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(57) Abstract: A method for calibrating a wheel speed detection system, comprising at least one wheel speed sensor and at least
one electronic control unit, wherein the at least one wheel speed sensor output signal (S2) is analyzed in said electronic control unit,
wherein the analysis of said at least one wheel speed sensor output signal in said electronic control unit is adapted to a route distance
information (5), which is obtained from a covered reference route distance.
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Veroffentlicht:
—  ohne internationalen Recherchenbericht und erneut zu ver-
dffentlichen nach Erhalt des Berichts

(57) Zusammenfassung: Verfahren zur Kalibrierung eines Raddrehzahlerfassungssystems, umfassend zumindest einen Raddreh-
zahlsensor und wenigstens eine elektronische Kontrolleinheit, wobei das mindestens eine Raddrehzahlsensorausgangssignal (S2) in
dieser elektronischen Kontrolleinheit ausgewertet wird, wobei die Auswertung des zumindest einen Raddrehzahlsensorausgangs-
signals in der elektronischen Kontrolleinheit an eine Wegstreckeninformation adaptiert wird (5), welche aus einer zuriickgelegten

Referenzwegstrecke gewonnen wird.
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Verfahren zur Kalibrierung eines Raddrehzahlerfassungssys-

tems

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Kalibrierung eines
Raddrehzahlerfassungssystems gemall Oberbegriff wvon Anspruch
1 sowie ein Kraftfahrzeug-Bremssystem, welches zur Durchfih-

rung aller Schritte des Verfahrens geeignet ist.

Es sind Raddrehzahlerfassungssysteme bekannt, welche die
Sensorausgangssignale der Raddrehzahlsensoren eines Kraft-
fahrzeugs auswerten und mittels einer gespeicherten Radgrole
wie beispielsweise dem Raddurchmesser die Geschwindigkeit

des Kraftfahrzeugs berechnen.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht darin, ein
Verfahren anzugeben, mit welchem die Auswertung der Raddreh-
zahlsensorausgangssignale hinsichtlich einer hoheren Genau-

igkeit verbessert werden kann.

Die Aufgabe wird erfindungsgemall geldst durch das Verfahren

gemall Anspruch 1.

Der Erfindung liegt der Gedanke zu Grunde, ein Verfahren zur
Adaption der Auswertung von Raddrehzahlsensorausgangssigna-
len in einer elektronischen Kontrolleinheit vorzuschlagen,
bei welchem eine, insbesondere im Wesentlichen absolute,
Wegstreckeninformation, die auf Basis einer zurilickgelegten
Referenzwegstrecke gewonnen wird, fir diese Adaption verwen-

det wird.

Unter einer elektronischen Kontrolleinheit wird vorzugsweise
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ein Mikrocomputer, insbesondere eines Kraftfahrzeugrege-
lungssystems, besonders bevorzugt eines Kraftfahrzeugbrems-

systems, verstanden.

Die Auswertung der Raddrehzahlsignale erfolgt bevorzugt im
Rahmen eines Verfahrens, welches insbesondere als Software-
verfahren durchgefiihrt wird. Dieses Verfahren berechnet be-
sonders bevorzugt eine Fahrzeuggeschwindigkeit und/oder eine
innerhalb einer definierten Zeitspanne zurickgelegte
Wegstrecke und/oder fithrt eine Weiterverarbeitung der Rad-
drehzahlsensorsignale durch und/oder stellt weiterverarbei-
tete Raddrehzahlsignale einem Verfahren zur indirekten Rei-

fendruck- bzw. Reifendruckverlustiberwachung zur Verfigung.

Das Kalibrierungsverfahren eines Raddrehzahlerfassungssys-
tems ist bzw. umfasst vorzugsweise ein Adaptionsverfahren
einer Auswertungs- bzw. Weiterverarbeitungssoftware fiir Rad-

drehzahlsensorausgangssignale.

Unter einer Referenzwegstrecke wird bevorzugt eine konkrete,
von dem Kraftfahrzeug, in welchem das Verfahren zur Kalib-
rierung des Raddrehzahlerfassungssystems durchgefiihrt wird,
zurickgelegte Wegstrecke verstanden, welche zur Gewinnung
flir Wegstreckeninformationen herangezogen wird, die diesem
Kalibrierungs- bzw. Adaptionsverfahren zu Grunde gelegt wer-
den. Die Referenzwegstrecke muss dabei besonders bevorzugt

definierten Bedingungen genigen.

