiene fixiert ist, und einen zweiten Teil,
welcher an der jeweiligen oberen Sitzschiene fixiert ist. Der erste Teil und der
zweite Teil der jeweiligen Sensoren sind relativ zueinander beweglich bzw.
auslenkbar. Aus der Bewegung bzw. Auslegung kann dann die an der ent-

sprechenden Stelle wirkende Kraft ermittelt werden.

Es ist grundsatzlich auch mdglich, dass die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. des
Sensorsystems 10 innerhalb des Sitzflachenbereichs 16 angeordnet sind. Bei-
spielsweise ist eine entsprechende Sensorsystem-Matte in den Sitzflachen-

bereich 16 integriert.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. des Sensorsystems 10 umfassen eine Aus-
wertungseinrichtung, welche als Ganzes mit 26 bezeichnet ist (Figur 2). Diese
Auswertungseinrichtung 26 stellt Charakterisierungsdaten fur die Kraft, mit
welcher das erste Objekt auf das zweite Objekt wirkt, und/oder Charakteri-
sierungsdaten fur die Position des ersten Objekts an dem zweiten Objekt,

bereit, welche durch eine Ubergeordnete Einrichtung 28 verarbeitbar und ins-
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besondere direkt verarbeitbar sind. Die Ubergeordnete Einrichtung 28 ist bei-
spielsweise im Falle der Gewichtsdatenermittlung flr einen Sitzinsassen an

dem Sitz 12 eine Airbag-Steuerungseinrichtung, Uber welche die Aufblasungs-
charakteristiken eines Airbags, welcher dem Sitz 12 zugeordnet ist, steuerbar

ist.

Die Auswertungseinrichtung 26 ist keine von den Sensoren 18a, 18b, 18¢ usw.
des Sensorsystems 10 getrennte Einheit, sondern in diese Sensoren integriert
und dabei Uber die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. verteilt. Die jeweiligen Sen-
soren 18a, 18b, 18c usw. umfassen damit jeweilige Teile der Auswertungs-
einrichtung 26. (In Figur 2 ist die Auswertungseinrichtung 26 deshalb in
durchbrochenen Linien angedeutet; sie ist keine Vorrichtung, welche auBer-

halb der Sensoren 18a, 18b, 18c usw. liegt.)

Die jeweiligen Sensoren 18a, 18b, 18c usw. umfassen jeweils eine Signal-
verarbeitungseinrichtung 30a, 30b, 30c usw. Diese Signalverarbeitungs-
einrichtungen 30a, 30b, 30c usw. sind Teil der Auswertungseinrichtung 26. Die
Signalverarbeitungseinrichtungen 30a, 30b, 30c usw. sind direkt an den zu-
geordneten Sensoren 18a, 18b, 18c usw. angeordnet. Sie sind beispielsweise
innerhalb eines Sensorgehduses angeordnet oder relativ zu einem Sensor-

gehause in einem eigenen Gehause fixiert.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. umfassen ferner jeweilige Schnittstellen-
einrichtungen 32a, 32b, 32c usw., Uber welche der Datenverkehr mit min-
destens einer Datenleitung 34 durchfuhrbar ist. Die mindestens eine Daten-
leitung 34 ist insbesondere Teil eines Bussystems und insbesondere Feldbus-
systems. Beispielsweise sind die Sensoren 18a, 18b, 18c des Sensorsystems
10 mit einem LIN-Bus verbunden. Ein LIN-Bus (LIN - Local Interconnect Net-
work) setzt sich aus einem LIN-Master und einem oder mehreren LIN-Slaves
zusammen. Der LIN-Master hat Kenntnis Uber die zeitliche Reihenfolge aller zu
Ubertragenen Daten. Diese Daten werden von den entsprechenden LIN-Slaves
Ubertragen, wenn sie dazu vom LIN-Master aufgefordert werden. Zu einem
LIN-Bus gehort ein LIN-Protokoll.
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Der LIN-Master ist ein Steuergerat des LIN-Buses. Er wird auch als ECU
(Electronic Control Unit) bezeichnet. Beispielsweise ist eine Airbag-Steue-
rungseinrichtung als ECU und damit Master des entsprechenden LIN-Buses

