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DESCRIPCION

Aparato de control para la proteccidon de personas y procedimiento para activar medios para la proteccion de
personas

Estado de la técnica

La invencion se refiere a un aparato de control para la proteccion de personas, respectivamente a un procedimiento
para activar medios para la proteccion de personas segun el género de las reivindicaciones independientes.

Del documento DE 101 49 332 Al ya se conoce que desde un sensor, que se encuentra por fuera de un aparato de
control para la proteccion de personas, transmitir datos con codificacion Manchester hasta un aparato de control y
alli se proporcionan mediante un interfaz. Los datos con codificacion Manchester se decodifican y, en funcién de
estos datos decodificados, se realiza la activacion de medios para la protecciéon de personas.

Del documento DE 101 14 504 Al se conoce un procedimiento para la transmision de datos desde un sensor a un
aparato de control conforme a los preambulos de las reivindicaciones 1 y 10. Con ello se transmiten los datos en
codigo Manchester. En el aparato de control se tratan los datos mediante un microcontrolador, para activar un
sistema de retencion de un vehiculo.

Manifiesto de la invencién

El aparato de control conforme a la invencion, respectivamente el procedimiento conforme a la invencion, para
activar medios para la proteccion de personas con las particularidades de las reivindicaciones independientes tienen
la ventaja, frente a esto, que se propone una estructura de registro de desplazamiento para la decodificacién de las
sefiales con codificacion Manchester y, de este modo, se consigue una elevada medida de robustez frente a
perturbaciones como ruidos, perturbaciones pulsatorias y efectos térmicos, sin que con ello se aumente la
complejidad significativamente. También el sobre-muestreo contribuye a una mayor robustez de la deteccién de
sefial. Mediante el sobre-muestreo se divide un bit de datos en varios valores de muestreo, que pueden introducirse
en el registro de desplazamiento. De este modo es posible con mucha seguridad la deteccién de un bit de datos.

En el caso de la codificacion Manchester la informacion esté codificada en un cambio de flanco. El interfaz es en el
caso presente un circuito de conmutacién integrado, pero sin embargo también puede tratarse de elementos
constructivos discretos o de una combinacién entre elementos constructivos integrados y discretos. También es
posible en el caso presente una ejecucion de software del interfaz 0 al menos una ejecucion parcial del interfaz.
Como medios para la proteccién de personas son posibles airbags, atirantadores de cinturén, reposacabezas que
acttan al producirse una colisiéon, medios de proteccion de peatones y barras antivuelco, etc. En el caso de la sefial
se trata normalmente de una sefial sensorial, aunque es posible que con ello se trate también de sefiales de otros
aparatos de control, que ya hayan pretratado la sefial o que transmitan una decisién, que se haya tomado con base
en una sefial sensorial o sefiales sensoriales, al aparato de control conforme a la invencién. Como sensores entran
en consideracion por ejemplo sensores de impacto y/o sensores de ambiente.

La unidad decodificadora puede ser un moédulo electrénico propio. Sin embargo, es posible que esté también
disponible como elemento de software sobre un microcontrolador en el aparato de control o en otro procesador.
También es posible en el caso presente un circuito de conmutacién integrado programable. También es posible una
solucién formada por médulos discretos.

En el caso de la unidad de valoracion se trata normalmente de un microcontrolador o de otro procesador. Sin
embargo, es posible que con ello se trate también de los llamados ASICs o de elementos constructivos discretos.

En el caso de la estructura de registro de desplazamiento puede tratarse de todas las configuraciones posibles o
combinaciones de registros de desplazamiento. Por ultimo es también posible un Unico registro de desplazamiento.

Mediante las medidas y los perfeccionamientos mencionados en las reivindicaciones subordinadas son posibles
mejoras ventajosas del aparato de control para la proteccién de personas, indicado en las reivindicaciones
independientes, o del procedimiento para activar medios para la protecciéon de personas, indicado en las
reivindicaciones independientes.

Es especialmente ventajoso que la estructura de registro de desplazamiento presente dos registros de
desplazamiento de la misma longitud, conectados consecutivamente. De este modo son posibles métodos
especialmente sencillos y robustos para la activacion de medios para la proteccién de personas.

