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Beschreibung

QUERVERWEIS AUF
VERWANDTE ANMELDUNGEN

[0001] Die vorliegende Anmeldung beansprucht die
Prioritat der US-Patentanmeldung mit der Nr. 15/814,
152, eingereicht am 15. November 2017, die un-
ter Bezugnahme in ihrer Gesamtheit eingeschlossen
wird.

HINTERGRUND

[0002] Die vorliegende Offenbarung betrifft allge-
mein Systeme und Verfahren zum Steuern von Fahr-
zeugen, Geraten und Maschinen, insbesondere Sys-
teme und Verfahren zur By-Wire-Steuerung.

[0003] Der Betrieb von Geraten, Maschinen und
Fahrzeugen ohne direkte Eingabe von einem Benut-
zer reprasentiert einen Hauptbereich der Forschung
und Entwicklung, der viele Industrien, einschlief3lich
Kraftfahrzeug, Luftfahrt, Militér, Robotik und andere,
Uberspannt. Beispiele beinhalten Fernanwendungen,
bei denen sich ein Benutzer entfernt von dem Fahr-
zeug, das er steuert, befindet, und autonome An-
wendungen, bei denen der Benutzer ein unabhéngig
funktionierendes Fahrzeug beobachten und Gberwa-
chen koénnte und eine Steuerung nur im Notfall iber-
nimmt.

[0004] Ein wichtiger Aspekt eines benutzerlosen Be-
triebs beinhaltet die Fahigkeit, in eine ,By-Wire*-
Steuerung Uber elektronische Anweisungen, die ver-
schiedene Betriebskomponenten des Gerats, der
Maschine oder des Fahrzeugs anleiten und koor-
dinieren kénnen, einzutreten. Insbesondere in der
Kraftfahrzeugindustrie gestatten By-Wire-Technolo-
gien, dass Fahrzeugfunktionen, wie etwa Beschleu-
nigung, Lenkung und Bremsung, basierend auf einer
Aktivierung von elektronischen Sensoren anstatt me-
chanischen oder hydraulischen Verbindungen durch-
gefiihrt werden. Sensorsignale, die einem Pedalein-
satz oder einer Lenkradbewegung durch einen Be-
treiber entsprechen, kénnen beispielsweise verwen-
det werden, um Motoren zu aktivieren, die dann die
Bremsen betatigen oder Lenkung und Drosselklappe
steuern kdnnen.

[0005] Bei manchen autonomen Fahrzeuganwen-
dungen werden By-Wire-Technologien verwendet,
um Fahrzeugsensoren direkt zu lesen und spezifi-
sche Fahrzeugfunktionen unter Verwendung von ex-
ternen Steuersystemen auszufiihren, die handgehal-
tene Steuerungen, Computer und verschiedene Ein-
richtungen, die verschiedene Anwendungen ausfiih-
ren, beinhalten. Viele derartiger Steuersysteme sind
jedoch spezifisch konfiguriert, sich mit der Elektro-
nik und den Sensoren einiger weniger gewerblicher
Fahrzeuge zu integrieren. Da der Prozess des Nach-

ristens von Fahrzeugen mit autonomen Betriebsfa-
higkeiten angepasste Hardware, Software und Kom-
ponenten bendtigt, ist dieser haufig aufgrund der
einzigartigen Anforderungen jedes Fahrzeugmodells
kostspielig. Des Weiteren kénnen derartige autono-
me Fahrzeugsteuersysteme aufgrund der verschie-
denen Merkmale und Betriebsstandards nicht leicht
zu anderen Fahrzeugen oder Modellen transferiert
werden.

[0006] Angesichts des Obenstehenden gibt es einen
deutlichen Bedarf fur verbesserte Technologien, die
universell bei einer Vielfalt von Geraten und Fahr-
zeugplattformen angewendet werden kénnen und ei-
nen sicheren und zuverldssigen Transfer zwischen
By-Wire-Steuerung und Benutzersteuerung gestat-
ten.

KURZDARSTELLUNG

[0007] Die vorliegende Offenbarung stellt Systeme
und ein Verfahren zum Steuern von Fahrzeugen be-
reit, die die Nachteile vorheriger Technologien Gber-
winden. Merkmale und Vorteile der vorliegenden Of-
fenbarung werden aus der folgenden Beschreibung
ersichtlich.

[0008] Gemall einem Aspekt der Offenbarung ist
ein System zum Steuern eines Fahrzeugs bereit-
gestellt. Das System beinhaltet eine Einrichtungs-
schnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Anweisungen
von einer externen Einrichtung zu empfangen, und
eine Steuerschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Sen-
sorsignale von einem oder mehreren Fahrzeugsen-
soren zu empfangen. Das System beinhaltet auler-
dem ein Steuerungsmodul in Kommunikation mit der
Einrichtungsschnittstelle und Steuerschnittstelle, wo-
bei das Steuerungsmodul dazu ausgelegt ist, Schrit-
te zum Erzeugen von Steuersignalen basierend auf
den empfangenen Anweisungen auszuflhren und
die Steuersignale oder die Sensorsignale zu mindes-
tens einer Steuereinheit am Fahrzeug selektiv zu lei-
ten.

[0009] Gemal einem anderen Aspekt der Offenba-
rung ist ein System zum Steuern eines Fahrzeugs
bereitgestellt. Das System beinhaltet eine Einrich-
tungsschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Anweisun-
gen von einer externen Einrichtung zu empfangen,
eine Steuerschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Sen-
sorsignale von einem oder mehreren Fahrzeugsen-
soren zu empfangen, und ein Fehlermodul, das da-
zu ausgelegt ist, einen Fehler im System zu detek-
tieren. Das System beinhaltet auRerdem ein Steue-
rungsmodul in Kommunikation mit der Einrichtungs-
schnittstelle, der Steuerschnittstelle und dem Fehler-
modul, wobei das Steuerungsmodul dazu ausgelegt
ist, Schritte zum Erzeugen von Steuersignalen basie-
rend auf den empfangenen Anweisungen auszufih-
ren und die Sensorsignale zu analysieren, um eine
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Eingabe von einem Betreiber zu identifizieren. Das
Steuerungsmodul ist auch dazu ausgelegt, Schritte
zum Bestimmen eines Betriebsmodus fir das System
gemal der Eingabe und dem Fehler auszufiihren;
und die Steuersignale oder die Sensorsignale selek-
tiv zu mindestens einer Steuereinheit am Fahrzeug
basierend auf dem Betriebsmodus zu leiten.

[0010] GemalR einem noch anderen Aspekt der Of-
fenbarung ist ein Verfahren zum Steuern eines Fahr-
zeugs unter Verwendung eines Systems bereitge-
stellt. Das Verfahren beinhaltet Empfangen von An-
weisungen zum Steuern eines Fahrzeugs von einer
externen Einrichtung und Gewinnen von Sensorsi-
gnalen von einem oder mehreren Fahrzeugsenso-
ren. Das Verfahren beinhaltet auch Bestimmen eines
Betriebsmodus basierend auf den Anweisungen und
den Sensorsignalen und selektives Leiten der Sen-
sorsignale oder Steuersignale zu mindestens einer
Steuereinheit am Fahrzeug basierend auf dem Be-
triebsmodus.

