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(57) Abstract: The invention relates to a method for detecting and
storing at least speed as an information relevant for registration for
a tachograph system. The aim of the invention is to provide a tam-
perproof tachograph system offering a high degree of security. For
this purpose, an arithmetic unit detects signals for determining the
speed from at least two independent sensors (14, 16, 18) and com-
pares them with each other and stores a sensor-related error message
if the signals deviate significantly from each other. In a preferred
embodiment, the signals of at least three independent sensors (14,
16, 18) are compared with each other in the arithmetic unit and are
checked for their plausibility by excluding any signals that signifi-
cantly deviate from a plurality of signals and determining the speed
of the vehicle to be stored only using one or more of those signals
that deviate from each other only within defined limits. The inven-
tion also relates to a tachograph system used for speed detection.

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende FErfindung betrifft
ein Verfahren zum Erfassen und Speichern wenigstens der
Geschwindigkeit als registrier-relevanter Information fiir ein
Tachographensystem. Um ein Tachographensystem zu schaffen,
das einen moglichst groBen Schutz gegen Manipulationen aufweist,
werden in einer Recheneinheit Signale zur Bestimmung der
Geschwindigkeit von wenigstens zwei unabhidngigen Sensoren
(14, 16, 18) erfasst und miteinander verglichen und bei signifikant
abweichenden Signalen wird eine sensorbezogene Fehlermeldung
gespeichert. In einer bevorzugten Ausfiihrungsform werden in
der Recheneinheit die Signale von wenigstens drei unabhéngigen
Sensoren (14, 16, 18) miteinander verglichen und auf ihre
Plausibilitit gepriift werden, indem von einer Mehrzahl an Signalen
signifikant abweichende Signale von der Erfassung ausgeschlossen

werden und die zu speichernde Geschwindigkeit des Fahrzeugs nur mit Hilfe eines oder mehrerer derjenigen Signale ermittelt
wird, die voneinander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte abweichen. Die Erfindung betrifft auch ein Tachographensystem zur

Geschwindigkeitserfassung.
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Beschreibung

Geschwindigkeitserfassung fir ein Tachographensystem

Die vorliegende Erfindung befasst sich mit einem Verfahren
zum Erfassen und Speichern wenigstens der Geschwindigkeit als
registrierrelevante Information fiir ein Tachographensystem.
Die Erfindung befasst sich auch mit einem solchen Tachogra-

phensystem.

Tachographensysteme werden in Fahrzeugen verwendet, um be-
stimmte Informationen zu erfassen und zu speichern, bei-
spielsweise in Lastkraftwagen oder in Bussen, um die gesetz-
liche Aufschriebpflicht fiir die so genannten registrierrele-
vanten Informationen bei bestimmten Fahrzeuggattungen und
Fahrzeugnutzungen zu erfiillen. Die Tachographensysteme dienen
auBerdem zur Kontrolle der Einhaltung der gesetzlich vorge-
schriebenen Fahrtzeiten bzw. Ruhepausen sowie zur Kontrolle
der Geschwindigkeitsbegrenzungen. Die auch als Fahrtenschrei-
ber bekannten Tachographensysteme bestehen im Wesentlichen
aus einer Registriereinheit und einem Sensor zur Ermittlung
der Geschwindigkeit, der auch als Speedsensor bezeichnet
wird. Die wvon &alteren Fahrtenschreibern bekannten Scheiben
aus Papier, auf denen die gefahrene Geschwindigkeit wvon dem
Fahrtenschreiber aufgetragen wurde, sind bei modernen Fahr-
tenschreibern, den so genannten digitalen Tachographen
(DTCO), durch einen Speicher in Form einer Chipkarte ersetzt.
Bei den digitalen Tachographen liefert der Speedsensor Daten,
aus denen in der Registriereinheit alle registrierrelevanten
Daten, wie z. B. Geschwindigkeit, gefahrene Strecke etc. be-
rechnet und auf der Chipkarte gespeichert werden. Der Speed-
sensor 1st dabeil neben einem Zeiterfassungssensor die einzige
Datenquelle zur Berechnung der Geschwindigkeit als regist-
rierrelevanter bzw. aufschiebpflichtiger Informationen. Um
eine Manipulation des Tachographensystems zu verhindern, ist
der Speedsensor mit dem Fahrzeuggetriebe verplombt. Zusatz-

