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DESCRIPCION
Dispositivo de control de la direccion para un vehiculo y método de control de la direccion

La invencion concierne a un método para controlar un dispositivo de direccién con medios de soporte de la direccién
asistida para un vehiculo motorizado, con al menos una rueda direccional, donde el dispositivo de direccién
comprende:

- un eje de direccion con un primer extremo que adopta un volante,

- un dispositivo de control que controla dichos medios de potencia asistida,

- medios detectores que detectan el par del eje de direccién aplicado a dicho eje de direccion,

- medios para determinar una situacion sin manos en la cual el conductor no aplica un par a dicho eje de direccion,

donde el medio de soporte de la direccion asistida soportan el esfuerzo del giro por el conductor, sobre la base de
una demanda del conductor introducida en el eje de direccion.

Basicamente, tales sistemas de direccion se controlan midiendo el par en el eje de direccion, que es aplicado en el
eje de direccion por el conductor. Los medios de potencia asistida pueden ser un dispositivo de par de potencia
asistido, el cual suministra el par al dispositivo de direccién con respecto al par del eje de direccion aplicado por el
conductor. Los medios de potencia asistida podrian ser también un dispositivo de superposicion, que suministra un
angulo adicional que superpone a la demanda del angulo de giro del conductor, un angulo adicional.

Algunas veces, sucede que el conductor suelta las manos del volante y el par sobre el eje de direccién es mas el
resultado de la inercia del sistema que la influencia del conductor. En tal estado sin manos, la situacién de la
direccion debe ser también una situacion claramente definida. Comdnmente, el conductor podria esperar que las
ruedas se ajusten en una direccion recta de avance en tal estado sin manos.

Descripcion de la técnica relacionada

El documento US6219603 divulga un procedimiento de determinacion del estado sin manos. La idea basica es que
en un estado sin manos las vibraciones del par sobre el eje de direccion no sean amortiguadas por el conductor.
Cuando la magnitud del par es inferior a un umbral predeterminado, se estima el estado sin manos.

El documento EP1934083B1 divulga un procedimiento de determinacion del estado sin manos en el cual se
comparan las variaciones de los pares manuales sobre el volante, y si las variaciones exceden de un umbral
predeterminado, se determina el estado usando las manos. En otro caso, si las variaciones son inferiores a un valor
umbral, se determina el estado sin manos.

El documento EP 2 093 093 A2 divulga un procedimiento de determinacion del estado sin manos en el cual se
comprueba el par de direccion, o alternativamente las variaciones de los pares manuales sobre el volante, y si el par
o alternativamente las variaciones exceden de un valor umbral, se incrementa un contador en una unidad. Ademas,
si dicho par de direccion o alternativamente dichas variaciones son inferiores a un valor umbral, se disminuye el
contador en una unidad. El estado usando las manos se determina cuando dicho contador tiene un valor menor que
un cierto limite.

Durante el uso, con los métodos conocidos, algunas veces se determina erroneamente el estado sin manos, aunque
el conductor tenga las manos sobre el volante.

Sumario de la invencion
Un objeto de la invencion es proporcionar un método para mejorar el reconocimiento del estado sin manos.
Este objeto se consigue con un método que presenta las cualidades caracterizadas en la reivindicacion 1.
La solucion consiste en un método de control que comprende los pasos siguientes:

e determinar un par M sobre el volante, sobre la base del par en el eje de direccién;

o determinar la derivada del par detectado en el volante dM/dt;

¢ si el valor absoluto del par M en el volante es inferior a un limite umbral del par, €1, y si el valor absoluto de la
derivada dM/at del par M del volante es inferior a un limite umbral de la derivada, €2, se incrementa un
contador C en una unidad,

¢ si el valor absoluto del par M sobre el volante es mayor o igual que un limite umbral del par, €1, y/o si el valor
absoluto de la derivada del par del volante dM/dt es mayor o igual que un limite umbral de la derivada del
par, €2, dicho contador C se disminuye en una unidad,
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¢ si dicho contador C tiene un valor mayor o igual a un limite N1 de la cuenta umbral, se determina el estado de
manos libre.

Como resultado, se determina el estado sin manos con una alta fiabilidad. Una simple comprobacién del par sobre el
eje de direccién no puede evitar algunos problemas de calculo al determinar el estado sin manos. La invencion
reduce los errores en la detecciéon del estado sin manos en el caso de un estado en el que el vehiculo esta rodando
en linea recta hacia delante y casi sin necesidad de accion por parte del conductor. Al usar el par del volante en
lugar del propio par del eje de direccién, se cubren mejor las influencias de la inercia en el dispositivo de direccién.