Es ist bevorzugt, dass die Wegstreckeninformation der Refe-

renzwegstrecke mittels eines Satellitennavigationssystems,
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insbesondere eines GPS (Global Positioning System)- oder Ga-
lileo-Systems oder eines differentiellen GPSs bzw. eines
differenziellen Satellitennavigationssystems und/oder min-
destens einer Streckeninfrastruktureinheit, bestimmt wird.
Unter einer Streckeninfrastruktureinheit wird zweckmaliger-
weise eine Infrastruktureinheit verstanden, welche ihre
(Geo) -Positions-Koordinaten, insbesondere per Funk, an ein
Kraftfahrzeug tbermitteln kann. Diese Streckeninfrastruktur-
einheit ist beispielsweise eine so genannte Road-Side-Unit.
Besonders bevorzugt werden vom Satellitennavigationssystem
und/oder der Streckeninfrastruktureinheit absolute (Geo)-

Koordinaten an das Kraftfahrzeug lbertragen.

Ein in der elektronischen Kontrolleinheit gespeicherter Rad-
durchmesser und/oder Radradius und/oder Radumfang wird
zweckmalRigerweise an die Wegstreckeninformation der Refe-

renzwegstrecke adaptiert.

Diese Wegstreckeninformation wird vorzugsweise unter Berilick-
sichtigung von Karteninformationen, insbesondere mittels ei-
nes definierten Referenzwegstreckenanfangs- und - endpunktes

ermittelt.

Bei der Berechnung der Wegstreckeninformation werden bevor-
zugt eine Raddrehzahlsensor-Wegstrecke, welche mittels zu-
mindest eines Raddrehzahlsensors fir die zurilickgelegte Refe-
renzwegstrecke ermittelt wird, insbesondere radindividuell
und anschlieRend hinsichtlich separat durchgefithrter Verfah-
ren gemittelt, und eine Navigations-Wegstrecke, welche mit-

tels eines Satellitennavigationssystems und/oder mindestens
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einer Streckeninfrastruktureinheit ermittelt wird, mit ein-
ander verglichen und/oder zueinander in Relation gesetzt.
Dabei wird eine Adaptionsgrole, zumindest beriicksichtigend
die Raddrehzahlsensor-Wegstrecke sowie die Navigations-
Wegstrecke, berechnet, welche zur Adaption der Auswertung
des wenigstens einen Raddrehzahlsensorausgangssignals in der
elektronischen Kontrolleinheit gespeichert wird bzw. bei
dieser Auswertung beriicksichtigt wird. Die Adaptionsgréle
ist dabei besonders bevorzugt der Quotient aus Raddrehzahl-
sensor-Wegstrecke durch Navigations-Wegstrecke. Ganz beson-
ders bevorzugt wird dieser Quotient zur Adaption der Auswer-
tung des wenigstens einen Raddrehzahlsensorausgangssignals
danach mit der jeweiligen Raddrehzahl und/oder der aus der
jeweiligen Raddrehzahl bzw. dem Raddrehzahlsignal berechne-
ten Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung und/oder einer
entsprechend berechneten Wegstrecke multipliziert. Insbeson-
dere wird die Navigations-Wegstrecke durch Interpolation
mehrerer mittels des Satellitennavigationssystems berechne-
ter Teilwegstrecken durchgefihrt. Die Navigations-Wegstrecke
wird alternativ vorzugsweise oder zusatzlich in der elektro-
nischen Kontrolleinheit des Raddrehzahlerfassungssystems be-
rechnet, indem Koordinaten, welche dem Startpunkt und dem
Endpunkt und optional Teilwegpunkten der Referenzwegstrecke
zugeordnet sind und vom Satellitennavigationssystem zur Ver-
fligung gestellt werden addiert bzw. subtrahiert werden. Al-
ternativ vorzugsweise findet diese Berechnung direkt im Sa-
tellitennavigationssystem statt und das Ergebnis, insbeson-
dere die Navigations-Wegstrecke, wird an die elektronische

Kontrolleinheit des Raddrehzahlerfassungssystems iUbertragen.
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Zur Plausibilisierung ist es zweckmalig, die Raddrehzahlsen-
sor-Wegstrecken von zweili oder mehr Raddrehzahlsensoren hin-
sichtlich méglicher, wesentlicher Unterschiede zu priufen und

besonders bevorzugt eine Mittelwertbildung durchzufiithren.