Figurenliste

[0011] Die vorliegende Erfindung wird nachfolgend
unter Bezugnahme auf die begleitenden Zeichnun-
gen beschrieben, wobei gleiche Bezugsziffern glei-
che Elemente bezeichnen.

Fig. 1 ist ein schematisches Diagramm eines
beispielhaften elektronischen Systems gemaf
Aspekten der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 2 ist ein schematisches Diagramm eines an-
deren beispielhaften Systems gemaR Aspekten
der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 3 ist ein schematisches Diagramm eines
noch anderen beispielhaften Systems gemaf
Aspekten der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 4 ist ein schematisches Diagramm eines
noch anderen beispielhaften Systems gemaf
Aspekten der vorliegenden Offenbarung; und

Fig. 5 ist ein Flussdiagramm, das Schritte ei-
nes Prozesses gemall Aspekten der vorliegen-
den Offenbarung darlegt.

AUSFUHRLICHE BESCHREIBUNG

[0012] Die vorliegende Offenbarung ist auf eine neu-
artige Plattform zur By-Wire-Steuerung ausgerich-
tet, die einen Mehrmodusbetrieb und eine Universa-
litdt Gber verschiedene Arten von Fahrzeugen, Gera-
ten, Maschinen und so weiter hinweg gestattet. Ins-
besondere beinhalten die bereitgestellten Systeme
und Verfahren einzigartige Merkmale, die einen si-
cheren und zuverlassigen Transfer einer Steuerung
basierend auf einer Eingabe von einem Benutzer
oder aufgrund des Auftretens eines Fehlers ermdg-
lichen. Wie aus der untenstehenden Beschreibung
ersichtlich wird, kdnnen hierin beschriebene Ausfiih-

rungsformen in einem breiten Bereich von Anwen-
dungen, einschlieBlich verschiedener Fahrzeug-, Ro-
botik-, Gerate- und Maschinenanwendungen, vorteil-
haft genutzt werden.

[0013] Unter Bezugnahme auf die Fig. 1-3 sind
schematische Diagramme dargestellt, die Ausfih-
rungsformen eines elektronischen Systems 100 ge-
mal Aspekten der vorliegenden Offenbarung ver-
anschaulichen. Wie erwahnt, kann das System 100
dazu ausgelegt sein, in Zusammenarbeit mit einem
Fahrzeug sowie verschiedenen anderen Geraten,
Maschinen, Robotern und so weiter, die von einer
By-Wire-Steuerung profitieren, zu funktionieren. Bei
manchen Implementierungen kann das System 100
dazu ausgelegt sein, eine By-Wire-Steuerung in einer
entfernten oder autonomen Fahrzeuganwendung zu
gestatten. Allgemein kann ein Fahrzeug ein Kraftfahr-
zeug, ein Luftfahrzeug, ein Boot, eine Drohne, einen
Golfwagen und andere beinhalten.

[0014] Das System 100 kann allgemein eine Einrich-
tungsschnittstelle 102, ein oder mehrere Steuerungs-
module 104, ein oder mehrere Signalgeneratormodu-
le 106, ein oder mehrere Signalweiterleitungsmodule
108 und eine Steuerschnittstelle 110 beinhalten. Das
System 100 kann auf3erdem ein oder mehrere Ein-
gabe-/Ausgabe(E/A)-Module 112, ein Leistungsmo-
dul 114 und optional einen Speicher 116 sowie ande-
re Elemente und Schaltungen beinhalten. Ein Kom-
munikationsnetz 118 kann dazu ausgelegt sein, den
Austausch von Daten, Signalen und Informationen
zwischen den verschiedenen Elementen des Sys-
tems 100 zu erméglichen.

[0015] Die Einrichtungsschnittstelle 102 gestattet ei-
ne Kommunikation mit einer externen Einrichtung
120, die dazu ausgelegt ist, Betriebsanweisungen,
Daten und andere Informationen an das System
100 bereitzustellen. Beispielshalber kann die exter-
ne Einrichtung 120 einen Personal Computer und/
oder einen Laptop und/oder ein Tablet und/oder ein
Smartphone und/oder einen Personal Digital Assis-
tant (,PDA") sowie andere Einrichtungen oder Syste-
me, wie etwa Joysticks, handgehaltene Steuerungen,
Lenkelemente, Drosselklappenelemente, Bremsele-
mente, Getriebeelemente, Signalelemente, Pedale
und so weiter, beinhalten. Eine Kommunikation mit
der externen Einrichtung 120 kann unter Verwendung
eines drahtlosen oder drahtlosen Kommunikations-
protokolls, wie etwa WiFi, Bluetooth und anderen, er-
zielt werden. Bei manchen Implementierungen kann
die externe Einrichtung 120 Anwendungen oder Soft-
ware zum autonomen Betrieb eines Fahrzeugs, einer
Maschine oder eines Gerats ausfiihren. Zusatzlich
dazu kann die externe Einrichtung 120 dazu ausge-
legt sein, ,CAN“(Controller Area Network)-Nachrich-
ten, einschliel3lich Modusbefehlsnachrichten, die an-
geben, ob das System 100 in einem manuellen Mo-
dus oder einem By-Wire-Modus arbeitet, erzeugen
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und an das System 100 bereitstellen. Die Einrich-
tungsschnittstelle 102 kann dann Anweisungen, Da-
ten und Informationen, die durch die externe Einrich-
tung 120 bereitgestellt werden, zu dem einen oder
den mehreren Steuerungsmodulen 104 des Systems
100 weiterleiten. Zuséatzlich dazu kann die Einrich-
tungsschnittstelle 112 auch dazu ausgelegt sein, ei-
ne Kommunikation zu empfangen und diese zu der
externen Einrichtung 120 oder einer anderen Einrich-
tung zurlickzuleiten, um verschiedene Informationen
oder Berichte, einschlie8lich einer Fahrzeug-, Gera-
te- oder Maschinenriickmeldung, bereitzustellen.

[0016] Das eine oder die mehreren Steuerungsmo-
dule 104 kénnen dazu ausgelegt sein, verschiede-
ne Aufgaben auszufiihren, um das System 100 ent-
weder unabhangig oder basierend auf Anweisun-
gen oder einer Riickmeldung zu betreiben. Infolge-
dessen kdnnen das eine oder die mehreren Steue-
rungsmodule 104 einen oder mehrere Prozesso-
ren oder eine oder mehrere Verarbeitungseinheiten,
wie etwa Mikrocontroller, Mikroprozessoren, Zentral-
verarbeitungseinheiten (,CPUs"), grafische Verarbei-
tungseinheiten (,GPUs®) und so weiter, beinhalten.
Zusatzlich dazu kénnen das eine oder die mehre-
ren Steuerungsmodule 104 eine oder mehrere digi-
tale Logikeinrichtungen, einschlieBlich anwendungs-
spezifischer integrierter Schaltkreise (,ASICs®), feld-
programmierbarer Gate-Arrays (,FPGAs®), Digitalsi-
gnalprozessoren (,DSPs*) und anderer, beinhalten.

