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(54) Title: METHOD FOR DETERMINING A TRAVEL DIRECTION AND CONTROL DEVICE FOR A VEHICLE SYSTEM

(54) Bezeichnung : VERFAHREN ZUM ERMITTELN EINER FAHRTRICHTUNG UND STEUEREINRICHTUNG FUR EIN
FAHRZEUGSYSTEM

(57) Abstract: The invention relates to a
method for determining a travel direction of
a vehicle (1), particularly a trailer vehicle,
wherein wheel speed signals (nl, n2, n3)
are captured and a travel speed (v) is deter-
mined, a longitudinal acceleration (a) of the
vehicle (1) is measured, and a longitudinal
acceleration measurement signal (Sa) is out-
put, an approach process is determined
from a time change in the travel speed (v),
and the direction of the approach process is
determined from the longitudinal accelerati-
on measurement signal (Sa). An approach
process in the reverse direction is particu-
larly detected thereby. The invention further
relates to a control device (2) for perfor-
ming the method, particularly in a vehicle
controller, a vehicle system, and a corre-
sponding vehicle.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung be-
tritft ein Verfahren zum FErmitteln einer
Fahrtrichtung eines Fahrzeuges (1), insbe-
sondere Anhédngerfahrzeuges, bei dem Rad-
drehzahl-Signale (nl,

[Fortsetzung auf der néichsten Seite]
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n2, n3) aufgenommen werden und eine Fahrgeschwindigkeit (v) ermittelt wird, eine Langsbeschleunigung (a) des Fahrzeuges (1)
gemessen und ein Langsbeschleunigungs-Messsignal (Sa) ausgegeben wird, aus einer zeitlichen Anderung des Fahrgeschwindig-
keit (v) ein Anfahrvorgang ermittelt wird, und aus dem Langsbeschleunigungs-Messsignal (Sa) die Richtung des Anfahrvorgangs
ermittelt wird. Hierbei wird insbesondere ein Anfahrvorgang in Riickwértsrichtung erkannt. Weiterhin sind eine Steuereinrichtung
(2) zur Durchfiihrung des Verfahrens, insbesondere in einer Fahrzeugregelung, ein Fahrzeugsystem und ein entsprechendes Fahr-
zeug vorgesehen.



WO 2010/051869 PCT/EP2009/005779

Verfahren zum Ermitteln einer Fahrtrichtung und Steuereinrichtung fiir ein
Fahrzeugsystem

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Ermitteln einer Fahrtrichtung,
eine Steuereinrichtung fur ein Fahrzeugsystem, ein derartiges Fahrzeugsys-
tem sowie ein Fahrzeug mit einem derartigen Fahrzeugsystem.

Die Messung der Fahrgeschwindigkeit eines Fahrzeugs erfolgt im All-
gemeinen Uber die Raddrehzahlen, die von den Raddrehzahlsensoren der
einzelnen Rader ermittelt werden. Die Raddrehzahlsensoren sind z.B. als
Induktivgeber ausgebildet, die bei Drehung des Fahrzeugrades Anderungen
der Induktivitat bzw. des Magnetflusses eines Luftspaltes zu Z&éhnen bzw.
Zahnflanken einer Metallscheibe ermitteln. Durch z.B. Flankenerkennung
kann somit die Raddrehzahl sicher ermittelt werden; insbesondere bei passi-
ven Raddrehzahlsensoren kann aus dem Raddrehzahl-Signal jedoch noch
nicht die Fahrtrichtung ermittelt werden.

Um dber die Raddrehzahlsensoren die Fahrtrichtung zu ermitteln, ist es
bekannt, an mindestens einem Rad einen Doppel-Sensor zu verwenden.
Hierdurch kénnen Flanken der beiden Sensoren auf ihre Reihenfolge Ulber-
wacht werden, woraus sich direkt die Fahrtrichtung ergibt. Derartige Doppel-
sensoren verursachen jedoch zum einen héhere Kosten. Weiterhin missen
die Abstande der Doppelsensoren und die Absténde der Zahnflanken genau
aufeinander abgestimmt sein.
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Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren zur Ermittlung
einer Fahrtrichtung, eine Steuereinrichtung sowie ein Fahrzeugsystem unter
Verwendung der Steuerrichtung sowie ein Fahrzeug zu schaffen, mit denen
eine relativ einfache und hinreichend genaue Ermittlung der Fahrtrichtung
moglich ist.

Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren nach Anspruch 1, eine Steuer-
einrichtung nach Anspruch 11, ein Fahrzeugsystem nach Anspruch 20 und
ein Fahrzeug nach Anspruch 23 geldst. Die Unteranspriiche beschreiben
bevorzugte Weiterbildungen.

Der Erfindung liegt der Gedanke zugrunde, die Fahrtrichtung aus Rad-
drehzahlen einfacher Raddrehzahlsensoren und einem zusatzlich gemesse-
nes Langsbeschleunigungssignal des Fahrzeuges zu ermittein. Hierzu wird
vorteilhafterweise ein Anfahrvorgang detektiert und hierbei die Fahrtrichtung
ermittelt, die sich nachfolgend erst wieder bei einem Stillstand und nachfol-
genden Anfahrvorgang &ndern kann.

Die Raddrehzahlsensoren dienen hierbei der Ermittlung einer Fahrge-
schwindigkeit bzw. des Betrages der Fahrgeschwindigkeit, um insbesondere
einen Anfahrvorgang zu ermitteln, wobei erfindungsgemanB insbesondere ein
Anfahrvorgang in Rickwartsrichtung detektiert wird. Hierbei wird ermittelt, ob
zu einem ersten Zeitpunkt ein Stillstand des Fahrzeugs vorliegt, bei dem die
Fahrgeschwindigkeit Null ist bzw. unterhalb eines hinreichend geringen
Schwellwertes von z.B. 2 km/h liegt, da bei kleinen Geschwindigkeiten die
Auflésung aufgrund der zeitlich weit beabstandeten Flankensignale er-
schwert ist. Wenn nach Erkennen eines Stillstands nachfolgend das Ge-
schwindigkeitssignal steigt und gleichzeitig eine nach hinten gerichtete
Langsbeschleunigung ermittelt wird, wird erfindungsgeman somit auf einen
Anfahrvorgang nach hinten entschieden. Der so ermittelte Rickwarts-
Fahrzustand kann nachfolgend gespeichert werden, z.B. durch Setzen eines
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Flags oder Speichern eines Wertes in einem Speicher, bis nachfolgend wie-
der ein Stillstand des Fahrzeugs ermittelt wird.

Vorteilhafterweise wird als Steuereinrichtung die Steuereinrichtung bzw.
das Steuergerét eines ohnehin vorhandenen Fahrdynamik- Regelungssys-
tems verwendet, insbesondere ABS und/oder eines elektronischen Stabili-
tatssystems. Wenn die Steuereinrichtung ohnehin bereits einen derartigen
Langsbeschleunigungssensor aufweist, ist kein zusatzlicher Hardware- Auf-
wand erforderlich. Weiterhin kann auch ein kombinierter Querbeschleuni-
gungs- und Langsbeschleunigungssensor vorgesehen sein; viele Fahrzeuge,
insbesondere auch Anhangerfahrzeuge, weisen bereits einen Querbeschleu-
nigungssensor far ihre Fahrdynamikregelung auf. Die Verwendung eines
kombinierten Léngs- und Querbeschleunigungssensors ist gegeniber einem
reinen Querbeschleunigungssensor nicht deutlich kostspieliger oder aufwen-
diger. Somit kann erfindungsgeman durch einen geringen zusétzlichen
Hardwareaufwand, der deutlich geringer als die Verwendung eines Doppel-
sensors an einem Fahrzeugrad ist, eine sichere Erkennung der Fahrtrichtung
erfolgen. Hierbei kann ggf. die Langsbeschleunigung auch zur Ermittiung
kritischer Fahrtzustande bzw. der Fahrdynamikregelung erganzend herange-
zogen werden.