lich erfolgt die Verbindung zwischen Speedsensor und der Re-
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gistriereinheit iUber ein standardisiertes Protokoll, das eine
entsprechende Verschliisselung aufweist. Es hat sich jedoch
gezeigt, dass im Falle eines trotz der Sicherheitsvorkehrun-
gen manipulierten Speedsensors eine Manipulation des Systems
nicht erkannt wird, so dass eine Registrierung falscher Daten
erfolgt. AulRerdem ist bei einem Ausfall des Speedsensors kein

Aufschrieb der registrierrelevanten Daten mehr moéglich.

Aus der DE 196 15 248 Al ist ein Verfahren zum Bestimmen ei-
ner Geschwindigkeit eines Fahrzeugs bekannt, bei der die Ge-
schwindigkeit aus der Drehzahl eines Rades bestimmt wird. Um
gesetzlichen Anforderungen zu genigen, soll durch einen Kor-
rekturwert sichergestellt werden, dass die Geschwindigkeits-
anzeige des Fahrzeugs auf keinen Fall niedriger ist, als die
tatsdchliche Geschwindigkeit. Der Korrekturwert wird durch

die Erfassung von Positionsdaten und einer aus den Positions-—
daten errechneten Geschwindigkeit gewonnen. Dadurch soll bei-
spielsweise der Verschleill des Reifenprofils oder der Bela-

dungszustand und der Reifendruck bericksichtigt werden.

Weiter ist in der DE 100 15 304 Al ein Navigationssystem be-
schrieben, bei dem in einem Navigationsgeradt verschiedene

Fahrtparameter wie Geschwindigkeit, Drehbeschleunigung, Line-
arbeschleunigung, Unfallindikatoren etc. erfasst und auf eine
Chipkarte gespeichert werden. MaBnahmen zum Schutz gegen Ma-
nipulation oder zum Erkennen eines fehlerhaften Sensors sind
nicht vorgesehen. Das Navigationssystem stellt lediglich eine
Art Fahrtenschreiber dar, der um die Funktion eines auch un-
ter der Bezeichnung ,Black Box“™ bekannten Unfallschreibers

erwelitert ist, der Fahrdaten in den letzten Minuten bzw. Se-
kunden vor einem Unfall speichert, um den Hergang des Unfalls

rekonstruieren zu konnen.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht darin, ein
Verfahren zu schaffen, das einen méglichst groBRen Schutz ge-

gen Manipulationen eines Tachographensystems aufweist.
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Erfindungsgemal wird die Aufgabe durch ein Verfahren der ein-
gangs genannten Art geldst, bei dem in einer Recheneinheit
Signale zur Bestimmung der Geschwindigkeit von wenigstens
zwel unabhangigen Sensoren erfasst und miteinander verglichen
werden und bei signifikant abweichenden Signalen eine sensor-

bezogene Fehlermeldung gespeichert wird.

Der Vorteil des erfindungsgemdBen Verfahrens besteht darin,
dass sich durch Abfragen der gespeicherten Fehlermeldungen
ein Ausfall oder eine Manipulation eines Sensors leicht er-
kennen lasst. Dies kann sowohl flir Servicezwecke in der Werk-
statt als auch fiir die stichprobenartige Uberpriifung durch
die Polizeil verwendet werden, d. h. durch die Speicherung der
Fehlermeldung lasst sich kontrollieren, ob die aufgezeichnete

Geschwindigkeit richtig oder falsch ist.

