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(57) Zusammenfassung: Ein Verfahren und eine Vorrichtung (20) zur Steuerung einer Bremse (4) eines Fahrzeugs (10) werden
beschrieben. Dabei wird ein Zustand des Fahrzeugs (10) erfasst, welcher ein automatisches Ansteuern der Bremse (4) indiziert, um
eine Bremswirkung der Bremse (4) zu erhéhen. Zusétzlich wird eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) erfasst. Bei einem Erfassen des
Zustande wird die Bremse (4) des Fahrzeugs (10) automatisch abhédngig davon, ob die Kurvenfahrt erfasst wird oder nicht,
angesteuert.
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Beschreibung

Verfahren und Vorrichtung zur Steuerung einer Bremse eines Fahrzeugs

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung, um eine Bremse eines

Fahrzeugs automatisch anzusteuern.

Die EP 0 919 444 B1 offenbart eine Bremskraftsteuervorrichtung, welche bei einer erfassten
Notbremsung einen Bremsfluiddruck der Hinterrader verringert, wenn ein
Kurveneigenschaftswert einen vorbestimmten Wert Gberschreitet.

Die DE 24 45 624 A1 beschreibt eine Zusatzbremsanlage, bei welcher Zusatz-Bremsorgane in
Abhangigkeit von einer Kurvenfahrt betéatigbar sind.

Die DE 197 32 998 A1 beschreibt ein Verfahren, bei welchem bei einer Kurvenfahrt die
Bremskraft einer Bremse eines kurveninnenseitigen Rades verringert wird.

Heutzutage finden Kollisionswarn- und Notbremssysteme im Kraftfahrzeugbereich immer
weitere Verbreitung. Diese Svysteme nutzen unterschiedliche Sensoren (z. B. Radar, Laser,
Kamera), um vorausfahrende Verkehrsteilnehmer (Autos, LKWs, Radfahrer, FuRgénger usw.)
oder bestimmte Fahrzustande zu erkennen. Wird mit Hilfe dieser Sensoren beispielsweise ein
Fahrzustand erfasst, in welchem der Fahrer des Fahrzeugs einen Unfall selbst nicht mehr
| vermeiden kann, dann wird eine automatische Verzégerung des Fahrzeugs ausgelost. Diese
automatisch verursachte Verzégerung dient der Reduktion der Kollisionsgeschwindigkeit und
damit dés Ausmales der Kollision, wobei in Ausnahmefillen die Kollision auch génzlic‘h
vermieden werden kann.

Bei einer solchen automatischen Betatigung einer Bremse des Fahrzeugs ist es aus Griinden
der Produkthaftung jedoch ratsam, dass die automatisch verursachte Verzégerung des
Fahrzeugs auch fur den nachfolgenden Verkehr beherrschbar ist, so dass nicht durch die
automatisch verursachte Verzégerung ein sonst zu vermeidender Unfall erfolgt.

Daher stellt sich die vorliegende Erfindung die Aufgabe, die automatische Betatigung einer
Bremse eines Fahrzeugs bezuglich eines nachfolgenden Verkehrs sicherer auszugestalten, als
dies nach dem Stand der Technik der Fall ist.
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En‘indungsgefnéf& wird diese Aufgabe durch ein Verfahren zur Steuerung einer Bremse eines
Fahrzeugs nach Anspruch 1, durch eine Vorrichtung zur Steuerung einer Bremse eines
Fahrzeugs nach Anspruch 7 und durch ein Fahrzeug nach Anspruch 9 gel6st. Die abhangigen
Anspriiche definieren bevorzugte und vorteilhafte Ausfithrungsformen der vorliegenden
Erfindung.

Im Rahmen der vorliegenden Erfindung wird ein Verfahren zur Steuerung einer Bremse eines
Fahrzeugs bereitgestellt. Dabei wird ein Zustand des Fahrzeugs erfasst, welcher ein
automatisches Ansteuern der Bremse (insbesondere eine automatische Betéatigung der
Bremse) anzeigt, um eine Bremswirkung der Bremse zu erhéhen. Dartber hinaus wird eine
Kurvenfahrt des Fahrzeugs erfasst. Wird nun der oben genannte Zustand erfasst, wird die
Bremse des Fahrzeugs automatisch abhangig davon, ob aktuell eine Kurvenfahrt des
Fahrzeugs erfasst wird oder nicht, angesteuert.