Das ermittelte Rickwarts-Fahrtsignal kann erfindungsgeman insbeson-
dere auch nach auBen erkennbar ausgegeben werden, z.B. durch eine akus-
tische Ausgabeeinrichtung, die bei erkannter Riickwartsfahrt ein Warnsignal
ausgibt. Somit kann direkt vom Anhangerfahrzeug eine akustische Warnung
an dahinter stehende Personen und Fahrzeuge ausgegeben werden, dass
der Anhanger rackwarts fahrt. Ergdnzend kann auch ein optisches Signal
ausgegeben werden, z.B. direkt durch Ansteuerung von Rickfahr- Schein-
werfern.

GemaB einer vorteilhaften Ausbildung der Erfindung kann die Einbaula-
ge des Langsbeschleunigungssensors Uberprift und/oder selbsttatig erlernt
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werden. Dieses Erlernen kann z.B. durch Ermittlung von Beschleunigungs-
vorgangen bei hinreichend hohen Geschwindigkeiten erfolgen. Wenn z.B. ein
Fahrzeug bei einer héheren Geschwindigkeit einer starkeren Beschleunigung
unterliegt, so kann dies sicher als Verzdgerungsrichtung erkannt und von
einem Beschleunigungsvorgang unterschieden werden. Insbesondere bei
Anhéangerfahrzeugen von Lastkraftwagen sind die erreichbaren Beschleuni-
gungen bei einer héheren Geschwindigkeit von z.B. 50 km/h mit Sicherheit
deutlich geringer als die erreichbaren Verzégerungen.

Erfindungsgeman wird insbesondere ein Anfahrvorgang ermittelt, um
nicht falschlicherweise einen Verzégerungsvorgang bzw. Bremsvorgang, bei
dem ebenfalls eine Beschleunigung in Rickwartsrichtung gemessen wird, als
Rickwartsfahrt zu ermitteln. Der Anfahrvorgang kann hinreichend sicher aus
den Geschwindigkeitswerten erkannt werden, so dass entsprechende Fehlin-
terpretationen hierdurch ausgeschlossen werden kénnen.

Weiterhin kann eine ergénzende Plausibilisierung erfolgen, z.B. auch
durch AusschlieBen gewisser kritischer Fahrzustédnde. Falls z.B. eine Brem-
sung auf einem glatten Untergrund bzw. Kies oder Sand zu blockierenden
und somit kurzzeitig stillstehenden Radern fihrt, wobei gleichzeitig aufgrund
der Bremsung eine Langsbeschleunigung nach auftritt, und nachfolgend die
Rader wieder vom Untergrund mitgenommen werden und somit wieder eine
steigende Geschwindigkeit anzeigen, kann dies von einem Anfahrvorgang
nach hinten unterschieden werden, indem ein erkannter ABS-Eingriffsfall die
Ausgabe eines Rickfahr-Fahrsignals ausschlieft.

Die Erfindung wird im Folgenden anhand der beiliegenden Zeichnungen
an einer Ausfuhrungsform naher erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 ein Blockdiagramm eines erfindungsgemaBen Anhanger-
fahrzeuges;
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Fig. 2 ein Flussdiagramm eines erfindungsgemaBen Verfahrens.

Als Fahrzeug 1 ist in Fig. 1 ein Anhdngerfahrzeug gezeigt, das z.B. als
Anhanger oder Sattelzug-Auflieger ausgebildet sein kann und zum Anschluss
an ein Zugfahrzeug vorgesehen ist; grundsétzlich kann die Erfindung jedoch
auch einem Motorfahrzeug realisiert werden. Die Fahrtrichtung F weist nach
vorne, entsprechend weist die Rickwaértsrichtung in die zu f entgegen ge-
setzte Richtung .

