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Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren und eine
Vorrichtung zur  Bestimmung  fahrtechnischer
Parameter bel Fahrzeugen, Insbesondere zur
Bestimmung von Seitenbeschleunigungen (a,) eines
Schienenfahrzeugs mit zumindest einem Fahrwerk (2)
sowle mit zumindest einem VWagenkasten (1), wobel
die Seitenbeschleunigungen (a;) nach einer
Bildungsvorschrit mit  Geschwindigkeiten  (v),
Bogenradien (R), der Erdbeschleunigung (Q),
Uberh6hungen (u) und einem definierten
Messkreisabstand (B) bestimmt werden. Um
vortellhafte Verfahrensbedingungen zu erzielen, wird
vorgeschlagen, dass die Seitenbeschleunigungen (a,)
mittels einer in oder an dem Fahrzeug angeordneten
Recheneinheit (9) bestimmt werden, wobel die
Geschwindigkeiten (v) aus Messungen (17) bestimmt
und entsprechende Geschwindigkeitswerte In die
Bildungsvorschrift eingesetzt werden, und wobel
Werte fur die Bogenradien (R) sowie die
Uberh6hungen (u) aus einer in der Recheneinheit (9)
Implementierten Datenbank (10) IN die
Bildungsvorschrift eingesetzt werden.

Dadurch wird eine betriebliche Durchfuhrung wvon
Uberwachungs- und Diagnosevorgdngen auf Basis
der Seitenbeschleunigungen (a,) ermoglicht.
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Zusammenfassung

Verfahren und Vorrichtung zur Bestlmmung fahrtechnischer

Parameter bel Fahrzeugen

T —

Die Erfindung bezieht sich auf

eln Verfahren und eilne

Vorrichtung zur Bestimmung fahrtechnischer Parameter bel

FFahrzeugen, 1nsbesondere zur Bestimmung von

Seltenbeschleunigungen (aq) elnes Schilienenfahrzeugs mit
zumlndest elnem Fahrwerk (2) sowle mit zumlndestT elnem

Wagenkasten (1), wobel die Seltenbeschleunigungen (aqy) nach

elner Bildungsvorschrift mit Geschwindigkelten (v),

Bogenradien (R), der Erdbeschleunigung (g), Uberhdhungen (u)

und einem definierten Messkrelsabstand (B) bestimmt werden.

Um vorteilhafte Verfahrensbedingungen zu erzlelen, wird
vorgeschlagen, dass dle Seltenbeschleunigungen (aq) mittels
elner 1n oder an dem Fahrzeug angeordneten Recheneinheit (9)
bestimmt werden, wobel die Geschwindigkelten (v) aus

Messungen (17) bestimmt und entsprechende

Geschwindigkeitswerte 1in die Bildungsvorschrift eilngesetzt

werden, und wobel Werte fir die Bogenradien (R) sowle die

Uberhohungen (u) aus einer in der Recheneinheit (9)

implementierten Datenbank (10) 1n die Bildungsvorschrift

elngesetzt werden.

Dadurch wird eine betriebliche Durchfiihrung von Uberwachungs-

B

und Diliagnosevorgangen auf Basils der Seitenbeschleunigungen

(aq) ermdglicht.

Fig. 1

177
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Verfahren und Vorrichtung zur Bestimmung fahrtechnischer

Parameter bel Fahrzeugen

pre——

Die Erfindung bezleht sich auf ein Verfahren und elne

5 Vorrichtung zur Bestimmung fahrtechnischer Parameter bel

FFahrzeugen, 1nsbesondere zur Bestimmung von

Seltenbeschleunigungen (aq) elnes Schilienenfahrzeugs mit
zumlndest elnem Fahrwerk sowle mit zumindest elnem

Wagenkasten, wobel die Seitenbeschleunligungen (ay) nach elner

2
10 Bildungsvorschrift a; = % — g -% mit Geschwlindigkelten (v),

Bogenradien (R), der Erdbeschleunigung (g), Uberhohungen (u)

und einem definierten Messkrelsabstand (B) bestimmt werden.

Fahrzeuge, 1nsbesondere Schienenfahrzeuge mussen elne hohe

15 Fahrsicherheit aufweisen. Eine genaue Einschatzung und

Vorhersage von technischen Zustanden von Fahrzeugen,

Fahrwerken und welteren Fahrzeugkomponenten 1st daher

wichtig.

Flir eine Fahrwerksdiliagnose 1st eilne laufende Bildung und

20 Auswertung von Beschleunigungsinformationen des Fahrzeugs

—

wichtlg, um beispilielswelse auf einzelne Streckenabschnitte

bezogene statistische Informationen, z.B. 1n Anlehnung an die

Europalische Norm (EN) 14363, billden zu konnen.