Die vorliegenden Erfinder haben erkannt, dass gerade bei einer Kurvenfahrt des Fahrzeugs ein
automatisch eingeleitetes Bremsmanéver des Fahrzeugs dazu fuhren kann, dass es zu einer
Kollision mit einem nachfolgenden Fahrzeug, welches hinter dem Fahrzeug fahrt, kommt. Dies
ist beispielsweise dem Umstand geschuldet, dass der Fahrer des nachfolgenden Fahrzeugs
aufgrund der Kurvenfahrt die Bremse seines Fahrzeugs ungeniigend betétigt (so dass sich eine
zu geringe Verzégerung zur Vermeidung der Kollision ergibt), da er befiirchtet, die
Beherrschung tber sein Fahrzeug bei der Kurvenfahrt zu verlieren, so dass es dann zu einer
Kollision zwischen dem Fahrzeug und dem nachfolgenden Fahrzeug kommt. Aus diesem Grund
wird die Bremse des Fahrzeugs bei einer Kurvenfahrt automatisch anders betétigt als bei einer
Geradeausfahrt des Fahrzeugs. Wahrend also beispielsweise in einem Zustand des Fahrzeugs,
in welchem bei einer Geradeausfahrt die Bremse automatisch angesteuert wird, um eine
Bremswirkung der Bremse zu erhéhen (dies entspricht dem Zustand des Fahrzeugs, welcher
ein automatisches Ansteuern der Bremse indiziert), die Bremse bei einer Geradeausfahrt
automatisch mit einem bestimmten Bremsdruck angesteuert wird, wird die Bremse bei einer .
Kurvenfahrt automatisch nicht unbedingt mit diesem bestimmten Bremsdruck angesteuert.

Dabei liegt eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs beispielsweise vor, wenn das Fahrzeug aktuell in
einer Kurve fahrt, deren Kurvenradius grofRer als ein vorbestimmter Schwellenwert ist. Dieser
Schwellenwert kann dabei von der Fahrzeuggeschwindigkeit in der Weise abhangig sein, dass
der Schwellenwert um so kleiner ist, je hoher die Geschwindigkeit des Fahrzeugs ist.

Indem bei einer automatischen Betéatigung der Bremse des Fahrzeugs zwischen einer
Kurvenfahrt und einer Geradeausfahrt unterschieden wird, kann der automatische Bremseingriff
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_ bei einer Kurvenfahrt derart erfoigen, dass die daraus resultierende Verzégerung fir ein
nachfolgendes Fahrzeug vorteilhafterweise zumindest besser beherrschbar wird, als dies nach
dem Stand der Technik der Fall ist. Dadurch wird vorteilhafterweise der Nutzen einer
automatischen Betatigung der Bremse bei einer Geradeausfahrt nicht redu_ziert.

Erfindungsgemaf existieren folgende Varianten zur automatischen Ansteuerung der Bremse
bei einer Kurvenfahrt in dem Zustand des Fahrzeugs,‘welcher ein automatisches Ansteuern der
Bremse indiziert:

¢ Die Bremse kann automatisch derart angesteuert werden, dass eine Verzégerung des
Fahrzeugs nicht Gber einem vorbestimmten Schwellenwert liegt.

Dieser Schwellenwert kann beispielsweise derart gewahit werden, dass ein Fahrer eines
nachfolgenden Fahrzeugs auch durch eine manuelle Betatigung der Bremse seines
Fahrzeugs in der Lage ist, eine Kollision zu vermeiden.

e Es kann ein Kurvenradius der Kurve erfasst werden, in welcher sich das Fahrzeug bei
der Kurvenfahrt befindet, und die Bremse automatisch abhangig von diesem
Kurvenradius angesteuert werden. Beispielsweise kénnte die Bremse automatisch
derart angesteuert werden, dass die dadurch erzielte Verzégerung des Fahrzeugs umso
geringer ausfallt, je geringer der erfasste Kurvenradius ist. Die automatisch verursachte
Verzogerung kann dabei mit Hilfe einer Kennlinie eingestellt werden, welche die
Abhangigkeit der Verzégerung von dem Kurvenradius beschreibt.