ausgebildet.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. des Sensorsystems 10 haben sowohl Master-
Aufgaben als auch Slave-Aufgaben. Die Sensoren 18a, 18b, 18c kdnnen Daten
auf die mindestens eine Datenleitung 34 senden und Daten von dieser
empfangen. Jeder Sensor 18a, 18b, 18c usw. hat Leseberechtigung bezuglich
der mindestens einen Datenleitung.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. des Sensorsystems 10 haben auch Schreib-
berechtigung, um Daten auf die mindestens eine Datenleitung 34 senden zu
kdonnen. Es ist dabei grundséatzlich moglich, dass die Sensoren des Sensor-
systems generelle Schreibberechtigung haben und dabei ohne zusatzliche
Aufforderung alle ausgewdhlten Daten auf die mindestens eine Datenleitung
34 senden kdnnen. Es kann beispielsweise auch vorgesehen sein, dass die
Sensoren des Sensorsystems 10 eine Schreibberechtigung nur auf Aufforde-
rung haben; ein Sensor 18a, 18b, 18c usw. muss zunachst ein Freigabesignal
erhalten, um Daten auf die mindestens eine Datenleitung 34 Ubertragen zu
konnen. Dies ist beispielsweise der Fall, wenn das Sensorsystem 10 an einen
LIN-Bus angeschlossen ist. Ein Steuergerat (ECU) des LIN-Buses stellt dann

entsprechende Freigabesignale bereit.

Jedem Sensor 18a, 18b, 18c usw. ist eine bestimmte Position im Verbund
(dem Sensorsystem 10) zugeordnet. Die entsprechende Position im Verbund
ist beispielsweise durch eine Codierung charakterisiert, welche an dem Sensor
18a, 18b, 18c usw. gespeichert ist.

Es ist beispielsweise alternativ oder auch zusatzlich méglich, dass ein entspre-
chender Sensor 18a, 18b, 18c¢ usw. seine Position im Verbund selber ermittelt,

beispielsweise Uber eine Steckercharakterisierung eines Steckers, mittels wel-
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chem er mit der Datenleitung 34 verbunden ist, oder Uber Ermittlung der
Kabellange zu einem Kopplungspunkt, an welchem der entsprechende Sensor

mit der mindestens einen Datenleitung 34 verbunden ist.

Die Auswertungseinrichtung ist Uber das Sensorsystem 10 verteilt. Die Sen-
soren 18a, 18b, 18c weisen verschiedene Aufgaben zur Bereitstellung von
Charakterisierungsdaten auf. Unterschiedliche Sensoren kdnnen dabei unter-

schiedliche Aufgaben aufweisen.

Bei einer vorteilhaften Ausfihrungsform sind die Sensoren 18a, 18b, 18c usw.
hardwaremaflig grundsatzlich gleich ausgebildet. Die Durchfihrung unter-
schiedlicher Aufgaben an den jeweiligen Signalverarbeitungseinrichtungen

30a, 30b, 30c usw. wird softwaremaflig gesteuert.

Die jeweiligen Sensoren 18a, 18b, 18c usw. weisen jeweils einen ersten Con-
troller auf, welcher die jeweilige Schnittstelleneinrichtung 32a, 32b, 32c¢ bildet,
und einen zweiten Controller, welcher die Signalverarbeitungseinrichtung 30a,
30b, 30c bildet.

Durch die Aufteilung der Aufgaben zur Kraftcharakterisierung und/oder Posi-
tionscharakterisierung auf die Sensoren 18a, 18b, 18c¢ usw. sind diese grund-
satzlich gleich ausgebildet. Es ist dabei moglich, dass die Aufgabenverteilung
zeitlich geandert wird. Dadurch erhalt man eine hohe Redundanz des Systems.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c mit den jeweiligen Signalverarbeitungseinrich-
tungen 30a, 30b, 30c erfassen Messsignale, welche Teilkrafte auf den Sitz 12
charakterisieren. Die Messsignale werden in die Signalverarbeitungseinrich-

tungen 30a, 30b, 30c usw. eingelesen, wobei eine Vorfilterung erfolgen kann.

Es erfolgen dann Auswertungsvorgange und insbesondere Berechnungs-
vorgange. Beispielsweise kann es vorgesehen sein, dass ein Sensor an einer
Position, an welcher hardwaremalg kein Sensor angeordnet ist, durch auf an-

deren Positionen vorhandene Sensoren simuliert wird. Aus den Messsignalen
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der anderen Sensoren wird ein virtuelles Messsignal des simulierten virtuellen
Sensors berechnet. Dieses virtuelle Messsignal kann dann weiterverarbeitet
werden wie ein Messsignal eines tatsachlichen, hardwaremagig realisierten
Sensors. Das Verfahren der Simulation eines virtuellen Sensors Uber Mess-
signale von tatsachlichen Sensoren ist in der nicht vorveroéffentlichten euro-
paischen Anmeldung Nr. 07 101 282.7 vom 26. Januar 2007 des gleichen An-
melders beschrieben. Auf diese Anmeldung wird ausdricklich Bezug ge-

nommen.

