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(57) Abstract: The invention relates to a roll stabilizer (4) for a motor vehicle, comprising two stabilizer parts (12, 13), which are
connected to each other for rotation relative to each other about a longitudinal axis of the stabilizer (14), and an actuator (26) for the
relative rotation of the two stabilizer parts (12, 13). According to the invention, the roll stabilizer (4) comprises at least one first sensor
(33, 34) arranged in a first stabilizer section (37) of the first stabilizer part (12) and one second sensor (35, 36) arranged in a second
stabilizer section (38) of the second stabilizer part (13), by means of which sensors a state, in particular static and/or dynamic state, of
the associated stabilizer section (37, 38) of the associated stabilizer part (12, 13) can be sensed.

(57) Zusammenfassung: Vorgeschlagen wird ein Wankstabilisator (4) fiir ein Krafttahrzeug mit zwei zueinander um eine Langsachse
des Stabilisators (14) verdrehbar miteinander verbundenen Stabilisatorteilen (12, 13) und einem Aktuator (26) zum relativen Verdrehen
der beiden Stabilisatorteile (12, 13). Erfindungsgemal umfasst der Wankstabilisator (4) zumindest einen in einem ersten Stabilisator-
abschnitt (37) des ersten Stabilisatorteils (12) angeordneten ersten Sensor (33, 34) und einen in einem zweiten Stabilisatorabschnitt
(38) des zweiten Stabilisatorteils (13) angeordneten zweiten Sensor (35, 36), mittels denen jeweils ein, insbesondere statischer und/oder
dynamischer, Zustand des zugeordneten Stabilisatorabschnitts (37, 38) des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils (12, 13) erfassbar ist.
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Wankstabilisator mit Sensoren zur Zustandsermittlung

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Wankstabilisator fiir ein Kraftfahrzeug geman
der im Oberbegriff des unabhdngigen Patentanspruchs naher definierten Art.

Aus der DE 10 2009 028 386 A1 ist eine Stabilisatoreinrichtung fir ein Kraftfahrzeug
bekannt, die einen in einem Geh&use angeordneten Aktuator zum relativen Verdre-
hen zweier Stabilisatorteile umfasst. Der Aktuator umfasst einen Stator und einen
Rotor. Um die aktuelle Position des Rotors gegeniiber dem Stator ermitteln zu kén-
nen, umfasst die Stabilisatoreinrichtung eine im Gehause integrierte Sensoreinrich-
tung. Des Weiteren umfasst die Stabilisatoreinrichtung eine zweite Sensoreinrich-
tung, die ebenfalls im Geh&use der Stabilisatoreinrichtung angeordnet ist. Die zweite
Sensoreinrichtung umfasst einen ersten Teil, der mit dem Gehduse verbunden ist
und ein zweiter Teil, der mit der im Gehause angeordneten Steuereinrichtung ver-
bunden ist. Die Steuereinrichtung weist keine direkte Verbindung mit dem Geh&use
auf und erfahrt daher im Gegensatz zum Geh&use bei Anliegen eines Drehmoments
an der Stabilisatoreinrichtung keine Torsionsverformung. Mittels der zweiten Sen-
soreinrichtung kann somit eine Torsionsverformung des Geh&uses sensorisch erfasst

werden.

Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, einen Wankstabilisator geman der

eingangs genannten Art weiter zu verbessern.

Die der Erfindung zu Grunde liegende Aufgabe wird durch die Merkmale des unab-
hangigen Patentanspruchs geldst. Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen ergeben sich
aus den Unteranspriichen und den Zeichnungen.

