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Title: DECENTRALIZED SEAT CONTROL SYSTEM

(54) Bezeichnung : DEZENTRALES SITZSTEUERUNGSSYSTEM

Fig. 1

(57) Abstract: The invention relates to a decentralized seat control system (1) for seats (2), comprising multiple seat elements which
can be moved linearly or angularly relative to one another and which can be adjusted by intelligent devices (4 to 9), such as
electromotive drives (4, 5) and a lumbar drive (7). The aim of the invention is to provide a flexible seat control system which can be
adapted to different conditions, in particular different seat geometries and different system environments and system requirements,
which operates in an exceptionally reliable manner, is easy to maintain, has a simple design, and is easy to wire, and which requires
only a minimum number of different devices, said devices being combinable in different manners. According to the invention, this is
achieved by the features of claim 1.

(57) Zusammenfassung:

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft ein dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) fiir Sitze (2) mit mehreren relativ zueinander linear- oder
winkelbeweglichen Sitzelementen, welche durch intelligente Gerdte (4 bis 9), wie elektromotorische Antriebe (4, 5) und
Lordosenantrieb (7) verstellbar sind. Aufgabe der Erfindung ist es ein flexibles an unterschiedliche Gegebenheiten, insbesondere
unterschiedliche  Sitzgeometrien,  unterschiedliche  Systemumgebungen und  Systemanforderungen  anpassbares
Sitzsteuerungssystem darzustellen, welches auBerordentlich zuverldssig arbeitet, einfach zu warten ist, einfach aufgebaut und
verkabelt ist und das nur eine minimale Anzahl an unterschiedlichen Gerdten bendétigt, die in unterschiedlichster Weise
miteinander kombinierbar sind. Diese Aufgabe wird erfindungsgemél durch die Merkmale des Anspruchs 1 geldst.
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Titel: Dezentrales Sitzsteuerungssystem

Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) {lr Sitze (2) mit

mehreren relativ zueinander linear- oder winkelbeweglichen Sitzelementen.

Fahrzeugsitze, insbesondere Flugzeugsitze der oheren Klasse, weisen in der Regel
gine Reihe von beweglichen Sitzelementen auf wie Rickenliehne, Nackenstiitze,
Beinauflage, Fuldstiitze, etc., welche mittels z. B, elektromotorischer Antriebe linear
oder um einen Winkel versielibar sind. Weiter kénnen dber Pumpen und Ventile
betétigte pneumatische Kissen als Lordosenstitze, z. B. mit Massagefunktion,
Bediengeraie, Leselampen, Unterhaltungsfunktionen und Sicherheitseinrichtungen,
wie Verriegelungsschidgsser vorhanden sein. Die unterschiedlichen Antriebe und
sonstigen Funktionen kdnnen der Einfachheit halber als Gerte bezeichnet werden,
welche miteinander (ber ein Steuerungssysiem verbunden sind. Ein
Steuerungssysiem 8st die einzelnen Funktionen aus, {berwacht und koordiniert

diese,

Dig EP 1 432 583 B1 beschreibt ein Steuerungs- und Energieversorgungssystem flir
die Antriebe in Flugzeugsitzpltzen. Um eine sichere Funklion zu gewéahrleisten wird
hierbei ein redundanter Aufoau des Systemns vorgeschiagen, bei welchem jeder
Antrieb von zwei Nelzgerlen versorgbar ist und das System Uber eine zenirale
Steuereinheit verflgt, welches die Antriebe steuert, wobei die einzelnen Gerdte
durch gine Datenleitungseinrichiung miteinander verbunden sind. Zudem soll die
Funktion der zentralen Steuereinheit bei deren Ausfall von einem mit einer Software
ausgestatiteten Antrieb dbernommen werden. In einer Weiterbildung sollen mehrere
oder alle Antriebe durch ihre verteilie Intelligenz die Funktion der zentralen
Steuereinheit Gbernehmen. Diese Ldsung ist aufgrund der hohen Anzahi an
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Einzelgeraten unwirtschaftlich und fihrt aufgrund des Gewichis dieser Gerate zu
einem erhdhien Krafistoffverbrauch.

Die DE 10 2004 047 148 beschreibt eine Steuerungsaniage flir komplexe Systeme,
insbesondere fir einen Flugzeugsitz, mil Baugruppen wie Anlriebe, Pumpen, Ventile,
Lampen eic., die jeweils mindestens einen Prozessor mit einer Schnittstelle zur
Koemmunikation sowie einen funklionalen Block aufweisen und als Busteilnghmer
Uber ein Bussysiem miteinander in Verbindung siehen, wobei anstelle eines
zentralen Steuergerdts mehrere Busteilnehmer jeweils Teile der Steueraufgaben
dbernehmen. Hierbei kann zwar auigrund der verteilten Steueraufgaben auf eine
zentrale Steuerung verzichiet werden, es miissen jedoch auch einfache Gerate, 2. B.

eine Lampe mit einem Prozessor ausgestaltet werden, um ansteuerbar zu sein.

Aufgabe der Erfindung ist es ein flexibles, an unterschiedliche Gegebenheiten,
insbesondere unterschiedliche Sitzgeometrien, unterschiedliche Systemumgebungen
und Sysiemanforderungen anpassbares Sitzsteuerungssystem darzustellen, weiches
aubBerordentlich zuveriissig arbeitel, einfach zu warten ist, einfach aufgebaut und
verkabel ist und das nur eine minimale Anzahl an unterschiedlichen Gerdlen

bendtigt, die in unterschiediichster Weise miteinander kombinierbar sind.

Diese Aufgabe wird erfindungsgeman durch die Merkmale des Anspruchs 1 geldst.
Da eines der intelligenten Gerale (4 bis 9) neben seiner Grundiunklion zusétzlich die
Funkiion eines System-Masters hat, von welchem andere intelligente Gerale (4 bis 9)
Steuerbefehle erhalien, ist eine zuverl8ssige Funktion der Sitzsteuerung gegeben,
ohne dass eine zentrale Steuerung vorgesehen werden muss. Gerdte werden als
intelligent bezeichnet, wenn diese {iber eine Rechen- und eine Speichereinheit
verfligen und dber eine BUS-Schnittstelie mit anderen intelligenten Geraten (4 bis 9)
kermmunizieren kann. Die Erfindung ermoglicht ein sehr flexibles
Sitzsteuerungssystem (1), bei welchem eine minimale Anzahl an unterschiedlich

gestalteten Gerdten ein Maximum an Funklionen erfillen kann.

Die einzelnen Gerate weisen Grundfunktionen auf. Bediengerate werden auch als

JLassenger Control Unit” kurz PCU” bezeichnet; sie bestehen im vorliegenden
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Beispiel aus einem Touchscreen mit MenlifGhrung und erfauben die individuelle

Steuerung der Sitzelemente; seine Grundfunklion ist die ,Bedienfunklion®.