In einer bevorzugten Ausfilhrungsform werden die Signale auf
ihre Plausibilitat geprift und die zu speichernde Geschwin-—
digkeit des Fahrzeugs wird nur mit Hilfe eines Signals ermit-
telt, wenn die Signale voneinander nur innerhalb bestimmter
Grenzwerte abweichen, so dass die Aufzeichnung der Geschwin-
digkeit nur bei intakten und nicht manipulierten Sensoren er-—

folgt.

In einer alternativen bevorzugten Ausfihrungsform werden in
der Recheneinheit die Signale von wenigstens drei unabhdngi-
gen Sensoren miteinander verglichen und auf ihre Plausibili-
tat geprilift, indem von einer Mehrzahl an Signalen signifikant
abweichende Signale von der Erfassung ausgeschlossen werden
und die zu speichernde Geschwindigkeit des Fahrzeugs nur mit
Hilfe eines oder mehrerer derjenigen Signale ermittelt wird,
die voneinander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte abwei-
chen. Da bei der Berechnung bzw. Registrierung der regist-
rierrelevanten bzw. aufschriebpflichtigen Informationen meh-
rere Datenquellen zur Verfiigung stehen und ein Ausfall oder
eine Manipulation eines Sensors erkannt wird, kann die zu

speichernde Geschwindigkeit trotzdem ermittelt werden.
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Weiterhin bevorzugt ist eine Ausfihrungsform des Verfahrens,
bei dem einem Sensor eine Leitfunktion zugeordnet ist und der
Leitsensor mit Hilfe der Signale der wenigstens zwei anderen
Sensoren auf seine Plausibilitdt hin geprift wird. Dadurch
lasst sich ein Fehler oder eine Manipulation des Leitsensors

erkennen.

Vorzugsweise wird bei von einer Mehrzahl der Sensoren gelie-
ferten, voneinander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte ab-
weichenden Signalen ein davon signifikant abweichendes Signal
des Leitsensors als falsch gekennzeichnet, die Geschwindig-
keit nur mit Hilfe der plausibilisierten Signale der anderen
Sensoren ermittelt und eine Fehlermeldung in dem Speicher ab-
gelegt. Dadurch ist es moglich, die registrierrelevanten In-
formationen trotz eines Fehlers oder einer Manipulation des
Leitsensors zu erfassen und zu speichern. Die Festlegung, wie
viel Sensoren eine erforderliche Mehrzahl darstellen, erfolgt
in Abhangigkeit von der Sensorenanzahl. Handelt es sich bei-
spielsweise um drei Sensoren, von denen zwel Sensoren Signale
liefern, die voneinander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte
abweichen, kann ein davon signifikant abweichendes Signal des
Leitsensors durch die zwei Signale der anderen beiden Senso-
ren erkannt werden. Fir eine moglichst zuverldssige Ermitt-
lung der Geschwindigkeit wird man bei einer grdbBeren Anzahl
an Sensoren festlegen, dass auch entsprechend mehr Sensoren
Signale liefern miissen, die voneinander nur innerhalb be-

stimmter Grenzwerte abweichen.

In einer bevorzugten Ausfiihrungsform werden die Daten zwi-
schen wenigstens einem Sensor und der Recheneinheit ver-
schliisselt Ubertragen, um das Verfahren zusdtzlich gegen Ma-

nipulation zu schiitzen.

Gegenstand der Erfindung ist auch ein Tachographensystem zur
Erfassung registrierrelevanter Fahrzeugdaten, das wenigstens
dreil Sensoren zur Erfassung der Geschwindigkeit des Fahr-

zeugs, einer mit den Sensoren verbundenen Recheneinheit zum



10

15

20

25

30

35

WO 2008/025763 PCT/EP2007/058913

Vergleichen der Signale und zum AusschlieRen fehlerhafter
Signale sowie einen Speicher zum Speichern wenigstens der Ge-
schwindigkeit als registerrelevante Information aufweist.
Durch die drei Sensoren ldsst sich ein fehlerhafter oder ma-
nipulierter Sensor ermitteln, um die Zuverladssigkeit des Sys-

tems zu erhohen.