Asimismo es ventajoso que para los dos registros de desplazamiento esta previsto en cada caso un dispositivo
adicionador para la formaciéon de sumas de contenidos de los dos registros de desplazamiento. Esto significa por
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ejemplo que de forma continuada se sume todo el contenido del respectivo registro de desplazamiento, de tal modo
que estas dos sumas puedan seguir tratandose después, y precisamente mediante un dispositivo substractor para
ambas sumas, que forma una diferencia a partir de estas dos sumas. Esta diferencia desemboca después en cada
caso en dos ramales, y precisamente por un lado en un ramal con un formador de importes y un determinador de
valor umbral postconectado, para reconocer si puede tomarse una decision clara sobre si se trata del bit recibido. El
segundo ramal presente un reconocimiento de signo que incluye una funcion de signo, de tal modo que de este
modo tiene lugar en ultimo término la deteccién del bit. El determinador de valor umbral y el reconocimiento de
signo, sin embargo, estan conectados en cada caso a salidas en las que en el caso mas sencillo se trata de
conmutadores materializados con hardware o software. Estos conmutadores se activan de forma preferida en
funcién de una busqueda de valor extremo, ya que el valor extremo indica cuando es mejor que tenga lugar la
deteccion del bit. Los elementos descritos anteriormente, como el registro de desplazamiento, el dispositivo
adicionador, el dispositivo substractor, el formador de importes, el determinador de valor umbral asi como el
reconocedor de signo pueden fabricarse todos mediante software. También las salidas primera y segunda pueden
estar materializadas mediante software, aunque es posible que estos elementos se materialicen también en parte o
completamente todos mediante hardware.

Asimismo es ventajoso que, como se ha indicado anteriormente, a la estructura de registro de desplazamiento esté
conectada una busqueda de valor extremo. Esta busqueda de valor extremo influye después en la decodificacion,
por ejemplo como se ha indicado anteriormente, por medio de que se determinan los momentos en los que debe
tener lugar la deteccién del bit. Una vez que se ha encontrado el valor extremo correspondiente pueden
transconectarse por ejemplo las salidas primera y segunda, ya que de este modo la salida del reconocedor de signo
y del determinador de valor umbral deberia ser 6ptima.

El microcontrolador postconectado, es decir el circuito de valoracién, recibe ambas sefiales, la del determinador de
valor umbral y la del reconocedor de signo para, en funcién de ambas sefiales, decidir si puede comenzar o no el
tratamiento del bit.

Es asimismo ventajoso que la busqueda de valor extremo se determine en funcién de un nuevo valor de muestreo,
que por lo tanto esté aplicado precisamente a la entrada, y de los valores de muestreo en cada caso mas antiguos
del primero y del segundo registro de desplazamiento. De este modo es después posible, de forma sencilla,
determinar el valor extremo. El valor extremo puede determinarse en especial por medio de que se determine el
momento en el que ahora disminuya de nuevo un valor caracteristico, que anteriormente habia aumentado. Una
ejecucion precisa puede cumplir la siguiente ecuacion, para determinar el valor extremo. El valor de muestreo mas
antiguo del segundo registro de desplazamiento se afiade al nuevo valor de muestreo y, de aqui, se resta dos veces
el valor de muestreo mas antiguo del primer registro de desplazamiento. El primer registro de desplazamiento es con
ello el registro de desplazamiento, en el que entra primero el nuevo valor de muestreo y el segundo registro de
desplazamiento esta postconectado a este primer registro de desplazamiento, de tal modo que el valor mas antiguo
del segundo registro de desplazamiento es el valor mas antiguo globalmente.

La estructura de registro de desplazamiento presenta en total la longitud del bit de datos, en donde el sobre-
muestreo determina el nimero de valores. El sobre-muestreo puede utilizarse en especial con el ritmo de trabajo,
gue esta disponible de todas formas, del aparato de control.

En el dibujo estan representados ejemplos de ejecucion de la invencion, que se explican con mas detalle en la
siguiente descripcion.

Aqui muestra:

la figura 1 un aparato de control con un satélite asentado, de forma preferida un sensor,
la figura 2 muestra la estructura del decodificador conforme a la invencion,

la figura 3 muestra una estructura de una bldsqueda de valor extremo y

la figura 4 muestra un diagrama de flujo del procedimiento conforme a la invencion.