Das intelligente Schnittstellengerdt wird auch als ,Seat Interface Device”, kurz ,SID°
bezeichnet; es dient als Service-Schnitistelle, Datensammler elc.; seine
Grundfunktion ist die Servicefunktion”.

Das intelligente Steuergerdt flir nicht intelligente Geréle oder Gerdle ohne
Steuerungsfunktion wird auch als ,Discrele Line Controller”, kurz ,DLC” bezeichnet;
seine Grundfunklion ist die Steuerung nicht busfahiger Zusatzeinrichtungen wie
Leselicht (10), Stimmungsbeleuchiung, exierne Bedieneinheil, Verriegelungen (80)
und sonstige externe Gerale.

Das Netzgerat (3) wird auch als ,Power Supply” bezeichnet; es dient als Schnitistelie
zum Bordneiz mit Transformation der Bordnetzspannung aufz. B. 28 V. Das
Netzgerat (3) weist mehrere (z. B. vier) DC-Ausgange, sogenannte ,Ports” auf und
dient als zentrale Spannungsversorgung fir eine Gruppe von Sitzen (2) und/oder
anderen Geraten; seine Grundfunkiion ist die Verteilung der Bordspannung und die
Bereitsteliung von ldentifikations-Informationen (D).

JMasterfunktion” bedeutet, dass ein intelliigentes Gerdt (4 bis 8) lediglich die Funktion
gines Sysiem-Masters hat, aber nichi gusschliieBlich als System-Master dient,

sondermn dariiber hinaus eine Grundfunktion hat.

Weiterbildungen der Erfindung werden in den Unteransprichen dargestellt. Eine
besonders vorieilhafte Weiterbildung der Erfindung beruht darin, dass die Aufgaben
eines System-Masters auf mehrere inteliigente Gerédte (4 bis 9} verteil sind, wobei
jedes intelligente Gerat (4 bis 9) neben seiner Grundfunklion eine Teilaufgabe oder
Teilaufgaben eines Teil-System-Masters hat.

Weiter ist es sinnvoll, dass die Tell-System-Master Untergruppen in Bezug auf die
Gesamifunktionalitét bilden. Ein erster Tell-System-Master kénnte fir die
Bewegungskoordination der Antriebe eines ersten Sitzes (2} zusténdig sein, ein
zweiter Tell-System-Master flir die Bewegungskoordination der Aniriebe (4, 5, 7)
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eines zweiten Sitzes {2). Ein weiterer Teil-System-Master kénnte die Gbrigen
Funktionen steuermn. Auf diese Weise lassen sich die verschiedenen Funktionen

einfacher programmieren.

ZweckmaRigerweise ist vorgesehen, dass intelligente Geréte (4 bis 9) mil einer
System-Master- oder Teil-System-Master-Funkiion von den GObrigen intelligenten
Gerdten (4 bis 9) Statusinformationen erhalten.

GemaB einer Weilerbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass eines der
intelligenten Geréte (4 bis 8) die (brigen Gerale eines Sitzes (2) oder mehrerer Sitze
(2) steuert und die Auigabe der Bewegungskeoordination der Sitzelemente des cder
der Sitze (2) hat.

Ebenso kann eines der Geréie (4 bis 9) einen Teilbereich der Antriebe (4, 5, 7) eines
Sitzes (2) oder mehrerer Sitze (2) steuern, ein anderes Gerat {4 bis 9) einen anderen
Teilbereich eines Silzes (2) oder mehrerer Sitze (2) steuern, und das jeweilige Gerat
{4 bis 9} die Aufgabe der Bewegungskoordination der Teil-Sitzelemente des oder der
Sitze (2) haben.

Aus wirtschaftlichen und praktischen Grilnden besitzt nicht jedes Gerét (4 bis 9), das
an einem Sitz (2} eine zusétzliche Hilfsfunktion ausfihrt eine intelligente Steuerung
mit BUS-Schnitistelle. Aus diesem Grund ist es von groBem Vorieil, dass ein
intelligentes Steuergerit (9) mehrere nicht busfahige Zusatzgerate flr
Umgebungsiunktionen steuert. Zu diesen Zusatzgerdten zahi beispiethaft ein
Leselicht (10), eine Stimmungsbeleuchiung, eine kundenspezifische Beleuchiung,
ein Monitor, Verriegelungen (80) , externe Sensoren fiir Umwelterfassung und/oder

eine exierne Bedieneinheit.

Sitzsteuerungssysteme (1) besitzen in der Begel ein Netzgerét (3), wobei diese gine
Schnitistelie zu einem Bordnetz bildet und die Spannung auf z. B. 28 V wandelt.

Das Netzgerat kann einen oder mehrere DC-Ausgange oder Poris® haben. In der
vorliegenden Ausfilhrungsform weist das Netzgerdt (3) vier Porls {21, 22, 23, 24) auf,
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an welche entweder insgesamt vier Sitze (2} angeschiossen werden knnen oder z.

B. zwei Sitze (2) und sonstige Zusalzgeréte wie Trennwénde oder Moniloraniriebe.

Bei einer besonders wirtschaftlichen Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen,
dass die unierschiedlichen Ports (21, 22, 23, 24) eine Kennung in Form von
unterschiedlichen Steuerspannungen beinhalien, welche ein Erkennungsmerkmal fir
die jeweils angeschlossenen Geréie darstelit.

Je weniger unterschiedliche Gerate im Sitzsteuerungssystem (1) bendligt werden,
desto geringer ist der Aufwand {0r Hersieliung und Lagerhaliung, daher wird
bevorzugl, dass mehrere Sitze (2) mit identischen Gerdten an dem
Kommunikationsbus angeschlossen sind und eine Unterscheidung Uber die

unterschiedlichen Sleuerspannungen durchfiihrbar ist.

Das Sitzsteusrungssystem (1} ist so flexibel aufgebaut, dass neben Sitzen (2) auch
andere zu steuernden Mittel eingebunden werden kdnnen. Hier sind vier Gruppen
vorhanden, welche aus Sitzen (2) , Trennwdnden oder anderen Einrichtungen, wie z.
B. einer Monitorverstellvorrichtung bestehen, fir welche eine minimale Anzahl an
unterschiedlichen Antrieben (4, &, 7) vorgesehen ist, deren Anzahl geringer ist als die
absolute Anzahi an Antrieben (4, 5, 7).

Alternativ zu einem differenzierten Spanungsniveau besitzt jeder Sitz (2) oder
Funktionsgruppe eine digitale oder analoge Kennung und das Netzgerat (3) weist
eine Splitterfunktion auf, durch welche mehrere (z. B. bis zu vier) Sitze (2) bzw.
Gerdte ansteuerbar sind. Die Splitterfunktion kann auch in einem separaten oder
einem anderen Gerétl des Silzsteusrungssystems (1) integriert sein.