Eine Steuereinrichtung 2 nimmt Raddrehzahl-Signale nimiti=1,2,3 ...
von Raddrehzahlsensoren 3, 4, 5 der Rader 6, 7, 8 sémtlicher oder einiger
Achsen des Fahrzeuges 1 auf. Weiterhin ist in oder am Fahrzeug 1 ein
Léngsbeschleunigungssensor 9 vorgesehen; geman der gezeigten Ausflh-
rungsform kann der Langsbeschleunigungssensor 9 direkt in der Steuerein-
richtung 2 vorgesehen sein und Langsbeschleunigungs-Messsignale Sa lie-
fern, die von einer Recheneinrichtung 10 in der Steuereinrichtung 2 zusam-
men mit den Raddrehzahl-Signalen ni aufgenommen und verarbeitet werden.

Die Steuereinrichtung 2 kann insbesondere als ein Steuergerét 2 aus-
gebildet sein, das einer Fahrzeug-Regelung dient, z.B. einer Fahrdynamikre-
gelung bzw. einer Bremsregelung. Hierbei kann der Langsbeschleunigungs-
sensor 9 als kombinierter Langs- und Querbeschleunigungssensor ausgebil-
det sein, da eine derartige kombinierte Ausbildung kostenglnstig ist und
Montageplatz auf der Leiterplatte spart.

Erfindungsgeman ermittelt die Steuereinrichtung 2 in an sich bekannter
Weise aus den Raddrehzahlen ni die einzelnen Geschwindigkeiten der Ra-
der 3, 4, 5 und somit auch eine Geschwindigkeit v (t) in Abhangigkeit der
Zeit t. Bei dieser Ermittlung wird — in an sich bekannter und somit hier nicht
detaillierter darzustellender Weise — aus den Flanken der Raddrehzahl-
Signale n3, n4, n5 die Drehzahl des jeweiligen Rades 6, 7, 8 und somit der
Betrag der Geschwindigkeit ermittelt; die insgesamt ermittelte Fahrzeug- Ge-
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schwindigkeit v (t) ist somit ein positiver Betrag unabhangig von der Fahrt-
richtung. Eine direkte Ermittlung der Fahrtrichtung ist aus den hier verwende-
ten Raddrehzahlsensoren 3, 4, 5 nicht méglich.

Das erfindungsgeman erganzend herangezogene, zeitabhangige
Langsbeschleunigungs-Messsignal Sa (t) zeigt zunachst die Richtung einer
Beschleunigung bzw. einer Verzégerung an. Geman der Pfeilangabe in Fig.
1 wird die Beschleunigung a in Fahrtrichtung als positiv und somit entspre-
chend in Ruckwartsrichtung als negativ bezeichnet. Eine negative, gemesse-
ne Langsbeschleunigung a (t) kann hierbei zunachst eine Verzégerung bzw.
Abbremsung wéhrend einer normalen Fahrt nach vorne oder eine Beschleu-
nigung nach hinten sein. |

Erfindungsgeman wird aus den Messsignalen jeweils ermittelt, ob ein
Anfahrvorgang aus dem Stillstand nach hinten erfolgt und bei Erkennen ei-
nes derartigen Anfahrvorgangs nach hinten ein Signal r ausgegeben.

Gemaf dem Flussdiagramm der Fig. 2 wird das Verfahren somit in
Schritt St1 gestartet, z.B. beim Start des Zugfahrzeuges und somit der Initia-
lisierung der Fahrdynamikregelung durch die Steuereinrichtung 2 des Fahr-
zeugs 1 bzw. Anhangerfahrzeugs 1. In Schritt St2 werden fortlaufend die
Raddrehzahlen ni, i =1, 2, 3, ... der einzelnen Rader 6, 7, 8 des Fahrzeugs 1
ermittelt und von der Steuereinrichtung 2 aufgenommen. Weiterhin wird fort-
laufend Gber den Langsbeschleunigungssensor 9 die Langsbeschleunigung
gemessen und das Signal Sa (t) ausgegeben.