[0017] Das eine oder die mehreren Steuerungsmo-
dule 104 kénnen vorprogrammiert oder fest verdrah-
tet sein, um spezifische Anweisungen und gemaf
Verfahren der vorliegenden Offenbarung auszufih-
ren. Alternativ oder zusatzlich dazu kénnen das ei-
ne oder die mehreren Steuerungsmodule 104 eine
Programmierung und Anweisungen von der exter-
nen Einrichtung 120, vom Speicher 116 oder von
einem anderen Datenspeicherort mit nichtfliichtigen
computerlesbaren Medien empfangen oder auf die-
se zugreifen. Um dies durchzufiihren, kénnen das
eine oder die mehreren Steuerungsmodule 104 mit
dem einen oder den mehreren Signalgeneratormo-
dulen 106, dem einen oder den mehreren Signalge-
neratormodulen 108, der Steuerschnittstelle 110, den
E/A-Modulen 112, dem Leistungsmodul 114 und op-
tional dem Speicher 116 kommunizieren und diese
steuern. Uber die Steuerschnittstelle 110 kénnen das
eine oder die mehreren Steuerungsmodule 104 Si-
gnaldaten und Nachrichten von einem oder mehreren
Sensoren 122 empfangen, verschiedene Verarbei-
tungsschritte ausfiihren und dann eine oder mehre-
re Steuereinheiten 124 und optional einen oder meh-
rere Aktuatoren anleiten, Anweisungen, die zum Bei-
spiel von der externen Einrichtung 120, von einem
Betreiber oder beiden empfangen werden, auszufiih-
ren. Bei manchen Implementierungen kénnen das ei-
ne oder die mehreren Steuerungsmodule 106 basie-

rend auf den Sensorsignalen bestimmen, ob eine Ein-
gabe durch einen Betreiber bereitgestellt wurde.

[0018] Das eine oder die mehreren Signalgenerator-
module 106 stehen in Kommunikation mit dem ei-
nen oder den mehreren Steuerungsmodulen 104 und
kdnnen dazu ausgelegt sein, eine Vielfalt von Signa-
len, einschliel3lich verschiedener Steuersignale zum
By-Wire-Betreiben eines Fahrzeugs, eines Geréts
oder einer Maschine, zu erzeugen. Das eine oder die
mehreren Signalgeneratormodule 106 kénnen bei-
spielsweise eine Vielfalt von Hardware und Schal-
tungen beinhalten, die dazu ausgelegt sind, analoge
oder digitale Signale (z. B. Stromsignale, Spannungs-
signale und so weiter) sowie komplexere Signale, wie
etwa CAN-Signale oder Nachrichten, zu erzeugen.
Zu diesem Zweck kénnen das eine oder die mehreren
Signalgeneratormodule 106 verschiedene Signal-
quellen und integrierte Schaltkreise beinhalten, ein-
schliellich Stromquellen, Spannungsquellen, Digi-
tal-Analog-Wandlern (,DAC*), Analog-Digital-Wand-
lern (,LADC), Pulsweitenmodulation(,PWM*)-Gene-
ratoren, digitalen Spannungsschaltern, digitaler Po-
tentiometer und so weiter. Beispielshalber kénnen
das eine oder die mehreren Signalgeneratormodule
106 dazu ausgelegt sein, Signale mit einzelner oder
variierender Spannung in einem Bereich von unge-
fahr zwischen 0 Volt und 5 Volt zu erzeugen. Bei ei-
nem anderen Beispiel kdnnen das eine oder die meh-
reren Signalgeneratormodule 106 auch dazu ausge-
legt sein, Signale mit einer einzigen oder variierender
Spannung in einem Bereich von ungefahr zwischen
-5,5 Volt und 12 Volt zu erzeugen. Bei noch einem
anderen Beispiel kénnen das eine oder die mehre-
ren Signalgeneratormodule 106 auch dazu ausgelegt
sein, digitale Kommunikationsnachrichten, wie etwa
CAN-Kommunikationen, zu erzeugen. Bei noch ei-
nem anderen Beispiel kdnnen das eine oder die meh-
reren Signalgeneratormodule 106 auch dazu ausge-
legt sein, Stromsignale in einem Bereich von unge-
fahr zwischen -100 mA und 100 mA zu erzeugen.

[0019] Das eine oder die mehreren Signalweiterlei-
tungsmodule 108 stehen in Kommunikation mit dem
einen oder den mehreren Steuerungsmodulen 106
und kdénnen dazu ausgelegt sein, eine Umschaltung
zwischen Sensorsignalen, die durch ein Fahrzeug,
ein Gerat oder eine Maschine bereitgestellt werden,
und Steuersignalen, die einer Eingabe von einer
externen Einrichtung 120 und/oder einem Betreiber
entsprechen, bereitzustellen. Beispielshalber kbnnen
das eine oder die mehreren Signalweiterleitungsmo-
dule 108 ein oder mehrere ,Make-Before-Break“-Re-
lais, Festkorperschalter, bei denen die Schalter optio-
nal einen Ausschaltschutz beinhalten, sowie andere
Signalrelais beinhalten.

[0020] Die Steuerschnittstelle 110 kann dazu ausge-
legt sein, eine Vielfalt von Daten, Signalen und Infor-
mationen zu senden und zu empfangen. Die Steu-
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erschnittstelle 110 kann beispielsweise dazu ausge-
legt sein, Sensorsignale, die durch den einen oder
die mehreren Sensoren 122 gewonnen werden, zu
erfassen und zu empfangen sowie Steuersignale
zu der einen oder den mehreren Steuereinheiten
124 und dem einen oder den mehreren Aktuato-
ren 126 zu Ubertragen. Beispielhafte Sensorsignale
kénnen digitale Spannungspegel, beispielsweise un-
gefahr zwischen 0 Volt und 5 Volt, analoge Span-
nungen, beispielsweise ungeféhr zwischen -5,5 Volt
und 12 Volt, digitale Spannungen von 0 Volt bis 5
Volt, CAN-Kommunikationen, Pulsweitenmodulation
(PWM)-Signale, SPI-Bus-Signale, LIN-Bus-Signale,
UART-Bus, Riicksetzsignale und so weiter beinhal-
ten.