Um das Sitzsteuerungssystem (1) besonders einfach installieren oder warten zu
kénnen ist ein intelligentes Schnitistellengerdt/SID (8) vorgesehen, welches als
Service-Schnitistelie dient, dber welche Software und/oder Parameterséize auf alle
intelligenten Geréte (4 bis 9) hochiadbar sind. Im Ubrigen kann das intelligente
Schnitisteliengerat/SID (8) zur Sammiung und Speicherung von Systemdaien
dienen.
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Zu einer weiteren Funktion des intelligenten Schnitisteliengerdtes/SID (6) gehdrt das
Konfigurationsmanagement des Antriebssysiems.

Aufgrund unierschiediicher geometrischer Gegebenheiten bei unterschiedlichen
Einsaizidlien kann sich eine Vielzahl verschiedener Konfigurationen ergeben. Hierbei
ist es besonders vorteithalt, dass durch einen Parametersaiz in allen intelligenten
Gerdten (4 bis 8) die Auswahi der Gerate mit System-Master- oder Teil-System-

Master-Funktion definierbar ist.

Das Sitzsteuerungssystem {1} ist durch die Reduktion der involvierten Bautsile
besonders zuveridssig. Um die Zuveridssigkeil noch weiter zu erhéhen, Gbernimmt
bei Ausfall eines intelligenien Geréts (4 bis 9) ein anderes inteilligentes Gerdt (4 bis
9) deren Funktion oder Teilfunktion. Die Ubergabe ist dabei ebenfalls durch den
Parametersalz geregell.

Um eine mdglichst wirtschaftliche und einfache Verkabelung der Gerdite
uriereinander und ein minimales Gewichi zu erreichen, werden die einzelnen
intelligenten Geréle (4 bis 9), obwoh! auch eine sternfdrmige Version moglich wére,
nach dem Daisy-Chain-Prinzip mileinander verschaltet. Das bedeutet, dass sowohi
die Spannungsversorgungsleitungen als auch die Datenleitungen einen Eingang und
ginen Ausgang im jeweiligen Gerat haben.

Ein wesentliches Merkmal der Erfindung ist ein hybrider Aufbau des
Sitzsteuerungssystems (1), wobei das Steuermodul in jedem Gerdt das Gerdt auf
Basis von Status-Informationen aus dem Kommunikationsbus steuert und weitere
Systemaufgaben auf Basis von Steuerbefehlen des aktiven System-Master bzw. der
akliven System-Master ausgefiihrt werden. Der oder die aklive(n) System-Master
empfangt/empfangen den Status der Gbrigen intelligenten Geréte (4 bis 9) des
Systems und sendel/senden Kommandos an die Geréie zurlick.

Nach einer besonders vorteilhafien Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass
bei Ausfall eines System-Masters ein anderes Gerét (4 bis 9) dessen Holle
{bernimmi, dabei ist zweckmaBigerweise vorgesehen, dass bei Ausfall des akiiven
System-Masters nach einer vorinsiallierten Prioritdtenliste das intelligente Gerét (4
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bis 9) ausgewahlt wird, welches die Funklion des akliven System-Masters

bernimmi.

Um ausreichend Speicherplatz flir eine umfassende Datenbasis vorzuhalien, ist ein
intelligentes Gerdt (4 bis 8), vorzugsweise das intelligente Schnitistellengerd/SID mit
ginem elekironischen Speicher in ausreichender GréBe, wie z. B. von mehr als 1GB
ausgestatiet. Somit lassen sich statistisch relevanie Datenmengen wéhrend der
Laufzeit oder des Betriebs speichern; diese werden automatisch ausgeweriet und
somit Austélle frGhzeilig erkannt und gemeldet.

Darmnit ein Ergignis einem exakien Zeitpunk! zugewiesen werden kann, weist das
System eine Echizeituhr auf; deren Spannungsversorgung wird Gber einen
Energiespeicher, wie z. B. einem Superkondensaior sichergestellt. Dies hai den
Yoriell, dass im Falle eines Kondensators (57) keine Batierie erforderlich ist und die

Echizeituhr somil wartungsfrei ist.

Die Aussagekraft der Log-Daten wird dadurch weiter erhéht, dass diese dem
Kabineninnendruck zugeordnet werden. Dieser ist indireki ein Mab flr die Flughdhe
bzw. dem Start- oder Landestatus.

Nach einem weileren Aspekt der Erfindung ist vorgesehen, dass die Antriebe (4, 5,
7) (ber eine integrierie Bewegungssieuerung veriligen, welche Schnitistellen zu
ginem Antrieb, wie z. B. einem Elekiromotor (20), zu einer Stellungsriickmeldung, z.
B. einem Potentiometer (82), zu einem Temperatursensor (83), zu einer Bremse (91)

und zum Kommunikationshus (17) aufweisen.

Zur integrierten Bewegungssteuerung gehdri auch eine Einklemmschutziunkiion, die
ein di/dt-Monitoring beinhaltet, wonach die Entsiehung einer Einklemmsituation durch

einen erhdhien Stromwert erkannt und rechizeitig unterbunden wird.

Alternativ oder zuséaizlich kann eine Einklemmschutzfunktion kinematik- und

positionsabhangig vorhanden sein.

Um den Komfort fiir den Sitzbenutzer zu erhdhen ist eine lastunabhingige

Drehzahlregelung implementiert, welche flr einen ruhigen, gleichmafigen Lauf
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sowohi bei einermn geringen, als auch bei einem hohen Gewicht des jeweiligen
Benutzers sorgt.

im Falle der Verwendung eines Elektroantriebs wird der gerduscharme ruhige Laui

der Antriebsmotoren durch eine leistungsoptimierie Kommutierung gewahrieistet.

Durch eine Closed Loop-Regelung ist die Motordrehzahi bis zu einer Drehzahi O
regeibar. Die Closed Loop-Regelung erfolgt auch bis zur maximal notwendigen
Drehzahl des jeweiligen Antriebs.

Gemaf einer Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen, dass der System-Master
alle ihm untergeordneten Antriebe (4, 5, 7) 50 steuert, dass bei gleichzeitiger
Ansteuerung mehrerer Antriebe (4, 5, 7) als Gruppe Gber den Kommunikationsbus
(17} das Akiivieren und Deaktivieren der Bremsen {91) gerdusch- und stromoptimiert
erfolgt.