Die Signalverarbeitungseinrichtungen 30a, 30b, 30c fUhren weitere Verarbei-
tungsprozesse durch. Beispielsweise erfolgt eine Schwerpunktermittlung oder
eine Summierung von Messsignalen (gegebenenfalls unter Hinzuziehung von

virtuellen Sensorsignalen).

Es kann eine weitere Filterung durchgefihrt werden, um beispielsweise eine
Plausibilitdtsprufung fur ein erzeugtes Summensignal oder Schwerpunktsignal

durchzufihren.

Weiterhin kann durch die Auswertungseinrichtung 26 eine Klasseneinteilung
durchgefuhrt werden und auch eine Fehleranalyse bzw. Fehlerausgabe durch-
geflhrt werden. Beispielsweise werden Gewichtsdaten in Klassen eingeteilt,
wobei die Klassen in einer Menge enthalten sind, welche eine endliche Anzahl

von Elementen aufweist.

Die oben erldauterten unterschiedlichen Aufgaben zur Bereitstellung von
Charakterisierungsdaten werden erfindungsgeman aufgeteilt und an unter-
schiedlichen Sensoren 18a, 18b, 18c usw. durchgeflhrt. Beispielsweise erfolgt
das Einlesen von Messdaten an allen Sensoren 18a, 18b, 18c usw. Berechnun-
gen kdénnen dann an unterschiedlichen Signalverarbeitungseinrichtungen 30a,
30b, 30c usw. durchgefihrt werden. Beispielsweise flihren unterschiedliche
Signalverarbeitungseinrichtungen unterschiedliche Berechnungsarten durch.

An einer weiteren Signalverarbeitungseinrichtung (welche beispielsweise keine
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Berechnungen durchgefuhrt hat) kdnnen dann Klasseneinteilungsberechnun-

gen durchgefuhrt werden.

Es ist dabei grundsatzlich méglich, dass jeder Sensor 18a, 18b, 18c¢ usw.
mehrere Adressen bezlglich eines Bussystems aufweist. Eine Adresse ist dem
Sensor als Messsensor zugeordnet, welcher Messsignale bereitstellt, und eine
weitere Adresse ist der entsprechenden Signalverarbeitungseinrichtung des

Sensors zugeordnet.

Den Sensoren 18a, 18b, 18c im Verbund des Sensorsystems 10 sind unter-
schiedliche Aufgaben zugeteilt, wobei der Datenaustausch auch zwischen Sen-

soren Uber die mindestens eine Datenleitung 34 erfolgt.

Die Sensoren 18a, 18b, 18c usw. Uben zusatzlich zu der Messung (die grund-
satzlich unterschiedliche Ergebnisse liefern kann, da die Sensoren 18a, 18b,
18c usw. an unterschiedlichen Positionen bezlglich des zweiten Objekts an-
geordnet sind) auch unterschiedliche Software-Funktionen bezuglich der

Signalverarbeitung aus.

Durch die erfindungsgemaBe Ldsung lasst sich ein Sensorsystem mit hoher
Redundanz und damit auch mit hoher Ausfallsicherheit realisieren. Ferner ist
es durch die erfindungsgemaBe Losung mdoglich, das Sensorsystem mit hoher
Sicherheit auf Fehler zu Uberwachen.

Beispielsweise ist es vorgesehen, dass jeder Sensor 18a, 18b, 18c¢ usw. des
Sensorsystems 10 bestimmte Aufgaben der Bereitstellung von Charakterisie-
rungsdaten hat. Es ist dabei jedoch maoglich, dass jeder Sensor neben den ihm
direkt zugewiesenen Aufgaben noch weitere Aufgaben "im Hintergrund" und
beispielsweise alle mdglichen Aufgaben durchfihrt. Dadurch ist es madglich, die
Ergebnisse, die ein bestimmter Sensor bezlglich der ihn zugewiesenen Auf-
gaben bereitstellt, durch einen oder mehrere andere Sensoren zu Uberprifen.
Dadurch lassen sich Fehler im Sensorsystem und insbesondere Ausfalle eines