[0021] Bei manchen Fahrzeuganwendungen kon-
nen der eine oder die mehreren Sensoren 122 zum
Beispiel eine Anzahl von Fahrzeugsensoren beinhal-
ten, einschlieRlich Gangauswahlsensoren, Drossel-
klappensensoren, Bremssensoren, Blinksignalsen-
soren, Lenksensoren und anderer. In Fahrzeug- und
anderen Anwendungen kénnen der eine oder die
mehreren Sensoren 122 auch Temperatursenso-
ren, Drucksensoren, akustische Sensoren, visuelle
Sensoren oder Kameras und so weiter beinhalten.
Gleichermal3en kdénnen die eine oder die mehreren
Steuereinheiten 124 an einem Fahrzeug verschie-
dene elektronische Steuereinheiten (,ECUs* - Elec-
tronic Control Units) beinhalten, einschliel3lich einer
Schalthebel-ECU, einer Drosselklappen-ECU, einer
Bremssteuerung-ECU, einer Servolenkung-ECU, ei-
ner Hauptkarosserie-ECU und so weiter. Des Wei-
teren kdnnen der eine oder die mehreren Aktuato-
ren 126 eine Anzahl von Elementen beinhalten, ein-
schliellich Linearaktuatoren, Drehaktuatoren, Mo-
toren, Kolben und so weiter, die dazu ausgelegt
sind, verschiedene mechanische Funktionen, wie et-
wa Gangauswahl, Handbremseneinsatz und andere,
durchzuflihren. Derartige Aktuatoren 126 kbnnen am
Fahrzeug auf eine beliebige Art und Weise in Abhan-
gigkeit von den physischen und rdumlichen Anforde-
rungen befestigt sein. In manchen Aspekten ist die
Steuerschnittstelle 110 ferner dazu ausgelegt, eine
Fahrzeugriickmeldung zu empfangen, wie beispiels-
weise durch den einen oder die mehreren Sensoren
122, die eine oder die mehreren Steuereinheiten 124,
den einen oder die mehreren Aktuatoren 126 oder ei-
nen Fahrzeug-CAN-Bus bereitgestellt.

[0022] Das eine oder die mehreren E/A-Module 112
kénnen dazu ausgelegt sein, eine Vielfalt von Da-
ten, Informationen, Auswahlen und Betriebsanwei-
sungen von einer externen Einrichtung 120 und/
oder einem Betreiber zu empfangen. Zu diesem
Zweck kénnen das eine oder die mehreren E/
A-Module 112 auRerdem verschiedene Laufwerke,
Anschlussbuchsen und Elemente zum Bereitstel-
len einer Eingabe beinhalten, einschliel3lich eines
Touchpads, eines Touchscreens, Tasten, Schaltern,

Umschaltern, Flash-Laufwerken, USB-Laufwerken,
CD-/DVD-Laufwerken, Kommunikationsports, Modu-
len und Verbindern und so weiter. Bei einer Ausfiih-
rungsform beinhalten das eine oder die mehreren E/
A-Module 112 eine Nothalttaste zum Zurtckfiihren
der Steuerung eines Fahrzeugs, eines Gerats oder
einer Maschine zu einem Betreiber. Das eine oder die
mehreren E/A-Module 112 kénnen auch dazu ausge-
legt sein, einen Bericht Uber verschiedene Ausgabe-
elemente, einschliellich Bildschirmen, LEDs, LCDs,
Alarmquellen und so weiter, bereitzustellen. Bei einer
Ausfuhrungsform kénnen das eine oder die mehreren
E/A-Module 112 eine oder mehrere LEDs beinhalten,
die einen Kommunikationsstatus, einen Betriebssta-
tus, einen Betriebsmodus oder einen Systemfehler,
wie etwa einen Leistungsverlust, oder eine System-
stérung angeben kbénnen.

[0023] Das Leistungsmodul 114 kann dazu ausge-
legt sein, Leistung an verschiedene Elemente des
Systems 100 bereitzustellen. Bei manchen Imple-
mentierungen kann das Leistungsmodul 114 Leis-
tung von dem Fahrzeug, dem Gerat oder der Ma-
schine, das bzw. die durch das System 100 gesteu-
ert wird, empfangen. Zusatzlich oder alternativ dazu
kann das Leistungsmodul 114 eine interne Leistungs-
quelle beinhalten, einschlieBlich einer wiederauflad-
baren oder austauschbaren Batterie.

[0024] Wie erwahnt, kann das System 100 optio-
nal einen Speicher 116 beinhalten. Der Speicher 116
kann eine Vielfalt von Informationen und Daten spei-
chern, einschlieBlich zum Beispiel Betriebsanweisun-
gen, Signaldaten, Fehler-/Stérungsdaten und so wei-
ter.

[0025] Das Kommunikationsnetz 118 kann auch ei-
ne Vielfalt anderer Kommunikationsfahigkeiten und
Schaltungen beinhalten, einschlieBlich verschiede-
ner Hardware fir elektronische, Hochfrequenz(,HF®)
-, optische und andere Kommunikationsverfahren.
Beispielshalber kann das Kommunikationsnetz 118
verschiedene CAN(Controller Area Network)-Busse,
parallele Busse, serielle Busse und Kombinationen
davon beinhalten. Beispielhafte serielle Busse kon-
nen SPI (Serial Peripheral Interface), I2C, DC-BUS,
UNI/O, 1-Wire und andere beinhalten. Beispielhafte
parallele Busse kénnen ISA, ATA, SCSI, PIC, IEEE
und andere beinhalten. Bei manchen Implementie-
rungen kann das Kommunikationsnetz 118 einen ein-
zigen CAN-Bus beinhalten.

[0026] Oben aufgelistete Elemente des Systems
100 kdnnen in mindestens einem Gehause enthal-
ten sein, das dazu ausgelegt ist, an verschiedenen
Standorten in einem Fahrzeug entfernbar positioniert
zu sein. Dies gestattet, dass beispielsweise ein After-
market-Fahrzeug mit By-Wire-Steuerfahigkeiten ge-
maf Aspekten der vorliegenden Offenbarung nach-
gerustet wird. Alternativ dazu kann das System 100
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oder kbénnen verschiedene Elemente darin auch in
das Design des Fahrzeugs wahrend des Herstel-
lungsprozesses integriert werden.

[0027] Wie beschrieben, kann das System 100 zum
Steuern eines Fahrzeugs verwendet werden. Von da-
her kénnen das eine oder die mehreren Steuerungs-
module 104 dazu ausgelegt sein, ein Fahrzeug un-
ter Verwendung des einen oder der mehreren Senso-
ren 122, der einen oder der mehreren Steuereinhei-
ten 124 und des einen oder der mehreren Aktuatoren
126, die darin installiert sind oder arbeiten, durch By-
Wire zu steuern. Das Steuern eines Fahrzeugs ist un-
tenstehend beschrieben, obwohl dies nicht beschran-
kend ist.