Zur Bildung der Beschleunigungsinformationen und der

25 statistischen Informationen sind u.a. Informationen ilber

Bogenradien und Uberhohungen beziiglich einer Strecke in

Abhangigkelt von Positionen des Fahrzeugs erforderlich.

Aus dem Stand der Technik 1st beilsplelswelse die WO

™~ e o

30 2016/058727 Al bekannt, 1n welcher ein Diagnoseverfahren fir

—

Rader elnes Schilenenfahrzeugs offenbart 1st. Aus Messungs-

und Berechnungsschritten wird ein Raderverschleilill bestimmt.

™ e @

Flir das Diagnoseverfahren kdonnen u.a. Werte fir

GleilisUberhohungen und/oder Gleisbogenradien eingesetzt sein,

35 welche belsplelswelse aus elner Streckendatenbank ausgelesen

werden konnen.
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Dieser Ansaltz welst 1n selner bekannten Form den Nachteil

pre——

auf, dass keine Uber elne Raderdiagnose hinausgehenden

—

"enbart sind.

Diagnosevorgange o

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eiln gegenlber

dem Stand der Technik welterentwlckeltes Verfahren anzugeben,

bel welchem elne Beurtellung fahrdynamischer Eigenschaften

des Fahrzeugs moglich 1st.

T

srfiindungsgemall wird diese Aufgabe geldst mlt elnem Verfahren

der elngandgs Jdenannten Art, beil dem die
Seltenbeschleunigungen mittels einer 1n oder an dem Fahrzeug
angeordneten Recheneinhelt bestimmt werden, wobel die

Geschwlindilgkeiliten aus Messungen bestimmt und entsprechende

Geschwindigkeitswerte 1n die Bildungsvorschrift eingesetzt

werden, und wobel Werte fiur die Bogenradlen sowle die

Uberhohungen aus einer in der Recheneinheit implementierten

Datenbank 1n dile Bildungsvorschrift eingesetzt werden.

Dadurch wird eine betriebliche Durchfiihrung von Uberwachungs-

pre——
—

und Dlagnosevorgangen auf Basls der Seltenbeschleunigungen

ermoglicht, wobel elne Auswertung und Verarbeltung der

Seltenbeschleunigungen bordselitlig oder landseitlg erfolgen

kann.

Durch Auslesen von entsprechenden Werten fir die Bogenradilen

—
-

und die Uberhohungen aus der Datenbank kann auf

Drehratensensoren zur Bestimmung von Uberhohungen und

Bogenradien verzichtet werden, wodurch Komplexitat und

Fehleranfalligkelt bel der Bestimmung fahrtechnischer

Parameter reduziert und Zuverlassigkelt sowle Verfligbarkeit

gestelgert werden.

Die bestimmten Seltenbeschleunigungen konnen zur Bildung von

Uberwachungs—- und Diagnoseinformationen beziiglich des

Fahrzeugs oder selner Komponenten eilngesetzt werden.

EFs kann gunstlg seln, wenn milttels einer Ortungsvorrichtung

des Fahrzeugs Positionen des Fahrzeugs erfasst werden,

mittels der Rechenelinheit die erfassten Positionen mit 1n der

3725
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Datenbank gespeilicherten Posltionen korrelilert werden und jene

Werte flir die Bogenradien und die Uberhdhungen aus der

Datenbank ausgelesen werden, welche den mit den erfassten
Positlonen korrelierenden, gespelcherten Positlonen

zugeordnet sind.

Dadurch fungiert die Datenbank als virtueller Sensor bel der

Bestimmung fahrtechnischer Parameter. Es wilird elne grole

Robustheit des erfindungsgemalen Verfahrens erzielt.

Fine vorteilhafte Ausgestaltung erhalt man, wenn dile
Geschwindigkelten aus odometrilischen Messungen bestimmt

werden.

Durch diese MaBnahme sind fir das erfindungsgemalle Verfahren

kelne elgenen Sensoren zur Bestimmung der Geschwindigkeiliten

erforderlich, es konnen vielmehr jene Elnrichtungen

elngesetzt werden, welche zur Bestimmung von
Fahrgeschwindigkeiten ohnehin i1in dem Fahrzeug vorgesehen

s1nd.

Fs kann jJjedoch auch ginstig seiln, wenn die Geschwindigkeiliten

aus Messungen von Langsbeschleunigungen mittels zumilndest

elnes Beschleunigungssensors des Fahrzeugs bestimmt werden

und entsprechende Geschwlindigkeitswerte mittels Integration

der Langsbeschleunigungen gebildet werden.

Durch diese MaRnahme wird elne Redundanz zu Elnrichtungen

erzlelt, welche zur Bestimmung von Fahrgeschwindigkelten

ohnehlin 1n dem Fahrzeug vorgesehen sind. Welterhin kodnnen

Beschleunigungsinformationen, welche mittels des

Beschleunigungssensors gebildet werden, neben Uberwachungs-

pre——
—

und Dlagnosevorgangen auf Basls der Seltenbeschleunigungen

auch fir weitere Uberwachungs- und Diagnosefunktionen

elngesetzt werden.