Bei der Berechnung der Navigations-Wegstrecke werden zweck-
maligerweise wenigstens zweil Positionskoordinaten eines Sa-
tellitennavigationssystems oder zumindest zwei Positionsko-
ordinaten von Streckeninfrastruktureinheiten oder Kombinati-

onen dieser Absolut-Positions-Quellen beriicksichtigt.

Es ist zweckmaBig, dass Daten und Informationen einer zu-
rickgelegten Wegstrecke nur dann als Daten und Informationen
einer Referenzwegstrecke zur Durchfihrung des Verfahrens
verwendet werden, wenn beim Zuriicklegen dieser Wegstrecke
eine oder mehrere oder alle der folgenden Bedingungen er-
fiillt sind:

- Eine mittels des Satellitennavigationssystems und/oder ei-
nes Lenkwinkelsensors und/oder auf eine andere Weise berech-
nete Krimmung, die auf der zuriickgelegten Wegstrecke auf-
tritt, Uberschreitet nicht einen definierten Krimmungsgrenz-
wert, insbesondere soll kein ,Schlingerkurs™ des Kraftfahr-
zeugs bzw. stark schwankende Koordinaten des Satellitennavi-
gationssystems vorliegen bzw. die Anderungen der Koordinaten
des Satellitennavigationssystems miissen entlang der zurick-
gelegten Wegstrecke in einer oder mehr Raumrichtungen unter-
halb eines definierten Grenzwert beziiglich einer definierten
Zeit oder einer definierten, zurlickgelegten Teilwegstrecke
liegen,

- es tritt keine negative oder positive Beschleunigung auf
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der zuriickgelegten Wegstrecke auf, welche einen definierten
Grenzwert Uberschreitet,

- es wird kein Niederschlag durch einen Regensensor erkannt
und/oder der Scheibenwischer nicht betatigt,

- es erfolgt kein ABS- und/oder ESP- und/oder ASC-
Regelungseingriff des elektronischen Bremssystems auf der
zurlckgelegten Wegstrecke,

- die durchschnittliche Fahrzeuggeschwindigkeit auf dieser
zurlickgelegten Wegstrecke ist groBer als 70 km/h und/oder

- dem Satellitennavigationssystem steht wahrend dieser zu-
rickgelegten Wegstrecke stédndig eine definierte Mindestan-
zahl an Satelliten, insbesondere 3, 4 oder 5, zur Positions-

bestimmung zur Verfigung.

Die Navigations-Wegstrecke wird bevorzugt mittels einer zu-
satzlichen elektronischen Kontrolleinheit ermittelt und der
ersten elektronischen Kontrolleinheit zur Durchfithrung des
Kalibrierungs- bzw. Adaptionsverfahrens zur Verfligung ge-

stellt.

Bei der Berechnung der Navigations-Wegstrecke wird bevorzugt
ein elektronischer Horizont beriicksichtig, welcher bei-
spielsweise in Druckschrift US 6,405,128 vorgeschlagen wird
und insbesondere Koordinaten und Navigationsinformationen
von Wegstrecken und/oder Teilwegstrecken berticksichtigt, die
im Wesentlichen fiir ein Kraftfahrzeug tatsdchlich befahrba-
ren StraBen bzw. StraBenabschnitten entsprechen. Hierbei
werden besonders bevorzugt Hohenunterschiede bzw. das geo-

graphische Relief beriicksichtigt.
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Es ist zweckmaBig, dass die Navigations-Wegstrecke und Zu-
satzinformationen Uber die zuriickgelegte Referenzwegstrecke
mit einem Zeitstempel versehen vom Satellitennavigationssys-
tem an die elektronische Kontrolleinheit lbertragen werden.
Diese Zusatzinformationen umfassen dabei insbesondere Start-
zeitpunkt, Endzeitpunkt, Weglange oder alternativ ein Start-
zeitpunkt, eine Wegldnge mit dem Wert Null und zu einem spa-
teren Zeitpunkt einen Endzeitpunkt und eine zurickgelegte
Wegladnge. Hierdurch muss die elektronische Kontrolleinheit
keine selbststandige Auswertung von Koordinaten des Satelli-

tennavigationssystems vornehmen.

