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(57) Zusammenfassung: Es wird ein Drehratensensor mit ei-
nem Substrat und einer seismischen Masse vorgeschlagen,
wobei die seismische Masse mittels einer Antriebseinheit zu
einer Arbeitsschwingung relativ zum Substrat anregbar ist
und wobei eine Coriolisauslenkung der seismischen Masse
relativ zum Substrat detektierbar ist, wobei ferner der Dreh-
ratensensor eine Interrupt-Schnittstelle aufweist, wobei die
Antriebseinheit zur Reduktion einer Frequenz und/oder einer
Amplitude der Arbeitsschwingung beim Vorliegen eines In-
terrupt-Signals an der Interrupt-Schnittstelle konfiguriert ist.
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Beschreibung

Stand der Technik

[0001] Die Erfindung geht aus von einem Drehraten-
sensor nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

[0002] Solche Drehratensensoren sind allgemein
bekannt. Beispielsweise ist aus der Druckschrift
DE 195 19 488 A1 ein Drehratensensor mit einer ers-
ten und einer zweiten Schwingmasse bekannt, wo-
bei die erste und die zweite Schwingmasse mittels
Anregungsmitteln jeweils zu einer Arbeitsschwingung
angeregt werden, wobei eine erste Coriolisauslen-
kung der ersten Schwingmasse und eine zweite Co-
riolisauslenkung der zweiten Schwingmasse jeweils
mittels Auswertungsmitteln erfasst und zur Drehra-
tenbestimmung entsprechend differentiell ausgewer-
tet werden. Es handelt sich vorliegend um einen so-
genannten aktiven Sensor, da zur Messung der Co-
riolisauslenkungen die erste und die zweite Schwing-
masse ständig zur Arbeitsschwingung angeregt wer-
den müssen. Der Drehratensensor verbraucht daher
Energie auch wenn keine zu messende Drehrate an-
liegt.

[0003] Aus der Druckschrift US 2008/0 234 935 A1
ist eine Sensoranordnung mit einer Prozessoreinheit
bekannt, wobei die Prozessoreinheit ein Energiesteu-
ersystem aufweist, welches den Drehratensensor je
nach Bedarfsfall ein- und ausschaltet. Ferner sind
aus den Druckschriften US 2009/0 007 661 A1 und
US 2009/0 165 555 A1 Sensoranordnungen mit Dreh-
ratensensoren bekannt.

Offenbarung der Erfindung

[0004] Die erfindungsgemäße Sensoranordnung
und das erfindungsgemäße Verfahren zum Betrieb
einer Sensoranordnung gemäß den nebengeordne-
ten Ansprüchen haben gegenüber dem Stand der
Technik den Vorteil, dass der Energieverbrauch des
Drehratensensors reduziert wird, sobald ein Inter-
rupt-Signal am Drehratensensor anliegt. In vorteil-
hafter Weise wird das Interrupt-Signal über die In-
terrupt-Schnittstelle unmittelbar am Drehratensen-
sor selbst angelegt, wodurch direkt eine Redukti-
on der Frequenz und/oder der Amplitude der Ar-
beitsschwingung zur Verringerung des Energiever-
brauchs des Drehratensensors hervorgerufen wird,
ohne dass zusätzliche externe Steuerungseinheiten,
wie Mikrokontroller oder Prozessoren zum Einschal-
ten eines Energiesparmodus des Drehratensensors
benötigt werden. Auf diese Weise wird einerseits der
Energieverbrauch derartiger externer Steuerungsein-
heiten eingespart und andererseits die Energiever-
brauchsreduktion am Drehratensensor wesentliche
schneller (insbesondere ohne Umwege über die ex-
ternen Steuerungseinheiten) eingeleitet. Ferner ist es
möglich, dass die externen Steuerungseinheiten be-