Vorzugswelse 1ist wenigstens einer der Sensoren ein Drehzahl-
messer, der auf der Abtriebsseite des Getriebes angeordnet
ist und als Sensor fiir die Geschwindigkeitserfassung dient.
Dabei handelt es sich um einen so genannten Speedsensor, der

iiblicherweise bei Fahrtenschreibern zum Einsatz kommt.

In einer besonders bevorzugten Ausfiihrungsform ist wenigstens
einer der Sensoren ein Positionssensor, der Positionsdaten
des Fahrzeugs erfasst und die Geschwindigkeit ist mit Hilfe
der Signale des Positionssensors ermittelbar. Als Positions-—
sensor kann ein GPS-Empfanger verwendet werden, der in die
Recheneinheit integriert ist. Der GPS-Empfadnger ermittelt an-
hand von Satellitensignalen Positionsdaten des Kraftfahr-
zeugs, aus denen sich eine tatsachlich gefahrene Strecke und
zusammen mit einer fiir diese gefahrene Strecke erfassten Zeit
eine wahrend dieser Strecke gefahrene Geschwindigkeit berech-
nen ladsst. Da Navigationssysteme in modernen Fahrzeugen oft-
mals ohnehin vorhanden sind, kann als Positionssensor auch
der GPS-Empfadnger des Navigationssystems verwendet werden.
Ebenfalls denkbar ist es, als Positionssensor den GPS-—
Empfanger eines Steuergerats zum so genannten Tracking zu
verwenden, das der Rickmeldung an eine Zentrale ilber den mo-
mentanen Aufenthaltsort des Fahrzeuges dient. Die Erfassung
von Positionsdaten ist auch mit Hilfe von ortsfesten
Transpondern und/oder Sendern mdglich. Dies kann beispiels-
weise mit Hilfe von Vorrichtungen zur Erfassung einer Stra-
Benmaut erfolgen, die dem vorbeifahrenden Fahrzeug Positions-

daten zur Verfiigung stellen.
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Vorzugswelse 1st wenigstens einer der Sensoren ein ABS-
Radsensor zur Ermittlung der Raddrehzahl, mit deren Hilfe die
Geschwindigkeit ermittelbar ist. Da ABS-Systeme bei modernen
Fahrzeugen standardmdBig vorhanden sind, kann auf diese zu-
rickgegriffen werden, um den Aufwand und Kosten fir das Ta-
chographensystem moglichst gering zu halten. Da es beispiels-
weise beil engen Kurvenradien oder bei Schlupf eines Antriebs-
rades zu Abweichungen der Raddrehzahlen der verschiedenen Ra-
der untereinander kommt, kann aus den an den verschiedenen
Radern einer Achse vorhandenen ABS-Radsensoren ein Mittelwert
gebildet werden. Eine Korrektur der Radsensorwerte kann auch
mit Hilfe eines Lenkwinkelsensors vorgenommen werden, der bei
elektronischen Stabilitdtsprogrammen ohnehin vorgesehen ist.
Hier konnen dann alle Sensoren unabhangig voneinander einge-—
setzt werden, so dass die Sicherheit gegen Manipulation wei-

ter erhoht wird.

Weiterhin bevorzugt ist eine Ausfiihrungsform, bei der wenigs-—
tens einer der Sensoren ein Drehzahlmesser zur Erfassung der
Motordrehzahl ist und zusammen mit einem Gangsensor zur Er-—

fassung des eingelegten Ganges fiir die Geschwindigkeitserfas-—
sung vorgesehen ist. Da die Erfassung der Motordrehzahl ohne-
hin erfolgt, stellt dies einen weiteren kostengilinstigen Sen-

sor zur Verfigung.