Vorgeschlagen wird ein Wankstabilisator fiir ein Kraftfahrzeug mit zwei zueinander
um eine Langsachse des Stabilisators verdrehbar miteinander verbundenen Stabi-
lisatorteilen. Des Weiteren umfasst der Wankstabilisator einen Aktuator zum relativen
Verdrehen der beiden Stabilisatorteile. Der Wankstabilisator umfasst zumindest ei-
nen ersten Sensor. Dieser erste Sensor ist in einem ersten Stabilisatorabschnitt des
ersten Stabilisatorteils angeordnet. Des Weiteren umfasst der Wankstabilisator einen
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zweiten Sensor. Dieser zweite Sensor ist in einem zweiten Stabilisatorabschnitt des
zweiten Stabilisatorteils angeordnet. Der zumindest eine erste und zumindest eine
zweite Sensor ist derart ausgebildet, dass mittels diesen jeweils ein aktueller Zustand
des zugeordneten Stabilisatorabschnitts des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils
erfassbar ist. Vorzugsweise sind die Sensoren derart ausgebildet, dass mittels die-
sen ein statischer und/oder dynamischer Zustand des zugeordneten Stabilisatorab-
schnitts des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils erfassbar ist. Vorzugsweise kann
der Zustand des sensorisch Giberwachten Stabilisatorabschnitts durch eine Torsion,
Biegung, Position, Orientierung und/oder Bewegung beschrieben werden. Vorteilhaf-
terweise kdnnen somit zumindest die sensorisch unmittelbar iberwachten Stabilisa-
torabschnitte und insbesondere hierliber auch die beiden Stabilisatorteile iberwacht
werden und hierliber ihr jeweiliger Zustand bestimmt werden. Mit den Sensoren kann
somit vorzugsweise festgestellt werden, ob ein Stabilisatorabschnitt aus einer Nullla-
ge herausbewegt, insbesondere translatorisch verschoben und/oder verdreht, ist.
Des Weiteren kann vorzugsweise festgestellt werden, ob sich einer der beiden Stabi-
lisatorabschnitte bewegt. Vorzugsweise kénnen ferner genaue Aussagen tber die
Bewegung des jeweiligen Stabilisatorabschnitts getroffen werden, beispielsweise ob
eine gleichmafige und/oder beschleunigte Bewegung vorliegt. Vorteilhafterweise
kann somit der Einfluss des Wankstabilisators auf die Radaufhdngung des Kraftfahr-
zeugs sowie auch umgekehrt der Einfluss der Uber die Radaufh&ngung eingebrach-
ten Krafte und/oder Momente auf den Wankstabilisator analysiert und zur Verbesse-
rung des Fahrverhaltens ausgewertet und/oder die Ergebnisse von einem Steuerge-
rat, beispielsweise einem ESP-Steuergerat und/oder einem Steuergerat des Wank-

stabilisators, zur Steuerung eines Fahrzeugaktuators verwendet werden.

Vorteilhaft ist es, wenn der erste und zweite Sensor zueinander symmetrisch ange-

ordnet sind.

Auch ist es vorteilhaft, wenn zumindest einer der beiden Sensoren derart ausgebildet
ist, dass mittels diesem zumindest eine Position, Orientierung und/oder Bewegung
des zugeordneten Stabilisatorabschnitts erfassbar ist. Diese Position, Orientierung
und/oder Bewegung ist vorzugsweise in Relation zu einem Bezugsobjekt, insbeson-

dere einem Aufbaulager des Wankstabilisators und/oder einem virtuellen Koordina-
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tensystem, erfassbar. Hierdurch kann festgestellt werden, ob der Stabilisatorab-
schnitt, zu dem der jeweilige Sensor zugeordnet ist, bewegt wird, wie dieser bewegt
wird, wie dieser orientiert ist und/oder wo sich dieser befindet.

Des Weiteren ist es vorteilhaft, wenn zumindest einer der beiden Sensoren derart
ausgebildet ist, dass mittels diesem ein Drehwinkel, eine Drehgeschwindigkeit
und/oder eine Drehbeschleunigung erfassbar ist. Vorzugsweise ist ein derart ausge-
bildeter Sensor insbesondere im Bereich eines Auflagers des Wankstabilisators an-
geordnet. Zusatzlich oder alternativ ist es vorteilhaft, wenn zumindest einer der bei-
den Sensoren derart ausgebildet ist, dass mittels diesem eine Linearbewegung, eine
Lineargeschwindigkeit und/oder eine Linearbeschleunigung des zugeordneten Stabi-
lisatorabschnitts erfassbar ist. Ein derart ausgebildeter Sensor ist vorzugsweise an
einem Stabilisatorende des jeweiligen Stabilisatorteils, in dem der Wankstabilisator
mit einer Radaufhdngung gelenkig verbunden ist, angeordnet.

Vorteilhaft ist es, wenn zumindest einer der beiden Sensoren ein Inertialsensor, ins-
besondere ein Beschleunigungssensor und/oder Positionssensor, ist.

In einer vorteilhaften Weiterbildung ist zumindest einer der beiden Sensoren aul3er-
halb eines Gehduses des Wankstabilisators angeordnet. Vorteilhafterweise kann
somit die Position, Orientierung und/oder Bewegung des Wankstabilisators, insbe-
sondere dessen Stabilisatorteile, relativ zum Fahrzeug, insbesondere einem Fahr-
zeugaufbau, erfasst werden.

Des Weiteren ist es vorteilhaft, wenn zumindest einer der beiden Sensoren im Be-
reich eines, insbesondere vom Gehause abragenden, Drehstabfederelement des
zugeordneten Stabilisatorteils angeordnet ist. Vorteilhafterweise kann somit der Zu-
stand der beiden Drehstabfederelemente, d.h. deren Position, Orientierung und/oder
Bewegung, erfasst werden. Hierdurch ist ein Riickschluss tber die Position, Orientie-
rung und/oder Bewegung des Wankstabilisators relativ zu einem Aufbau des Kraft-
fahrzeugs méglich.
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Auch ist es vorteilhaft, wenn der Wankstabilisator U-férmig ist und/oder die beiden,
insbesondere stirnseitig vom Gehduse abragenden, Drehstabfederelemente jeweils
einen sich entlang der Langsachse des Stabilisators erstreckenden Langsabschnitt
und/oder einen quer zur Ladngsachse des Stabilisators erstreckenden Querabschnitt
aufweisen. Im eingebauten Zustand erstreckt sich der Langsabschnitt des Wanksta-
bilisators somit im Wesentlichen in Querrichtung des Kraftfahrzeugs und/oder der
Querabschnitt des Wankstabilisators im Wesentlichen in Langsrichtung des Kraft-
fahrzeugs. Vorzugsweise sind die Lédngsabschnitte der beiden Drehstabfederelemen-
te und das Gehause hintereinander angeordnet und um die gemeinsame Langsach-

se des Stabilisators drehbar.