reits zeitlich vor dem Drehratensensor in einen En-
ergiesparmodus versetzt werden, wodurch der Ge-
samtenergieverbrauch weiter reduzierbar ist. Vorteil-
hafterweise ist dabei eine Interrupt-Schnittstelle ver-
gleichsweise einfach, kosteneffizient und bauraum-
kompakt in den Drehratensensor zu integrieren. Ei-
ne Reduktion der Frequenz und/oder der Amplitude
der Arbeitsschwingung im Sinne der vorliegenden Er-
findung bedeutet insbesondere, dass der Drehraten-
sensor von einem Betriebsmodus in einen Energie-
sparmodus versetzt wird, insbesondere ein „Sleep
Mode”, in welchem die Arbeitsschwingung komplett
abgeschaltet wird (Frequenz und Amplitude ist im
Wesentlichen gleich null), oder ein „Low Power Mo-
de”, in welchem eine Arbeitsschwingung mit reduzier-
tem Energieverbrauch arbeitet (Frequenz und/oder
Amplitude ist gegenüber einem normalen Betriebs-
modus reduziert). Das Interrupt-Signal wird von ei-
ner externen Komponente erzeugt, welche insbeson-
dere einen passiven Sensor umfasst, so dass der
durch die externe Komponente verursachte Energie-
verbrauch geringer als der durch den Drehratensen-
sor im Betriebsmodus verursachte Energieverbrauch
ist. Der passive Sensor umfasst beispielsweise ei-
nen Beschleunigungssensor, welcher das Interrupt-
Signal an der Interrupt-Schnittstelle erzeugt, wenn
keine Beschleunigungskräfte messbar sind und/oder
die gemessenen Beschleunigungskräfte einen be-
stimmten Schwellwert nicht überschreiten. Auf die-
se Weise wird vorzugsweise sichergestellt, dass kei-
ne vom Drehratensensor messbare Drehrate vorliegt
und aus diesem Grund das Versetzen des Drehra-
tensensors in den Energiesparmodus gerechtfertigt
ist, ohne dass dabei zu messende Drehraten „über-
sehen” werden. Der Drehratensensor umfasst vor-
zugsweise einen mikromechanischen Drehratensen-
sor, wobei das Substrat ein Halbleitersubstrat, insbe-
sondere Silizium, umfasst. Die Interrupt-Schnittstelle
umfasst vorzugsweise einen Anschlusspin des Dreh-
ratensensors, welche als elektrischer Kontakt und
insbesondere als einfacher Steckkontakt fungiert.

[0005] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung sind den Unteransprüchen,
sowie der Beschreibung unter Bezugnahme auf die
Zeichnungen entnehmbar.

[0006] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass der Drehratensensor eine
Schaltungseinheit aufweist, welche mit der Interrupt-
Schnittstelle und mit der Antriebseinheit funktional
gekoppelt ist, wobei die Schaltungseinheit zur De-
tektion des Interrupt-Signals konfiguriert ist und wo-
bei die Schaltungseinheit zur Steuerung der Antriebs-
einheit in Abhängigkeit des Interrupt-Signals derart
konfiguriert ist, dass bei der Detektion des Interrupt-
Signals eine Reduktion der Frequenz und/oder der
Amplitude der Arbeitsschwingung vorgesehen ist. In
vorteilhafter Weise wird die Antriebseinheit durch die
Schaltungseinheit derart gesteuert, dass der Ener-
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gieverbrauch des Drehratensensors bei der Detekti-
on des Interrupt-Signals unverzüglich reduziert wird.
Die Schaltungseinheit ist dabei insbesondere mittels
einer einfachen und besonders energieverbrauchs-
armen elektrischen und/oder elektronischen Schal-
tung realisierbar, wobei alternativ jedoch auch der
Einsatz eines ASIC's (Application Specified Integra-
ted Circuit) und/oder eines Mikrocontrollers als Schal-
tungseinheit denkbar ist. Vorzugsweise umfasst die
Antriebseinheit einen kapazitiven Antrieb beispiels-
weise in Form eines Fingerelektroden- und/oder Kon-
densatorplattenantriebs vor, so dass die seismische
Masse von der Antriebseinheit mittels elektrostati-
scher Wechselwirkung zur Arbeitsschwingung an-
getrieben wird. Die elektrostatische Wechselwirkung
wird dabei vorzugsweise mittels einer Wechselspan-
nung zwischen Elektroden der Antriebseinheit und
Gegenelektroden der seismischen Masse induziert.
Die Schaltungseinheit ist besonders bevorzugt da-
zu konfiguriert, die Frequenz und/oder die Amplitu-
de der Wechselspannung zu reduzierten und/oder
die Wechselspannung abzuschalten, sobald ein In-
terrupt-Signal an der Interrupt-Schnittstelle detektiert
wird.