Eine besonders gerduscharme Steusrungsfunklion ist dadurch gegeben, dass, wenn
bei degklivierten Bremsen (91) einzelne Aniriebe (4, 5, 7) vor den anderen dem
System-Master untergeordneten Antrigben (4, 5, 7) thren Endpunkt der Bewegung
erreichen, die Antriebssteuerung im Falle einer Krafibeaufschiagung dieser Antriebe
{4, 5, 7) mittels einer Positionsregelung solange fir eine Gegensleuerung sorgt, bis
mit dem Erreichen des Endpunkis der Bewegung durch den letzien Antrieb (4, 5, 7)
die Bremsen (21) flir alle betroffenen Aniriebe (4, 5, 7) wieder akiiviert werden.

Der Kommunikationsbus (17) ist z. B. ein Low Speed CAN BUS mit 125 KBi/s.

Bei einer besonders baurgumsparenden Variante der Erfindung sind das intelligente
Steuergerdt (9) und das intelligente Schnitistellengerat (6) in sinem gemeinsamen
Gehduse inlegriert. Hierdurch kénnen Steckerbauteile und Verbindungskabel
eingespart werden. Weiler ist es méglich elektronische Bauteile des Steuergerats (9)
und des Schnitistellengerats (8) auf einer einzigen Leiterplatte anzuordnen. Dadurch

lassen sich weitere Bauteile einsparen und/oder gemeinsam nutzen.

Ein Ausfihrungsbeispiel der Erfindung wird nachicigend anhand der Zeichnung

naher erldutert. £s zeigen:
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Fig. 1 einen Sitz mit stilisiert angedeuteten Zubshdrieiien,

Fig. 2 eine vereinfachte Darstellung eines Bussystems,

Fig. 3 ein Nelzgeral,

Fig. 4 ein Block-Diagramm des Netzgerats,

Fig. 5 ein intelligentes Schnitistellengerét (51D),

Fig. 8 ein Block-Diagramm des intelligenten Schnittstellengeriies (SID),

Fig. 7 ein intelligentes Steuergerat (DLC) und

Fig. 8 ein Block-Diagramm des intelligenten Steuergeréts (DLC),

Fig. 9 ein Bediengerat (PCU),

Fig. 10 ein Block-Diagramm des Bediengeréis (PCU),

Fig. 11 einen Linearantrieb,

Fig. 12 eine Stirnansichi des Linearaniriebs,

Fig. 13 ein Beispiel fir ein verschaltetes Sitzsteuerungssystem,

Fig. 14 ein Blockschaltbild einer Gruppe von Busteilnehmern und

Fig. 15 ein Blockschaltbild von zwei Gruppen von Busteiinehmermn,

Fig. 1 zeigt einen Sitz 2, der eine Vielzahl von Gerélen eines Sitzsteusrungssystems
1 aufweist. Diese Geréte sind der besseren Ubersicht halber stilisiert um den Sitz 2

herum angeordnet mit Andeutung ihrer Lage im Sitz 2. Die dargestelifen Geréle sind
im Einzelnen ein Schwenkantrieb 5, ein Linearantrieb 4, ein Netzgerat 3, ein
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intelligentes Schnitistellengerdt (SID) 6, ein intelligentes Steuergerdt (DLC)Y 9, ein
intelligentes Bediengerdt 8, ein Lordosenantrieb 7, ein Leselicht 10, eine
Stimmungsbeleuchiung 11 und eine kundenspezifische Beleuchtung 12.

in Fig. 2 ist ein vereinfachier Busschaltpian 20 dargestelit, mit einem
Kommunikationsbus 17, an welchem mehreren intelligenie Gerale 4, 5
angeschiossen sind; zwei Linearantriebe 4 und ein Schwenkantrieb 5. Die Aniriebe
4, 5, 7 umiassen neben einem Elekiromotor 80, ein Unlersetzungsgetriebe 45,
Bremsen 91, Potentiometer 92, Temperalursensoren 93 und einen Controller 94. Auf
Letzterem sind eine Software mit System-Master-Steuerungsfunktionen bzw.
redundante Systemsteuerungsfunktionen und Gerate-Steuerungsfunklionen
(Grundfunktion) installiert. Im vorliegenden Beispiel hat der Schwenkantrieb 5
zusétzlich zu seiner Grundiunkiion auch eine System-Master-Funkiion. Der
Schwenkantrieb 5 weist dabei eine aklive System-Master-Steuerung 15 und jeder
Linearantrieb 4 weist eine redundante Systemsteuerung 16 auf, welche im
Normalbeirieb inakliv ist. Zusaizlich weisen Schwenkantrieb 5 und Linearantriebe 4
gine Gerdtesteuerung 13 auf, welche Elekiromotoren 80 und Bremsen 91 der Gerate
4, 5 unmittelbar (ber Gerdtesteuerbefehle 14 ansteuern und Stellungssignale von
den Polentiometern 52 und Temperaiursignale von den Temperatursensoren 93 als
Statusinformationen an den Kommunikationsbus 17 ausgeben. Der Schwenkantrieb
5 (mit System-Master-Funktion) empféngt die Statusinformationen 19 von den
Ubrigen Bustellnehmern, verarbeitet diese und dquivalente Informationen der
eigenen Gerdtesteuerung 13 und sendet Steuerbefehle 18 an den
Kommunikationsbus 17. Von den brigen Bustellnehmern werden die Steuerbefehle
18 der Sysiem-Master-Steuerung 15 mit hdherer Prioritdt ausgellhrt als die
Gerdtesieuerbefehle 14 der jeweiligen lokalen Gerdtesteuerung 13. Die redundanten
Systemsteuerungen 16 besitzen eine vordefinierte Rangfolge und werden bei Austall
des Gerats mit der akliven System-Master-Funktion aktiv und die ranghéchste der
redundanten Systemsteuerungen 16 Gbernimmt dessen Steuerungsaufgaben. Je
nach Art der Stdrung kann auch ein Nolprogramm gefahren werden. Die intelligenten
Gerate eines Sitzes 2, welche eine Antrisbsfunkiion haben bilden miteinander eine
Funktionsgruppe, wobei das gemal Definition ranghdchste Gerdt eine Tell-Master-
Funktion in Bezug auf das Gesamtsysiem, das mehrere Sitze 2 umfasst, ausibi.
Jedem Sitz 2 und damit jedem Port 21, 22, 23, 24 ist ein Gerat mit einer Teil-Master-
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Funkiion zugeordnel. Die gestrichelien Linien sollen andeuten, dass die Funklionen
der Aniriebssleuerung bei Ausfall eines Anlriebs 4, 5, 7 oder einer

Steuerungsfunktion auch wechseln kénnen.