Fine hilfreiche Lo0sung wilird erreicht, wenn wahrend

Kurvenfahrten des Fahrzeugs laufend

Seltenbeschleunigungswerte gebildet werden, wobeili die

Kurvenfahrten iUiber Korrelleren von erfassten Positionen mit

47235
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gespelcherten Positilonen und Auslesen von milt den erfassten

Positionen korrellerenden, den gespelcherten Posltionen

zugeordneten Bogenradilien detektlert werden.

Dadurch, dass wahrend Kurvenfahrten bzw. Bogenfahrten

Seltenbeschleunigungswerte geblldet werden, wird eln

zlelgerichteter Elnsatz 1nterner Ablaufe der Recheneilinheit
bewirkt.

5/25
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T 1

Nachfolgend wird die Erfindung anhand wvon

Ausfihrungsbelsplielen naher erlautert.

FEs zeilgen belspilelhaft:

5
Fig. 1: Fin Flussdiagramm zu elner belsplelhaften
Ausfiuhrungsvariante elnes erfindungsgemalien
Verfahrens, und
10 Fig. 2: Fine schematlische Darstellung eilner beilsplelhaften

Ausfiuhrungsvariante elner erfindungsgemalien

Vorrichtung in einem Schienenfahrzeug.
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Fig. 1 zeigt ein Flussdlagramm zu elner belsplelha:

“ten

Ausfihrungsvariante elnes erfindungsgemalien, teillwelse

computerimplementierten Verfahrens zur Bestlmmung von

fahrtechnischen Parametern eilnes Schilenen:

Wagenkasten 1 und elnem Fahrwerk 2, welche 1n Fi1g. 2

s1nd.

Mittels elner ebenfalls 1n

Ortungsvorrichtung 3,

welche 1m

Fig. 2 dargestellten

1 vorgesehen 1st und eine Global Positioning System

Retriebs des Schilienen:

"ahrzeugs laufend Posiltionen pe

"ahrzeugs mit elnem

gezeldt

Dachberelich des Wagenkastens

(GPS) -

Finheit 4 mit elner Antenne 5 aufweilist, werden wahrend eines

des

Schienenfahrzeugs als Langen- und Breltengrade erfasst

(Posi1tlonserfassung ©6). Dlese Posilitlionen pe. werden als

“ormationen lau:

Positionsinai

elne Recheneilinheit 9,

"end Uber eine erste Leitung /7 an

welche 1n dem Wagenkasten 1 angeordnet

1st und mit der Ortungsvorrichtung 3 signalleitend verbunden

1st, Ubertragen und 1n der Recheneinheilt 9 ausgewertet.

welche als computerimplementierte,

der Technik

In der Rechenelnhelt 9 1st eilne

Datenbank 10 i1mplementiert,

prinziplell aus dem Stand

bekannte, mehrdimensionale Look-Up-Tabelle bzw.

als mehrdimensionales Array ausgebilldet 1st.

Positionen py; des Schilenen:
Koordinatensystem vorgesehen.

und ys—Koordilinaten basieren dabel au:

Frdradius 1n dieses Koordilinatensystem trans:

und Breitengraden.

pr——

Entsprechende Koordinatentransformationsvorschriften

dem Stand der Technik bekannt.

Bezluglich eilner de:

"1nierten Anzahl an Strecken (alle

In der Look-Up-Tabelle sind als Tabelleneintrage gespelcherte
"ahrzeugs 1n eilnem kartesilschen
Entsprechende xy—-Koordinaten
- ml1t elnem mittleren

‘ormlerten Langen-

s1ind aus

Strecken, welche das Schienenfahrzeug betrieblich be:

"ahrt)

sind fur jJeden einer Kurve zugeordneten Positionselntrag ein

entsprechender
Glelises, d.h.

Glelses, von ungleich 0 zugeordnet.

7

/23

Bogenradius R und eine Uberhohung u eines

e1ln Hohenunterschied zwlschen zwel Schienen des
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Erfindungsgemall 1st es jedoch auch vorstellbar, dass Kurven

zugeordneten Positionseintragen mehr als eiln Bogenradius R

und mehr als eine Uberhohung u zugewiesen wird, um hierdurch

beispielsweise auch Ubergangsbdgen erfassen zu kdnnen.

Ist elne Strecke mehrgleisig ausgefiuhrt, so sind alle Gleise

bzw. Richtungsglelse dileser Strecke Uber entsprechende,

gespelcherte Posiltionsinformationen und zugeordnete

Bogenradien R und Uberhohungen u in der Datenbank 10 erfasst.