[0007] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass der Drehratensensor zum Ein-
schalten der Arbeitsschwingung und/oder zur Er-
höhung der Frequenz und/oder der Amplitude auf
einen Ausgangswert beim Ausbleiben eines Inter-
rupt-Signals an der Interrupt-Schnittstelle konfigu-
riert ist. In vorteilhafter Weise wird der Drehraten-
sensor, sobald das Interrupt-Signal nicht mehr an
der Interrupt-Schnittstelle anliegt, aus dem Energie-
sparmodus wieder aufgeweckt und zurück in sei-
nen Betriebsmodus versetzt, in welchem Drehraten
vom Drehratensensor präzise detektiert werden. Die-
ser Aufweckvorgang erfolgt beispielsweise, sobald
die externe Komponente und insbesondere der Be-
schleunigungssensor ein entsprechendes Beschleu-
nigungssignal detektiert, welches die Anwesenheit
einer zu messenden Drehraten ausreichend wahr-
scheinlich macht, um den Drehratensensor in den Be-
triebsmodus zu versetzen.

[0008] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass der Drehratensensor eine Da-
ten-Schnittstelle aufweist, wobei der Drehratensen-
sor über die Daten-Schnittstelle mit einem Arbeits-
prozessor verbunden ist, wobei der Drehratensen-
sor bevorzugt zur Ausgabe eines von der Corioli-
sauslenkung abhängigen Ausgangssignals über die
Daten-Schnittstelle an den Arbeitsprozessor konfigu-
riert ist und wobei die Daten-Schnittstelle besonders
bevorzugt unabhängig von der Interrupt-Schnittstelle
ist. In vorteilhafter Weise wird im Betriebsmodus des
Drehratensensors das vom Drehratensensor gemes-
senen Ausgangssignal, welche insbesondere propor-
tional zu einer anliegenden Drehrate sind, an den
Arbeitsprozessor geleitet. Die Interrupt-Schnittstelle

und die Daten-Schnittstelle sind dabei vorzugsweise
voneinander unabhängig bzw. voneinander getrennt,
so dass das Interrupt-Signal von der externen Kom-
ponente nicht zwangsläufig über den Arbeitsprozes-
sor zum Drehratensensor geleitet werden muss, son-
dern stattdessen direkt an den Drehratensensor an-
gelegt wird. Die Daten-Schnittstelle ist vorzugswei-
se eine digitale Datenschnittstelle. Die Ausbildung
der Interrupt-Schnittstelle unabhängig von der Daten-
Schnittstelle hat den Vorteil, dass über die Daten-
Schnittstelle keine zusätzlichen Informationen über-
mittelt werden müssen und somit die Bandbreite der
Daten-Schnittstelle nicht eingeschränkt wird. Der Ar-
beitsprozessor umfasst vorzugsweise einen Mikro-
kontroller, welcher zur Anwendung bzw. Weiterverar-
beitung der Drehrateninformation vorgesehen ist.

[0009] Die Sensoranordnung weist einen Drehraten-
sensor und einen Sensor auf, wobei der Drehraten-
sensor über die Interrupt-Schnittstelle mit dem Sen-
sor verbunden ist, wobei der Sensor zur Ausgabe
des Interrupt-Signals über die Interrupt-Schnittstel-
le in Abhängigkeit eines Sensor-Signals konfiguriert
ist. Der Sensor fungiert somit als die oben erwähn-
te externe Komponente. In vorteilhafter Weise dient
das Sensor-Signal als Indikator für die Anwesen-
heit oder Abwesenheit einer Drehrate. In Abhängig-
keit des Sensor-Signals wird somit beispielsweise die
Abwesenheit einer Drehrate, insbesondere über ein
bestimmtes Zeitintervall, festgestellt und anschlie-
ßend das Interrupt-Signal erzeugt, durch welches der
Drehratensensor vom Betriebsmodus in den Ener-
giesparmodus versetzt wird. Umgekehrt wird, bei der
Detektion einer Drehrate, durch Abschalten des Inter-
rupt-Signals der Drehratensensor vom Energiespar-
modus zurück in den Betriebsmodus versetzt. Beson-
ders bevorzugt umfasst der Sensor einen passiven
Sensor, welcher einen niedrigeren Energieverbrauch
als der Drehratensensor im Betriebsmodus aufweist,
so dass der Gesamtenergieverbrauch der Sensoran-
ordnung während des Energiesparmodus des Dreh-
ratensensors vergleichsweise niedrig ist.