La figura 1 muestra un aparato de control SG para activar medios de proteccion de personas PS, al que esta
conectado un satélite SAT. Este satélite SAT puede ser por ejemplo un sensor de impacto como un sensor de
aceleracion en el lado del vehiculo, frontal del vehiculo o un grupo de sensores. También otros sensores como
sensores de ruidos de estructuras sélidas, sensores de presion del aire o sensores de velocidad de giro pueden
estar representados por los satélites SAT, adicionalmente o en lugar de ellos. Es asimismo posible que también
otros aparatos de control estén representados por los satélites SAT. En el caso presente solo se ha representado un
satélite, pero es posible que estén conectados de modo y manera iguales varios satélites al aparato de control SG.
El satélite presenta un generador de corriente 6, que se modula mediante el conmutador 1 controlable
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eléctricamente. Esta modulacién se realiza a través de un circuito de control, que ejecuta la modulacion en funcién
por ejemplo de valores sensoriales. En el caso presente se codifica la informaciéon en un cédigo Manchester. Los
impulsos de corriente se superponen después sencillamente a la corriente de régimen de reposo, que fluye a través
de la linea de transmisién de datos 2, del satélite 3. En el aparato de control SG esta dispuesta una resistencia de
medicién R entre la fuente de tensién V y la linea de transmision de datos. La tension de sefial que alli se reduce,
gue es proporcional a la corriente de sefial que fluye a través de la linea de transmisién de datos 2, se alimenta a
través de un amplificador AMP a un comparador K y, mediante este comparador K, se compara con una tension de
referencia Urer. En el caso de un valor correspondiente de Uret puede valorarse en el comparador K el estado de la
linea de transmision. Si la tensién de sefial es inferior a la tensién de referencia Ut esto indica que
momentaneamente no se transmite ningun dato y, de este modo, a través de la linea de transmisién de datos 2 solo
fluye la corriente de régimen de reposo. A la salida del comparador K esta aplicado en este caso un nivel inferior.

La salida del comparador K se muestrea y se trata después digitalmente, y precisamente mediante el decodificador
DEC. Mediante este muestreo durante el tratamiento se pretende valorar la secuencia de emision en la que se basa
el tren de ondas modulado por corriente sobre la linea de transmision 2. Por ello es necesario realizar a continuacion
una decodificacion Manchester mediante el decodificador DEC. Esto esta configurado conforme a la invencion. La
sefial después decodificada se transfiere a un microcontrolador uC que, en funcion de esta sefial y también de otras
sefiales que por sencillez al igual que otros componentes del aparato de control no se han representado en el caso
presente, genera una sefial de activacion y la transmite a un circuito de activacion FLIC, que después lleva a cabo la
activacion del medio de proteccién de personal PS.

Conforme a la invencién se muestrea la salida binaria del comparador K, normalmente con la cadencia de sistema
del aparato de control SG, por ejemplo 2 MHz. La corriente binaria que asi se obtiene se alimenta después a una
estructura de registro de desplazamiento, que de forma preferida esta dividido en dos mitades. La longitud de los
bloques de registro de desplazamiento se corresponde en cada caso con la longitud de medio bit en valores de
muestreo, por ejemplo si la duraciéon de bit es de 8 ms y se utiliza la tasa de muestreo de 2 MHz, con lo que se
obtienen 8 valores de muestreo por bloque de registro de desplazamiento. De este modo se ha llevado a cabo
después, por toda la estructura de registro de desplazamiento, un archivado de los valores de muestreo del tren de
ondas Manchester de un bit de datos.