10 Jeder mit xy—Koordinate und ys—Koordinate gespeilcherten

Position pgy 1n einem gekurvten Streckenabschnitt sind also

entsprechende Werte fur den Bogenradilius R der Kurve sowle die

Uberhohung u zugewiesen.
Gespelcherte Positionen py 1n geraden Streckenabschnitten

15 weisen Werte fiir den Bogenradius R und die Uberhohung u von

pre——
—

gleich 0 auftf.

Die mittels der Ortungsvorrichtung 3 als Langen- und

Breltengrade betrileblich laufend erfassten Positlonen p. des

20 Schienenfahrzeugs werden 1n der Rechenelnhelt 9 mit dem

mittleren Erdradius 1n X.—Koordinaten und ve.—Koordinaten des

kartesischen Koordinatensystems transformiert.

EFntsprechende Koordinatentransformationsvorschriften sind aus

dem Stand der Technik bekannt.
25 Es erfolgt ein laufender Abgleich der x.—Koordinaten und der

ve—Koordinaten mit den xg-Koordilnaten und den yg—Koordilnaten,

wobel aus den x.—Koordinaten und den xy—Koordilnaten x-

Differenzen sowle aus den y.—Koordlnaten und den yg4-
Koordilnaten y-Differenzen gebilldet werden (Tabellen-Look-Up
30 11) .

Fs werden aus der Datenbank 10 Werte fiur den Bogenradius R

und die Uberhdhung u ausgelesen (Auslesevorgang 12), die

Jjenen gespelcherten Positionen pgy zugeordnet sind, fur welche

pre——

"erenzen und y-

die nach Absolutbetragen klelnsten x-Di

35 Differenzen ermittelt werden. Diese Werte fir den Bogenradius

R und die Uberhohung u passen zu der aktuell erfassten

Position pe. des Schienenfahrzeugs. Auf dlese Welse werden die

8 /25
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erfassten Positionen pe mit den gespeilcherten Positionen pq

korrellert und jene Werte fir den Bogenradius R und die

Uberhohung u aus der Datenbank 10 ausgelesen, welche der mit

der erfassten Position pe. korrelilierenden, Jgespelcherten

Position pgy zugeordnet sind.

Wird mittels eines Prufvorgangs 13 festgestellt, dass die

Werte fir den Bogenradius R und die Uberhohung u fiir die

B

aktuell erfasste Positlion pe gleich 0 sind, so welst diles auf

elnen geraden Streckenabschnitt hin und es werden fir diesen

geraden Streckenabschnitt kelne welteren Verfahrensschritte

mehr ausgefihrt.

Erfindungsgemall 1st es auch vorstellbar, 1n dem Prufvorgang

—

13 beispilielswelse ausschlielRlich den Bogenradilius R auf eilnen

Wert von gleich 0 hin zu prifen und so elnen geraden

Streckenabschnitt zu detektieren.

Geschwindigkeiten v bzw. Fahrgeschwlindigkelten des

Schienenfahrzeugs werden aus Radumdrehungszahlungen, d.h.
mittels odometrischer Messungen (Messung 17 bzw. Messungen
17) bestimmt. Aus Radumdrehungen je Zeltelnhelt werden
Raddrehzahlen und daraus mi1t einem Raderradius die

Geschwilndiligkeiten v ermittelt (Geschwindigkeitsermittlung

18) . Es 1st hilerfir elne 1n dem Schienenfahrzeug angeordnete

Geschwilindilgkeiltsmesselnrichtung elngesetzt, welche als

Messvorrichtung 15 fungiert. Entsprechende Werte fiur die
Geschwindigkeit v werden von dieser

Geschwindigkeltsmesselnrichtung Uber einen Zugbus 24 des

Schienenfahrzeugs an dile Rechenelinheit 9 Ubertragen.

T

Lrfindungsgemall 1st es Jedoch auch denkbar, dass die

—
-

Messvorrichtung 15 auf elnem 1n Fl1g. 2 gezeidgten

Fahrwerksrahmen 14 des Fahrwerks 2 angeordnet 1st und elnen

Beschleunigungssensor 16 aufweilist, welcher laufend

Langsbeschleunligungen ay des Schienenfahrzeugs erfasst.

Diese Langsbeschleunigungen ay werden laufend Uber eilne

zwelte Leiltung 8, Uber welche die Messvorrichtung 15

9725
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signalleitend mit der Recheneinheit 9 verbunden 1st, an die

Recheneinhelt 9 Ubermittelt.

In der Recheneinhelt 9 werden dile Langsbeschleunigungen ayg

laufend mittels elnes aus dem Stand der Technik bekannten

Integrationsverfahrens Uber eilinen definlerten Zeltabschnitt

pre——

lntegriert und auf diese Welse die Geschwindigkelten v

ermlttelt. Dieses Vorgehen 1st als Redundanz zu der oben

beschriebenen Geschwilindigkeitsermittlung 18 vorgesehen.