[0010] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass der Sensor zur Ausgabe des
Interrupt-Signals über die Interrupt-Schnittstelle in
Abhängigkeit eines Vergleichs des Sensor-Signals
mit einem Sensor-Schwellwert konfiguriert ist und/
oder dass der Sensor einen Beschleunigungssen-
sor und/oder einen Näherungssensor umfasst. In
vorteilhafter Weise umfasst der Sensor einen Be-
schleunigungssensor, wobei das Sensor-Signal ei-
nen von dem Beschleunigungssensor gemessenen
Beschleunigungswert umfasst, welcher als Indikator
für die Anwesenheit oder Abwesenheit einer Drehra-
te dient, so dass das Interrupt-Signal an der Interrupt-
Schnittstelle erzeugt wird, wenn keine Beschleuni-
gungskräfte messbar sind und/oder die gemessenen
Beschleunigungskräfte einen bestimmten Schwell-
wert nicht überschreiten. Die Interrupt-Schnittstelle
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ist insbesondere mit einem „ANY-MOTION”-Ausgang
des Beschleunigungssensors gekoppelt.

[0011] Es wird ein Verfahren zum Betrieb eines
Drehratensensors offenbart, wobei eine seismische
Masse mittels einer Antriebseinheit zu einer Arbeits-
schwingung angeregt wird und eine Coriolisauslen-
kung der seismischen Masse senkrecht zur Arbeits-
schwingung detektiert wird, wobei eine Frequenz
und/oder eine Amplitude der Arbeitsschwingung re-
duziert wird, wenn an einer Interrupt-Schnittstelle des
Drehratensensors ein Interrupt-Signal detektiert wird.
In vorteilhafter Weise wird, wie oben bereits detail-
liert ausgeführt wurde, der Drehratensensor somit
vom Betriebsmodus in den Energiesparmodus ver-
setzt, sobald an der Interrupt-Schnittstelle das Inter-
rupt-Signal anliegt. Der Energieverbrauch des Dreh-
ratensensors ist auf diese Weise gegenüber dem
Stand der Technik auf einfache Art und Weise redu-
zierbar, ohne das zusätzliche energieaufwändige ex-
terne Steuerungseinheiten, wie Mikrokontroller oder
Prozessoren zum Einschalten des Energiesparmo-
dus des Drehratensensors benötigt werden.

[0012] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass mittels einer Schaltungseinheit
die Interrupt-Schnittstelle auf Vorliegen des Interrupt-
Signals überwacht wird und dass mittels der Schal-
tungseinheit die Antriebseinheit derart gesteuert wird,
dass bei einer Detektion des Interrupt-Signals die
Frequenz und/oder die Amplitude der Arbeitsschwin-
gung reduziert werden, wobei die Frequenz und/oder
die Amplitude der Arbeitsschwingung vorzugsweise
soweit reduziert werden, dass die Arbeitsschwingung
gestoppt wird. In vorteilhafter Weise wird die Inter-
rupt-Schnittstelle somit permanent von der Schal-
tungseinheit überwacht, so dass der Energiespar-
modus in Form der „Sleep Mode”, in welchem die
Arbeitsschwingung komplett abgeschaltet wird (Fre-
quenz und Amplitude ist im Wesentlichen gleich null),
oder der „Low Power Mode”, in welchem eine Arbeits-
schwingung mit reduziertem Energieverbrauch arbei-
tet (Frequenz und/oder Amplitude ist gegenüber ei-
nem normalen Betriebsmodus reduziert), eingeschal-
tet wird.

[0013] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass die Arbeitsschwingung wieder
eingeschaltet wird und/oder dass die Frequenz und/
oder die Amplitude der Arbeitsschwingung wieder auf
einen Ausgangswert erhöht werden, sobald das In-
terrupt-Signal nicht mehr detektiert wird. In vorteil-
hafter Weise wird der Drehratensensor, insbesonde-
re mittels der Schaltungseinheit, vom Energiespar-
modus zurück in den Betriebsmodus versetzt, so-
bald das Interrupt-Signal ausbleibt bzw. unterbro-
chen (beispielsweise vom Sensor bzw. der externen
Komponente) wird.

[0014] Gemäß einer bevorzugten Ausführungsform
ist vorgesehen, dass wenn kein Interrupt-Signal de-
tektiert wird, in Abhängigkeit der Coriolisauslenkung
vorzugsweise ein Ausgangssignal erzeugt wird, wel-
ches über eine insbesondere von der Interrupt-
Schnittstelle unabhängige Daten-Schnittstelle an ei-
nen Arbeitsprozessor geleitet wird.