Im Rahmen des Verfahrens erfolgt vorzugsweise ein Einlernen
von Kalibrations- bzw. Adaptionsfaktoren fiir unterschiedli-
che Raddurchmesser. Dabei wird insbesondere stets im Wesent-
lichen gleiche Genauigkeit von Geschwindigkeit und Wegstre-
cke ermittelt und zur Verfligung gestellt. Falls keine abso-
lute Kalibrierung bzw. Adaption durchgefithrt wird, wiirde ein
Umstieg auf einen anderen Reifendurchmesser beispielsweise
automatisch auch zu einer Abweichung des gemessenen Weges

bzw. der gemessenen Geschwindigkeit flihren.

Es ist zweckmaBig, dass das Verfahren im Wesentlichen paral-
lel fir alle Raddrehzahlsensoren des Kraftfahrzeugs durchge-

fihrt wird.

Die Erfindung bezieht sich auBerdem auf ein Computerpro-
grammprodukt zur Durchfithrung aller Schritte des erfindungs-

gemdflen Verfahrens.
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AulBerdem betrifft die Erfindung ein Kraftfahrzeug-
Bremssystem, welches zur Durchfihrung aller Schritte des er-

findungsgemalien Verfahrens geeignet ist.

Das erfindungsgemale Verfahren ist vorzugsweise zur Erhdhung
der Genauigkeit aller geschwindigkeitsrelevanter bzw. -
abhangiger GroRen eines Kraftfahrzeugs vorgesehen. Dies be-
trifft insbesondere auch direkt oder indirekt hieraus abge-
leitete GroRen, wie beispielsweise eine zurickgelegte
Wegstrecke oder einen gemittelten Kraftstoffverbrauch. Be-
sonders bevorzugt wird das Verfahren verwendet, um Verande-
rungen eines oder mehrerer Raddurchmesser zu erkennen, ins-
besondere im Rahmen eines zusdtzlichen Verfahrens, wie bei-
spielsweise zur Bestimmung des Reifendrucks oder Erkennung
eines Reifendruckverlustes oder zur Bestimmung einer Reifen-
profilabnutzung oder zur Erkennung einer falsch montierten
ReifengroBe, ganz besonders bevorzugt zum Schidtzen des Rei-
fenverschleilles durch Abgleich von Reifenluftdruck und Rei-
fenauBendurchmesser. Das erfindungsgemafle Verfahren kann
zweckmalRigerweise zur Berechnung einer durch das Kraftfahr-
zeug zurickgelegten Bahnkurve bzw. eines entsprechenden Kur-

venradius verwendet werden.

Das erfindungsgemaBe Verfahren wird stadndig oder zu defi-
nierten Zeitpunkten wiederholt, um immer wieder eine Genau-
igkeitsverbesserung durch Anpassung der Raddrehzahlsensor-
auswertung an die Randbedingungen des Raddrehzahlerfassungs-

systems zu erhalten.

Weitere bevorzugte Ausfiithrungsformen ergeben sich aus den
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Unteranspriichen und der nachfolgenden Beschreibung eines

Ausfihrungsbeispiels an Hand von Figuren.

Es zeigt in schematischer Darstellung

Fig. 1 ein Ausfithrungsbeispiel eines Ablaufdiagramms ei-
nes Verfahrens zur Kalibrierung eines Raddrehzah-

lerfassungssystems.

In Fig. 1 ist ein beispielhaftes Verfahren zur Kalibrierung
eines Raddrehzahlerfassungssystems veranschaulicht. Das Rad-
drehzahlerfassungssystem umfasst dabei eine elektronische
Kontrolleinheit ECU sowie vier mit dieser ECU verbundene
Raddrehzahlsensoren. Satellitennavigationssystem GPS ist e-

benfalls mit der ECU verbunden.

In Funktionsblock 1 wird eine absolute Position des Kraft-
fahrzeugs zu einem Zeitpunkt t auf Basis von GPS-Koordinaten
oder auf Basis einer bekannten Position, deren Koordinaten
in einer digitalen Karte des GPS hinterlegt sind, bestimmt.
Funktionsblock 1 kann dabei entweder im GPS ausgefihrt wer-
den oder direkt in der ECU, welche mit dem GPS verbunden
ist. Diese absolute Position wird an Funktionsblocke 2 und 3
Ubertragen. An Funktionsblock 2 wird auBerdem Sensorsignal
S1 des Kraftfahrzeugbremssystems, beispielgemall umfassend
ein Lenkwinkel, eine Raddrehzahl und eine Geschwindigkeit
ibertragen, wobei die Raddrehzahl und die Geschwindigkeit
noch unkalibriert im Sinne des aktuellen Verfahrenszyklus
sind. In Funktionsblock 2 werden anschlielend mehrere Bedin-