Fig. 3 zeigt eine vereinfachie Darstellung eines Netzgerates 3, mit einem Netzgerate-
Gehaduse 27, einem Input Box Gehéuse 51, einem Bordnetzeingang 25, einem
Bordnetzausgang 26, einem ersten Port 21, einem zweiten Port 22, einem dritten
Port 23 und einem vierten Port 24, Die Ports 21 bis 24 sind DO-Ausginge und
besitzen mehrere Anschiussping. LED's 56 zeigen an, ob an den Ports 21-24
Spannung anliegt. Die Anschiusspins sind belegt mit einem 1D-Zignal, weiches den
angeschiossenen intelligenten Geréten den Port 21, 22, 23 oder 24 anzeigt, mit
welchem sie verbunden sind und Bus-Kontakien, welche keine Funktion im
Neizgerat 3 haben, sondern nur zur Durchleitung dienen. Dariber hinaus sind
weilere optionale Anschlisse vorgesehen. Auch die Bordnelzanschiisse weisen
mehrere Kontakie auf, darunter auch Masse-Kontakie. Das Netzgerat 3 enthél
weiter Kurzschiussschuiz- und Fillerbauteile und eine

Uberhitzungsschuizeinrichtung.

Fig. 4 zeigt ein vereinfachies Block-Diagramm des Netzgerdies 3 mit dem Input Box
Gehduse 51, dem Netzgerdte-Gehause 27, dem Bordnetzeingang 25, dem
Bordnetzausgang 26, einem Massekontakt 58, dem ersten Port 21, dem zweiten Port
22, dem dritten Port 23 und dem vierien Port 24. Zwischen dem Bordnelzeingang 25
und den Ports 21 bis 24 befinden sich: ein DC/DC-Konverter 52, reversible
Kurzschlussschuizschaltungen 53, Filter 54, eine Sicherung 59, eine
Temperaturmesseinrichiung 55, Kondensatoren 57 und die LED’s 56. Das Netzgeratl
3 liefert auch ein ID-Signal an jeden Port, um den angeschiossenen intelligenten
Gerdten anzuzeigen, mit welchem Port sie verbunden sind. Weiter kann ein DC
Enable Schalikreis vorgesehen sein, um gine Notabschaltung Gber einen

Mikroschalter vorzunehmen.

Fig. 5 zeigt ein intelligentes Schnitistellengerét (S1D) 8, bestehend aus einem SID-
Gehduse 28, einem Display 29, einem SID-BUS-Eingang 31, einem SID-BUS-
Ausgang 32 und einer SiD-Interface-Schniitsielie 33.
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Fig. 6 zeigt sin Block-Diagramm des intelligenten Schnitistellengerates (SID) 6, mit
dem SID-BUS-Eingang 31, dem SID-BUS-Ausgang 32, einem CAN-BUS-
Transceiver 36, einem Microcontroiler Board 34, dem Display 29, einer
Eingangsspannungsmessung 35, einem RS 232 Transceiver 40, einem RS 485
Transceiver 41, einem Ehlernet-Transceiver 38, einem HJ 45 Diagnoseinterface 37,
einem SiD-Interface 33 und einem USB-Powercontrol 38. Das Microcontroller Board
34 empfangt die BUS-Daten einschiieBlich dem Spannungssignal, weiches die Port-
Schnitistelie des Netzgerdies 3definiert, verarbeilet die Daten und gibt die
Ergebnisse an die unierschiediichen Interiaces und das Display 29 aus. Das
intelligente Schnitistellengerat (5ID) 6 hat keinen Einfluss auf die Funktionalitét der
Antriebe, der Beleuchiung elc., es dient inshesondere als Datenlogger, zur
Datenanalyse, zur Softwareinstallation dber USB-Slick und zur Wartung.

Fig. 7 zeigt ein intelligentes Steuergerdt (DLC) 9, mit einem DLC-Gehduse 42, einem
DSL-BUS-Eingang 46, einem DSL-BUS-Ausgang 47 und Powerausgéngen. Die
Powerausginge sind durch einen DLC-Steckeranschiuss 48 gebiindelt. Uber einen
Kabeloaum 81 sind die unterschiedlichen Zusatziunktionen, welche keine eigene
intelligenz besitzen, mit dem DLC-Steckeranschiuss 48 verbunden und werden
hierGber mit threr individuellen Spannung versorgt.

Fig. 8 zeigt ein vereinfachtes Block-Diagramm des intelligenten Steuergerates (DLC)
S mit einem DLC-Microconirolier 43, einem Power On/Off-Schalter 44,
Anzeigelampen-Ausgangen 49, 12V-Ausgangen 60, einem DLC-BUS Ausgang 47,
einem DLC-Steckeranschiuss 48, 24V-Ausgangen 81 und Eingéngen 82. Vom DLE-
BUS-Eingang 46 fihrt eine 28V-Leilung 63 zu dem Power On/Off-Schalter 44, der
vom DLC-Microcontroller 43 und einer Temperaturvergleichsschaltung 64 gesteuert
wird. Yom DLC-BUS-Eingang 46 erhait der DLC-Mikrocontroller ein 1D-Signal 50,

Uber welches der zugehdrige Sitz 2 erkannt wird.

Fig. 9 zeigt ein Beispiel eines Bediengerais (PCU) 8, zur Ansteuerung von
Sitzantrieben, Beleuchiung, etc., bestehend aus einem PCU-Gehduserahmen 65 aus
Aluminium, einem aus geharielem Sicherheiisglas hergestelliten Glas-Bedienield 66,
das mehreren kapaziliv wirkende sensitive Bereiche aufweist, weiche als

Bedienfelder 67 fiir unterschiedliche Funkiionen dienen.
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Fig. 10 zeigt ein vereinfachtes Block-Diagramm des Bediengerédts (PCU) 8 aus Fig. 9
mit einem PCU-Mikrocontroller 88, einem PCU-RS 232-Transceiver 69, einem PCU-
CAN-Transceiver 70, einer LED-Hintergrundbeleuchiung 71 und einer Vielzahi von
Bedienfeldsteuerelementen 72. Der Mikrocontroller 68 dient dazu ,Signale, die von
den Bedienfeldern 67 und den Bedienfeldsteuerelementen 72 generiert werden,
auszuwerten und daraus Steuerbefehie flir die intelligenten Gerdte, insbesondere fiir
die Antriebe und die Beleuchtung zu erstellen, weiche ber den Kommunikationsbus
17 weiterleitbar sind. Der Mikroconiroller 68, die LED-Hintergrundbeleuchtung 71, die
kapazitiven Sensoren 74 und die Transceiver 89, 70 sind auf einer gemeinsamen
PCU-Leiterplatie 75 aufgebracht. Das Bediengerdt (PCU) 8 ist auf einer Rickplatte
73 montiert, welche (ber einen PCU-Steckverbinder 76 eine Verbindung zum
Kommunikationsbus 17 und einen Anschiuss an Spannungsversorgungsieiiungen 77
hersteilt, welche mit anderen intelligenten Gerdten 4 bis 9 und dem Netzgerdt 3

verbunden sind.