[0028] Bei manchen Ausflihrungsformen kdnnen
das eine oder die mehreren Steuerungsmodule 104
ein primares Steuerungsmodul beinhalten, das da-
zu ausgelegt ist, Sensorsignale (z. B. Pedalspannun-
gen) und Sensornachrichten (z. B. CAN-Nachrich-
ten) von dem einen oder den mehreren Sensoren
122 am Fahrzeug Uber die Steuerschnittstelle 110
zu empfangen. Das eine oder die mehreren Steue-
rungsmodule 104 kdénnen ein oder mehrere sekun-
dare Steuerungsmodule beinhalten, die dazu ausge-
legt sind, spezifische Funktionen, die eine oder die
mehreren Steuereinheiten 124 oder den einen oder
die mehreren Aktuatoren 126 zu steuern. Ein sekun-
dares Steuerungsmodul kann zum Beispiel verwen-
det werden, um einen kritischen Aktuator, wie etwa
einen Gangschaltungsaktuator, einen Drosselklap-
pen- oder Bremspedal-Steueraktuator, einen Lenk-
rad-Steueraktuator und so weiter, zu steuern.

[0029] Das primare Steuerungsmodul kann auch
Anweisungen von einer externen Einrichtung 120
und/oder einem Betreiber Uber die Einrichtungs-
schnittstelle 102 und das eine oder die mehreren
E/A-Module 112 empfangen. Die empfangenen An-
weisungen kdénnen eine Modussteuernachricht be-
inhalten, die einen manuellen Betriebsmodus oder
einen By-Wire-Betriebsmodus unter Verwendung ei-
nes Kommunikationsbusses, der dem Kommunika-
tionsnetz 118 entspricht, angibt. Die Modussteuer-
nachricht kdnnte zum Beispiel eine Nachricht zum
Aktivieren eines entfernten Ricksetzschalters oder
eine CAN-Nachricht zum Steuern des Modus des
Fahrzeugs sein.

[0030] Wenn eine Modussteuernachricht, die eine
manuelle Steuerung angibt, empfangen wird, kann
das primare Steuerungsmodul Sensorsignale und
Sensornachrichten, die von dem einen oder den meh-
reren Sensoren 122 empfangen werden, direkt zu
der einen oder den mehreren Steuereinheiten 124
am Fahrzeug ohne Modifikation Ubertragen. Um dies
durchzuflihren, kann das primare Steuerungsmodul
Weiterleitungssignale, die an dem einen oder den
mehreren Signalweiterleitungsmodulen 108 angelegt

werden, abschalten oder unterbrechen. Dies wir-
de gestatten, dass die Sensorsignale und Nachrich-
ten direkt zu der einen oder den mehreren Steu-
ereinheiten 124 laufen. Eine derartige Implementie-
rung ist vorteilhaft, da sie gewahrleistet, dass eine
Steuerung durch einen Betreiber, namlich ein manu-
eller Modus, der standardmafige Betriebsmodus des
Systems 100 ist. Falls es zum Beispiel einen Leis-
tungsverlust am System 100 und daher am prima-
ren Steuerungsmodul gibt, kann ein normaler Fahr-
betrieb sicher ausgefiihrt werden.

[0031] Wenn eine Modussteuernachricht, die By-
Wire-Steuerung angibt, empfangen wird, kann das
primdre Steuerungsmodul das eine oder die meh-
reren Signalgeneratormodule 106 anleiten, Steuersi-
gnale basierend auf Anweisungen von der externen
Einrichtung 102 und/oder dem Betreiber zu erzeu-
gen. Die Steuersignale kdnnen analoge Signale, di-
gitale Signale, CAN-Nachrichtensignale und so wei-
ter, in Abhangigkeit von der spezifischen Signalein-
gabe, die durch die Steuereinheit 124 oder den Ak-
tuator 126 am Fahrzeug empfangen wird, beinhalten.
In manchen Aspekten kann das primare Steuerungs-
modul das eine oder die mehreren Signalweiterlei-
tungsmodule 108 anleiten, zu gestatten, dass Steuer-
signale von dem einen oder den mehreren Signaler-
zeugungsmodulen 106 an die eine oder die mehreren
Steuereinheiten 124 und den einen oder die mehre-
ren Aktuatoren 126 bereitgestellt werden. Alternativ
dazu kénnen die Steuersignale direkt durch das ei-
ne oder die mehreren Signalerzeugungsmodule 106
Ubertragen werden.

[0032] Bei einem nicht beschrankenden Beispiel der
By-Wire-Steuerung kann das primare Steuerungs-
modul des einen oder der mehreren Steuerungs-
module 104 eine SPI-Nachricht erzeugen und zu
einem integrierten Digitale-zu-Analoger-Spannung-
Schaltkreis (,IC*: Integrated Circuit) senden, der dazu
ausgelegt ist, analoge Spannungssignale zu erzeu-
gen. Die analogen Spannungssignale kdnnen direkt
zu einer oder mehreren entsprechenden Steuerein-
heiten 124 transferiert werden, die zum Steuern der
Position der Drosselklappe oder Bremse verwendet
werden. Das primare Steuerungsmodul kann auch
das eine oder die mehreren Signalweiterleitungsmo-
dule 108 mit Energie versorgen, um zu gestatten,
dass die erzeugten analogen Spannungssignale zu
der einen oder den mehreren Steuereinheiten 124
geleitet werden. Falls zum Beispiel eine CAN-Nach-
richt zum Steuern einer Drosselklappen- oder Brems-
position benotigt wird, kann eine separate Steuer-
platine linear mit dem Fahrzeug-CAN-Bus eingefligt
werden. Diese Platine kann basierend auf einer Be-
fehlsnachricht, die sowohl einen gewlinschten Steu-
erzustand als auch einen gewiinschten Befehl vom
primaren Steuerungsmodul beinhalten kann, Uber
den Zustand benachrichtigt werden. Nachdem eine
By-Wire-Nachricht vom primaren Steuerungsmodul
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empfangen wird, kénnen die CAN-Nachricht-Bytes
dann auf eine beliebige Weise, die durch die separa-
te Steuerplatine wie erforderlich benétigt wird, modi-
fiziert werden, um ein gewunschtes Fahrzeugverhal-
ten (z. B. Gas geben) zu erzeugen. Eine Modifikation
der CAN-Nachricht kann zum Beispiel eine Modifika-
tion der Header-Informationen, die in der Nachricht
enthalten sind, oder eine Modifikation von beliebigen
der Nachrichtennutzinformationen beinhalten.

[0033] Falls eine Steuerung eines physischen Ak-
tuators bendtigt wird, um eine Drosselklappen- oder
Bremsposition zu steuern, kann das primére Steue-
rungsmodul oder ein Signalgeneratormodul, das da-
zu ausgelegt ist, Steuersignale an den physischen
Aktuator bereitzustellen, die Steuersignale erzeugen
und zu einem derartigen physischen Aktuator sen-
den. In manchen Aspekten kann das priméare Steue-
rungsmodul das eine oder die mehreren Signalge-
neratormodule 106 anleiten, Steuersignale bereitzu-
stellen, die kalibrierten Bewegungsbereichen fir den
physischen Aktuator entsprechen. Die Steuersigna-
le kénnen den physischen Aktuator anleiten, das
gewlnschte Fahrzeugverhalten (z. B. Bewegen ei-
ner Drosselklappe oder eines Bremspedals) durchzu-
fuhren. Beispielhafte Steuersignale kénnen entweder
analoge Spannungen, PWM-Spannungen oder digi-
tale Kommunikationen (z. B. CAN-Nachrichten) be-
inhalten.