Indem die automatische Betéatigung der Bremse abhéngig von dem Kurvenradius erfolgt,
kann vorteilhafterweise zwischen einer ungefahrlichen Kurve mit einem groRen
Kurvenradius und einer gefahrlichen Kurve mit einem kleinen Kurvenradius
unterschieden werden. '

e SchlieBlich existiert die Moglichkeit, dass die Bremse Uberhaupt nicht automatisch
angesteuert wird, sofern eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs erfasst wird.

Diese Variante ist am einfachsten zu implementieren und verhindert vollsténdig, dass es
bei einer Kurvenfahrt aufgrund eines automatischen Bremseingriffs zu einer Kollision mit
einem nachfolgenden Fahrzeug kommt. Der Fahrer muss bei dieser Variante bei einer
Kurvenfahrt die Bremse selbst (manuell) betétigen.
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Die Kurvenfahrt des Fahrzeugs und/oder der Kurvenradius der gefahrenen Kurve kann wie folgt

bestimmt werden:

Der Verlauf des Lenkradwinkels des Fahrzeugs Uber der Geschwindigkeit des
Fahrzeugs wird ausgewertet und damit entschieden, ob sich das Fahrzeug in einer
Kurvenfahrt befindet oder nicht. Wenn sich das Fahrzeug in einer Kurvenfahrt befindet,
wird anhand dieses Verlaufes auch der Kurvenradius ermittelt. Diese Auswertung kann
anhand einer Kennlinie des Lenkradwinkels tber der Fahrzeuggeschwindigkeit erfolgen.

Eine Gierrate des Fahrzeugs wird ausgewertet. Am aktuellen Wert der Gierrate kann
beispielsweise jeweils entschieden werden, ob sich das Fahrzeug in einer Kurvenfahrt
befindet. Am aktuellen Wert der Gierrate oder am Verlauf der Gierrate Gber der Zeit
kann auch der Radius der gefahrenen Kurve ermittelt werden.

Durch die Auswertung von Drehzahlen von zwei oder mehrereh Réadern des Fahrzeugs
kann ebenfalls entschieden werden, ob das Fahrzeug aktuell in einer Kurve fahrt. Dazu
soliten zwei dieser Rader auf unterschiedlichen Seiten des Fahrzeugs (ein Rad links und
ein Rad rechts; moglichst auf derselben Achse) vorhanden sein. Wenn die Differenz der
Drehzahlen dieser beiden Rader tiber einem vorbestimmten Schwellenwert liegt, fahrt
das Fahrzeug aktuell in einer Kurve. Beispielsweise bei Kenntnis des Abstands der
beiden R&der in Fahrzeugbreitenrichtung (vorteilhafterweise sollten die.beiden Rader
auf derselben Achse liegen) lasst sich durch die Differenz der Drehzahlen dieser beiden
Rader auch der Kurvenradius bestimmen.

Durch die Auswertung einer Querbeschleunigung des Fahrzeugs kann ebenfalls
bestimmt werden, ob sich das Fahrzeug aktuell in einer Kurvenfahrt befindet.
Insbesondere durch eine Auswertung des zeitlichen Verlaufs der Querbeschleunigung
bei Kenntnis der jeweiligen Geschwindigkeit des Fahrzeugs lasst sich auch der
Kurvenradius der gefahrenen Kurve ermitteln.