Sensors schnell und sicher erkennen.
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Beispielsweise ist es insbesondere durch Umverteilung von Aufgaben auch
maglich, zumindest fur einen bestimmten Zeitraum den Ausfall eines Sensors
zu kompensieren. Wenn festgestellt wird, dass ein Sensor ausgefallen ist,
dann kénnen dessen Aufgaben durch andere Sensoren Ubernommen werden.
Insbesondere wird der ausgefallene Sensor durch eine virtuellen Sensor
bezuglich Messsignalen simuliert, wie in der vorveroffentlichten europdischen
Anmeldung Nr. 07 101 282.7 vom 26. Januar 2007 beschrieben. Einem oder
mehreren der verbleibenden (nicht ausgefallenen) Sensoren werden weiterhin
die Signalverarbeitungsaufgaben (zur Bereitstellung von Charakterisierungs-

daten) des ausgefallenen Sensors zugewiesen.

Beispielsweise wird, wenn ein Sensor ausfallt, ein Warnsignal an dem Fahr-
zeug abgegeben. Durch die erfindungsgemaBe Losung lasst sich jedoch ein
Weiterbetrieb des Sensorsystems realisieren, zumindest fur einen bestimmten
Zeitraum, wenn der ausgefallene Sensor durch die anderen Sensoren simuliert
wird und die Aufgaben des ausgefallenen Sensors auf die verbleibenden Sen-
soren neu aufgeteilt werden. (Die Aufgabentibernahme durch die anderen

Sensoren sollte dazu softwaremaBig bereits vorinstalliert sein.)
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Patentanspruche

1.  Verfahren zur Charakterisierung der Kraft, mit welcher ein erstes Objekt
auf ein zweites Objekt wirkt, und/oder der Position des ersten Objekts
am zweiten Objekt, bei dem durch ein Sensorsystem, welches eine
Mehrzahl von beabstandeten Sensoren zur Kraftmessung umfasst, die an
dem zweiten Objekt angeordnet sind, Messsignale bereitgestellt werden,
an den Sensoren eine Signalverarbeitung erfolgt, und das Sensorsystem
Charakterisierungsdaten bereitstellt, wobei die Signalverarbeitungs-
aufgaben zur Bereitstellung der Charakterisierungsdaten auf die Sen-

soren des Sensorsystems verteilt werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das erste

Objekt Uber einen ausgedehnten Bereich auf das zweite Objekt wirkt.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kraft, mit welcher das erste Objekt auf das zweite Objekt wirkt, eine
Gewichtskraft ist.

4, Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass unterschiedlichen Sensoren unterschiedliche Aufgaben bei

der Bereitstellung von Charakterisierungsdaten zugewiesen werden.

5. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Sensoren hardwaremaBig im Wesentlichen gleich aus-
gebildet sind.



WO 2008/090064 PCT/EP2008/050431

-20 -

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Auswertungseinrichtung des Sensorsystems Uber
Sensoren des Sensorsystems aufgeteilt wird.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Aus-
wertungseinrichtung einer Ubergeordneten Einrichtung Charakteri-
sierungsdaten bereitstellt.

8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Uber-

geordnete Einrichtung eine Airbag-Steuerungseinrichtung ist.

9. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Sensoren des Sensorsystems jeweils eine Signal-

verarbeitungseinrichtung aufweisen.

10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die Signal-
verarbeitungseinrichtung in oder an einem Sensorgehduse angeordnet

ist.

11. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Sensoren des Sensorsystems mit mindestens einer

Datenleitung verbunden sind.

12. Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Sen-

soren des Sensorsystems mit einem Bussystem verbunden sind.

13. Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass das Bus-

system ein LIN-Bus ist.

14. Verfahren nach einem der Anspriche 11 bis 13, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoren des Sensorsystems beziglich der mindestens einen
Datenleitung Leseberechtigung und/oder Schreibberechtigung haben.
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Verfahren nach einem der Anspriche 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoren des Sensorsystems eine Schnittstelleneinrichtung zur

Ankopplung an die mindestens eine Datenleitung aufweisen.

Verfahren nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass die Schnitt-
stelleneinrichtung durch einen ersten Controller gebildet wird.

Verfahren nach Anspruch 16, dadurch gekennzeichnet, dass eine Signal-
verarbeitungseinrichtung des jeweiligen Sensors durch einen zweiten

Controller gebildet wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass den Sensoren des Sensorsystems jeweils eine definierte

Verbundposition zugeordnet wird.