In dem Entscheidungsschritt St3 wird ermittelt, ob:
a) zu einem Zeitpunkt t0 ein Stillstand vorliegt, d.h. v (t0) = 0 bzw.
v (10) = vmin = 2 km/h, da im Aligemeinen Geschwindigkeiten unter-
halb von vmin =2 km/h nicht weiter differenziert und somit nicht vom
Stillstand unterschieden werden kénnen. Weiterhin wird ermittelt, ob
b) v (t) > 0 fir t > t0, d.h. ein Anfahrvorgang vorliegt, und
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C) Sa (t) < 0 fir t > t0, d.h. der Anfahrvorgang mit einer Beschleunigung
in negativer Richtung, d.h. nach hinten erfolgt.

In den Gleichungen a), b) und c) ist hierbei jeweils der Zeitraum t > t0
far alle auf tO folgenden Zeiten t relevant. Falls somit zunachst ein Anfahr-
vorgang nach vorn vorliegt, d.h. Sa (t) > 0, muss zunachst wieder gemaB a)
ein Stillstand vorliegen, bevor ein Anfahrvorgang nach hinten erfolgen kann.

Falls die Bedingungen a), b) und c) erfillt sind, wird in dem Entschei-
dungsschritt St3 somit ein Anfahrvorgang nach hinten erkannt. In diesem Fall
wird gemanR Verzweigung y das Rlckwarts-Fahrsignal r ausgegeben; hierzu
kann ein Flag gesetzt oder dieser Wert in einem Speicher gespeichert wer-
den, so dass der nachfolgende Fahrvorgang jeweils als Ruckwarts-Fahrt er-
kannt wird. GemaB Schritt St4 kann mit dem Rickwarts-Fahrsignal r nachfol-
gend ein Vorgang angesteuert werden, z.B. ein akustisches Signal Uber eine
akustische Ausgabeeinrichtung 12 ausgegeben werden und/oder ein Licht-
signal nach hinten Uber Ruckleuchte 14 ausgegeben werden. Weiterhin kann
das ermittelte Signal r grundsatzlich auch an ein anderes Fahrzeug, z.B. das
Zugfahrzeug, ausgegeben werden, z.B. fir eine Plausibilisierung.

Das Verfahren wird hierbei nach Schritt St4 oder auch im Fall n des
Entscheidungsschritts St3, wenn kein Anfahrvorgang nach hinten ermittelt
wird, jeweils vor Schritt St2 zurlickgesetzt und somit fortlaufend durchgefihrt.

Eine Plausibilisierung kann hierbei ergdnzend auch in Schritt St3 erfol-
gen, um z.B. bei einem Schleuderzustand, bei dem die Rader 6, 7, 8 stehen,
jedoch das Fahrzeug 1 sich bewegt, d.h. v # 0 vorliegt, nicht falschlicherwei-
se nachfolgend einen Anfahrvorgang nach hinten zu detektieren. Falls somit
in einem Schleuderzustand zunachst die Rader 6, 7, 8 blockieren und somit
aus den Raddrehzahlen ni = 0 ein Stillstand der Rader ermittelt wird, kann so
vermieden werden, dass nachfolgend, wenn bei ABS-Eingriff die Rader 6, 7,
8 freigegeben werden und somit wieder zu drehen anfangen, aufgrund der
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ermittelten Brems-Abbremsung mit negativem Sa falschlicherweise ein An-
fahrvorgang nach hinten ermittelt wird.

Weiterhin kann erfindungsgemans die Einbaulage des Langsbeschleuni-
gungssensors 9 Uberprift und/oder selbsttatig erlernt werden. Dieses Erler-
nen kann z.B. durch Ermittlung von Brems- bzw. Verzdgerungsvorgéangen bei
hinreichend hohen Geschwindigkeiten v erfolgen. Wenn das Fahrzeug 1 bei
einer hdéheren Geschwindigkeit einer starkeren Beschleunigung a unterliegt,
so kann diese Richtung der Beschleunigung a sicher als Verzégerungsrich-
tung, d.h. entgegen der Fahrtrichtung erkannt und von einem Beschleuni-
gungsvorgang unterschieden werden.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Ermitteln einer Fahrtrichtung eines Fahrzeuges (1), bei
dem