En un modo de realizacion preferido, el par sobre el volante puede ser calculado por un observador, el cual utiliza un
modelo de vehiculo y un modelo de dispositivo de direccion. El observador puede mejorar los resultados del célculo
utilizando valores de medicién adicionales. Tales valores podrian ser uno o mas de los siguientes: velocidad del
vehiculo, angulo de rotacién del volante, sefiales del medio de la potencia asistida como la posicién rotacional de un
motor eléctrico incluido en los medios de potencia asistida. También se pueden utilizar otros valores para el calculo.

En un modo de realizacion preferido de la invencion, el par del eje de direccién es filtrado por un filtro de paso bajo.
Con ello, se reducen las influencias de las vibraciones o los fallos digitales. Para mejorar el método, se asume la
conmutacién desde un estado usando las manos a un estado sin manos con un limite diferente al de la conmutacion
desde un estado sin manos a un estado usando las manos. Por tanto, el estado usando las manos se determina si
dicho contador C tiene un valor inferior a un umbral limite inferior N2 de la cuenta. Este limite inferior N2 de la cuenta
es preferiblemente inferior al limite umbral N1 de la cuenta. Esto reduce las posibles vibraciones entre el estado con
manos y el estado sin manos. El limite inferior N2 de la cuenta podria ser 1/2 o 1/3 del limite N1 de la cuenta o bien
N2 podria ser cero.

Para evitar problemas con la situacién de que el contador C disminuya mucho, se utiliza preferiblemente un limite
tope N3 de la cuenta. El contador C no disminuird méas cuando se alcanza el limite tope N3 de la cuenta. El limite
tope N3 de la cuenta podria ser cero o igual al limite inferior N2 de la cuenta o un valor intermedio.

Una mejora adicional consiste en filtrar el valor de salida del estado sin manos por medio de un filtro paso bajo,
preferiblemente con una funcién de filtrado digital. Esta caracteristica reduce las vibraciones entre el estado sin
manos y el estado con manos. Cualquier cambio entre el estado con manos y el estado sin manos, o entre el estado
sin manos y el estado con manos, serd entregado como salida tras un corto retardo de tiempo. En principio, este
filtrado de paso bajo comprueba si el valor del estado no cambia demasiado frecuentemente y el estado no seria
detectado con claridad o seguridad. Cuando cambia el estado sin manos/con manos, se efectia un retardo de
tiempo por el filtrado digital. Durante este retardo de tiempo por el filtrado de paso bajo, se “comprueba” si el valor
del estado detectado cambia de nuevo. Cuando el valor del estado cambia de nuevo, la salida del valor del estado
no cambia. La constante de tiempo para tal filtrado o retardo estaria preferiblemente en la gama entre uno y tres
segundos.

El limite umbral €1 del par y/o el limite umbral de la derivada del limite €2 del par estaria preferiblemente adaptado al
dispositivo real de direccion y a los parametros del vehiculo y/o al comportamiento del conductor y/o a otros
parametros de la carretera. Por tanto, es posible calcular el limite umbral €1 del par como una combinacién de un
limite basico €0 del par y la variacion del par en el volante.

Alternativamente o en combinacién, seria posible también calcular el limite umbral €2 de la derivada del par como
combinacién de un limite base €3 de la derivada del par y la variacion del par en el volante. La variacion, o
desviacion tipica, del par del volante refleja la situacién real de la conduccidn, los parametros del vehiculo y los
parametros del dispositivo de direccion. En el caso mas simple, la combinacion se fija como una multiplicacion.

El estado sin manos/con manos determinado puede utilizarse para distintos propdésitos. Se podria entregar como
salida una sefial o aviso al conductor, en el caso de determinar el estado sin manos.

Es posible también fijar una demanda adicional suministrada al medio de potencia asistida en el caso de determinar
el estado sin manos. Una demanda adicional preferida debe ser una demanda para orientar el vehiculo en una
direccion recta de avance. Tal demanda podria ser una demanda de par adicional para el dispositivo de potencia
asistida del par. Otra demanda podria ser un angulo de superposicion adicional para un dispositivo de superposicién
de la direccion.

La invencion sera descrita con mas detalle con ejemplos de modos de realizacion, que se ilustran en las figuras
siguientes:

Figura 1: un dispositivo de direccion con medios de direccién asistida de acuerdo con la invencion;
Figura 2: un diagrama de bloques de un dispositivo de control de la direccion de acuerdo con la invencion;

Figura 3: un diagrama de bloques de un dispositivo de control de la direccion, de acuerdo con otro modo de
realizacion de la invencion;
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Figura 4: un grafico esquematico de un ejemplo de un par del volante con respecto al tiempo;

Figura 5: Un gréfico esquematico de un ejemplo de la derivada del par en el volante con el tiempo, con respecto al
tiempo;

Figura 6: un grafico esquematico de un ejemplo del contador;
Figura 7: un diagrama de bloques esquematico del método para determinar el estado sin manos.

Los componentes similares, o que actian de forma similar, estan designados en las figuras con la misma referencia
numérica.

