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(54) Bezeichnung: Momentiiberwachung fiir einen Hybridantrieb

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah- 20 13 32 21 24
ren zu Momenteniberwachung bei einem Hybridantrieb
aus einer Brennkraftmaschine mit einem zugehdrigen Mo-
torsteuergerat und einem eigensicheren Elektroantrieb mit

eine zugehdrigen Steuergerat, wobei eine abgesicherte
Kommunikation stattfindet, bei der das Motorsteuergerat
ein Soll-Moment an das Steuergerat des eigensicheren < —>
Elektroantriebes abgibt und ein Statussignal von ihm emp-
fangt und wobei das Motorsteuergerat ein Fehlersignal bei
Uberschreitung eines zuléssigen Moments oder bei einem
negativen Statussignal abgibt.

Wird die Eigensicherheit des Elektroantriebs flr die standi-
ge Momenteniiberwachung nach den Vorgaben des
Soll-Moments innerhalb des Steuergerates benutzt, kann
der Datenfluss zwischen dem Motorsteuergerat der Brenn-
kraftmaschine und dem eigensicheren Elektroantrieb redu-
ziert werden. Hierdurch verringert sich auch der Uberwa-
chungsaufwand fir die abgesichert ausgefiihrte Kommuni-
kation zwischen der Motorsteuerung und dem Steuergerat.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Mo-
mententberwachung bei einem Hybridantrieb aus ei-
ner Brennkraftmaschine mit einem zugehdrigen Mo-
torsteuergerat und einem eigensicheren Elektroan-
trieb mit einem zugehdérigen Steuergerat, wobei eine
abgesicherte Kommunikation stattfindet, bei der das
Motorsteuergerat ein Soll-Moment an das Steuerge-
rat des eigensicheren Elektroantriebes abgibt und ein
Statussignal von ihm empfangt und wobei das Motor-
steuergerat ein Fehlersignal bei Uberscheitung eines
zulassigen Moments oder bei einem negativen Sta-
tussignal abgibt.

Stand der Technik

[0002] Derartige Momenteniberwachungen werden
eingesetzt, um eine mdgliche Fehlfunktion eines
Steuergerats fur einen Fahrzeugantrieb oder des An-
triebs selber zum Schutz von Fahrzeuginsassen als
auch des externen Verkehrs festzustellen. Zur Mo-
mententberwachung wird im Betrieb kontinuierlich
aus einem Fahrzeugfihrerwunsch ein zulassiges
Moment ermittelt und mit einem Ist-Moment des An-
triebs verglichen. Bei einem Hybridantrieb aus einer
Brennkraftmaschine und einem Elektroantrieb wird
das Ist-Moment aus der Summe der Ist-Momente der
Brennkraftmaschine und des Elektroantriebs ermit-
telt. Hierzu werden Daten zwischen einem Motor-
steuergerat fur die Brennkraftmaschine und einer
Steuerung flr den Elektroantrieb ausgetauscht.

Aufgabenstellung

[0003] Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Verfahren
bereitzustellen, das eine Vereinfachung der Kommu-
nikation zwischen den Steuerungen fir die Brenn-
kraftmaschine und den Elektroantrieb ermdglicht.

Vorteile der Erfindung

[0004] Die Aufgabe wird dadurch geldst, dass die
Eigensicherheit des Elektroantriebs fiir die standige
Momentenliberwachung nach den Vorgaben des
Soll-Moments innerhalb des Steuergerates benutzt
wird. Hierdurch kann der Kommunikationsaufwand
reduziert werden. Da die Kommunikation aus Sicher-
heitsgrinden als abgesicherte Kommunikation aus-
gefuhrt sein muss, reduziert sich hierdurch auch der
Aufwand fiir die Uberwachung der Kommunikation
zwischen dem hier als Antriebsstrangkoordinator fun-
gierenden Motorsteuergerat der Brennkraftmaschine
und dem Steuergerat fir den Elektroantrieb.