Aus der Aufzahlung der verschiedenen Sensoren ist ersicht-
lich, dass die Plausibilisierung der von dem Tachographensys-—
tem erfassten Geschwindigkeit vorzugsweise mit ohnehin im
Fahrzeug vorhandenen Sensoren erfolgt. Je grohRer die Zahl der
unabhdngigen Signale ist, desto grdBer ist der Schutz des
Systems gegen Manipulation oder fehlerhafte Sensoren. Da bei
einer groBen Zahl zusdtzlicher Sensoren eine Manipulation nur
dann erfolgreich ist, wenn alle Sensoren in gleicher Weise
manipuliert sind, kann der so genannte Speedsensor einfacher
ausgefihrt sein, d. h. ohne hohen Manipulationsschutz wie
beispielsweise das Verplomben oder das verschliisselte Uber-

tragen der Daten, soweit dies gesetzlich moglich ist.
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Nachfolgend wird anhand der beigefiigbten Zeichnungen naher auf

ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung eingegangen. Es zeigen:

Fig. 1 ein Schema eines Tachographensystem mit einer Re-

gistriereinheit und drei unabhidngigen Sensoren und

Fig. 2 beispielhaft einen Ausschnitt des Ablaufs einer
Plausibilitatsprifung unter Verwendung von GPS-—

Daten.

In Fig. 1 ist schematisch der Aufbau eines erfindungsgemalben
Tachographensystems gezeigt. In einer Registriereinheit 12
ist eine Recheneinheit vorgesehen. Die Registriereinheit 12
ist mit wenigstens drei unabhdngigen Sensoren 14, 16, 18 zur
Erfassung der Geschwindigkeit des Fahrzeugs verbunden. Bei
dem ersten Sensor 14 handelt es sich um einen so genannten
Speedsensor, der als Drehzahlmesser auf der Abtriebsseite des
Getriebes des Fahrzeugs angeordnet ist. Beil dem zweiten Sen-—
sor 16 handelt es sich um einen Positionssensor, der mit Hil-
fe von GPS-Signalen Positionsdaten des Fahrzeugs erfasst, mit
denen die Geschwindigkeit des Fahrzeugs ermittelbar ist. Bei
dem dritten Sensor 18 handelt es sich um einen ABS-Radsensor
zur Ermittlung der Radrehzahl, mit deren Hilfe die Geschwin-

digkeit ermittelbar ist.

Die Registriereinheit 12 verfigt iiber eine Anzeigevorrichtung
20 und Schreib-/Leseeinrichtungen 22 zum Einfiihren von Chip-

karten zum Speichern registrierrelevanter Informationen.

In der Recheneinheit der Registriereinheit 12 werden die Sig-
nale der Sensoren 14, 16, 18 erfasst. Die Signale werden mit-
einander verglichen und auf ihre Plausibilitat hin geprift,
indem von einer Mehrzahl an Signalen signifikant abweichende
Signale von der Erfassung ausgeschlossen werden und die zu
speichernde Geschwindigkeit des Fahrzeugs nur mit Hilfe der-
jenigen Signale ermittelt wird, die voneinander nur innerhalb

bestimmter Grenzwerte abweichen. In Abhdngigkeit der von den
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Sensoren 14, 16, 18 erzeugten Signale kann es erforderlich
sein, die Signale aufzuarbeiten, um sie vergleichen zu kon-
nen. Dies wdre beispielsweise der Fall, wenn ein Sensor ein
Spannungssignal abgibt und ein anderer Sensor ein Pulssignal
erzeugt. Selbstverstdndlich ist es auch moglich, mit den ver-—
schiedenen Signalen Jjeweils eine Geschwindigkeit des Fahr-
zeugs zUu errechnen, und die Geschwindigkeiten miteinander zu
vergleichen. Die Bestimmung der Grenzwerte kann sowohl abso-
lut als auch relativ in Abhangigkeit der Geschwindigkeit des

Fahrzeugs erfolgen.