[0034] Die By-Wire-Steuerung kann unterbrochen
werden und eine manuelle Steuerung zurtickgege-
ben werden, wenn eine Eingabe von einem Betrei-
ber unter Verwendung des einen oder der mehre-
ren Sensoren 122 erfasst wird. Eine manuelle Steue-
rung kann beispielsweise zurlickgegeben werden,
wenn der Betreiber das Gaspedal oder Bremspe-
dal drickt oder ein Drehmoment am Lenkrad auf-
bringt. Von daher kann das primére Steuerungsmo-
dul Weiterleitungssignale unterbrechen, um das eine
oder die mehreren Signalweiterleitungsmodule 108
abzuschalten, um den standardmaRigen Betriebsmo-
dus des Systems 100 wieder aufzunehmen, was ein
Transferieren von Signalen von dem einen oder den
mehreren Sensoren 122 beinhaltet, wie beschrieben.

[0035] Bei einer Variation, wie in Fig. 2 dargestellt,
kann das System 100 auch ein oder mehrere Signal-
verarbeitungsmodule 240 in Kommunikation mit dem
einen oder den mehreren Steuerungsmodulen 104
beinhalten. Das eine oder die mehreren Signalver-
arbeitungsmodule 240 kdnnen dazu ausgelegt sein,
Sensorsignale von den Sensoren und anderweitig zu
empfangen und derartige Signale, wie gewinscht,
zu verarbeiten oder zu analysieren. Das eine oder
die mehreren Signalverarbeitungsmodule 240 kon-
nen in Zusammenarbeit mit dem einen oder den
mehreren Steuerungsmodulen 104 detektieren oder
identifizieren, ob eine Eingabe durch einen Betreiber
bereitgestellt worden ist. Die Sensorsignale kénnen

durch die Steuerschnittstelle 110 empfangen und un-
ter Verwendung des Kommunikationsnetzes 118 zu
dem einen oder den mehreren Signalverarbeitungs-
modulen 240 (bertragen werden. Bei manchen Im-
plementierungen kénnen das eine oder die mehre-
ren Signalverarbeitungsmodule 240 einen oder meh-
rere Verstarker, Teiler, Filter und andere Signalverar-
beitungskomponenten und Hardware beinhalten. Als
ein Beispiel kbnnen das eine oder die mehreren Si-
gnalverarbeitungsmodule 240 ein analoges Signal (z.
B. ein Spannungssignal) empfangen und das Span-
nungssignal entsprechend anpassen. Dies ermog-
licht zum Beispiel, dass das primare Steuerungsmo-
dul ein Spannungs- oder Stromsignal von dem ei-
nen oder den mehreren Signalverarbeitungsmodulen
240 ohne Schadensrisiko empfangt. Bei einem ande-
ren Beispiel kann eine von einem Fahrzeug empfan-
gene CAN-Nachricht beispielsweise durch Modifizie-
ren von CAN-Nachricht-Bytes, wie durch das prima-
re Steuerungsmodul angewiesen, modifiziert werden,
um ein gewilnschtes Fahrzeugverhalten (z. B. Gas
geben) zu bewirken.

[0036] Bei einer anderen Variation, wie in Fig. 3 dar-
gestellt, kann das System 100 auch ein Fehlermodul
360 in Kommunikation mit dem einen oder den meh-
reren Steuerungsmodulen 104 beinhalten. Das Feh-
lermodul 360 kann einen oder mehrere Mikrocontrol-
ler oder Mikroprozessoren beinhalten, die dazu aus-
gelegt sind, einen Zustand des Systems 100 und sei-
ner verschiedenen Komponenten entweder intermit-
tierend oder in Echtzeit zu Uberwachen. Das Fehler-
modul 360 kann auch verschiedene digitale Logik-
einrichtungen, FPGAs, DSPs und Komponenten be-
inhalten. In manchen Aspekten kann das Fehlermo-
dul 360 dazu ausgelegt sein, einen Komponenten-
ausfall, eine Kommunikationsstérung, einen Sensor-
signalverlust oder einen Leistungsverlust zu detek-
tieren. Zu diesem Zweck kdnnen das eine oder die
mehreren Steuerungsmodule 104 mit dem Fehlermo-
dul 360 kommunizieren und den Betrieb des Systems
100 zu einem manuellen Modus zurlicksetzen, wie
oben beschrieben, falls ein Fehler durch das Fehler-
modul 360 detektiert wird. Zusatzlich dazu kann das
Fehlermodul 360 mit dem einen oder den mehreren
E/A-Modulen 112 kommunizieren und diese anleiten,
einen derartigen Fehler beispielsweise unter Verwen-
dung von hérbaren oder visuellen Alarmen oder Hin-
weisen anzugeben. LEDs kénnen zum Beispiel akti-
viert werden, um verschiedene Fehlerzustiande anzu-
geben.

[0037] Bei noch einer anderen Variation, wie in
Fig. 4 dargestellt, kann das System 100 ein oder
mehrere Signalverarbeitungsmodule 240, wie unter
Bezugnahme auf Fig. 2 beschrieben, und ein Feh-
lermodul 360, wie unter Bezugnahme auf Fig. 3 be-
schrieben, beinhalten.
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[0038] Allgemein kann eine beliebige Kombination
oder Teilkombination von optionalen und nicht op-
tionalen Elementen, die unter Bezugnahme auf die
Fig. 1-4 beschrieben sind, in einer Variation des be-
schriebenen Systems 100 verwendet werden.

[0039] Jetzt unter Bezugnahme auf Fig. 5 ist ein
Flussdiagramm, das Schritte eines Prozesses 500
darlegt, gemaR Aspekten der vorliegenden Offenba-
rung dargestellt. Der Prozess 500 kann unter Ver-
wendung einer beliebigen geeigneten Einrichtung, ei-
ner beliebigen geeigneten Vorrichtung oder eines be-
liebigen geeigneten Systems, wie etwa des unter Be-
zugnahme auf die Fig. 1-4 beschriebenen Systems
100, ausgefuhrt werden. In manchen Aspekten kann
der Prozess 500 oder kénnen verschiedene Schritte
darin als ein Programm oder ausfiihrbare Anweisun-
gen, das bzw. die in nichtfliichtigen computerlesba-
ren Medien gespeichert ist bzw. sind, implementiert
werden.