Dle ausgelesenen Werte fiur den Bogenradius R und die

Uberhohung u, Werte fiir die Geschwindigkeit v sowie die

Erdbeschleunigung g = 9,81 m/s® und ein definierter

Messkreisabstand B (der Messkreilsabstand B, auch nominaler

Berihrpunktabstand genannt und auch mit 2b bezeichnet,

betragt 1n dileser belspilelhaften Ausfihrungsvariante elnes

erfindungsgemalen Verfahrens 1500 mm, wobel es sich um den

Messkreisabstand B fiur Normalspur, bestimmt aus elner Summe

aus elnem Grundmall elner Spurwelte und ©5 mm, handelt) werden

laufend 1n folgende Bildungsvorschrift elngesetzt:

Aus dieser Bildungsvorschrift werden 1n der Recheneinheit 9

laufend Werte fir eilnen fahrtechnischen Parameter, namlich

fir elne Seltenbeschleunigung ag, ermittelt

(Sei1tenbeschleunligungsermittlung 19). Bel der

Seltenbeschleunigung ay, bestimmt mittels obiger

Bildungsvorschrift, handelt es sich um eine

Beschleunigungskomponente 1n Glelsebene, quer zu elner

Langsrichtung des Glelses.

Seltenbeschleunigungswerte werden wahrend Kurvenfahrten bzw.

Bogenfahrten des Schilienenfahrzeugs geblldet, wobel eilne

Kurvenfahrt, wle oben bemerkt, Uber Korrelieren der erfassten

Posltion pe mit der gespeicherten Position p,; und Auslesen

des der mit der erfassten Position pe. korrelilerenden,

9
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gespelcherten Positilion py zugeordneten Bogenradius R
detektiliert wird.

Die Werte fir dle Seltenbeschleunigung ag werden zur Billdung

von Uberwachungs- und Diagnoseinformationen genitzt.

Die Werte flir die Seitenbeschleunigung ag werden u.a.

elnerselts dazu elngesetzt, um unzulassige Betriebszustande

1n Kurvenfahrten des Schienenfahrzeugs detektieren zu kdnnen

(Uberwachungsinformationsbildung 20) und andererseits dazu

elngesetzt, um Schaden, Verschleilill und Restlebensdauern eines

nicht gezeilgten Antili-Wanksystems des Schilenenfahrzeugs zu

bestimmen (Diagnoselnformatilionsbildung 21).

FFs 1st dariber hinaus auch denkbar, dass mit den Werten der

Seltenbeschleunigung ag belsplielswelise auch Diagnosen

bezliiglich Komponenten des Schienenfahrzeugs, z.B. eilines

Feder-Dampfersystems, Jgebildet werden oder Streuungen

aufgezeilichneter Messwerte bewertet werden etc.

Das erfindungsgemale Verfahren 1st 1n dleser beilsplelhaften

Ausfihrungsvariante fir ein Schienenfahrzeug eingesetzt.

T ™ e o

Lrfindungsgemall 1st jedoch eine Anwendung des Verfahrens fir

Jjedes Fahrzeug denkbar, dessen Fahrweg Bogenradlen R sowle

Uberhohungen u, und dessen Radsatze einen Messkreisabstand B

aufwelsen. Belsplelswelse kann das erfindungsgemalle Verfahren

auch fiur einen Spurbus oder eiln anderes spurgebundenes,

gummlibereliftes Fahrzeug z.B. fiur eine U-Bahn mit Gummiradern

etc. elngesetzt seiln.

In Fi1g. 2 1st eln Ausschnitt eines Schilenenfahrzeugs

schematisch dargestellt, 1n welchem eine erfindungsgemalle

Vorrichtung zur Durchfihrung eilnes erfindungsgemalien

Verfahrens, welches belspielhaft 1m Zusammenhang mit Fig. 1

beschrieben 1st, vorgesehen 1st.

Das Schienenfahrzeug welst elnen Wagenkasten 1 und ein Uber

elne Sekundarfederanordnung 22 milt diesem verbundenes

pre——
—

Fahrwerk 2 mit elnem Fahrwerksrahmen 14 autf.

10
11725
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In eilnem Dachberelch des Wagenkastens 1 1st elne

Ortungsvorrichtung 3 mit einer Global Positioning System -

Finheit 4 und elner Antenne 5 vorgesehen.

Welterhin 1st 1n dem Wagenkasten 1 eine Recheneinheit 9
5 angeordnet, welche Uber elne erste Leltung /7 signalleltend

mlt der Ortungsvorrichtung 3 verbunden 1st.

ErfindungsgemidB kann die Ortungsvorrichtung 3 auch als Teil

elner bordseilitigen Einrichtung eines Zugbeelnflussungssystems
ausgebilldet seiln.