Vorteilhaft ist es, wenn zumindest einer der beiden Sensoren in dem sich entlang der
Langsachse des Stabilisators erstreckenden Langsabschnitt und/oder in dem sich
quer zur Langsachse des Stabilisators erstreckenden Querabschnitt des zugeordne-
ten Drehstabfederelements angeordnet ist.

Auch ist es vorteilhaft, wenn die beiden Stabilisatorteile, insbesondere im Bereich
ihres jeweiligen Drehstabfederelements, in einem jeweiligen Aufbaulager um die
Langsachse des Stabilisators drehbar gelagert sind. Die Aufbaulager dienen dem-
nach dazu, den Wankstabilisator, insbesondere dessen Drehstabfederelemente um
die Langsachse des Stabilisators drehbar gegentiber dem Fahrzeugaufbau zu la-

gern.

Um insbesondere den Zustand des Langsabschnitts des jeweils zugeordneten Stabi-
lisatorteils feststellen zu kénnen, ist es vorteilhaft, wenn zumindest einer der beiden
Sensoren im Bereich eines der beiden Auflager angeordnet ist. Mittels des zumindest
einen Aufbaulagers ist das dazugehérige Stabilisatorteil, insbesondere im Bereich
seines Drehstabfederelements, um die Ladngsachse des Stabilisators drehbar gela-

gert.

Zusatzlich oder alternativ ist es vorteilhaft, wenn die beiden Sensoren, das heif’t so-
wohl der dem ersten Stabilisatorteil als auch dem zweiten Stabilisatorteil zugeordnete
Sensor, im Bereich eines Stabilisatorendes angeordnet ist. Vorzugsweise weist der
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Wankstabilisator an seinem jeweiligen Stabilisatorende ein Verbindungsgelenk auf,
mittels dem der Wankstabilisator mit einem Radaufhdngungselement, vorzugsweise
einer Pendelstiitze, einer Radaufhéngung des Kraftfahrzeugs drehbar angelenkt ist.

Vorteilhaft ist es, wenn zumindest einer der Sensoren in einem Lager, insbesondere
in einem der Aufbaulager und/oder einem der Verbindungsgelenke, des Wankstabili-
sators integriert ist. Hierbei ist der jeweilige Sensor vorzugsweise geschitzt im Inne-
ren eines Gelenksgehauses angeordnet.

In einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung weist der Wankstabilisator ein
Steuergerat zum Steuern und/oder Regeln des Aktuators auf. Vorzugsweise ist das
Steuergerat derart ausgebildet, dass mittels diesem, insbesondere anhand eines
vom ersten Sensor erfassten ersten Sensorwerts und anhand eines vom zweiten
Sensor erfassten zweiten Sensorwerts, ein Ist-Moment des Wankstabilisators be-
stimmbar ist. Vorzugsweise ist das Ist-Moment dasjenige Moment, dass unter Be-
riicksichtigung aller auf den Wankstabilisator einwirkenden Momente und/oder von
diesem selbst erzeugten Momente, das tatsachliche resultierende Ist-Moment ist.

Vorteilhaft ist es, wenn das Steuergerét derart ausgebildet ist, dass mittels diesem
der erste und zweite Sensorwert zueinander in Relation setzbar sind und/oder aus
diesen ein Differenzwert bestimmbar, insbesondere schatzbar und/oder berechenbar,
ist.

Auch ist es vorteilhaft, wenn das Steuergerat derart ausgebildet ist, dass mittels die-
sem eine Verdrehung des Wankstabilisators um seine Langsachse des Stabilisators,
insbesondere relativ zu einem ortsfesten Koordinatensystem und/oder zum Fahr-

zeugaufbau, bestimmbar ist.

In einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist das Steuergerét derart ausge-
bildet, dass mittels diesem die Ursache der Verdrehung ermittelbar ist. Vorzugsweise
ist das Steuergerét derart ausgebildet, dass dieses ermitteln kann, ob die erfasste
Verdrehung durch den Wankstabilisator selbst, insbesondere seinen Aktuator

und/oder zumindest eines seiner Drehstabfederelemente, oder durch eine von dem
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dafiir vorgesehenen Radaufhdngungselement auf den Wankstabilisator Gbertrage-
nen externen Kraft verursacht ist.