Wenn alle drei Signale voneinander nur innerhalb bestimmter
Grenzwerte abweichen, kann davon ausgegangen werden, dass we-
der eine Manipulation noch ein Fehler eines Sensors 14, 16,
18 vorliegt. Entsprechend kénnen alle drei Signale der Senso-
ren 14, 16, 18 zur Ermittlung der zu speichernden Geschwin-
digkeit herangezogen werden oder das Signal eines bevorzugten

Sensors.

Wenn eines der Signale von den anderen Signalen signifikant
abweicht, ist dies ein Anzeichen fiir einen fehlerhaften oder
manipulierten Sensor 14, 16, 18. Das signifikant abweichende
Signal wird von der Erfassung ausgeschlossen, so dass die Er-—
mittlung der zu speichernden Geschwindigkeit des Fahrzeugs
nur mit Hilfe der anderen Signale erfolgt, die voneinander
nur innerhalb bestimmter Grenzwerte abweichen, wobei entweder
ein bestimmtes Signal ausgewdahlt wird oder die Werte der kor-

rekt arbeitenden Sensoren gemittelt werden.

Bei dem GPS-Empfanger 16 kann es sich um einen GPS-Empfanger
eines Navigationssystems handeln, das heutzutage iiblicherwei-
se als separates Einbaugerdt zum Einsatz kommt. Bei dem GPS-
Empfanger 16 kann es sich aber auch um ein vor allem in Last-
kraftwagen verwendetes Steuergerat zum so genannten Tracking
handeln, das lediglich Positionsdaten liefert und keine Rou-
tenverldaufe berechnen kann. Beim Tracking werden die Positi-

onsangaben an eine Zentrale der Fahrzeugflotte gemeldet, so
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dass die Standorte der Fahrzeuge von allen Teilnehmern des
Flottenverbunds abrufbar sind. Selbstverstadndlich kann der
GPS-Empfanger 16 auch in die Registriereinheit 12 integriert

sein.

Bei dem ABS-Sensor 18 handelt es sich um einen bei einem ABS-
System eines Fahrzeugs ohnehin vorhandenen Sensor. Da Fahr-
zeuge heutzutage in der Regel serienmdBig mit einem ABS-
System ausgestattet sind, stellt die Verwendung eines ABS-
Sensors einen kostengilinstigen Sensor fiir das Tachographensys-—
tem zur Verfigung. Da ein einzelner ABS-Sensor bei engen Kur-
venfahrten oder bei Schlupf des Rades einen von der tatsdch-
lichen Geschwindigkeit des Fahrzeugs abweichenden Wert lie-
fert, kann es sinnvoll sein, alle ABS-Sensoren oder die Sen-—
soren einer Achse des Fahrzeugs zu verwenden, um aus den Jje-
weiligen Signalen einen Mittelwert zu bilden, der an die Re-—
gistriereinheit 12 gesendet wird, die Korrektur kann aber
auch durch das Signal eines Lenkwinkelsensors vorgenommen

werden.

In Fig. 2 ist ein Ablauf einer Plausibilitatsprifung bei-
spielhaft unter Verwendung von GPS-Daten gezeigt. Selbstver-

stdndlich ist der Ablauf auch auf andere Daten Ubertragbar.