gungen Uberpriift, wie beispielsweise ob keine negative oder
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positive Beschleunigung auf der zurilickgelegten Wegstrecke
auftritt, welche einen definierten Grenzwert iUberschreitet,
ob kein Regelungseingriff des elektronischen Bremssystems
auf der zurilickgelegten Wegstrecke erfolgte, ob kein Nieder-
schlag durch einen Regensensor erkannt und/oder der Schei-
benwischer nicht betatigt wurde, ob die durchschnittliche
Fahrzeuggeschwindigkeit auf dieser zurickgelegten Wegstrecke
ist grobBer als 70 km/h war, also keine Stadtfahrt vorliegt
oder ob dem Satellitennavigationssystem wahrend dieser zu-
rickgelegten Wegstrecke stadndig eine definierte Mindestan-
zahl an Satelliten zur Positionsbestimmung zur Verfiigung
steht. Falls diese Bedingungen erfillt sind, kann die zu-
rickgelegte Wegstrecke als Referenzwegstrecke betrachtet
werden und fiir das Verfahren herangezogen werden. Falls die-
se Bedingungen nicht erfillt sind, wird beispielgemdall davon
ausgegangen, dass insbesondere die Raddrehzahlsensorinforma-
tionen betreffend diese zuriickgelegte Wegstrecke, zu uner-
winschten Stdrungen unterworfen sind, wodurch keine Genauig-
keitssteigerung durch eine Auswertung dieser Informationen

erreicht werden konnte.

Funktionsblock 3 berechnet eine Navigations-Wegstrecke durch
Summierung der GPS-Koordinaten eines Wegstreckenanfangs- und
Wegstreckenendpunktes unter zusatzlicher Bericksichtigung

von Positionen auf Teilwegstrecken mittels Interpolation.

In Funktionsblock 6 werden das Raddrehzahlsensorausgangssig-
nal eines Raddrehzahlsensors hinsichtlich zuriickgelegter
Teilwegstrecken inkrementell ausgewertet und an Funktions-

block 4 idbertragen, in welchem aus diesen inkrementellen
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Teilwegstrecken eine Raddrehzahlsensor-Wegstrecke hinsicht-

lich der zurilickgelegten Wegstrecke berechnet wird.

Die Navigations-Wegstrecke und die Raddrehzahlsensor-
Wegstrecke werden an Funktionsblock 5 tbertragen. Danach
wird die Navigations-Wegstrecke durch die Raddrehzahlsensor-
Wegstrecke dividiert, wobei dieser so berechnete Quotient
eine AdaptionsgroRe bzw. einen Adaptionsfaktor bildet. Durch
Speicherung dieser AdaptionsgréBe wird die Auswertung der
Raddrehzahlsensorausgangssignale an die Wegstreckeninforma-
tion der zurlickgelegten Referenzwegstrecke adaptiert. Diese
Adaptionsgrole wird dabei anschlieBend in Funktionsblock 7
zur Multiplikation mit den aus Funktionsblock 6 erhaltenen
Teilwegstrecken jeweils zur Berechnung von korrigierten
Teilwegstrecken AS multipliziert. Aus diesen korrigierten
Teilwegstrecken AS wird jeweils durch Division durch die
Zeit des entsprechenden Zeitintervalls eine korrigierte Ge-
schwindigkeit v in Funktionsblock 8 berechnet, welche im We-
sentlichen einer korrigierten Momentangeschwindigkeit des
Kraftfahrzeugs entspricht. Das Kalibrierungsverfahren wird
beispielhaft im Wesentlichen parallel fir alle Raddrehzahl-
sensoren durchgefithrt. Optional wird ein nicht veranschau-
lichter Plausibilisierungs-Verfahrensschritt durchgefihrt,
in dem beispielsweise die Raddrehzahlsensor-Wegstrecken
und/oder die Adaptionsgrdélen aller Raddrehzahlsensoren bzw.
fiir alle Raddrehzahlsensoren auf Wesentliche Abweichungen