Fig. 11 zeigt einen Linearantrieb 4, mit einem, einen elektronisch kommutierien
Gleichstrommotor avinehmenden Motorgehduse 84, einem ein
Untersetzungsgetriebe 45 auinehmendes Getriebegehiuse 85, einer Spindel 82,
einer mit der Spindel 82 fest verbundenen Fihrungsstange 83 und einem
Verstellelement 86, welches mit einem Sitzelement gelenkig verbindbar ist. Die
Spinde! 82 durchdringt das Getriebegeh8use 85 und wirkt mit einer durch das
Getriebe antreibbaren Spindelmutier (nicht dargestellt) zusammen. innerhaib des
Motorgehauses 84 befindet sich eine Lelterplatte mit Motion Controller und Low
Speed-BUS-Anschiuss. Zu den Steuerungsfunktionen des Motion Controllers zdhilen
eine Closed Loop Drehzahiregelung, eine Sinussteuerung des elekironisch
kemmutierten Gleichstrommotors, eine Absolutpositionssteuerung, eine
Einklemmschutzfunktion durch di/di-Uberwachung, ein Thermo-Management, eine
Selbstmonitoring-Funktion (BITE-Funktion), EMI-Filterfunktionen und ein
Uberspannungs- /Uberstromschutz. Der Linearantrieb 4 umfasst weiter eine aktive
Power-Off-Bremse zur Blockierung des Antriebs gegeniiber duBleren Belastungen.
Dardber hinaus umfasst der Linearanirieb 4 eine Release-Kupplung 89, die im Falle
einer Fehlfunktion Uber einen Helegse-Hebel und einen Bowdenzug bedienbar ist.
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Fig. 12 zeigt eine Stirnansicht des Linearantriebs 4, mit der Spindel 82, der
Flihrungsstange 83, dem Motorgeh8use 84, einem Antriebs-BUS-Eingang 87 und
ginem Antriebs-BUS-Ausgang 88, welche als mannliche bzw. weibliche
Steckeranschilisse ausgebildet sind, {ber welche sowohi die elekirische
Spannungsversorgung als auch die Dateniibertragung erfolgl. Aufgrund der seriellen
BUS-Architekiur lassen sich auf einfache Weise per Daisy-Chain-Verbindung weitere
Antriebe in das System einbinden.

Fig. 13 zeigt ein Beispiel fir ein verschaltetes Sitzsteuerungssystem 1, mit einem
Netzgerdt 3, einem intelligenten Schnitistellengerat (SID) 6, ein erstes Bediengerat
(PCU) 8 flir einen ersten Sitz 2 und ein zweites Bediengerat (PCU) 8 {ir einen
zweiten Sitz 2, ein intelligenies Sleuergerdt (DLC) 9, Linearantriebe 4,
Schwenkantriebe 5, TTL-Anzeigelampe 78, Leselicht {10), Verriegelungssensoren 79
und Verriegelungen 80. Uber einen Kabelbaum 81 sind die Antriebe 4, 5 an den
Ports 21 bzw. 22, das intelligente Schnittstellengeradt (SID) 6 an Port 24 und das
intelligente Steuergerdt (DLC) 9 am Port 23 des Netzgerat 3 verbunden. Die Aniriebe
untereinander sind Uber eine Daisy-Chain-Verkabelung verbunden. Ein Bediengerat
(PCU) 8 ist in diesem Beispiel mit dem Schnitisteliengerat (SID) 6 und das zweite
Bediengerai (PCU) 8 ist mit dem intelligenten Steuergeral (DLC) 9 verbunden.
Letzteres stelli auch eine Verbindung mit Verriegelungssensoren 79, Verriegelungen
&0 und einer TTL-Anzeigelampe her. Die TTL-Anzeigelampe 78 zeigt an, ob bei dem
jewsiligen Sitz die TTL-Position (Landeposition) erreicht ist. Der Verriegelungssensor
79 erkennt, ob der Passagier seinen Sicherheitsguri angelegt hat oder ob der Sitz 2
verriegell ist. Das Netzgerdi 3 weist einen Bordnelzeingang 25 und einen
Bordnetzausgang 26 auf. Die Beiden zugeordneten Sitze 2 bilden eine Sitzgruppe,
fir welche jeweils nur ein Netzgerdt 3, ein Schnitisteilengerdt (S1D) 6 und ein
intelligentes Steuergerat (BLE) 9 bendtigh wird.

Sollen mehr als zwei Sitze 2 angeirieben und angesteuert werden, sind die beiden
Ports 23 und 24 mit den jeweiligen Antrieben der zuséiziichen Silze 2 verbunden.
Das intelligente Schnitistellengerdt (51D} 6 und das intelligente Steuergerdt (DLC) 9
sind in diesem Fall z. B. an einem Freien BUS-Anschiuss eines der Anlriebe
angeschiossen oder 5ID 6 und DLC 9 sind zwischen Netzgeradt 3 und Antrieben in
einer Daisy-Chain-Kette verschaltet. Ebenso kdnnen auch die Bediengerate (PCU) 8
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an nahezu beliebiger Stelle am Kommunikationsbus 17 angeschlossen sein. Die
Anordnung richiet sich eher nach dem Verkabelungsaufwand und der Beweglichkeit
der mit den BUS-Kabeln verbundenen Antriebe.

Fig. 14 zeigt ein Blockschalibild einer Gruppe von Geraten, die ber sinen CAN-BUS
miteinander kommunizieren, wobei {lr die Gruppe eines der Gerdte neben seiner

Grundfunktion die Funklion eines Gruppen-Masters ausibt.

Fig. 15 zeigt ein Blockschaltbild von zwei Gruppen von Geréten, die an demselben
CAN-BUS angeschiossen sind, aber jeweils einen Gruppen-Master innerhalb threr
Gruppe aufweisen. Die beiden Gruppen besiehen aus einer unterschiedlichen
Anzahl an Gerdten und als Gruppen-Master ist jeweils ein anderer Gerdtetyp
definiert. Auch hier (bt der jeweilige Gruppen-Master zuséizlich eine Grundfunktion
aus. Auf diese Weise sind die Aufgaben des System-Masters auf mehrere
intelligente Geréle verteilt, welche jeweils fiir Tellaufgaben zusténdig sind. Die
Masterfunktionen kénnen vom jeweiligen Gruppen-Master oder von anderen Gerélen

mit Masterfunktion bestimmi werden.
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Bezugszeichenliste