[0015] Ein weiterer Gegenstand der vorliegenden
Erfindung ist ein Verfahren zum Betrieb einer Sen-
soranordnung mit einem Drehratensensor und einem
Sensor, dadurch gekennzeichnet, dass der Drehra-
tensensor mit dem erfindungsgemäßen Verfahren
zum Betrieb eines Drehratensensors betrieben wird,
wobei das Interrupt-Signal von dem Sensor erzeugt
wird, wobei bevorzugt das Interrupt-Signal in Abhän-
gigkeit eines Vergleichs eines Sensor-Signals mit ei-
nem Sensor-Schwellwert erzeugt wird und wobei be-
sonders bevorzugt das Interrupt-Signal erzeugt wird,
wenn ein bestimmter Beschleunigungswert von dem
Sensor, insbesondere einem Beschleunigungssen-
sor gemessen wird. In vorteilhafter Weise wird somit
insbesondere ein von dem Beschleunigungssensor
gemessener Beschleunigungswert erzeugt, welcher
als Indikator für die Anwesenheit oder Abwesenheit
einer Drehrate dient, so dass das Interrupt-Signal an
der Interrupt-Schnittstelle erzeugt wird, wenn keine
nennenswerte Beschleunigungskräfte messbar sind
und/oder die gemessenen Beschleunigungskräfte ei-
nen bestimmten Schwellwert nicht überschreiten.

[0016] Ausführungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung sind in den Zeichnungen dargestellt und in der
nachfolgenden Beschreibung näher erläutert.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0017] Es zeigen

[0018] Fig. 1 eine schematische Ansicht einer Sen-
soranordnung gemäß einer ersten Ausführungsform
der vorliegenden Erfindung und

[0019] Fig. 2a und Fig. 2b schematische Ansichten
zweier Betriebszustände einer Sensoranordnung ge-
mäß einer zweiten Ausführungsform der vorliegen-
den Erfindung.

Ausführungsformen der Erfindung

[0020] In den verschiedenen Figuren sind gleiche
Teile stets mit den gleichen Bezugszeichen versehen
und werden daher in der Regel auch jeweils nur ein-
mal benannt bzw. erwähnt.

[0021] In Fig. 1 ist eine schematische Ansicht ei-
ner Sensoranordnung 15 gemäß einer ersten Aus-
führungsform der vorliegenden Erfindung dargestellt.
Die Sensoranordnung 15 umfasst einen lediglich
schematisch und beispielhaft ausgebildeten mikro-
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mechanischen Drehratensensor 1, sowie einen pas-
siven Sensor 10 in Form eines mikromechanischen
Beschleunigungssensors 10. Der Drehratensensor 1
umfasst ein Substrat 2 und eine gegenüber dem Sub-
strat 2 beweglich aufgehängte seismische Masse 3
(häufig auch als Coriolis- oder Sensor-Element be-
zeichnet). Die seismische Masse 3 wird mittels ka-
pazitiver Antriebseinheiten 4 zu einer Arbeitsschwin-
gung 5 angeregt, welche im vorliegenden Beispiel
parallel zu einer Haupterstreckungsebene 100 des
Substrats 2 ausgerichtet ist. Die Antriebseinheiten 4
umfassen dazu substratfeste Fingerelektrodenstruk-
turen 4', zwischen welche als Fingerelektroden aus-
gebildete Gegenelektroden 4'' der seismischen Mas-
se 3 eingreifen. Eine auf jeder Seite der seismi-
schen Masse 3 jeweils zwischen den Fingerelektro-
denstrukturen 4' und den Gegenelektroden 4'' ange-
legte Wechselspannung erzeugt aufgrund von elek-
trostatischer Wechselwirkung zwischen den Finger-
elektrodenstrukturen 4' und den Gegenelektroden 4''
eine Antriebskraft auf die seismische Masse 3, wo-
durch die Arbeitsschwingung induziert wird. Liegt nun
eine Drehrate 17 an, welche senkrecht zur Arbeits-
schwingung 5 und parallel zur Haupterstreckungs-
ebene 100 ausgerichtet ist, wirkt auf die seismische
Masse 3 eine Corioliskraft senkrecht zur Haupterstre-
ckungsebene 100, wodurch eine Coriolisauslenkung
6 der seismischen Masse 3 senkrecht zur Haupter-
streckungsebene 100 verursacht wird. Die Corioli-
sauslenkung 6 ist ein Maß für die zu messende Dreh-
rate 17 und wird mittels Flächenelektrodenelemen-
ten 14, welche beispielsweise zwischen der seismi-
schen Masse 3 und dem Substrat 2 angeordnet sind,
kapazitiv vermessen. Ein Ausgangssignal 13, wel-
ches von der Coriolisauslenkung 6 abhängig ist, wird
über eine Daten-Schnittstelle 12 an einen Arbeits-
prozessor 11 gesendet, welcher zu Weiterverarbei-
tung des Ausgangssignals 13 vorgesehen ist. Die Da-
ten-Schnittstelle 12 umfasst insbesondere eine Digi-
talschnittstelle, so dass die Ausgangssignale 13 als
digitale Daten an den Arbeitsprozessor 11 übermit-
telt werden. Wenn keine Drehrate 17 vorliegt und
insbesondere über ein bestimmte Zeitintervall keine
Drehrate 17 gemessen wurde, soll der Drehratensen-
sor 1 zur Energieeinsparung von dem beschriebe-
nen Betriebsmodus durch eine Reduktion der Fre-
quenz und/oder der Amplitude der Arbeitsschwin-
gung 5 in einen Energiesparmodus versetzt werden.
Der Energiesparmodus umfasst insbesondere einen
„Sleep Mode”, in welchem die Arbeitsschwingung 5
komplett abgeschaltet wird (Frequenz und Amplitu-
de sind im Wesentlichen gleich null), oder ein „Low
Power Mode”, in welchem eine Arbeitsschwingung 5
mit reduziertem Energieverbrauch arbeitet (Frequenz
und/oder Amplitude ist gegenüber einem normalen
Betriebsmodus reduziert). Dazu weist der Drehra-
tensensor 1 eine Interrupt-Schnittstelle 7 auf, wel-
che beispielsweise in Form eines zusätzlichen An-
schlusspins oder dergleichen realisiert ist. Die Inter-
rupt-Schnittstelle 7 ist mit einer Schaltungseinheit 9