Auch ist es vorteilhaft, wenn das Steuergeréat derart ausgebildet ist, dass mittels die-
sem anhand des ersten und/oder zweiten Sensorwerts ein vertikaler Héhenversatz
zumindest eines dafiir vorgesehenen Radtragers des Kraftfahrzeugs relativ zum

Fahrzeugaufbau abschétzbar und/oder berechenbar ist.

Vorteilhaft ist es, wenn anhand zumindest eines Sensorwertes, insbesondere durch
die Verrechnung beider Sensorwerte, eine Auflagekraft, ein Verdrehwinkel, eine
Drehbeschleunigung, eine Beschleunigung in einer Raumrichtung und/oder eine

Radaufstandskraft ermittelbar ist.

Nachfolgend ist die Erfindung anhand von Zeichnungen naher erldutert. Es zeigen:

Figur 1 eine schematische Rickansicht eines Fahrzeugs im Bereich einer Fahrzeug-

achse und

Figur 2 eine Draufsicht eines Wankstabilisators der Fahrzeugachse in schematischer
Darstellung.

Figur 1 zeigt ein Kraftfahrzeug 1, insbesondere einen PKW, in stark vereinfachter
Darstellung. Gemaf der in Figur 1 dargestellten Rickansicht weist das Kraftfahrzeug
1 eine Fahrzeugachse 2 auf. Die Fahrzeugachse 2 kann eine Vorder- und/oder Hin-
terachse sein. Die Fahrzeugachse 2 umfasst einen Fahrzeugaufbau 3. Der Fahr-
zeugaufbau 3 kann eine Karosserie des Kraftfahrzeugs und/oder ein Hilfsrahmen
sein. Die Fahrzeugachse 2 ist zur Fahrzeugmittelachse im Wesentlichen achssym-
metrisch ausgebildet. Sie umfasst zwei Rader 5, 6 die jeweils auf einem vorliegend
nicht dargestellten Radtrager drehbar gelagert sind. Des Weiteren umfasst die Fahr-
zeugachse 2 Radaufhdngungselemente, Gber die das jeweilige Rad 5, 6 unmittelbar
oder mittelbar mit dem Fahrzeugaufbau 3, insbesondere gelenkig, verbunden sind.
Aus Grunden der Ubersichtlichkeit ist in Figur 1 nur eines dieser Radaufhdngungs-

elemente 7 mit einem Bezugszeichen versehen.
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Die Fahrzeugachse 2 umfasst zumindest einen Lenker 8, 9 Giber den der jeweilige
Radtrager derart am Fahrzeugaufbau 3 angelenkt ist, dass sich das Rad 5, 6 gegen-
Uber dem Fahrzeugaufbau 3 vertikal bewegen kann. Zur Federung und/oder Damp-
fung dieser Vertikalbewegung weist die Fahrzeugachse 2 einen StoRdampfer 10, 11
auf. Der Stoliddmpfer 10, 11 kann ein separates Federelement und ein separates
Dampferelement umfassen. Alternativ kénnen diese aber auch in einem Bauteil zu-

sammengefasst sein.

Gemal Figur 1 umfasst die Fahrzeugachse 2 des Weiteren einen Wankstabilisator 4.
Der Wankstabilisator 4 ist vorliegend als aktiver und/oder elektromechanischer
Wankstabilisator ausgebildet. Der Wankstabilisator umfasst zwei Stabilisatorteile 12,
13 die verdrehbar miteinander verbunden sind. Die beiden Stabilisatorteile 12, 13
sind derart miteinander verbunden, dass sie um eine Langsachse 14 des Stabilisa-
tors relativ zueinander verdrehbar sind. Gemé&0 der in Figur 1 dargestellten Einbau-
lage des Wankstabilisators 4 erstreckt sich die LAngsachse 14 des Stabilisators im

Wesentlichen in Fahrzeugquerrichtung.

Des Weiteren umfasst der Wankstabilisator 4 zwei Aufbaulager 15, 16, die jeweils
eines der beiden Stabilisatorteile 12, 13 drehbar lagern. Die beiden Stabilisatorteile
12, 13 sind somit nicht nur relativ zueinander, sondern auch gemeinsam um die
Langsachse 14 des Stabilisators drehbar. Uber die beiden Aufbaulager 15, 16 ist der
Wankstabilisator 4 drehbar am Fahrzeugaufbau 3, d.h. insbesondere an der Karos-

serie und/oder an dem Hilfsrahmen, angelenkt.