Siizsteuerungssystem

Sitz

Netzgeral

Linearantrieb
Schwenkantrieb
Schnittstellengerdt (SID)
Lordosenantrieb
Bediengerat (PCU)
Steuergerét (DLC)
Leselicht
stimmungsbeleuchiung
kundenspezifische Beleuchiung
Gerédtesteuerung
Gerétesteuerbefeht
System-Master-Sleuerung
redundanie Systemsteuerung
Kommunikationsbus
Steuerbefehi
Statusinformation
Busschaliplan

erster Port

zweiter Port

dritter Pori

vierter Port
Bordnetzeingang
Bordnetzausgang
Netzgerate-Gehduse
5iD-Gehduse

29
31
a2
33
34
35
36
37
38
39
40
41

Display
SID-BUS-Eingang
SID-BUS-Ausgang

<N

SiD-Interface
Microcontroller Board
Eingangsspannungsmessung
CAN-BUS-Transceiver

R.J 45 Diagnoseinterface
Eihernet-Transceiver
USB-Powercontrol

RS 232 Transceiver

RS 485 Transceiver
DLC-Gehduse
DLC-Microcontrolier

Power On/Off-Schalter
Untersetzungsgetriebe
DLC-BUS-Eingang
DLC-BUS-Ausgang
DLC-Steckeranschiuss
Anzeigelampen-Ausgang

D Signai

input Box Gehduse
DC/DC-Konverter
Kurzschlussschutzschaitung
Filter
Temperaturmesseinrichiung
LED

Kondensator
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58
59
60
51
582
63
64
65
66
67
688
59
70
71
72

74
75
76
77
78
79
80
81
82
83
84
85
86
87
88
89

Massekontaki

Sicherung

12V-Ausgang
24Y-Ausgang

Eingang

28V-Leitung
Temperaturvergleichsschahlung
PCU-Gehauserahmen
Glas-Bedienfeld
Bedienfeld
PCU-Mikrocontroller
PCU-RS 232-Transceiver
PCU-CAN-Transceiver
LED-Hintergrundbeleuchiung
Bedienfeldsteuerelement
Rickplaite

kapazitiver Sensor
PCU-Leiterplatie
PCU-Steckverbinder
Spannungsversorgungsieitung
TTL-Anzeigelampe
Verriegelungssensor
Verriegelung

Kabelbaum

Spindel

Flhrungsstange
Motorgehause
Getriebegehiuse
Versielielement
Antriebs-BUS-Eingang
Antriebs-BUS-Ausgang
Release-Kupplung

17

90
91
92
93
94
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Elektromotor
Bremse
Potentiometer
Temperatursensor

Controller
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Patentanspriche

Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) Tlr einen Siiz (2) oder Sifze (2) mit
mehreren relativ zusinander linear- oder winkelbeweglichen Sitzelementen,
weiche durch intelligente Geréle wie elekiromotorische, pneumatische oder
hydraulische Antriebe (4, 5) und Lordosenantrieb (7) verstelibar sind, im
Bedarfsfall mit einem intelligenten Steuergerdt (9) flir nicht intelligente Gerite
ader Gerdle ohne Steuerungsiunktion wie Leselicht (10) etc. und auch im
Bedarfsiall mit einem intelligenten Schnittstellengerét (8), sowie mit
intelligenten Bediengeraten (8) und einem intelligenten oder passiven
Netzgerdt (3), wobei die intelligenten Gerédte (4 bis 9) an einem seriglien
Datenbus und an dem Nelzgerat (3) angeschiossen sind und jedes inleliigente
Gerét (4 bis 9) eine Grundfunkiion und ein frei wahibares Gerat zuséizlich die
Funktion eines akliven System-Masters hal, von welchem andere intelligente
Gerdle (4 bis 9) Steuerbelehle erhalten.

Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Aufgaben sines System-Masters auf mehrere
intelligente Gerdte (4 bis 9) verteilt sind, wobei jedes intelligente Gerdt (4 bis
8) neben ihrer Grundfunktion eine Teillaufgabe oder Tellaufgaben eines Teil-
System-Masters hat.

Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Teil-System-Master Untergruppen in Bezug auf die
Gesamtfunktionalitdt biiden.

Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 1, 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass ein intelligentes Geradt (4 bis 9) mit einer System-
Master- oder Teil-Dystem-Master-Funktion von anderen intelligenten Gerdten
(4 bis 9) Statusinformationen erhall.

Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass eines der Geréle
(4 bis 9} die Antriebe (4, 5, 7) eines Sitzes (2) oder mehrerer Sitze (2) steuert

PCT/DE2016/200297
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und die Aufgabe der Bewegungskoordination der Sitzelemente des oder der
Sitze {2) hat.

. Dezenirales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der

vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass eines der Gerdle
(4 bis 9) einen Teilbereich der Antriebe (4, 5, 7) eines Silzes (2) oder mehrerer
Sitze (2) steuert, ein anderes Gerat einen anderen Teilbereich eines Sitzes (2)
oder mehrerer Sitze (2) steuert und das jeweilige Gerét die Aufgabe der
Bewegungskoordination der Teill-Sitzelemente des oder der Sitze (2) hat.

. Dezenirales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der

vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass zu den nicht
intelligenten Gerten (4 bis 9) oder Geréten chne Steuerungsfunktion
beispiethalt ein Leselicht (10), ein Stimmungslicht, eine kundenspezifische
Beleuchiung, ein Monitor, Verriegelungen {(80), extermne Sensoren flir

Umwelteriassung und/oder ein exierne Bedieneinheil z8hit.

. Dezenirales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der

vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Neizgerét
(3) eine Schnitistelle zu einem Bordnetz bildet und die Bordnetzspannung auf
z. B. 28 V wandelt.

. Dezenirales Sitzsteuerungssysiem (1) nach Anspruch 8, dadurch

gekennzeichnet, dass das Nelzgerdt (3) einen oder mehrere Poris (21 bis
24) aufweist, an welche mehrere Sitze (2) angeschlossen werden kénnen
oder z.B. zwei Sitze (2) und sonstige Gerdte wie Trennwinde oder
Monitorantriebe.

10.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 8 oder 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die unterschiedlichen Poris (21 bis 24) mil einer
Portkennung ausgestatiet sind, welche ein Erkennungsmerkmal fir die jeweils
anzusteuernden Gerte darstelit.

11.Dezentrales Sitzsieuerungssysiem (1) nach Anspruch 10, dadurch

gekennzeichnet, dass mehrere Sitze {2) mit identischen Gerdten an dem

PCT/DE2016/200297
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Kommunikationsbus (17) angeschiossen sind und eine Unierscheidung Gber
die Portkennung durchitihrbar ist.

12.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 11, dadurch
gekennzeichnet, dass mehrere Gruppen vorhanden sind, welche aus Sitzen
(2}, Trennwénden oder anderen Einrichtungen wie Monitorverstelivor-
richiungen bestehen, fir welche eine minimale Anzahl an unierschiedlichen
Antrieben (4, 5, 7) vorgesehen ist, welche geringer ist als die absolute Anzahi
an Antrieben (4, 5, 7).