Raddrehzahl-Signale (n1, n2, n3) aufgenommen werden und eine
Fahrgeschwindigkeit (v) ermittelt wird,

eine Langsbeschleunigung (a) des Fahrzeuges (1) gemessen und ein
Langsbeschleunigungs-Messsignal (Sa) ausgegeben wird,

aus einer zeitlichen Anderung des Fahrgeschwindigkeit (v) ein Anfahr-
vorgang ermittelt wird, und

aus dem Langsbeschleunigungs-Messsignal (Sa) die Richtung des
Anfahrvorgangs ermittelt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnét, dass bei der
Ermittlung eines Anfahrvorgangs Uberprift wird, ob die ermittelte
Fahrgeschwindigkeit (v) in einem ersten Zeitpunkt (t0) im Wesentli-
chen Null oder unterhalb eines Minimalwerts (vmin) und nachfolgend
vom Betrag her gréBer als Null oder der Minimalwert (vmin) ist.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass
ergénzend eine Plausibilitats-Uberpriifung vorgenommen wird, bei der
ein Anfahrvorgang von einem instabilen Schleuderzustand unter-
schieden wird.

4. Verfahren nach einem der vorigen Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Raddrehzahl-Signale (n1, n2, n3) frei von einem Rich-
tungszeichen oder Vorzeichen sind und die aus den Raddrehzahl-
Signalen (n1, n2, n3) ermittelte Fahrgeschwindigkeit (v) unabhangig
von der Fahrrichtung ein positiver Wert ist.

5. Verfahren nach einem der vorigen Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Einbaulage des L&ngsbeschleunigungssensors (9) (-
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berprift und/oder selbsttatig erlernt wird aus einem oder mehreren
Abbremsvorgangen und/oder Beschleunigungsvorgéangen.

Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Ein-
baulage des Langsbeschleunigungssensors (9) Uberprift und/oder
selbsttatig erlernt wird in Abhangigkeit der GréBe der Beschleunigung
(a) und der GréBe der Fahrgeschwindigkeit (v).

Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Ein-
baulage des Langsbeschleunigungssensors (9) Uberprift und/oder
selbsttatig erlernt wird, indem bei einem hinreichend hohen Betrag der
Fahrgeschwindigkeit (v) und einem hinreichend hohen Betrag der Be-
schleunigung eine Beschleunigung in Rickwartsrichtung erkannt wird.

Verfahren nach einem der vorigen Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass zusatzlich zu der Léngsbeschleunigung eine Querbeschleu-
nigung des Fahrzeugs (1) ermittelt und das Langsbeschleunigungs-
Messsignal und das Querbeschleunigungs-Messsignal fur eine Fahr-
dynamikregelung, z.B. Antiblockier- und/oder Stabilitatsregelung he-

rangezogen werden.

Verfahren nach einem der vorigen Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass bei Ermittlung einer Rickwarts-Fahrt ein Rickwarts-
Fahrsignal (r) ausgegeben wird.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass bei Aus-
gabe des Rickwarts-Fahrsignals (r) ein Lichtsignal und/oder ein akus-
tisches Signal ausgegeben wird.

Steuereinrichtung (2) fir ein Fahrzeugsystem,
wobei die Steuereinrichtung (2) ein Langsbeschleunigungs- Messsig-
nal (Sa) eines Langsbeschleunigungssensors (9) des Fahrzeugs (1)
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und Raddrehzahl-Signale (n1, n2, n3) von Raddrehzahl-Sensoren (3,
4, 5) des Fahrzeugs (1) oder ein aus den Raddrehzahl-Signalen (n1,
n2, n3) ermitteltes Geschwindigkeitssignal (v) aufnimmt und auswer-
tet,

wobei die Steuereinrichtung (2) eine Recheneinrichtung (15) aufweist,
die aus einer zeitlichen Anderung des Fahrgeschwindigkeit (v) ermit-
telt, ob ein Anfahrvorgang vorliegt, und aus dem Langsbeschleuni-
gungs-Messsignal (Sa) die Richtung des Anfahrvorgangs ermittelt.