La figura 1 muestra un dispositivo de direccion al cual se puede aplicar un primer modo de realizacién de la
invencion. El dispositivo de direccion comprende un eje 1 de direccion y un volante 2 que esta adaptado a un primer
extremo del eje 1 de direccion. La rueda 4 es ajustable por medio de un tirante 3 de unién. El tirante 3 de union es
accionado por una cremallera 5. Un pifion 6 engrana con la cremallera 5. Al girar el pifidn 6, dicha cremallera 5 es
accionada en direccidn longitudinal. El pifién 6 es accionado mediante el giro del volante 2, donde el par giratorio se
transmite por medio del eje 1 de direccién. El dispositivo de direccion comprende ademas unos medios de potencia
asistida para introducir un par de apoyo en el accionamiento de la direccién. Unos medios 7 de potencia asistida
podrian estar dispuestos, en un primer modo de realizacion, para actuar sobre la cremallera 5 en direccion
longitudinal. Tales medios de potencia asistida son bien conocidos y puede utilizar un motor eléctrico 18, que esta
acoplado por medio de un accionamiento de correa a un mecanismo roscado de bolas para accionar la cremallera 5
en direccion longitudinal.

De acuerdo con un segundo modo de realizacion aplicable a la invencion, los medios 8 de potencia asistida estan
dispuestos para accionar el pifiébn 6. En este caso, los medios de potencia asistida podrian consistir en un motor
eléctrico 18, que esta acoplado al pifion 6 por medio de un engranaje reductor.

En otro modo de realizacion aplicable a la invencidn, los medios 9 de potencia asistida estan dispuestos cerca de la
columna de direccion para aplicar el apoyo, en este caso un par de apoyo, en el eje 1 de direccion. También en este
caso los medios de potencia asistida podrian consistir en un motor eléctrico 18 que esté acoplado al eje de direcciéon
por medio de un engranaje reductor.

Un dispositivo principal 10 de control obtiene las sefiales 12 de un sensor 11 de par y otras sefiales, por ejemplo la
sefial de la velocidad V del vehiculo, y calcula los valores 13, 13’ 0 13” de alimentacién de potencia entregandolos al
respectivo motor eléctrico de los medios 7 de potencia asistida o medios 8 de potencia asistida o medios 9 de
potencia asistida, dependiendo del modo de realizacién particular del dispositivo de direccion. Cuando el conductor
ajusta el volante 2, introduce un par del eje de direccion en el dispositivo de direccién, que es medido por el sensor
11 del par de direccion. Dependiendo del valor de la sefial 11 del par de direccion, y de otros pardmetros del
vehiculo, por ejemplo la velocidad V del vehiculo y quizds otros parametros 14 de la situacion de la direccion, el
dispositivo 10 de control calcula el momento de la potencia asistida para reducir el par del volante al conductor.

Como alternativa, o en combinacion, con el disefio anteriormente descrito, podrian existir unos medios de potencia
asistida por medio de un dispositivo de superposicion de la direccion. Tal dispositivo de superposicién de la direccion
superpone la demanda del angulo de direccion del conductor con un angulo de direccién adicional y entrega como
salida la suma a las ruedas del vehiculo.

Todos estos modos de realizacién diferentes son aplicables a la invencién, porque la configuracion de los medios de
potencia asistida puede ser controlada por diferentes modos de realizacion de los dispositivos de control y con
diferentes métodos de control.

La figura 2 muestra un primer modo de realizacion del dispositivo de control y un método de control para un
dispositivo de direccion con medios de direccion asistida. El valor 12 del par del eje de direccion, que es aplicado por
el volante 2 y medido por el sensor 11 del par, es entregado al dispositivo observador 15, que calcula los parametros
de estado para el sistema de direccion y/o al sistema del vehiculo, sobre la base de un modelo del dispositivo de
direccién y/o el modelo del vehiculo. Si hay disponibles valores adicionales medidos 14, como la velocidad V del
vehiculo y/o la aceleracién del vehiculo y/o el angulo de direccion y/o la velocidad del dngulo de direccién y/o la
aceleracion y/u otros valores de la direccidn y/o del vehiculo, se alimentaran también al dispositivo observador 15 del
dispositivo principal 10 de control. En el dispositivo observador 15, se calculan muchos parametros necesarios o
utiles del vehiculo y del sistema de direccion, para mejorar el control de los medios de direccién asistida. Sobre la
base del par 12 del eje de direccion, el observador 15 calcula el par M del volante y otros parametros del vehiculo
y/o de la direccion. El par M del volante y otros parametros 14a del vehiculo, que son el resultado del célculo en el
dispositivo observador 15, o son transferidos desde los sensores, son introducidos en el dispositivo 16 de control. El
dispositivo 16 de control calcula el par 12b del motor solicitado y lo entrega al dispositivo 17 de control del motor. El
dispositivo 17 de control del motor entrega los valores de la corriente del motor a las bobinas del motor 18.
Normalmente, tal dispositivo 17 de control del motor funciona con una modulacion de anchura de impulsos (PWM),
que es hien conocida en la técnica anterior. También son posibles y aplicables otros métodos para controlar el motor
eléctrico 18. El motor entrega a la salida el par para ajustar la cremallera 5 en una direccién longitudinal, para hacer
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girar las ruedas 4. La superficie 19 de la carretera introduce una carga inversa en direccion longitudinal a la
cremallera 5. A través de un acoplamiento mecanico 20, se transfiere una informacién de realimentacién que vuelve
al eje 1 de direccion, cerrando con ello el circuito de control de la realimentacion.