Zu Beginn des Algorhythmus steht der Empfang 24 von GPS-
Daten, die beispielsweise durch den GPS-Empfanger 16 zur Ver-
fligung gestellt sind. Daraufhin findet eine Uberpriifung 26
statt, ob die GPS-Daten gliltig sind, d. h. ob der Empfang ge-
stort oder gar nicht moglich ist. Beil gliltigen GPS-Daten er-
folgt ein Zurilicksetzen 28 eines Fehlerzdhlers der Registrier-
einheit 12. Daraufhin werden die GPS-Daten (Gy,) mit einem
Zeitstempel 30 gespeichert. Unmittelbar danach werden Daten
(Smy) eines anderen Sensors, beispielsweise des Speedsensors
14 mit einem Zeitstempel 32 gespeichert. AnschlieBend erfolgt
eine Berechnung 34 des zurilickgelegten Wegs aus den aktuellen
und den vorhergehenden GPS-Daten sowie den aktuellen und den

vorhergehenden Sensordaten. Weiter erfolgt ein Vergleich 36,
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ob der berechnete zuriickgelegte Weg in beiden Rechnungen,
d. h. bei beiden Sensordaten gleich ist. Bei positivem Ergeb-
nis des Vergleichs 36 erfolgt ein Signal 38 zum Wiederholen

des Algorhythmus in festgelegten Intervallen.

Ist das Resultat des Vergleichs 36 negativ, d. h. die berech-
neten zuriickgelegten Wege sind unterschiedlich groB, erfolgt
eine Fehlermeldung 40. Dadurch werden weitere Schritte zum
Fehlerhandling des Systems ausgeldst und/oder es erfolgt eine
Manipulationsanzeige auf der Anzeigevorrichtung 20 der Re-
gistriereinheit 12. Zusdtzlich wird die Fehlermeldung 40 auf
der Chipkarte und/oder in der Registriereinheit 12 gespei-

chert.

Wenn das Resultat der Gliltigkeitspriifung 26 der GPS-Daten ne-
gativ 1ist, erfolgt eine Fehlermeldung 41 und damit ein Erho-
hen 42 des Fehlerzadhlers. In einer Abfrage 44 des Fehlerzadh-
lers wird ermittelt, ob der Fehlerzahler einen festgelegten
Wert Uberschreitet. Ist dies nicht der Fall, erfolgt ein Be-
fehl zum erneuten Empfangen 24 von GPS-Daten. Gegebenenfalls
wird eine Pause 46 vor der nidchsten Messung vorgesehen. Liegt
der Wert des Fehlerzahlers oberhalb eines festgelegten Werts,
deutet dies auf einen wiederholt gestdrten oder nicht mdgli-
chen Empfang 24 der GPS-Daten hin. Daraufhin wird das Verfah-
ren abgebrochen und die Fehlermeldung 40 erscheint auf dem
Display bzw. wird auf der Chipkarte und/oder in der Regist-

riereinheit 12 abgespeichert.
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Patentanspriiche

Verfahren zum Erfassen und Speichern wenigstens der Ge-
schwindigkeit als registrierrelevanter Information fiir
ein Tachographensystem,

dadurch gekennzeichnet, dass in einer
Recheneinheit Signale zur Bestimmung der Geschwindigkeit
von wenigstens zweli unabhangigen Sensoren (14, 16, 18)
erfasst und miteinander verglichen werden und bei signi-
fikant abweichenden Signalen eine sensorbezogene Fehler-

meldung gespeichert wird.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeilchnet, dass die Sig-
nale auf ihre Plausibilitat geprift werden und die zu
speichernde Geschwindigkeit des Fahrzeugs nur mit Hilfe
eines Signals ermittelt wird, wenn die Signale voneinan-

der nur innerhalb bestimmter Grenzwerte abweichen.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass in der
Recheneinheit die Signale von wenigstens drei unabhdngi-
gen Sensoren (14, 16, 18) miteinander verglichen und auf
ihre Plausibilitat geprift werden, indem von einer Mehr-
zahl an Signalen signifikant abweichende Signale von der
Erfassung ausgeschlossen werden und die zu speichernde
Geschwindigkeit des Fahrzeugs nur mit Hilfe eines oder
mehrerer derjenigen Signale ermittelt wird, die vonein-

ander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte abweichen.