[0005] Wird nur das Soll-Moment des eigensicheren
Elektroantriebs vom Motorsteuergerat an das Steuer-
gerat weitergegeben, wobei das im Steuergerat vor-
handene Ist-Moment zur Momententberwachung
benutzt wird und nur ein Statussignal, das eine kor-
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rekte Funktion der Kommunikation und des eigensi-
cheren Elektroantriebes anzeigt, an das Motorsteuer-
gerat weitergegeben und wird ein Fehlersignal bei
Uberscheitung eines zuléssigen Moments oder bei
einem negativen Statussignal abgegeben, kann er-
reicht werden, dass die Momenteniberwachung si-
cher ist, obwohl das Ist-Moment des Elektroantriebs
nicht an den Antriebsstrangkoordinator gemeldet
wird. Der verringerte Kommunikationsaufwand ver-
einfacht das Gesamtsystem.

[0006] In einer bevorzugten Ausfiihrung des Verfah-
rens wird das zuldssige Moment des Antriebes mit
der Summe aus einem Ist-Moment der Brennkraft-
maschine und dem Soll-Moment des eigensicheren
Elektroantriebes verglichen und es wird ein Fehlersi-
gnal abgegeben, falls die gebildete Summe das zu-
lassige Moment Uberschreitet. Hierdurch kann er-
reicht werden, dass eine zuverlassige Momentuber-
wachung erfolgen kann, obwohl das Ist-Moment des
Elektroantriebs nicht an den Antriebsstrangkoordina-
tor gemeldet wird.

[0007] Ineiner Weiterbildung des Verfahrens sendet
das Motorsteuergerat ein intern plausibilisiertes
Soll-Moment an den eigensicheren Elektroantrieb
und das Steuergerat gibt ein positives Statussignal
ab, wenn das Ist-Moment das Soll-Moment erreicht
und gibt ein negatives Statussignal ab, wenn das
Ist-Moment das Soll-Moment nicht erreicht. In dieser
Ausfihrung missen gegenliber einer eigensicheren
Ausfihrung des Elektroantriebs keine zusatzlichen
Signale erzeugt oder abgeleitet werden und das Sys-
tem kann vorteilhaft moglichst einfach gestaltet wer-
den, wobei trotzdem die erforderliche Sicherheit er-
reicht werden kann.

Ausfihrungsbeispiel
Zeichnung

[0008] Die Erfindung wird im Folgenden anhand der
in den Figuren dargestellten Ausfihrungsbeispiele
naher erlautert. Es zeigen:

[0009] Fig. 1 schematisch eine kontinuierliche Mo-
mententberwachung fir eine Brennkraftmaschine
nach dem Stand der Technik

[0010] Fig. 2 den Signalfluss zwischen Motorsteu-
ergerat und Steuergerat des Elektromotors in der er-
findungsgemafien Ausfihrung.

Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele

[0011] Eig. 1 zeigt eine Momententberwachung fur
eine Brennkraftmaschine mit einem zugehoérigen Mo-
torsteuergerat 20. Zur Aufdeckung von Fehlfunktio-
nen der Steuerung ist die Ermittlung eines zulassigen
Moments 13 vorgesehen, das in einer Vergleichsstu-
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fe 21 mit einem Ist-Moment 32 verglichen wird. Wird
festgestellt, dass das Ist-Moment 32 hdéher als das
zulassige Moment 13, wird auf eine Fehlfunktion ge-
schlossen und ein Fehlersignal 24 abgegeben.