13.Dezentrales Sitzsteuesrungssystem (1) nach zumindest einem der Anspriiche 1
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass jeder Sitz (2) oder Funklionsgruppe
gine Kennung besitzt und das Netzgeral (3) eine Splitterfunktion aufweist,
durch welche mehrere Sifze (2) bzw. Gerdte ansteusrbar sind.

14.Dezentrales Sitzsteusrungssystem (1) nach zumindest einem der Anspriiche 1
bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass jeder Sitz (2) oder Funklionsgruppe
eine Kennung besitzt und eine Splitterfunkiion in ein separates oder anderes
Gerdt des Sitzsteuerungssystems (1) integriert ist, durch welche mehrere
Sitze (2) bzw. Gerdte ansteusrbar sind.

15.Dezentrales Sitzsteusrungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das intelligente
Schnittstellengerat (8) als Service-Schnitistelle dient, Gber welches Software
und/oder Parametersilze auf alle intelligenten Geréte (4 bis 9) des
dezeniralen Sifzsteuerungssystems (1) hochladbar ist.

16.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 15, dadurch
gekennzeichnet, dass das intelligente Schnitistellengerdt (6) zur Sammiung
und Speicherung von Systemdaten dient.

17.Dezentrales Sitzsieusrungssysitem (1) nach Anspruch 15 oder 16, dadurch
gekennzeichnet, dass das intelligente Schnitisteliengeradt (6} die Funktion
eines Konfigurationsmanagements in Bezug auf andere Bordsysteme im
Fahrzeug/Flugzeug hat.
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18.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Ansprichen, dadurch gekennzeichnet, dass ein
Parametersatz in allen infelligenten Geréten (4 bis 9) die Auswahl der Geréte
mit System-Master- oder Tell-System-Master-Funkiion definiert.

19. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der Ausfall eines
intelligenten Geréts {4 bis 9) dazu fihrt, dass ein anderes inielligentes Gerét
{4 bis 9) dessen Funktion oder Teilfunktion dbernimmi.

20. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die einzelnen
intelligenten Geréte (4 bis 9) nach dem Daisy-Chain-Prinzip oder sternfdrmig

miteinander verschaliet ist.

21.Dezentrales Silzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung in
jedem intelligenten Gerat (4 bis 9) das Geradt auf Basis von Status-

informationen aus dem Kommunikationsbus (17) steuert.

22.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass Systemauigaben
auf Basis des Kommandos des aktiven System-Masters bzw. der akliven
System-Master ausgefihrt werden.

23.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der oder die
aktive(n) System-Master den Status der Obrigen intelligenten Gerdte (4 bis 8
des Systems emplangt/empfangen und Kommandos an die Geréle

zurtcksendet.

24.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass bei Ausiall eines
System-Masters ein anderes inlelligentes Gerdt (4 bis 9) dessen Rolle

gbernimmi.

PCT/DE2016/200297
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25. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 24, dadurch
gekennzeichnet, dass bei Ausfall des oder der akliven System-Master(s)
nach einer vorinstallierten Prioritdtenlisie das intelligente Gerat (4 bis 9)
5 ausgewahlt wird, welches die Funklion des akliven System-Masters

Gbernimmi.

26.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass das intelligente
10 Schnitistellengerat (6) einen ausreichenden, elekironisch unverlierbaren
Speicher von z. B. mehr als 1GB aufweist, in welchem statistisch relevanie
Datenmengen wahrend der Laufzell oder des Belriebs gespeichert werden.

27.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
15 vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
gespeicherien Daten wdhrend der Lauizeil oder des Belriebs automatisch

ausgeweriet werden und Ausfalle frihzeilig erkannt und gemeldet werden.

28.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
20 vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass eine Echizeituhr
vorgesehen ist, welche den exakten Zeiipunki eines Ereignisses zur
Verfugung stelli.

29. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
25 vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Spannungsversorgung der Echizeituhr Ober einen Langzeit-Energiespeicher,
z. B. einen Superkondensaior, erfoigt.

30.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
30 vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Log-Daten
dem Kabineninnendruck zugeordnei werden (indirek! zur Flughdhe bzw.
Start/Lande-Status).

31.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
35 vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebe {4,
8, 7) Gber eine infegrierie Bewegungssieuerung verflgen, welche
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Schnittstellen zum Motor zu einer Stellungsriickmeldung (z. B. Potentiomster
(92)), zu einem Temperatursensor (93}, zu einer Bremse (81) und zum

Kommunikationsbus (17) aufweisen,

32.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Einklemmschutzfunktion dber ein di/di-Monitoring vorgesehen ist,

33.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Einklemmschuiziunktion kinematik- und positionsabhangig vorhanden ist.

34.Dezentrales Sitzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
lastunabhdngige Drehzahlregelung in der Bewegungssteuerung integriert ist.

35. Dezentrales Silzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Anlriebe {4,
5, 7} leistungsoptimiert kommutierte BLDC-Moloren umfassen.

38. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach Anspruch 35, dadurch
gekennzeichnet, dass ein Bewesgungsstart mit einem zeitlich steigenden
Verlauf der Frequenz der leistungsoplimierien Kommutierung und ein
Bewegungsstopp mit einem zeitlich fallenden Verlauf der Frequenz der

leistungsoptimierien Kommutierung erfolgt.

37.Dezentrales SHtzsteuerungssysiem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Motordrehzahl bis zu einer Drehzahl 0 regelbar ist.

38.Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der System-
Master alle ihm untergeordneten Antriebe (4, B, 7) so steuert, dass bei
gleichzeitiger Ansteuerung mehrerer Antriebe (4, 5, 7) als Gruppe Uber den
Kommunikationsbus (17) das Akiivieren und Deaklivieren der Bremsen {81)
synchron oder bei Bedarf asynchron erfolgt.
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39. Dezentrales Sitzsteuerungssystem (1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass, wenn bei
deaktivierten Bremsen (91) einzelne Aniriebe (4, 5, 7) vor den anderen, dem

5 System-Master untergeordneten Antrieben (4, 5, 7), ihren Endpunki der
Bewegung erreichen, die Antricbssieusrung im Falle giner
Kraftbeaufschlagung dieser Antriebe (4, 5, 7) mittels einer Positionsregelung
solange flir eine Gegensteuerung sorgt, bis mit dem Erreichen des Endpunkis
der Bewegung durch den letzten Antrieb die Bremsen (81) {0r alle betroffenen

a Aniriebe (4, 5, 7) wieder aktiviert werden.

40.Dezentrales Sitzsteuerungssystem {1) nach zumindest einem der
vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das intelligente
Steuergerdt (9) und das intelligente Schnitisteliengerdt (6) in einem

15 gemeinsamen Gehduse integriert sind.
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