Verfahren nach Anspruch 18, dadurch gekennzeichnet, dass die Ver-
bundposition durch eine Codierung charakterisiert wird.

Verfahren nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, dass die Codie-

rung in dem jeweiligen Sensor gespeichert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 18 bis 20, dadurch gekennzeichnet,

dass die jeweilige Verbundposition durch einen Sensor ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das zweite Objekt ein Sitz insbesondere eines Fahrzeugs

ist.

Verfahren nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dass das erste

Objekt ein Sitzinsasse ist.
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Verfahren nach Anspruch 22 oder 23, dadurch gekennzeichnet, dass Ge-
wichtscharakterisierungsdaten und/oder Positionscharakterisierungs-
daten durch das Sensorsystem einer Airbag-Steuerungseinrichtung
bereitgestellt werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Aufgaben, welche von den Sensoren durchgefuhrt
werden, umfassen: Einlesen von Messsignalen, Vorfiltern von Mess-
signalen, Berechnungsverfahren an Messsignalen und/oder bearbeiteten
Messsignalen, Klasseneinteilung von Daten zur Kraftcharakterisierung
und/oder Positionscharakterisierung, Fehleranalyse, Fehlerausgabe,
Diagnosebetrieb.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass einem ersten Sensor mindestens eine bestimmte Signal-
verarbeitungsaufgabe zugewiesen wird und mindestens ein weiterer Sen-
sor diese mindestens eine bestimmte Signalverarbeitungsaufgabe eben-

falls ausfihrt, um eine Uberpriifung des ersten Sensors zu ermdglichen.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei einem Ausfall eines Sensors dessen Signalver-
arbeitungsaufgaben durch einen oder mehrere andere Sensoren Uber-

nommen werden.

Verfahren nach Anspruch 27, dadurch gekennzeichnet, dass der aus-

gefallene Sensor durch einen oder mehrere Sensoren simuliert wird.
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Sensorsystem zur Charakterisierung der Kraft, mit welcher ein erstes
Objekt auf ein zweites Objekt (12) wirkt, und/oder der Position des
ersten Objekts an dem zweiten Objekt (12), umfassend eine Mehrzahl
von beabstandeten Sensoren (18a, 18b, 18c) zur Kraftmessung, welche
an dem zweiten Objekt (12) angeordnet sind, mindestens eine Daten-
leitung (34), mit welcher die Sensoren (18a, 18b, 18c) verbunden sind,
und eine Auswertungseinrichtung (26), welche Charakterisierungsdaten
bereitstellt, wobei die Auswertungseinrichtung (26) verteilt Uber die Sen-
soren (18a, 18b, 18c) an den Sensoren (18a, 18b, 18c) angeordnet ist.

Sensorsystem nach Anspruch 29, dadurch gekennzeichnet, dass die
Auswertungseinrichtung (26) Signalverarbeitungseinrichtungen (30a,
30b, 30c¢) aufweist, welche jeweils an den Sensoren (18a, 18b, 18c) an-
geordnet sind.

Sensorsystem nach Anspruch 30, dadurch gekennzeichnet, dass die je-
weiligen Signalverarbeitungseinrichtungen (30a, 30b, 30c¢) an oder in
einem Sensorgehduse des entsprechenden Sensors (18a, 18b, 18c) an-

geordnet sind.

Sensorsystem nach einem der Anspriche 29 bis 31, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein jeweiliger Sensor (18a; 18b; 18c¢) einen ersten Con-
troller fir den Datenverkehr mit der mindestens einen Datenleitung (34)

aufweist und einen zweiten Controller zur Signalverarbeitung aufweist.

Sensorsystem nach einem der Anspriche 29 bis 32, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die mindestens eine Datenleitung (34) von einem Bus-

system umfasst ist.

Sensorsystem nach Anspruch 33, dadurch gekennzeichnet, dass das

Bussystem ein Feldbussystem ist.
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35. Sensorsystem nach Anspruch 33 oder 34, dadurch gekennzeichnet, dass

das Bussystem ein LIN-Bus ist.

36. Verwendung des Verfahrens gemaf einem der Anspriche 1 bis 28 und
des Sensorsystems gemal einem der Ansprliche 29 bis 35 zur Ermittlung

von Charakterisierungsdaten fur eine Person auf einem Fahrzeugsitz.

37. Verwendung nach Anspruch 36 zur Bereitstellung von Steuerungsdaten

fur einen Airbag.
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