10 An dem Fahrwerk 2 bzw. auf dem Fahrwerksrahmen 14 1st eine

Messvorrichtung 15 mi1t elnem Beschleunigungssensor 16

angeordnet, welche Uber eine zwelte Leltung 8 signalleltend

mit der Recheneinheit 9 verbunden 1st.

Weiterhin welst die Messvorrichtung 15 eine odometrische

15 Geschwilindilgkeltsmesseinrichtung auf, welche 1n dem

-7

Wagenkasten 1 vorgesehen 1st, und Uber elnen Zugbus 24 des

Schienenfahrzeugs signalleitend mit der Rechenelnheit 9

verbunden 1st.

20 Dile Ortungsvorrichtung 3, die Recheneinheit 9 und die

Messvorrichtung 15 sind Uber ein nicht gezeigtes Bordnetz des

Schienenfahrzeugs mit Elektrizitat versorgt.

Die Recheneinheit 9 ist als Teil einer Uberwachungs- und

Diagnoseeinrichtung des Schienenfahrzeugs zur Billdung von

25 Uberwachungs- und Diagnoseinformationen, welche im

Zusammenhang mit Fig. 1 erwahnt sind, ausgebilildet.

—

Auf Grundlage von Ortungssignalen der Ortungsvorrichtung 3

und Messilignalen der Messvorrichtung 15 werden Uber eine 1im

Zusammenhang mit Fig. 1 beschriebene Billdungsvorschrift

30 Seltenbeschleunigungen ay bestimmt, wobel 1n diese

Bildungsvorschrift Bogenradien R und Uberhdohungen u eines

Glelses, welche aus elner 1n der Rechenelnheit 9

1mplementlerten Datenbank 10 ausgelesen werden, elngesetzt
werden.

35 Auf Basis der Seilitenbeschleunigungen ag werden die genannten

Uberwachungs- und Diagnoseinformationen gebildet.

11
12725



201812756

In dieser beilsplelhaften Ausfihrungsvariliante elner

erfindungsgemalen Vorrichtung 1st die Recheneinheit 9 1n dem

Wagenkasten 1 und dile Ortungsvorrichtung 3 teililwelse 1n dem

pre——

Wagenkasten 1 angeordnet (die Antenne 5 1st auf elnem

5 Fahrzeugdach 23 vorgesehen).
Erfindungsgemall 1st es jedoch auch vorstellbar, dass die

Rechenelnheit 9 und die Ortungsvorrichtung 3 an dem

Wagenkasten 1 vorgesehen sind, belsplelswelse 1n elnem mit

—

dem Wagenkasten 1 verbundenen Contalner, der z.B. auf dem

10 Fahrzeugdach 23 angeordnet 1st.
Welterhin 1st es vorstellbar, dass die Messvorrichtung 15 an

dem Wagenkasten 1 (z.B. 1n dem Contalner) oder 1n dem

Fahrwerk 2 (z.B. 1n einem Hohlprofil des Fahrwerksrahmens 14)

vorgesehen 1st.
15

Dariuber hilnaus 1st es denkbar, dass die Ortungsvorrichtung 3,

—

die Recheneinhelt 9 und die Messvorrichtung 15 1in bzw. auf

beliebigen Wagenkasten oder Fahrwerken des Schilienenfahrzeugs

—

angeordnet sind bzw. auf verschiedene Wagenkasten oder

20 Fahrwerke vertellt sind.
Belsplelswelse kann die Messvorrichtung 15 1n eilnem ersten

Wagenkasten oder auf einem ersten Fahrwerk, die Recheneilinheit

—

9 1n elnem zwelten Wagenkasten oder auf elnem zwelten

Fahrwerk und die Ortungsvorrichtung 3 1n elinem dritten

25 Wagenkasten oder auf eilnem dritten Fahrwerk des

Schienenfahrzeugs vorgesehen seilin, wobel dile Messvorrilichtung

15 und die Ortungsvorrichtung 3 Uber den Zugbus 24 und

entsprechende Anschlussleitungen mit der Recheneinheit 9

verbunden sind.

30
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Liste der

O ~J & O b w DD OB

11
12
13
14
15
106
17
18
19
20
21
22
23
24

Bezelichnungen

Wagenkasten
Fahrwerk

Ortungsvorrichtung

Global Positilionling System — Einhelt

Antenne

Positionserfassung

Frste Leitung
/welte Leiltung
Recheneinhelt
Datenbank
Tabellen-Look-Up

Auslesevorgang

Prufvorgang
FFahrwerksrahmen

Messvorrichtung

Beschleunigungssensor
Messung
Geschwindilgkeltsermittlung

Seltenbeschleunigungsermittlung

Uberwachungsinformationsbildung

Diagnoseilnformationsbilldung

Sekundarfederanordnung
Fahrzeugdach
Zugbus

T

rfasste Position

Gespelcherte Position

Bogenradius
Uberhohung
Langsbeschleunigung

Geschwindigkelt

Erdbeschleunigung
Messkrelsabstand

Seltenbeschleunigung
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Patentanspriche