Steuereinrichtung nach dem Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet,
dass sie bei Erkennen eines Anfahrvorgangs in Rlckwartsrichtung
nach hinten ein Rickwarts-Fahrsignal (r) ausgibt.

Steuereinrichtung nach dem Anspruch 11 oder 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Recheneinrichtung (15) die Fahrgeschwindigkeit (v)
des Fahrzeugs (1) aus den Raddrehzahl-Signalen (n1, n2, n3) ermit-
telt.

Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 11 bis 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass sie Uberprift, ob die ermittelte Fahrgeschwindig-
keit (v) in einem ersten Zeitpunkt (t0) im Wesentlichen Null oder un-
terhalb eines Minimalwerts (vmin) und nachfolgend vom Betrag her
gréBer als Null oder der Minimalwert (vmin) ist.

Steuereinrichtung nach dem Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet,
dass sie einen Anfahrvorgang in Rickwartsrichtung erkennt, wenn die
Fahrgeschwindigkeit (v (t)) von einem Wert unterhalb eines Minimal-
wertes (vmin) nachfolgend ansteigt und gleichzeitig das Langs-
beschleunigungs-Messsignal (Sa (t)) eine nach hinten gerichtete
Langsbeschleunigung (a (1)) anzeigt.
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16.  Steuereinrichtung nach Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass
die Recheneinrichtung (15) weiterhin Gberprift, ob ein instabiler Fahr-
zustand, insbesondere ein Schleuderzustand des Fahrzeugs (1) vor-
liegt und bei Vorliegen des instabilen Fahrzustandes nicht auf einen
Anfahrvorgang in Rickwértsrichtung erkennt.

17.  Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 11 bis 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass sie die Steuereinrichtung eines Fahrdynamik-
Regelungssystems ist und Steuersignale fiir Radbremsen und/oder
Luftfedern der Réder (6, 7, 8) des Fahrzeugs (1) ausgibt.

18.  Steuereinrichtung nach einem der Anspriiche 11 bis 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Langsbeschleunigungssensor (9) Teil der
Steuereinrichtung (2) ist.

19.  Steuereinrichtung nach Anspruch 18, dadurch gekennzeichnet, dass
sie weiterhin einen Querbeschleunigungssensor aufweist, vorzugs-
weise ein kombinierter LAngs- und Querbeschleunigungssensor (9),
zur Durchfihrung der Fahrdynamikregelung.

20. Fahrzeugsystem eines Fahrzeugs (1), das aufweist:
eine Steuereinrichtung nach einem der Anspriche 11 bis 19, und ei-
nen in oder auBerhalb der Steuereinrichtung (2) vorgesehenen
Langsbeschleunigungssensor (9).

21.  Fahrzeugsystem nach Anspruch 20, dadurch gekennzeichnet, dass es
ein Fahrdynamik-Regelungssystem ist, das weiterhin aufweist:
an Radern (6, 7, 8) des Fahrzeugs (1) vorgesehenen Raddrehzahl-
sensoren (3, 4, 5), und |
von der Steuereinrichtung (2) angesteuerte Stelleinrichtungen, insbe-
sondere Radbremsen und/oder pneumatische Niveauregulierungsein-
richtungen,
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wobei die Steuereinrichtung (2) in Abhangigkeit der ermittelten Rad-
drehzahlen (n1, n2, n3), des Langsbeschleunigungs-Messsignals
(am (t)) und aufgenommener Bremssignale eine Fahrdynamikrege-
lung, z.B. ein Antiblockiersystem und/oder ein Fahrzeug-Stabilitats-
Regelungssystem durchflhrt.

22. Fahrzeugsystem nach Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, dass es
eine Stabilitdtsregelung unter Verwendung zumindest des Langs-
beschleunigungs-Messsignals (am (t)) und eines Querbeschleuni-
gungs-Messsignals (q) durchfihrt.

23. Fahrzeug mit einem Fahrzeugsystem nach einem der Anspriiche 20
bis 22.
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