[0012] Die Fig.2 zeigt eine Momenteniberwa-
chung mit der erfindungsgemaf vereinfachten Kom-
munikation 30 zwischen dem Motorsteuergerat 20
der Brennkraftmaschine und dem Steuergerat 41 des
eigensichern Elektroantriebs 40. Wie beim Stand der
Technik wird das zulassige Moment 13 bestimmt.
Ebenso wird aus dem Fahrerwunsch ein Soll-Mo-
ment 31 flr den Elektroantrieb 40 abgeleitet. Da die-
ser Elektroantrieb 40 eigensicher ausgelegt ist, kann
Uber das Statussignal 33 dem Motorsteuergerat 20
gemeldet werden, ob das angeforderte Soll-Moment
31 gestellt werden kann. Zur Erreichung der Eigensi-
cherheit des Elektroantriebs 40 muss im Steuergerat
41 das Ist-Moment 32 vorliegen. Daher kann das
Soll-Moment 31 innerhalb des Steuergerats 41 mit
dem dort erhobenen Ist-Moment 32 verglichen wer-
den. Kann das Soll-Moment 31 nicht gestellt werden,
kann Uber das Statussignal 33 eine entsprechende
Meldung ubermittelt werden. Im Motorsteuergerat 20
kann das zulassige Moment 13 mit der Summe aus
dem Ist-Moment der Brennkraftmaschine und dem
Soll-Moment 31 des Elektroantriebs 40 verglichen
werden und bei einer Uberschreitung das Fehlersig-
nal 24 abgegeben werden. Das Ist-Moment der
Brennkraftmaschine kann dabei aus Messwerten 23
abgeleitet werden, wobei bei einem Otto-Motor bei-
spielsweise die Luftmenge, der Zindwinkel und/oder
das Ausgangssignal der Lambdasonde oder aus die-
sen abgeleitete Signale benutzt werden kénnen. Bei
einem Dieselmotor kénnen Einspritzparameter wie
Kraftstoffdruck, Ventil6ffnungs- und Schlief3zeit oder
daraus abgeleitete Werte als Messwerte 23 benutzt
werden.

[0013] Die Ubermittlung des Ist-Moments 32 des
Elektroantriebs 40 sowie dessen Verarbeitung im
Motorsteuergerat 20 konnen entfallen. Hierdurch
kann der Bedarf an Kommunikation zwischen dem
Motorsteuergerat 20 und dem Steuergerat 40 ver-
mindert werden.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Momenteniberwachung bei ei-
nem Hybridantrieb aus einer Brennkraftmaschine mit
einem zugehdrigen Motorsteuergerat (20) und einem
eigensicheren Elektroantrieb (40) mit einem zugeho-
rigen Steuergerat (41), wobei eine abgesicherte
Kommunikation (30) stattfindet, bei der das Motor-
steuergerat (20) ein Soll-Moment (31) an das Steuer-
gerat (40) des eigensicheren Elektroantriebes (40)
abgibt und ein Statussignal (33) von ihm empfangt
und wobei das Motorsteuergerat (20) ein Fehlersig-
nal (24) bei Uberscheitung eines zuléssigen Mo-
ments (13) oder bei einem negativen Statussignal
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(33) abgibt, dadurch gekennzeichnet, dass die Ei-
gensicherheit des Elektroantriebs (40) fur die standi-
ge Momentenliberwachung nach den Vorgaben des
Soll-Moments (31) innerhalb des Steuergerates (41)
benutzt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass nur das Soll-Moment (31) des eigen-
sicheren Elektroantriebs (40) vom Motorsteuergerat
(20) an das Steuergerat (41) weitergegeben wird, wo-
bei das im Steuergerat (41) vorhandene Ist-Moment
(32) zur Momenteniberwachung benutzt wird und
nur ein Statussignal (33), das eine korrekte Funktion
der Kommunikation (30) und des eigensicheren Elek-
troantriebes (40) anzeigt, an das Motorsteuergerat
(20) weitergegeben wird und wobei ein Fehlersignal
(24) bei Uberscheitung eines zuldssigen Moments
(13) oder bei einem negativen Statussignal (33) ab-
gegeben wird.

3. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass das zulassige Mo-
ment (13) des Antriebes mit der Summe aus einem
Ist-Moment der Brennkraftmaschine und dem
Soll-Moment (31) des eigensicheren Elektroantrie-
bes (40) verglichen wird und dass ein Fehlersignal
(24) abgegeben wird, falls die gebildete Summe das
zulassige Moment (13) Uberschreitet.

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das Motorsteuergerat
(20) ein intern plausibilisiertes Soll-Moment (31) an
den eigensicheren Elektroantrieb (40) sendet und
dass das Steuergerat (41) ein positives Statussignal
(33) abgibt, wenn das Ist-Moment (32) das Soll-Mo-
ment (31) erreicht und ein negatives Statussignal
(33) abgibt, wenn das Ist-Moment (32) das Soll-Mo-
ment (31) nicht erreicht.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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