[0040] Der Prozess 500 kann mit dem Empfan-
gen und Verarbeiten von Anweisungen bei Prozess-
block 502 beginnen. Wie beschrieben, kdnnen der-
artige Anweisungen spezifizieren, ob ein manuel-
ler Betriebsmodus oder By-Wire-Betriebsmodus ge-
wulnscht ist. Die Anweisungen kénnen auch Betriebs-
anweisungen zum Steuern verschiedener Elemen-
te oder Komponenten eines Fahrzeugs, eines Ge-
rats oder einer Maschine beinhalten. Von daher kon-
nen Steuersignale basierend auf den Betriebsanwei-
sungen erzeugt werden. In manchen Aspekten kann
auch eine Prifung durchgefiihrt werden, um zu be-
stimmen, ob ein Fehler aufgetreten ist.

[0041] Bei Prozessblock 504 kénnen Sensorsigna-
le entweder intermittierend oder in Echtzeit gewon-
nen werden. Wie beschrieben, kdnnen Sensorsigna-
le analoge Signale, digitale Signale, CAN-Nachrich-
tensignale und andere, in Abhangigkeit von den spe-
zifischen Sensor- und Steuereinheitsanforderungen,
beinhalten. In manchen Aspekten kénnen die ge-
wonnenen Sensorsignale analysiert und modifiziert
werden, wie beschrieben. Spannungssignale kdnnen
zum Beispiel skaliert, verstarkt oder gefiltert werden.
Obwohl als im Anschluss an den Prozessblock 502
dargestellt, kann der Prozessblock 504 vor dem Pro-
zessblock 502 sowie gleichzeitig durchgefihrt wer-
den.

[0042] Bei Prozessblock 506 kann der Betriebsmo-
dus bestimmt werden. In manchen Aspekten kann
der Betriebsmodus basierend auf Anweisungen, die
von einer externen Einrichtung empfangen werden,
bestimmt werden. Alternativ oder zuséatzlich dazu
kann der Betriebsmodus basierend auf einer Einga-
be von einem Betreiber und/oder einem detektierten
Fehler bestimmt werden. Falls der Betreiber oder ei-
ne externe Einrichtung beispielsweise einen Befehl
sendet, der einen By-Wire-Betriebsmodus anfordert,

und der Betreiber nicht das Fahrzeug, das Geréat oder
die Maschine betreibt, wie aus analysierten Sensor-
signalen bestimmt, kénnen die Schritte zur By-Wire-
Steuerung ausgefiihrt werden, wie beschrieben. Eine
priméare elektronische Steuerung kann zum Beispiel
entweder eine Nachricht (z. B. eine CAN-Nachricht)
senden oder ein Steuersignal erzeugen und zu einer
Steuereinheit senden (z. B. eine analoge Spannung)
oder ein Steuersignal zu einem Aktuator (z. B. ei-
nen Linearaktuator) senden, um die Drosselklappe zu
steuern. Falls jedoch ein Fehler detektiert wird oder
falls ein Betreiber eine Steuerung des Fahrzeugs, des
Geréats oder der Maschine anfordert oder diese Uber-
nimmt, wird ein manueller Modus bestimmt.

[0043] Dann, wie durch Prozessblock 508 angege-
ben, kénnen Sensorsignale oder Steuersignale ba-
sierend auf dem Betriebsmodus selektiv geleitet wer-
den. Wie beschrieben, beinhaltet ein manueller Mo-
dus ein Transferieren von Sensorsignalen direkt zu
Steuereinheiten oder Aktuatoren, wahrend ein By-
Wire-Modus ein Senden von Steuersignalen zu den
Steuereinheiten oder Aktuatoren beinhaltet.

[0044] Ein Bericht kann dann erzeugt werden, wie
durch Prozessblock 510 angegeben. Der Bericht
kann eine beliebige Form besitzen und beliebi-
ge Informationen bereitstellen. Insbesondere kann
der Bericht einen Betriebsmodus oder einen Zu-
stand einschliel3lich eines Komponentenausfalls, ei-
ner Kommunikationsstérung, eines Sensorsignalver-
lustes oder eines Leistungsverlustes angeben. LEDs
verschiedener Farben kdnnen zum Beispiel aktiviert
werden, um einen manuellen Modus, einen By-Wire-
Modus, einen Leistungsverlust und so weiter anzuge-
ben. Der Bericht kann andere Informationen bereit-
stellen, die mit dem gesteuerten Fahrzeug, dem ge-
steuerten Gerat oder der gesteuerten Maschine as-
soziiert sind. Der Bericht kann zum Beispiel eine Ge-
schwindigkeit eines Fahrzeugs, einen Reifendruck,
eine Motordrehung, eine Temperatur und andere In-
formationen, die von den Sensoren verfligbar sind,
angeben. Wie dargestellt, kann der Prozess 500 ei-
ne Anzahl von Malen ausgeflihrt werden, angefangen
mit Prozessblock 502 oder Prozessblock 504 oder
beiden.

[0045] Merkmale, die sich fiir derartige Kombina-
tionen und Teilkombinationen eignen, wirden Fach-
leuten bei der Durchsicht der gesamten vorliegen-
den Anmeldung ersichtlich werden. Der hierin und
in den vorgetragenen Anspriichen beschriebene Ge-
genstand beabsichtigt, alle geeigneten Anderungen
in der Technologie abzudecken und einzuschlief3en.
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Patentanspriiche

1. System zum Steuern eines Fahrzeugs, wobei
das System Folgendes umfasst:
eine Einrichtungsschnittstelle, die dazu ausgelegt ist,
Anweisungen von einer externen Einrichtung zu emp-
fangen;
eine Steuerschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Sen-
sorsignale von einem oder mehreren Fahrzeugsen-
soren zu empfangen; und
ein Steuerungsmodul in Kommunikation mit der Ein-
richtungsschnittstelle und der Steuerschnittstelle, wo-
bei das Steuerungsmodul dazu ausgelegt ist, Schritte
fur Folgendes auszufiihren:
Erzeugen von Steuersignalen basierend auf den
empfangenen Anweisungen, und
selektives Leiten der Steuersignale oder der Sensor-
signale zu mindestens einer Steuereinheit am Fahr-
zeug.

2. System nach Anspruch 1, wobei das System
ferner ein Kommunikationsnetz umfasst, das einen
»,CAN“(Controller Area Network)-Bus und/oder einen
~oP1“(Serial Peripheral Interface)-Bus umfasst, der
das Steuerungsmodul mit der Einrichtungsschnitt-
stelle und der Steuerschnittstelle verbindet.

3. System nach Anspruch 1, wobei das System fer-
ner mindestens ein Signalgeneratormodul in Kommu-
nikation mit dem Steuerungsmodul umfasst, das da-
zu ausgelegt ist, die Steuersignale zu erzeugen.

4. System nach Anspruch 3, wobei das mindes-
tens eine Signalgeneratormodul dazu ausgelegt ist,
analoge Signale, digitale Signale und ,CAN“(Control-
ler Area Network)-Signale zu erzeugen.

5. System nach Anspruch 3, wobei das System fer-
ner mindestens ein Weiterleitungsmodul in Kommu-
nikation mit dem Steuerungsmodul umfasst, das da-
zu ausgelegt ist, die Steuersignale oder die Sensor-
signale basierend auf Signalen, die durch das Steue-
rungsmodul oder das mindestens eine Signalgenera-
tormodul bereitgestellt werden, zu transferieren.