D_er Zustand, welcher ein automatisches AnsteAuern der Bremse indiziert, liegt insbesondere in

folgenden Fallen vor:

Ein Notzustand des Fahrzeugs wird erfasst, in welchem mit einem automatischen
Abbremsen des Fahrzeugs in den meisten Féllen nur noch ein Ausmaf einer Kollision
des Fahrzeugs mit einem von Sensoren des Fahrzeugs erfassten Hindernis im Vergleich
zu einer Situation, in welcher das Fahrzeug nicht oder manuell abgebremst wird,
verringert wird.
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* Eine Notbremsung des Fahrzeugs wird erfasst. Eine solche Notbremsung kann
beispielsweise durch die Auswertung der manuellen Betatigung des Bremspedals
erkannt werden. Durch die automatische Ansteuerung der Bremse im Fall einer
erfassten Notbremsung wird die Bremswirkung dieser Bremse dadurch héchstens
erhéht. Mit anderen Worten wird die Bremse zuhindest mit einem Bremsdruck betatigt,
welcher der manuellen Betatigung des Bremspedals entspricht.

¢ Bei einer automatischen Langsfiihrung des Fahrzeugs, bei welcher ein Abstand von
einem vorausfahrenden Fahrzeug moglicherweise abhangig von der -
Fahrzeuggeschwindigkeit konstant gehalten wird, wird ein Abbremsen dieses
vorausfahrenden Fahrzeugs erfasst.

- Im Rahmen der vorliegenden Erfindung wird auch eine Vorrichtung zur Steuerung einer Bremse
eines Féhrzeugs bereitgestellt. Dabei umfasst die Vorrichtung erste Sensormittel, zweite
Sensormittel und eine Steuerung. Mittels der ersten Sensormittel erfasst die Vorrichtung einen
Zustand des Fahrzeugs, welcher ein automatisches Ansteuern der Bremse anzeigt, um eine
Bremswirkung der Bremse zu erhéhen. Mittels der zweiten Sensormittel erfasst die Vorrichtung
eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs. Abhangig davon, ob die zweiten Sensormittel die Kurvenfahrt
erfassen oder nicht, steuert die Vorrichtung die Bremse an, wenn die ersten Sensormittel den
Zustand erfasst haben.

Die Vorteile der erfindungsgemafRen Vorrichtung entsprechen im Wesentlichen den Vorteilen
des erfindungsgemafRen Verfahrens, welche vorab im Detail ausgefiihrt worden sind, so dass
hier auf eine Wiederholung verzichtet wird.

SchlieRlich stellt die vorliegende Erfindung ein Fahrzeug bereit, welches eine Bremse und eine
erfindungsgemafe Vorrichtung umfasst.

Die vorlliegen'de Erfindung ist fur Kraftfahrzeuge geeignet, bei welchen eine Bremse des
Fahrzeugs automatisch betatigt wird. Selbstverstandlich ist die vorliegende Erfindung nicht auf
diesen bevorzugten Anwendungsbereich eingeschrankt, da die vorliegende Erfindung auch bei
Schiffen, Flugzeugen sowie gleisgebundenen oder spurgefithrten Fahrzeugen einsetzbar ist.

Im Folgenden wird die vorliegende Erflndung anhand einer bevorzugten erﬂndungsgemaBen
Ausfuhrungsform mit Bezug zu der einzigen Figur beschrieben. ‘
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In der einzigen Fig. Ist ein erfiﬁdungsgeméﬂes Fahrzeug mit einer erfindungsgemafien
Vorrichtung schematisch dargestelit.

Die einzige Fig. zeigt schematisch ein Fahrzeug 10, welches eine Vorrichtung 20 und eine
Bremse 4 umfasst. Die Vorrichtung 20 umfasst ihrerseits erste Sensormittel 1 und zweite
Sensormittel 2, welche mit einer Steuerung 3 der Vorrichtung 20 verbunden sind. Mit Hilfe der
ersten Sensormittel 1, welche beispielsweise eine Kamera umfassen kénnen, wird ein Zustand
des Fahrzeugs 10 erfasst, in-welchem bei einer Geradeausfahrt des Fahrzeugs 10 die Bremse
4 automatisch angesteuert wird, um eine Bremswirkung der Bremse 4 zu erhéhen. Mit den
zweiten Sensormitteln 2, welche beispielsweise einen Gierraten-Sensor aus dem ESP
(Elektronisches Stabilitdtsprogramm) des Fahrzeugs 10 umfassen, wird ermittelt, ob sich das
Fahrzeug 10 aktuell in einer Kurvenfahrt befindet oder nicht. Wenn der beschriebene Zustand
vorliegt, wird die Bremse 4 Uber die Steuerung 3 abhéngig davon angesteuert, ob mittels der
zweiten Sensormittel 2 eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs 10 erfasst worden ist oder nicht.
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Patentanspriiche