gekoppelt, welche die Interrupt-Schnittstelle 7 zeit-
weise oder kontinuierlich auf das Vorliegen eines In-
terrupt-Signals 8 hin überprüft. Die Schaltungseinheit
9 ist ferner mit den Antriebseinheiten 4 gekoppelt,
wobei die Antriebseinheiten 4 von der Schaltungs-
einheit 9 derart gesteuert werden, dass der Drehra-
tensensor 1 in den Energiesparmodus versetzt wird,
d. h. dass die Frequenz und/oder die Amplitude der
Arbeitsschwingung 5 reduziert oder auf null gesetzt
werden, sobald an der Interrupt-Schnittstelle 7 ein In-
terrupt-Signal 8 detektiert wird. Der Drehratensensor
1 wird anschließend vorzugsweise solange im Ener-
giezustand gehalten, wie an der Interrupt-Schnittstel-
le 7 das Interrupt-Signal 8 anliegt. Wenn die Inter-
rupt-Schnittstelle 7 zu einem späteren Zeitpunkt wie-
der frei vom Interrupt-Signal 8 ist, wird der Drehra-
tensensor 1 wieder in den Betriebsmodus versetzt,
d. h. die Antriebseinheiten 4 werden derart besteu-
ert, dass die Arbeitsschwingung 5 wieder eingeschal-
tet wird und/oder die Frequenz und/oder die Ampli-
tude der Arbeitsschwingung 5 wieder auf den Aus-
gangswert zurückgesetzt werden. Das Interrupt-Si-
gnal 8 wird dabei von dem passiven Sensor 10 (auch
als externe Komponente bezeichnet) ein- bzw. abge-
schaltet, welcher vorzugsweise einen mikromecha-
nischen Beschleunigungssensor umfasst. Ein von
dem Beschleunigungssensor gemessener Beschleu-
nigungswert in Form eines Sensor-Signals wird mit
einem Sensor-Schwellwert verglichen. Das Interrupt-
Signal 8 wird erzeugt, wenn der Beschleunigungs-
wert den Sensor-Schwellwert (insbesondere für eine
bestimmte Zeitspanne) unterschreitet, da in diesem
Fall auch keine von dem Drehratensensor 1 zu ver-
messende Drehrate 17 vorliegt. Im Falle, dass der
Sensor-Schwellwert durch den Beschleunigungswert
überschritten wird, wird das Interrupt-Signal 8 ausge-
setzt, so dass der Drehratensensor 1 eine Drehra-
tenmessung durchführen kann. Es ist denkbar, dass
der Drehratensensor 1 auch grundsätzlich anders als
der in Fig. 1 beispielhaft illustrierte Drehratensen-
sor 1 ausgebildet ist. Beispielsweise ist eine Rea-
lisierung mit einem differentiell arbeitenden Drehra-
tensensor 1 mit zwei seismischen Massen 3 und/
oder mit einem mehrkanaligen Drehratensensor 1,
welcher zur Vermessung einer zusätzlichen Drehrate
17 senkrecht zur Haupterstreckungsebene 100 und/
oder senkrecht zur Arbeitsschwingung 5 vorgesehen
ist, denkbar. Ferner ist eine Realisierung von An-
triebseinheiten 4 in Form von Plattenkondensatoran-
trieben und dergleichen denkbar.