Con el simbolo de referencia 20 esta caracterizada la salida del comparador K. Aqui se aplica por lo tanto la
corriente de salida binaria del comparador K. Esta corriente de salida binaria se sobre-muestrea a continuacion, y
precisamente con la frecuencia fsampie, 0 que en el caso presente como se ha representado anteriormente, es de 2
MHz. Los valores como consecuencia de este sobre-muestreo van a un distribuidor 21 que esta unido, por un lado a
un primer registro de desplazamiento A y por otro lado a una unidad de calculo 23, y proporciona a estos dos
componentes en cada caso el nuevo valor de muestreo. Al registro A esta postconectado el segundo registro B.
Ambos registros A y B estan conectados en cada caso a dispositivos adicionadores 28 y 27, que suman todo el
contenido del respectivo registro A o B, de tal modo que estas sumas estan después disponibles para el tratamiento
ulterior. La suma del bloque de registro A se introduce mediante el dispositivo adicionador 28 como oa(k) en el
dispositivo adicionador 200. La suma del registro de desplazamiento B se multiplica a la salida por -1 con el
multiplicador 29, de tal modo que se obtiene al suma on(k). En el dispositivo adicionador 200 se forma después la
diferencia oa(k)-on(k). Esta diferencia se caracteriza en la figura 2 con x(k). El valor x(k) va tanto a un formador de
importe 201 como a un reconocimiento de signo 203. El formador de importe 201 envia el importe a un determinador
de valor umbral 202, que compara este importe con un valor umbral constante. El reconocimiento de signo 203 esta
conectado a un conmutador 26 como salida. El determinador de valor umbral 202 esta conectado a un conmutador
25 como salida. Si se conectan los conmutadores 25 y 26, se presentan a la salida del conmutador 26 el bit
reconocido 205 y a la salida del conmutador 25 la informacion 204, sobre si el bit se ha reconocido de forma fiable.
Los conmutadores 25 y 26 son controlados por la blisqueda de valor extremo 24.

Desde el registro A se entrega el valor mas antiguo aqq(k) a un multiplicador 22, que multiplica este valor por el
factor -2. La salida del multiplicador esta unida al dispositivo de calculo 23, al que ya se ha transmitido el valor cero
anew(k) desde el distribuidor 21. Como tercer valor de entrada para el dispositivo de célculo 23 se transmite el valor
mas antiguo del registro de desplazamiento B bgq(k). De este modo se forma el valor extremo mediante la ecuacion
boia(k) + anew(k) — 2 - aoid(k). Este valor se transmite a la busqueda de valor extremo 24.

La busqueda de valor extremo sirve para determinar el momento que es 6ptimo para la decision sobre el bit. La
variacion de x(k) al valor siguiente x(k+1) se debe solamente al bit mas antiguo en cada caso aqq(k) 0 bog(k) de los
dos bloques Ay By al bit anew(k), que se introduce en siguiente lugar en los registros de desplazamiento, es decir, el
registro de desplazamiento A. La variacion de la salida 6x(k) = x(k+1) — x(k) puede calcularse mediante 6x(k) =
anew(K) + boia(K) — 2aqid(k). Si dx(k) > 0, x(k) aumenta con el siguiente paso o desciende, en el caso de que 6x(k) < 0.

Con la magnitud 8x(k) y el dispositivo automético de estado conforme a la figura 3 puede llevarse a cabo de forma
especialmente eficiente una busqueda de valor extremo.
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La figura 3 muestra la bisqueda de valor extremo 24 como esquema de conexiones en bloques. En el bloque 300 se
inicia la busqueda de valor extremo. En el bloque 301 se comprueba si el valor de entrada 6x(k) > 0, es decir, x de
k+1 es por primera vez después de una fase mono-ascendente inferior a su valor precedente x(k). Lo mismo es
vélido con signo inverso también para la busqueda de minimo. En la salida 307 se emite después una sefal de
conmutacion para los conmutadores 25 y 26. Sin embargo, si la entrada es inferior a 0, en el paso de procedimiento
302 se espera durante un tiempo de espera prefijado, que se analiza en el parrafo siguiente. En el paso de
procedimiento 303 se comprueba después si la entrada < 0, es decir, si se presenta de nuevo un cambio de signo. Si
se supera esta prueba se emite en la salida 306 otro disparo. En el paso de procedimiento 305 se espera de nuevo,
para después retroceder a su vez al paso de procedimiento 301.

Si en los datos aparecen secuencias de ceros o unos légicos, se obtienen en la salida del correlacionador unos
extremos, que no se corresponden con momentos regulares de muestreo. Estos extremos secundarios deben
filtrarse. Un extremo secundario aparece siempre en el centro (0,5 Tpi) entre dos momentos de muestreo regulares,
de tal modo que pueden filtrarse con un sencillo temporizador. Este filtrado es asumido por los estados de espera en
dispositivos automaticos de estado, segun la figura 3. De forma 6ptima se elige el tiempo de espera con el 75% de la
duracion de bit nominal, como media entre 0,5 Tyt ¥ Toit.