6. System nach Anspruch 5, wobei das mindes-
tens eine Weiterleitungsmodul ein Relais ist, das da-
zu ausgelegt ist, Sensorsignale direkt zu der mindes-
tens einen Steuereinheit am Fahrzeug zu transferie-
ren, wenn das System in einem manuellen Modus be-
trieben wird.

7. System nach Anspruch 1, wobei das System
ferner einen Getriebesensor und/oder einen Dros-
selklappensensor und/oder einen Bremssensor und/
oder einen Blinksignalsensor und/oder einen Lenk-
sensor umfasst.

8. System nach Anspruch 1, wobei das System fer-
ner ein Signalverarbeitungsmodul umfasst, das dazu

ausgelegt ist, die Sensorsignale von dem einen oder
den mehreren Fahrzeugsensoren zu empfangen und
zu modifizieren.

9. System nach Anspruch 1, wobei das Steue-
rungsmodul ferner dazu ausgelegt ist, einen Betriebs-
modus basierend auf den Anweisungen, die von ei-
nem Betreiber eingegeben werden, und/oder einem
Fehler, der mit dem System assoziiert ist, zu bestim-
men.

10. System nach Anspruch 9, wobei das Steue-
rungsmodul ferner dazu ausgelegt ist, die Eingabe
vom Betreiber durch Analysieren der Sensorsignale
zu bestimmen.

11. System nach Anspruch 1, wobei das System
ferner ein Fehlermodul umfasst, das dazu ausgelegt
ist, einen Fehler des Systems zu detektieren.

12. System nach Anspruch 11, wobei das Feh-
lermodul ferner dazu ausgelegt ist, zumindest das
Steuerungsmodul zu tUberwachen.

13. System nach Anspruch 11, wobei das Feh-
lermodul ferner dazu ausgelegt ist, einen Hinweis,
der dem detektierten Fehler entspricht, unter Verwen-
dung einer Ausgabe bereitzustellen.

14. System nach Anspruch 1, wobei das Steue-
rungsmodul ferner dazu ausgelegt ist, die Steuersi-
gnale oder die Sensorsignale selektiv zu mindestens
einem Aktuator am Fahrzeug zu leiten.

15. System zum Steuern eines Fahrzeugs, wobei
das System Folgendes umfasst:
eine Einrichtungsschnittstelle, die dazu ausgelegt ist,
Anweisungen von einer externen Einrichtung zu emp-
fangen;
eine Steuerschnittstelle, die dazu ausgelegt ist, Sen-
sorsignale von einem oder mehreren Fahrzeugsen-
soren zu empfangen;
ein Fehlermodul, das dazu ausgelegt ist, einen Fehler
im System zu detektieren; und
ein Steuerungsmodul in Kommunikation mit der
Einrichtungsschnittstelle, der Steuerschnittstelle und
dem Fehlermodul, wobei das Steuerungsmodul dazu
ausgelegt ist, Schritte fir Folgendes auszufiihren:
Erzeugen von Steuersignalen basierend auf den
empfangenen Anweisungen;
Analysieren der Sensorsignale, um eine Eingabe von
einem Betreiber zu identifizieren;
Bestimmen eines Betriebsmodus fiir das System ge-
mal der Eingabe und dem Fehler; und
selektives Leiten der Steuersignale oder der Sensor-
signale zu mindestens einer Steuereinheit am Fahr-
zeug basierend auf dem Betriebsmodus.

16. System nach Anspruch 15, wobei das System
ferner mindestens ein Signalgeneratormodul in Kom-
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munikation mit dem Steuerungsmodul umfasst, das
dazu ausgelegt ist, die Steuersignale zu erzeugen.

17. System nach Anspruch 16, wobei der mindes-
tens eine Signalgenerator dazu ausgelegt ist, ana-
loge Signale, digitale Signale und ,,CAN“(Controller
Area Network)-Signale zu erzeugen.

18. System nach Anspruch 15, wobei das Sys-
tem ferner mindestens ein Weiterleitungsmodul in
Kommunikation mit dem Steuerungsmodul umfasst,
das dazu ausgelegt ist, die Steuersignale oder die
Sensorsignale basierend auf Signalen, die durch das
Steuerungsmodul oder den mindestens einen Signal-
generator bereitgestellt werden, zu transferieren.

19. System nach Anspruch 15, wobei das System
ferner einen Getriebesensor und/oder einen Dros-
selklappensensor und/oder einen Bremssensor und/
oder einen Blinksignalsensor und/oder einen Lenk-
sensor umfasst.

20. Verfahren zum Steuern eines Fahrzeugs un-
ter Verwendung eines Systems, wobei das Verfahren
Folgendes umfasst:

Empfangen von Anweisungen zum Steuern eines
Fahrzeugs von einer externen Einrichtung;
Gewinnen von Sensorsignalen von einem oder meh-
reren Fahrzeugsensoren;

Bestimmen eines Betriebsmodus basierend auf den
Anweisungen und den Sensorsignalen; und
selektives Leiten der Sensorsignale oder Steuersi-
gnale zu mindestens einer Steuereinheit am Fahr-
zeug basierend auf dem Betriebsmodus.

21. Verfahren nach Anspruch 20, wobei das Ver-
fahren ferner ein Erzeugen der Steuersignale basie-
rend auf den Anweisungen umfasst.

22. Verfahren nach Anspruch 20, wobei die Steuer-
signale analoge Signale, digitale Signale und ,CAN*
(Controller Area Network)-Signale umfassen.

23. Verfahren nach Anspruch 20, wobei das Ver-
fahren ferner ein Analysieren der gewonnenen Sen-
sorsignale umfasst, um eine Eingabe von einem Be-
treiber zu bestimmen.

24. Verfahren nach Anspruch 23, wobei das Ver-
fahren ferner ein Leiten der Steuersignale zu der min-
destens einen Steuereinheit umfasst, falls die Einga-
be nicht detektiert wird und die Anweisungen einen
By-Wire-Modus angeben.

25. Verfahren nach Anspruch 20, wobei das Ver-
fahren ferner ein Detektieren eines Fehlers des Sys-
tems umfasst.

26. Verfahren nach Anspruch 25, wobei das Ver-
fahren ferner ein Leiten der Steuersignale zu der min-

destens einen Steuereinheit umfasst, falls der Fehler
nicht detektiert wird und die Anweisungen einen By-
Wire-Modus angeben.

27. Verfahren nach Anspruch 25, wobei das Ver-
fahren ferner ein Erzeugen eines Berichts umfasst,
falls der Fehler detektiert wird.

28. Verfahren nach Anspruch 20, wobei das Ver-
fahren ferner ein selektives Leiten der Steuersignale
oder der Sensorsignale zu mindestens einem Aktua-
tor am Fahrzeug umfasst.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG. 5
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