[0022] In Fig. 2a und Fig. 2b sind schematische An-
sichten zweier Betriebszustände einer Sensoranord-
nung 15 gemäß einer zweiten Ausführungsform der
vorliegenden Erfindung dargestellt, wobei die zwei-
te Ausführungsform im Wesentlich der in Fig. 1 il-
lustrierten ersten Ausführungsform gleicht. In Fig. 2a
ist der Drehratensensor 1 im Betriebsmodus darge-
stellt, in welchem kein Interrupt-Signal 8 an der Inter-
rupt-Schnittstelle 7 anliegt. In diesem Betriebsmodus
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führt der Drehratensensor 1 permanent eine Drehra-
tenmessung durch und übermittelt das Ausgangssi-
gnal 13 in Abhängigkeit der gemessenen Coriolisaus-
lenkung 6 über die Daten-Schnittstelle 12 an den Ar-
beitsprozessor 11, welcher insbesondere einen Mi-
krokontroller umfasst. In Fig. 2b unterschreitet das
vom Sensor 10 ermittelte Sensor-Signal den Sensor-
Schwellwert, so dass an der Interrupt-Schnittstelle 7
ein Interrupt-Signal 8 anliegt. Der Drehratensensor 1
wird daher durch eine Reduktion der Amplitude und/
oder der Frequenz der Arbeitsschwingung 5 in ei-
nen Energiesparzustand versetzt, in welchem keine
Drehratenmessung durchgeführt wird. Folglich wird
kein Ausgangssignal 13 über die Daten-Schnittstel-
le 12 an den Arbeitsprozessor 11 gesendet. Dieser
Sachverhalt wird durch die punktierte Daten-Schnitt-
stelle 12 schematisch illustriert.

Patentansprüche

1.  Sensoranordnung (15) aufweisend einen Sen-
sor (10) und einen Drehratensensor (1) mit einem
Substrat (2) und einer gegenüber dem Substrat (2)
beweglichen seismischen Masse (3), wobei die seis-
mische Masse (3) mittels einer Antriebseinheit (4)
zu einer Arbeitsschwingung (5) relativ zum Substrat
(2) anregbar ist und wobei eine Coriolisauslenkung
(6) der seismischen Masse (3) senkrecht zur Arbeits-
schwingung (5) detektierbar ist, wobei der Drehra-
tensensor (1) eine Interrupt-Schnittstelle (7) aufweist,
wobei die Antriebseinheit (4) zur Reduktion einer Fre-
quenz und/oder einer Amplitude der Arbeitsschwin-
gung (5) bei einem Vorliegen eines Interrupt-Signals
(8) an der Interrupt-Schnittstelle (7) konfiguriert ist,
dadurch gekennzeichnet, dass der Drehratensen-
sor (1) über die Interrupt-Schnittstelle (7) mit dem
Sensor (10) derart gekoppelt ist, dass das Interrupt-
Signal (8) über die Interrupt-Schnittstelle (7) unmit-
telbar am Drehratensensor (1) selbst angelegt wird,
wobei der Sensor (10) zur Ausgabe des Interrupt-Si-
gnals (8) über die Interrupt-Schnittstelle (7) in Abhän-
gigkeit eines Sensor-Signals konfiguriert ist.