Gemal Figur 1 und 2 umfasst der Wankstabilisator 4 ein Gehduse 17. Das Gehduse
17 ist in einem mittleren Bereich des Wankstabilisators 4 angeordnet. Stirnseitig ragt
von dem Geh&use 17 jeweils ein Drehstabfederelement 18, 19 ab. Bei dem Dreh-
stabfederelement 18, 19 handelt es sich vorzugsweise um ein gekrimmtes Rohr,
insbesondere aus einem Federstahl. Die Aufbaulager 15, 16 sind gemaf dem vorlie-
genden Ausfiuhrungsbeispiel im Bereich der Drehstabfederelemente 18, 19 angeord-
net. Des Weiteren ist vorzugsweise eines der beiden Drehstabfederelemente 18, 19,
vorliegend das erste Drehstabfederelement 18, drehfest mit dem Gehéause 17 ver-
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bunden. Das andere der beiden Drehstabfederelemente, vorliegend das zweite
Drehstabfederelement 19, ist drehbar im Inneren des Gehauses 17 gelagert (vgl. Fi-
gur 2). Alternativ kénnte das Gehaduse 17 auch zweigeteilt sein, wobei dann jeweils
eines der beiden Teile drehfest mit dem zugeordneten Drehstabfederelement 18, 19
ausgebildet und/oder verbunden ist.

GemaR Figur 1 ist das jeweilige Drehstabfederelement 18, 19 an seinem jeweiligen
Stabilisatorende 20, 21 gelenkig mit einem der Radaufhdngungselemente 7 verbun-
den. Gemal dem vorliegenden Ausflihrungsbeispiel sind die Radaufhadngungsele-
mente 7 als Pendelstitze 22, 23 ausgefiihrt. Insbesondere zum gelenkigen Verbin-
den mit dieser Pendelstiitze 22, 23 weist der Wankstabilisator 4 am jeweiligen Stabi-

lisatorende 20, 21 ein Verbindungsgelenk 24, 25, insbesondere ein Kugelgelenk, auf.

Wie insbesondere aus Figur 2 hervorgeht, umfasst der Wankstabilisator 4 einen Ak-
tuator 26. Der Aktuator 26 ist vorzugsweise ein Elektromotor. Des Weiteren ist dieser
im Inneren des Geh&uses 17 angeordnet. Uber den Aktuator 26 kénnen die beiden
Stabilisatorteile 12, 13 gegeneinander um die Langsachse 14 des Stabilisators ver-
dreht werden.

Zur Steuerung dieser Relativverdrehung weist der Wankstabilisator 4 geman Figur 2
des Weiteren ein Steuergerét 27 auf. GemaR dem vorliegenden Ausfuhrungsbeispiel
handelt es sich um ein integriertes Steuergerét 27, das in das Gehéause 17 integriert
ist. Gemal Figur 2 umfasst der Wankstabilisator 4 des Weiteren ein Getriebe 28, das
ebenfalls im Inneren des Gehauses 17 angeordnet ist. Bei dem Getriebe 28 handelt
es sich vorzugsweise um ein Planetengetriebe. Das Steuergerét 27 steuert demnach
den als Elektromotor ausgebildeten Aktuator 26, der insbesondere drehfest mit dem
Gehéause 17 verbunden ist, derart, dass ein Drehmoment Gber das Getriebe 28 auf
das zweite Stabilisatorteil 13 Gbertragen wird. Hierdurch wird das zweite Stabilisator-
teil 13 relativ gegenliber dem ersten Stabilisatorteil 12 verdreht.

Wie insbesondere aus Figur 2 hervorgeht, weist der Wankstabilisator 4 im Wesentli-
chen eine U-Form auf. So weisen die Drehstabfederelemente 18, 19 jeweils einen
Langsabschnitt 29, 30 auf, der sich entlang der Léngsachse 14 erstreckt. Das Ge-
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hause 17 und die beiden Langsabschnitte 29, 30 sind demnach im Wesentlichen hin-
tereinander und/oder koaxial zueinander angeordnet. Des Weiteren umfassen die
beiden Drehstabfederelemente 18, 19 jeweils einen Querabschnitt 31, 32, der sich
quer zur Langsachse 14 des Stabilisators und/oder zum jeweiligen Langsabschnitt
29, 30 erstreckt. GemaR der in Figur 1 dargestellten Einbaulage erstreckt sich der
Querabschnitt 31, 32 des jeweiligen Drehstabfederelements 18, 19 somit im Wesent-
lichen in Langsrichtung des Kraftfahrzeugs 1.

Gemal Figur 2 umfasst der Wankstabilisator 4 zumindest einen ersten Sensor 33, 34
und zumindest einen zweiten Sensor 35, 36, die jeweils einem der beiden Stabilisa-
torteile 12, 13 zugeordnet sind. Die Sensoren 33, 34, 35, 36 sind jeweils in einem
Stabilisatorabschnitt 37, 38 des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils 12, 13 ange-
ordnet. Unter der Begrifflichkeit ,erster Stabilisatorabschnitt 37 ist nachfolgend ein
Abschnitt des ersten Stabilisatorteils 12, insbesondere des ersten Drehstabfederele-
ments 18, definiert. Gemal dem in Figur 2 dargestellten Ausfiihrungsbeispiel sind
zwei solche erste Stabilisatorabschnitte 37 dargestellt, insbesondere ein Erster im
Bereich des ersten Aufbaulagers 15 und ein Zweiter im Bereich des ersten Stabilisa-
torendes 20. In analoger Weise ist auch der Begriff ,zweiter Stabilisatorabschnitt 28*
des zweiten Stabilisatorteils 13 zu verstehen.