1. Verfahren zur Bestimmung fahrtechnilischer Parameter be1l

FFahrzeugen, 1nsbesondere zur Bestimmung von

Seltenbeschleunigungen (aq) elnes Schilienenfahrzeugs mit
zumlndest elnem Fahrwerk sowle mit zumindest elnem

Wagenkasten, wobel die Seitenbeschleunligungen (ay) nach elner

2
Blldungsvorschrift aq:*g“‘g'% mit Geschwindigkeliten (V),

Bogenradien (R), der Erdbeschleunigung (g), Uberhohungen (u)

und elnem definlerten Messkreisabstand (B) bestimmt werden,
dadurch gekennzeichnet, dass die Seltenbeschleunigungen (aq)
mittels elner 1n oder an dem Fahrzeug angeordneten
Recheneinhelit (9) bestimmt werden, wobel dile

Geschwilindigkeiten (v) aus Messungen (17) bestimmt und

entsprechende Geschwindigkeltswerte 1n dile Bildungsvorschrift

elngesetzt werden, und wobel Werte fir die Bogenradilen (R)

sowlie die Uberhohungen (u) aus einer in der Recheneinheit (9)

1mplementierten Datenbank (10) 1n die Bildungsvorschrift

elngesetzt werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

die bestimmten Seilitenbeschleunligungen (ag) zur Blldung wvon

Uberwachungs—- und Diagnoseinformationen beziiglich des

Fahrzeugs oder seilner Komponenten elngesetzt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet,

dass mittels elner Ortungsvorrichtung (3) des Fahrzeugs

Positionen (p.) des Fahrzeugs erfasst werden, mittels der

Recheneinhelt (9) die erfassten Positionen (pe) mit 1n der

Datenbank (10) gespelcherten Positionen (pgy) korreliert

werden und jJjene Werte fir die Bogenradien (R) und die

Uberhohungen (u) aus der Datenbank (10) ausgelesen werden,

welche den mit den erfassten Positionen (pe) korrelilerenden,

gespelcherten Positlonen (pg) zugeordnet sind.

14
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4. Verfahren nach einem der Anspriuche 1 bils 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die Geschwilndigkeiten (v) aus

odometrischen Messungen (17) bestimmt werden.

5. Verfahren nach einem der Anspriuche 1 bils 3, dadurch

gekennzeichnet, dass die Geschwilndigkeiten (v) aus Messungen

(17) wvon Langsbeschleunigungen (ax) milittels zumindest elnes

Beschleunligungssensors (16) des Fahrzeugs bestimmt werden und

entsprechende Geschwindigkeltswerte mittels Integration der

Langsbeschleunigungen (ax) gebilildet werden.

o. Verfahren nach elnem der Anspriuche 1 bis 5, dadurch

gekennzeichnet, dass wahrend Fahrten des Fahrzeugs laufend

Seltenbeschleunigungswerte gebildet werden.

/. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bils 5, dadurch

gekennzeichnet, dass wahrend Kurvenfahrten des Fahrzeudgs

laufend Seitenbeschleunigungswerte gebilldet werden, wobel dile

Kurvenfahrten uUber Korrelieren von erfassten Positionen (pe)

m1t gespelcherten Positionen (py) und Auslesen von mlit den

erfassten Posltionen (pe) korrelierenden, den gespelcherten

Posltionen (pg) zugeordneten Bogenradlen (R) detektiert

werden.

8. Vorrichtung zur Durchfihrung eines Verfahrens nach einem

der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass dile

Recheneinheit (9) mit der Datenbank (10) und eine

Messvorrichtung (15) 1n oder an zumindest elnem Wagenkasten

oder zumlndest elnem Fahrwerk des Fahrzeugs angeordnet sind,

die Ortungsvorrichtung (3) 1n oder an elnem belilieblgen

Wagenkasten des Fahrzeugs vorgesehen 1st und die

Recheneinhelt (9) mit der Messvorrichtung (15) sowle mit der

Ortungsvorrichtung (3) signalleilitend verbunden 1ist.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit (9) als Teil einer Uberwachungs- und

15
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Diagnoseelnrichtung des Fahrzeugs zur Bildung der

Uberwachungs- und Diagnoseinformationen ausgebildet ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die Messvorrichtung (15) als

odometrische Geschwlindigkeiltsmesselnrichtung ausgebilldet 1st.

11. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die Messvorrichtung (15) den zumilndest

pre——

elnen Beschleunlgungssensor (16) aufweist, welcher auf einem

Fahrwerksrahmen (14) angeordnet 1st.

12. Vorrichtung nach einem der Anspriche 8 bilis 11, dadurch

gekennzeichnet, dass die Ortungsvorrichtung (3) eine Global

Positlonling System — Elnheilt (4) aufweilst.