Verfahren zur Steuerung einer Bremse (4) eines Fahrzeugs (10),

wobei ein Zustand des Fahrzeugs (10) erfasst wird, welcher ein automatisches Ansteuern
der Bremse (4) indiziert, um eine Bremswirkung der Bremse (4) zu erhéhen,

wobei eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) erfasst wird, und

wobei bei einem Erfassen des Zustands die Bremse (4) des Fahrzeugs (10) automatisch
abhangig davon, ob die Kurvenfahrt erfasst wird oder nicht, angesteuert wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass bei dem Erfassen des
Zustands und bei einem gleichzeitigen Erfassen der Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) die
Bremse (4) derart angesteuert wird, dass eine Verzégerung des Fahrzeugs (10) nicht Gber
einem vorbestimmten Schwellenwert liegt.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass ein Kurvenradius einer Kurve bei der Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) erfasst wird,
und

dass bei dem Erfassen des Zustands und bei einemAgIeichzeitigen Erfassen der
Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) die Bremse (4) abhéngig von dem Kurvenradius
angesteuert wird.

* Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass bei dem Erfassen des
Zstands und bei einem gleichzeitigen Erfassen der Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) die
Bremse (4) nicht automatisch angesteuert wird.

Verfahren nach einem der vorhergéhenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) und/oder der Kurvenradius mittels mindestens

einer von folgenden Auswertungen erfasst wird/werden: ,

» Auswerten eines Verlaufs des Lenkradwinkels des Fahrzeugs (10) Uber der
Geschwindigkeit des Fahrzeugs (10), o

e Auswerten einer Gierrate des Fahrzeugs (10),

» Auswerten von Drehzahlen von mindestens zwei Rédern des Fahrzeugs (10), und

e Auswerten der Querbeschleunigung des Fahrzeugs (10).
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Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Zustand des Fahrzeugs (10) erfasst wird, wenn eine von folgenden Situationen

erfasst wird:

¢ ein Notzustand des Fahrzeugs (10), in welchem mit einem Abbremsen des Fahrzeugs
(10) ein AusmaR einer Kollision des Fahrzeugs (10) mit einem Hindernis im Vergleich zu
einer Situation, in welcher das Fahrzeug (10) nicht abgebremst wird, zumindest
verringert wird, _

e eine Notbremsung des Fahrzeugs (10), und

e ein Abbremsen eines direkt vor dem Fahrzeug (10) fahrenden Fahrzeug bei einer
automatischen Langsfihrung des Fahrzeugs (10).

Vorrichtung zur Steuerung einer Bremse (4) eines Fahrzeugs (10),

wobei die Vorrichtung (20) erste Sensormittel (1), zweite Sensormittel (2) und eine
Steuerung (3) umfasst,

wobei mit Hilfe der ersten Sensormittel (1) ein Zustand des Fahrzeugs (10) erfassbar ist,
welcher ein automatisches Ansteuern der Bremse (4) indiziert, um eine Bremswirkung der
Bremse (4) zu erhéhen,

wobei mit Hilfe der zweiten Sensormittel (2) eine Kurvenfahrt des Fahrzeugs (10) erfassbar
ist,

wobei die Vorrichtung (20) derart ausgestaltet ist, dass die Vorrichtung (20) bei einem |
Erfassen des Zustands die Bremse (4) abhangig davon, ob die zweiten Sensormittel (2) die
Kurvenfahrt erfassen oder nicht, ansteuert.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung (20) zur
Durchflihrung des Verfahrens nach einem der Anspriiche 1-6 ausgestaltet ist.

Fahrzeug mit einer Bremse (4) und einer Vorrichtung (20) nach Anspruch 7 oder 8.
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