geprift bzw. mit einander vergleichen werden.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Kalibrierung eines Raddrehzahlerfassungs-
systems, umfassend zumindest einen Raddrehzahlsensor,
der ein Raddrehzahlsensorausgangssignal (S2) liefert,
und wenigstens eine elektronische Kontrolleinheit, wobei
das mindestens eine Raddrehzahlsensorausgangssignal (S2)
in der elektronischen Kontrolleinheit ausgewertet wird,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswertung des zumindest einen Raddrehzahlsensoraus-
gangssignals an eine Wegstreckeninformation adaptiert
wird (5), welche aus einer zurilickgelegten Referenz-

wegstrecke gewonnen wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die Wegstreckeninformation der Referenzwegstrecke mit-
tels eines Satellitennavigationssystems und/oder zumin-

dest einer Streckeninfrastruktureinheit bestimmt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich-
net, dass zumindest ein in der elektronischen Kontroll-
einheit gespeicherter Raddurchmesser, -radius, -umfang
an die Wegstreckeninformation der Referenzwegstrecke a-

daptiert wird.

4. Verfahren nach mindestens einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass die Wegstreckeninformation
unter Bericksichtigung von Karteninformationen, insbe-
sondere mittels eines definierten Referenzwegstreckenan-

fangs- und Referenzwegstreckenendpunktes, ermittelt (1)
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wird.

5. Verfahren nach mindestens einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass bei der Berechnung der Weg-
streckeninformation eine Raddrehzahlsensor-Wegstrecke
(4), welche mittels zumindest eines Raddrehzahlsensors
fiir die zurlckgelegte Referenzwegstrecke ermittelt wird,
und eine Navigations-Wegstrecke (3), welche mittels ei-
nes Satellitennavigationssystems und/oder mindestens ei-
ner Streckeninfrastruktureinheit ermittelt wird, mit
einander verglichen und/oder zueinander in Relation ge-
setzt werden (5), wobei eine Adaptionsgrole berechnet
wird, welche zur Adaption der Auswertung des wenigstens
eines Raddrehzahlsensorausgangssignals in der elektroni-

schen Kontrolleinheit gespeichert wird.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass
die AdaptionsgroBle der Quotient aus der Raddrehzahlsen-

sor-Wegstrecke und der Navigations-Wegstrecke ist.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass
der Quotient zur Adaption der Auswertung des wenigstens
einen Raddrehzahlsensorausgangssignals danach mit der
jeweiligen Raddrehzahl und/oder der aus der jeweiligen
Raddrehzahl berechneten Wegstrecke (7) und/oder Ge-
schwindigkeit (8) und/oder Beschleunigung multipliziert

wird.

8. Verfahren nach mindestens einem der Anspriiche 5 bis 7,

dadurch gekennzeichnet, dass die Navigations-Wegstrecke
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durch Interpolation mehrerer mittels des Satellitennavi-
gationssystems berechneter Teilwegstrecken durchgefihrt

wird (3).

9. Verfahren nach mindestens einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass Daten und Informationen ei-
ner zuriickgelegten Wegstrecke nur dann als Daten und In-
formationen einer Referenzwegstrecke zur Durchfihrung
des Verfahrens verwendet werden, wenn beim Zuriicklegen
dieser Wegstrecke mindestens eine Bedingung aus der
Gruppen von Bedingungen (2),

- eine mittels des Satellitennavigationssystems und/oder
eines Lenkwinkelsensors (S1) und/oder auf eine andere
Weise berechnete Krimmung, die auf der zurilickgelegten
Wegstrecke auftritt, lberschreitet nicht einen definier-
ten Krummungsgrenzwert,

- es tritt keine negative oder positive Beschleunigung
auf der zurilickgelegten Wegstrecke auf, welche einen de-
finierten Grenzwert iUberschreitet,

- es wird kein Niederschlag durch einen Regensensor (S1)
erkannt und/oder der Scheibenwischer (S1) nicht beta-
tigt,

- die durchschnittliche Fahrzeuggeschwindigkeit (S1) auf
dieser zuriickgelegten Wegstrecke ist gréBer als 70 km/h,
- dem Satellitennavigationssystem steht wahrend dieser
zurickgelegten Wegstrecke stadndig eine definierte Min-
destanzahl an Satelliten zur Positionsbestimmung zur
Verfligung,

erfillt ist.
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10. Kraftfahrzeug-Bremssystem, welches zur Durchfihrung al-
ler Schritte eines Verfahrens gemal mindestens einem der

Anspriiche 1 bis 9 geeignet ist.
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