16
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Fig. 1
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Neue Patentanspriuche

1. Verfahren zur Bestimmung fahrtechnischer Parameter bel

Fahrzeugen, 1nsbesondere zur Bestlimmung von

Seltenbeschleunligungen (aqg) elnes Schilienenfahrzeugs mit

zumlndest elinem Fahrwerk sowle mit zumindest eilnem

Wagenkasten, wobel dle Seitenbeschleunigungen (a4) nach elner

&
Bildungsvorschrift aq:5%“‘9'§'mit Geschwindigkeiten (v),

und einem definilerten Messkrelsabstand (B) bestimmt werden,
dadurch gekennzeichnet, dass die Seilitenbeschleunigungen (aqg)

mittels eilner 1n oder an dem Fahrzeug angeordneten

Recheneinheit (9) bestimmt werden, wobel die
Geschwindigkelten (v) aus Messungen (17) mittels eilner
Geschwindigkeltsermittlung (18), zu welcher eine Redundanz

vorgesehen 1st, bestimmt und entsprechende

Geschwindigkeltswerte 1n die Bildungsvorschrift eilngesetzt

werden, und wobel Werte fiur dile Bogenradien (R) sowle die

Uberhdhungen (u) aus einer in der Recheneinheit (9)

lmplementlierten Datenbank (10) 1n die Billdungsvorschrift

elngesetzt werden.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

die bestlimmten Seitenbeschleunlgungen (aqy) zur Blldung wvon

Uberwachungs- und Diagnoseinformationen beziiglich des

Fahrzeugs oder seiner Komponenten eingesetzt werden.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet,

dass mittels elner Ortungsvorrichtung (3) des Fahrzeugs

Positionen (pe.) des Fahrzeugs erfasst werden, mittels der

Recheneinheit (9) die erfassten Positilionen (pe) mit 1n der

Datenbank (10) gespeilicherten Positionen (py) korreliert

werden und jene Werte fiur die Bogenradien (R) und die

Uberhohungen (u) aus der Datenbank (10) ausgelesen werden,

welche den mit den erfassten Posiltionen (pe) korrelierenden,

gespelcherten Posiltionen (pg) zugeordnet sind.

1
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4. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch

gekennzeichnet, dass die Geschwindigkeiten (v) aus

odometrischen Messungen (17) bestimmt werden.

5. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die Geschwindigkeiten (v) aus Messungen

(17) von Langsbeschleunligungen (a,) milittels zumlindest elnes

Beschleunigungssensors (1l6) des Fahrzeugs bestimmt werden und

entsprechende Geschwilindigkeitswerte mittels Integration der

Langsbeschleunigungen (ayx) gebilldet werden.

6. Verfahren nach elnem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch

pre——

gekennzeichnet, dass wahrend Fahrten des Fahrzeugs laufend

Seltenbeschleunigungswerte gebildet werden.

/. Verfahren nach einem der Anspriuche 1 bis 5, dadurch

gekennzeichnet, dass wahrend Kurvenfahrten des Fahrzeugs

laufend Seilitenbeschleunigungswerte gebildet werden, wobel die

Kurvenfahrten tUber Korrelieren von erfassten Positionen (pe)

mit gespelcherten Posiltionen (pg,) und Auslesen von mit den

erfassten Positionen (p.) korrelilerenden, den Jgespelcherten

Positionen (p,) zugeordneten Bogenradien (R) detektilert

werden.

8. Vorrichtung zur Durchfihrung elnes Verfahrens nach elnem

der Anspriuche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die

Rechenelinheit (9) mit der Datenbank (10) und eilne

Messvorrichtung (15) 1n oder an zumlndest elnem Wagenkasten

oder zumlindest eilnem Fahrwerk des Fahrzeugs angeordnet sind,

dle Ortungsvorrichtung (3) 1n oder an elnem bellebigen

Wagenkasten des Fahrzeugs vorgesehen 1st und die

Recheneinheit (9) mit der Messvorrichtung (15) sowle milt der

Ortungsvorrichtung (3) signalleitend verbunden 1st.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass

die Recheneinheit (9) als Teil einer Uberwachungs- und

22125
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Dlagnoseelnrichtung des Fahrzeugs zur Bildung der

Uberwachungs—- und Diagnoseinformationen ausgebildet ist.

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die Messvorrichtung (15) als

odometrische Geschwlndilgkeiltsmesselnrichtung ausgebildet 1st.

11. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch

gekennzeichnet, dass die Messvorrichtung (15) den zumilndest

—

elnen Beschleunigungssensor (16) aufwelst, welcher auf elnem

Fahrwerksrahmen (14) angeordnet 1st.

12. Vorrichtung nach eilnem der Anspriuche 8 bis 11, dadurch

gekennzeichnet, dass die Ortungsvorrichtung (3) elne Global

Positioning System — Einheit (4) aufwelst.

23725
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