2.  Sensoranordnung nach Anspruch 1, wobei der
Drehratensensor (1) eine Schaltungseinheit (9) auf-
weist, welche mit der Interrupt-Schnittstelle (7) und
mit der Antriebseinheit (4) funktional gekoppelt ist,
wobei die Schaltungseinheit (9) zur Detektion des
Interrupt-Signals (8) konfiguriert ist und wobei die
Schaltungseinheit (9) zur Steuerung der Antriebsein-
heit (4) in Abhängigkeit des Interrupt-Signals (8) der-
art konfiguriert ist, dass bei der Detektion des Inter-
rupt-Signals (8) eine Reduktion der Frequenz und/
oder der Amplitude der Arbeitsschwingung (5) vorge-
sehen ist.

3.    Sensoranordnung nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Drehratensensor (1) zum Einschalten der Arbeits-
schwingung (5) und/oder zur Erhöhung der Frequenz

und/oder der Amplitude auf einen Ausgangswert bei
einem Ausbleiben eines Interrupt-Signals (8) an der
Interrupt-Schnittstelle (7) konfiguriert ist.

4.    Sensoranordnung nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Drehratensensor (1) eine Daten-Schnittstelle (12)
aufweist, wobei der Drehratensensor (1) über die
Daten-Schnittstelle (12) mit einem Arbeitsprozessor
(11) verbunden ist, wobei der Drehratensensor (1)
zur Ausgabe eines von der Coriolisauslenkung (6)
abhängigen Ausgangssignals (13) über die Daten-
Schnittstelle (12) an den Arbeitsprozessor (11) konfi-
guriert ist und wobei die Daten-Schnittstelle (12) un-
abhängig von der Interrupt-Schnittstelle (7) ist.

5.  Sensoranordnung (15) nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Sensor (10) zur Ausgabe des Interrupt-Si-
gnals (8) über die Interrupt-Schnittstelle (7) in Abhän-
gigkeit eines Vergleichs des Sensor-Signals mit ei-
nem Sensor-Schwellwert (16) konfiguriert ist.

6.  Verfahren zum Betrieb einer Sensoranordnung
(15) mit einem Drehratensensor (1) und einem Sen-
sor (10), wobei eine seismische Masse (3) mittels ei-
ner Antriebseinheit (4) zu einer Arbeitsschwingung
(5) angeregt wird und eine Coriolisauslenkung (6)
der seismischen Masse (3) senkrecht zur Arbeits-
schwingung (5) detektiert wird, wobei eine Frequenz
und/oder eine Amplitude der Arbeitsschwingung (5)
reduziert wird, wenn an einer Interrupt-Schnittstel-
le (7) des Drehratensensors (1) ein Interrupt-Signal
(8) detektiert wird, dadurch gekennzeichnet, dass
das Interrupt-Signal (8) von dem Sensor (10) erzeugt
wird, wobei das Interrupt-Signal (8) über die Interrupt-
Schnittstelle (7) unmittelbar am Drehratensensor (1)
selbst angelegt wird.

7.  Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mittels einer Schaltungseinheit (9) die
Interrupt-Schnittstelle (7) auf ein Vorliegen des Inter-
rupt-Signals (8) überwacht wird und dass mittels der
Schaltungseinheit (9) die Antriebseinheit (4) derart
gesteuert wird, dass bei einer Detektion des Interrupt-
Signals (8) die Frequenz und/oder die Amplitude der
Arbeitsschwingung (5) reduziert werden.

8.  Verfahren nach einem der Ansprüche 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Arbeitsschwin-
gung (5) wieder eingeschaltet wird und/oder dass die
Frequenz und/oder die Amplitude der Arbeitsschwin-
gung (5) wieder auf einen Ausgangswert erhöht wer-
den, sobald das Interrupt-Signal (8) an der Interrupt-
Schnittstelle (7) nicht mehr detektiert wird.

9.   Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass wenn kein Interrupt-
Signal (8) detektiert wird, in Abhängigkeit der Corio-
lisauslenkung (6) ein Ausgangssignal (13) erzeugt
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wird, welches über eine von der Interrupt-Schnittstel-
le (7) unabhängige Daten-Schnittstelle (12) an einen
Arbeitsprozessor (11) geleitet wird.

10.  Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 9,
wobei das Interrupt-Signal (8) in Abhängigkeit eines
Vergleichs eines Sensor-Signals mit einem Sensor-
Schwellwert (16) erzeugt wird und wobei das Inter-
rupt-Signal (8) erzeugt wird, wenn ein bestimmter Be-
schleunigungswert unterschritten wird.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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