Verfahren nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet, dass einem
Sensor (14) eine Leitfunktion zugeordnet ist und der
Leitsensor mit Hilfe der Signale der anderen Sensoren

(16, 18) auf seine Plausibilitat hin gepriift wird.
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Verfahren nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass bei

von einer Mehrzahl der Sensoren (14, 16, 18) geliefer-
ten, voneinander nur innerhalb bestimmter Grenzwerte ab-
weichenden Signalen ein davon signifikant abweichendes
Signal des Leitsensors (14) als falsch gekennzeichnet
wird, die Geschwindigkeit nur mit Hilfe der plausibili-
sierten Signale der anderen Sensoren (16 ,18) ermittelt
wird und eine Fehlermeldung in dem Speicher abgelegt

wird.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Da-
ten zwischen wenigstens einem Sensor (14, 16, 18)und der

Recheneinheit verschliisselt ilbertragen werden.

Tachographensystem flir ein Verfahren zur Erfassung re-
gistrierrelevanter Fahrzeugdaten nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, mit wenigstens drei Sensoren (14,
16, 18) zur Erfassung der Geschwindigkeit des Fahrzeugs,
einer mit den Sensoren (14, 16, 18) verbundenen Rechen-
einheit zum Vergleichen der Signale und zum AusschlieRen
fehlerhafter Signale sowie einem Speicher zum Speichern
wenigstens der Geschwindigkeit als registrierrelevanter

Information.

Tachographensystem nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeilchnet, dass wenigs-

tens einer der Sensoren (14) ein Drehzahlmesser auf der
Abtriebsseite des Getriebes ist und als Sensor fir die

Geschwindigkeitserfassung dient.

Tachographensystem nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet, dass dem
Drehzahlmesser (14) eine Leitfunktion bei dem Vergleich

der Signale zugeordnet ist.
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Tachographensystem nach Anspruch 8 oder 9,
dadurch gekennzeichnet, dass der

Drehzahlmesser (14) verplombt ist.

Tachographensystem nach einem der Anspriiche 7 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass wenigs-
tens einer der Sensoren (16) ein Positionssensor ist,
der Positionsdaten des Fahrzeugs erfasst und die Ge-
schwindigkeit mit Hilfe der Signale des Positionssensors

ermittelbar ist.

Tachographensystem nach Anspruch 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Po-
sitionssensor (16) ein GPS-Empfanger ist, der in die Re-

cheneinheit integriert ist.

Tachographensystem nach Anspruch 11 oder 12,
dadurch gekennzeichnet, dass ein GPS-
Empfanger eines Navigationssystem als Positionssensor
(16) dient.

Tachographensystem nach einem der Anspriiche 7 bis 13,
dadurch gekennzeilchnet, dass wenigs-
tens einer der Sensoren (18) ein ABS-Radsensor zur Er-
mittlung der Raddrehzahl ist, mit deren Hilfe die Ge-

schwindigkeit ermittelbar ist.

Tachographensystem nach einem der Anspriiche 7 bis 14,
dadurch gekennzeilchnet, dass wenigs-
tens einer der Sensoren ein Drehzahlmesser zur Erfassung
der Motordrehzahl ist und zusammen mit einem Gangsensor
zur Erfassung des eingelegten Ganges fiir die Geschwin-

digkeitserfassung vorgesehen ist.

Tachographensystem nach einem der Anspriiche 7 bis 15,
dadurch gekennzeilchnet, dass wenigs-

tens einer der Sensoren ein Empfanger flir das Empfangen
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17.

14

einer von einer stationdren Geschwindigkeitsmesseinrich-

tung ermittelten Geschwindigkeit vorgesehen ist.

Tachographensystem nach einem der Anspriiche 7 bis 16,
dadurch gekennzeichnet, dass die zwi-
schen wenigstens einem Sensor und der Recheneinheit

libertragenen Daten verschliisselt sind.
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