Alternativamente pueden utilizarse también procedimientos conocidos de la bibliografia para la busqueda de valor
extremo.

La figura 4 muestra un diagrama de flujo del procedimiento conforme a la invencién. En el paso de procedimiento
404 se proporciona la sefial con codificacion Manchester mediante el interfaz en el aparato de control. En el paso de
procedimiento 401 se inicia la decodificacion por ejemplo mediante la prueba de comparacién del comparador K. En
el paso de procedimiento 402 se realiza el sobre-muestreo, de forma preferida con el ritmo de sistema del aparato
de control. En el paso de procedimiento 403 se realiza después la verdadera codificacion mediante los registros de
desplazamiento de rejilla de desplazamiento en la forma antes descrita y la busqueda de valor extremo, para elegir
Optimamente el momento en el que debe tomarse la decisidn sobre si el bit se ha detectado con seguridad o no. En
el paso de procedimiento 404 se realiza después la emision de la sefial decodifica al circuito de valoracién, para
decidir si deben activarse o0 no medios de proteccién de personas.
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REIVINDICACIONES
1. Aparato de control para la proteccion de personas con:
- un interfaz que proporciona una sefial con codificacién Manchester,
- una unidad decodificadora (DEC) que decodifica la sefial con codificacion Manchester,

- una unidad de valoracion (UC) que utiliza la sefial decodificada para la activacion de medios para la proteccion de
personas, caracterizada porque la unidad decodificadora (DEC) presenta para la decodificacion Manchester una
estructura de registro de desplazamiento (A, B), y porque para la sefial con codificacién Manchester esta previsto un
sobre-muestreo.

2. Aparato de control segln la reivindicaciéon 1, caracterizado porque la estructura de registro de desplazamiento
presenta dos registros de desplazamiento (A, B) de la misma longitud conectados consecutivamente.

3. Aparato de control segln la reivindicacion 2, caracterizado porque para los dos registros de desplazamiento (A, B)
esta previsto en cada caso un dispositivo adicionador (27, 28) para la formacion de sumas de contenidos de los dos
registros de desplazamiento (A, B), porque esta previsto un dispositivo substractor (200, 29) para ambas sumas para
formar una diferencia, porque estan previstos un formador de importe (201) para la diferencia y un determinador de
valor umbral para el importe, asi como un reconocimiento de signo (203) para la diferencia, y porque estan previstas
una primera salida para el determinador de valor umbral para un reconocimiento de fallos y una segunda salida para
el reconocimiento de signo para la emisién de la sefial decodificada.

4. Aparato de control segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque a la estructura de registro
de desplazamiento esta conectada una busqueda de valor extremo, en donde la busqueda de valor extremo influye
en la decodificacion.

5. Aparato de control segun la reivindicacion 3 6 4, caracterizado porque la blisqueda de valor extremo esta unida de
tal modo a las salidas primera y segunda, que las salidas primera y segunda producen una emision si se encuentra
un valor extremo.

6. Aparato de control segun las reivindicaciones 2 y 4 6 5, caracterizado porque la blusqueda de valor extremo esta
configurada de tal modo, que el valor extremo se determina en funcion de un nuevo valor de muestreo y de los
valores de muestreo mas antiguos respectivos de los registros de desplazamiento primero y segundo.

7. Aparato de control segun la reivindicacion 6, caracterizado porque esta previsto un elemento de calculo que al
nuevo valor de muestreo afiade el valor de muestreo méas antiguo del primer registro de desplazamiento y el valor de
muestreo mas antiguo del segundo registro de desplazamiento, en donde para ello el valor de exploracion mas
antiguo del primer registro de desplazamiento se multiplica por -1.

8. Aparato de control segin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque la estructura de registro de
desplazamiento presenta una longitud de un bit de datos.

9. Aparato de control segin una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el sobre-muestreo utiliza un
ritmo de trabajo del aparato de control.

10. Procedimiento para activar medios para la proteccion de personas con los siguientes pasos de procedimiento:
- puesta a disposicion de una sefial con codificacion Manchester,
- decodificacién de la sefial con codificacion Manchester,

- utilizacion de la sefial decodificada para activar los medios para la proteccion de personas, caracterizado porque
para la decodificacion Manchester se utilizan una estructura de registro de desplazamiento (A, B) y un sobre-
muestreo de la sefial.
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