Uber die Sensoren 33, 34, 35, 36 kann jeweils ein Zustand des zugeordneten Stabi-
lisatorabschnitts 37, 38 des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils 12, 13 erfasst wer-
den. Demnach kann beispielsweise ein statischer Zustand des jeweiligen Stabilisa-
torabschnitts 37, 38 ermittelt werden, d.h. wo sich dieser Stabilisatorabschnitt 37, 38
relativ zu einem Koordinatensystem befindet und/oder wie dieser zu diesem Koordi-
natensystem orientiert ist. Zusatzlich oder alternativ kann tiber die Sensoren 33, 34,
35, 36 ein dynamischer Zustand des zugeordneten Stabilisatorabschnitts 37, 38 er-
fasst werden. Demnach kann beispielsweise eine Bewegung des jeweiligen Stabilisa-
torabschnitts 37, 38, insbesondere eine rotatorische und/oder translatorische Bewe-
gung, erfasst werden. Die Bewegung kann hierbei insbesondere Uber die Erfassung
einer Bewegungsrichtung, einer Bewegungsgeschwindigkeit und/oder einer Bewe-
gungsbeschleunigung erfasst werden.
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Die Sensoren 33, 34, 35, 36 kdnnen insbesondere derart ausgebildet sein, dass mit-
tels diesen ein Drehwinkel, eine Drehgeschwindigkeit, und/oder eine Drehbeschleu-
nigung des jeweils zugeordneten Stabilisatorabschnitts 37, 38 erfasst werden kann.
Zusatzlich oder alternativ kénnen die Sensoren 33, 34, 35, 36 derart ausgebildet
sein, dass mittels diesen eine Linearbewegung, eine Lineargeschwindigkeit und/oder
eine Linearbeschleunigung des jeweils zugeordneten Stabilisatorabschnitts 37, 38
erfasst werden kann. Bei den Sensoren 33, 34, 35, 36 handelt es sich vorzugsweise
um Inertialsensoren, insbesondere Beschleunigungssensoren und/oder Drehraten-

sensoren.

Gemal einem in Figur 2 dargestellten Ausfilhrungsbeispiel kann ein erster Sensor 33
im Bereich des ersten Aufbaulagers 15 angeordnet sein. Der korrespondierende
zweite Sensor 35 ist demnach im Bereich des zweiten Aufbaulagers 16 angeordnet.
Der erste und zweite Sensor 33, 35 kénnen in das jeweilige Aufbaulager 15, 16 inte-
griert sein. Vorzugsweise sind die im Bereich der Aufbaulager 15, 16 angeordneten
Sensoren 33, 35 derart ausgebildet, dass diese einen Drehwinkel, eine Drehge-
schwindigkeit und/oder eine Drehbeschleunigung relativ und/oder zwischen dem zu-
geordneten Stabilisatorabschnitt 37, 38 und dem Aufbaulager 15, 16, insbesondere

dem Fahrzeugaufbau 3, erfassen kénnen.

Zusatzlich oder alternativ kann gemaf Figur 2 ein erster Sensor 34 im Bereich des
ersten Verbindungsgelenks 24 angeordnet sein. Vorzugsweise ist in diesem Fall
auch ein korrespondierender zweiter Sensor 36 im Bereich des zweiten Verbin-
dungsgelenks 25 angeordnet. Der erste und zweite Sensor 34, 36 kénnen in das je-

weilige Verbindungsgelenk 24, 25 integriert sein.

Gemal der vorangegangenen Beschreibung kann demnach gemaf einem ersten
Ausfuhrungsbeispiel der erste Sensor 33 und der zweite Sensor 35 im Bereich des
jeweiligen Aufbaulagers 15, 16 angeordnet sein. In diesem Fall kann somit der Zu-
stand des jeweiligen Stabilisatorteils 12, 13 im jeweils zugeordneten ersten Stabilisa-
torabschnitt 37 und zweiten Stabilisatorabschnitt 38 des jeweiligen Langsabschnitts
29, 30 ermittelt werden. Die jeweiligen Stabilisatorabschnitte 37, 38 befinden sich in
diesem Fall im Bereich des jeweils korrespondierenden Aufbaulagers 15, 16.

10
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Gemal einem alternativen zweiten Ausfiihrungsbeispiel kann der erste Sensor 34 im
Bereich des ersten Verbindungsgelenks 24 und der zweite Sensor 36 im Bereich des
zweiten Verbindungsgelenks 25 angeordnet sein. Hierbei ist der erste Sensor 34 und
der zweite Sensor 36 vorzugsweise derart ausgebildet, dass diese eine Linearbewe-
gung, eine Lineargeschwindigkeit und/oder eine Linearbeschleunigung des zugeord-
neten Stabilisatorabschnitts 37, 38 ermitteln kénnen. Der zugeordnete Stabilisator-
abschnitt 37, 38 befindet sich in diesem Fall im Bereich des jeweiligen Stabilisator-
endes 20, 21. Da die Stabilisatorenden 20, 21 und/oder die Verbindungsgelenke 24,
25 von der Langsachse 14 des Stabilisators radial beabstandet sind, verandern diese
bei einem Ein-und/oder Ausfedern des jeweils zugeordneten Rades 5, 6 relativ stark
ihre Position. Mit den in dem entsprechenden Bereich angeordneten Sensoren 34,
36 kann der Zustand, insbesondere die Position, Orientierung und/oder Bewegung,
dieser Stabilisatorabschnitte 37, 38 ermittelt werden.

In einem dritten alternativen Ausfiihrungsbeispiel kann der Wankstabilisator 4 sowohl
die im Bereich der Aufbaulager 15, 16 angeordneten Sensoren 33, 35 als auch die
im Bereich der Verbindungsgelenke 24, 25 angeordneten Sensoren 34, 36 umfas-

sen.

Gemal der vorangegangenen Beschreibung ist der zumindest eine erste Sensor 33,
34 sowie der zumindest eine zweite Sensor 35, 36 aulerhalb des Gehéuses 17 an-
geordnet. So sind diese gemal dem in Figur 2 dargestellten Ausfilhrungsbeispiel im
Bereich der jeweils vom Gehause 17 abragenden Drehstabfederelemente 18, 19 an-
geordnet. Die im Bereich der Aufbaulager 15, 16 angeordneten Sensoren 33, 35 be-
finden sich hierbei insbesondere im Bereich des ersten und zweiten Querabschnitts
31, 32 des jeweiligen Drehstabfederelements 18, 19. Zusétzlich oder alternativ befin-
den sich die Sensoren 34, 36 im Bereich des Querabschnitts 31, 32 des jeweils zu-
geordneten Drehstabfederelements 18, 19.

Das Steuergerat 27 ist mit dem zumindest einen ersten Sensor 33, 34 und mit dem
zumindest einen zweiten Sensor 35, 36 verbunden. Es erhélt von dem zumindest

einen ersten Sensor 33, 34 einen ersten Sensorwert, mittels dem das Steuergerét

11
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Ruckschlisse auf den Zustand des ersten Stabilisatorteils 12 ziehen kann. Des Wei-
teren erhélt das Steuergerat 27 von dem zumindest einen zweiten Sensor 35, 36 ei-
nen zweiten Sensorwert, mittels dem das Steuergerét 27 einen Rickschluss tUber
den Zustand des zweiten Stabilisatorteils 13 ziehen kann. Das Steuergerét 37 ist
derart ausgebildet, dass dieses anhand des vom zumindest einen ersten Sensor 33,
34 erfassten ersten Sensorwerts und anhand des vom zumindest einen zweiten Sen-
sor 35, 36 erfassten zweiten Sensorwerts ein Ist-Moment des Wankstabilisators 4
bestimmen kann. Hierflr setzt das Steuergerét 27, insbesondere mittels eines im
Steuergerat abgespeicherten mathematischen Modells, den ersten und zweiten Sen-
sorwert zueinander in Relation. Hierbei werden insbesondere die Sensorwerte der
jeweils zueinander symmetrisch angeordneten Sensoren, d.h. des ersten Sensors 33
und des zweiten Sensors 35 bzw. des ersten Sensors 34 und des zweiten Sensors
36, zueinander in Relation gesetzt.

Des Weiteren bestimmt das Steuergerét 27 anhand der korrespondierenden Sen-
sorwerte zumindest einen Differenzwert. Das Steuergerat 27 ist somit derart ausge-
bildet, dass dieses eine Verdrehung des Wankstabilisators 4 um seine Léangsachse
des Stabilisators bestimmen kann. Des Weiteren ist das Steuergerét vorzugsweise
derart ausgebildet, dass mittels diesem ermittelbar ist, ob die festgestellte Verdre-
hung durch den Wankstabilisator 4 selbst, insbesondere von seinem Aktuator 26
und/oder von zumindest einem seiner Drehstabfederelemente 18, 19, oder durch
eine externe Kraft verursacht ist. Die externe Kraft wird hierbei Giber die Réder 5, 6
und/oder die Radaufhangung, insbesondere die jeweilige Pendelstitze 22, 23, auf

den Wankstabilisator 4 Gbertragen.

Das Steuergerét 27 ist ferner vorzugsweise derart ausgebildet, dass mittels diesem
anhand des ersten und/oder zweiten Sensorwerts ein vertikaler Hohenversatz zu-
mindest eines der beiden Réder 5, 6 relativ zum Fahrzeugaufbau 3 bestimmbar, ins-
besondere abschatzbar und/oder berechenbar, ist.

12
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zweiter Querabschnitt

erster Sensor im Bereich des ersten Aufbaulagers

erster Sensor im Bereich des ersten Verbindungsgelenks
zweiter Sensor im Bereich des zweiten Aufbaulagers
zweiter Sensor im Bereich des zweiten Verbindungsgelenks
erster Stabilisatorabschnitt

zweiter Stabilisatorabschnitt
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Patentanspriiche

1. Wankstabilisator (4) fir ein Kraftfahrzeug mit zwei zueinander um eine Langsach-
se des Stabilisators (14) verdrehbar miteinander verbundenen Stabilisatorteilen (12,
13) und einem Aktuator (26) zum relativen Verdrehen der beiden Stabilisatorteile (12,
13), dadurch gekennzeichnet, dass der Wankstabilisator (4) zumindest einen in ei-
nem ersten Stabilisatorabschnitt (37) des ersten Stabilisatorteils (12) angeordneten
ersten Sensor (33, 34) und einen in einem zweiten Stabilisatorabschnitt (38) des
zweiten Stabilisatorteils (13) angeordneten zweiten Sensor (35, 36) umfasst, mittels
denen jeweils ein, insbesondere statischer und/oder dynamischer, Zustand des zu-
geordneten Stabilisatorabschnitts (37, 38) des jeweils zugeordneten Stabilisatorteils
(12, 13) erfassbar ist.

2. Wankstabilisator nach dem vorherigen Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) derart ausgebildet ist, dass
mittels diesem zumindest eine Position, Orientierung und/oder Bewegung des zuge-
ordneten Stabilisatorabschnitts (37, 38) erfassbar ist.

3. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 1 bis 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) derart ausge-
bildet ist, dass mittels diesem ein Drehwinkel, eine Drehgeschwindigkeit, eine Dreh-
beschleunigung, eine Linearbewegung, eine Lineargeschwindigkeit und/oder eine
Linearbeschleunigung des zugeordneten Stabilisatorabschnitts (37, 38) erfassbar ist.

4. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) aulerhalb ei-
nes Gehduses (17) des Wankstabilisators (4) und/oder im Bereich eines Drehstabfe-
derelements (18, 19) des zugeordneten Stabilisatorteils (12, 13) angeordnet ist.

5. Wankstabilisator nach dem vorherigen Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass

zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) in einem sich entlang der
Langsachse des Stabilisators (14) erstreckenden Langsabschnitt (29, 30) und/oder in

15
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einem sich quer zur Langsachse des Stabilisators (14) erstreckenden Querabschnitt
(31, 32) des zugeordneten Drehstabfederelements (18, 19) angeordnet ist.

6. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) im Bereich ei-
nes Aufbaulagers (15, 16) angeordnet ist.

7. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest einer der beiden Sensoren (33, 34; 35, 36) im Bereich ei-
nes Stabilisatorendes (20, 21), insbesondere in einem Verbindungsgelenk (24, 25)

zum Verbinden mit einem Radaufhdngungselement (7) angeordnet ist.

8. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Wankstabilisator (4) ein Steuergerét (27) zum Steuern und/oder
Regeln des Aktuators (26) aufweist, mittels dessen anhand eines vom ersten Sensor
(33, 34) erfassten ersten Sensorwerts und eines vom zweiten Sensor (35, 36) erfass-
ten zweiten Sensorwerts ein Ist-Moment des Wankstabilisators (4) bestimmbar ist.

9. Wankstabilisator nach dem vorherigen Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass
das Steuergerat (27) derart ausgebildet ist, dass mittels diesem der erste und zweite
Sensorwert zueinander in Relation setzbar sind und/oder aus diesen ein Differenz-
wert bestimmbar ist.

10. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 8 bis 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Steuergerét (27) derart ausgebildet ist, dass mittels diesem eine
Verdrehung des Wankstabilisators (4) um seine Langsachse des Stabilisators (14)

bestimmbar ist.

11. Wankstabilisator nach dem vorherigen Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass das Steuergerét (27) derart ausgebildet ist, dass mittels diesem ermittelbar ist,
ob die ermittelte Verdrehung durch den Wankstabilisator (4) selbst oder durch eine
von dem dafiir vorgesehenen Radaufhadngungselement (7) auf den Wankstabilisator
(4) Ubertragene externe Kraft verursacht ist.
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12. Wankstabilisator nach einem der vorherigen Anspriiche 8 bis 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Steuergerét (27) derart ausgebildet ist, dass mittels diesem
anhand des ersten und/oder zweiten Sensorwerts ein vertikaler Hohenversatz eines

dafiir vorgesehenen Radtragers relativ zu einem Fahrzeugaufbau bestimmbar ist.
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