La figura 3 muestra un segundo modo de realizacién de la invencién. A diferencia del primer modo de realizacion, el
dispositivo principal 10 de control no incluye un observador. En el segundo modo de realizacién, el valor del par 12
del eje de direccién medido directamente se utiliza como par M del volante y se introduce en el dispositivo 16 de
control. Se introducen también directamente otras sefiales medidas 14 en el dispositivo 16 de control. De cuerdo con
este segundo modo de realizacion, el resultado del control no sera tan cémodo como seria utilizando un observador.
Las influencias de la inercia y otros parametros del vehiculo pueden ser introducidos en el algoritmo de control
solamente en forma reducida. Para obtener un resultado suficiente del control, deben estar disponibles los valores
relevantes de las sefiales 14 medidas, como la velocidad del vehiculo u otros valores. La ventaja de este modo de
realizacién es la reduccion del coste.

La figura 4 muestra un grafico esquemético de un par M del volante con respecto al tiempo t. En este ejemplo, en el
instante t0 de inicio, el par del volante tiene un valor positivo, que es mas alto que un limite €1. Esto podria ser una
situacion de la conduccion en la cual el conductor hace un giro con el vehiculo hacia la direccion de la izquierda.
Durante el intervalo de tiempo entre t0 y ta, el vehiculo esta siendo conducido cada vez mas en la direccion recta de
avance, en este ejemplo. En el periodo de tiempo desde el instante ta al instante tc, el conductor no introduce un par
alto en el volante y el vehiculo seguira casi en la direccion recta de avance. En el siguiente intervalo de tiempo entre
el instante tc y el instante td, el conductor girara el vehiculo hacia la direccién de la derecha y el par del volante sera
negativo e inferior al limite negativo -¢1. En el siguiente intervalo de tiempo entre el instante td y el instante te, el
vehiculo ir4 hacia la direccion de la derecha con un circulo casi constante. El ejemplo muestra que en los intervalos
de tiempo entre el instante ta y el instante tc, el valor absoluto del par M del volante sera inferior al limite umbral €1.
Un dispositivo electrénico de control tiene usualmente un reloj o ciclo de trabajo con un intervalo fijo. Por tanto,
puede determinarse la relacion entre el tiempo y la cuenta del ciclo de trabajo. En el contexto de la invencion, el
término “duracién del tiempo” es equivalente al numero de la cuenta de un ciclo de trabajo.

La figura 5 muestra la derivada del par del volante en el tiempo dM/dt con respecto al tiempo t. Este gréfico se
corresponde con el gréfico de la figura 4. Se ilustra como la derivada tiene grandes diferencias dentro de intervalos
de tiempo cortos. La derivada expresa la compensacion de cualquier perturbacién procedente de la carretera, del
conductor o de cualquier vibracion introducida por el conductor. En este ejemplo, se ilustra cémo el conductor,
cuando conduce el vehiculo en direccién a la izquierda con un circulo casi constante, en el intervalo de tiempo desde
el instante td hasta el instante te, mantiene el volante bastante fijo. El valor absoluto de la derivada del par del
volante, dM/édt, es inferior al limite umbral €2 de la derivada del par. En el intervalo de tiempo entre el instante ta y el
instante th, el conductor conduce el vehiculo en la direccion recta de avance, pero tiene que ajustar el volante muy a
menudo con un valor absoluto muy pequefio del par M del volante. Esto podria ser necesario como resultado de las
perturbaciones de la carretera, como por ejemplo los baches. En el intervalo de tiempo entre el instante th y el
instante tc, el valor absoluto del par M del volante es inferior a un limite umbral €1 del par, y el valor absoluto de la
derivada del par del volante, dM/dt, es inferior al limite umbral €2 de la derivada del par. En este intervalo de tiempo,
el contador aumentara en cada ciclo de trabajo At. Si el intervalo de tiempo es suficientemente largo, el contador
excedera del limite N1 de la cuenta y se determina el estado sin manos. En todos los demas intervalos de tiempo, el
valor absoluto del par M del volante es mas alto que el limite €1 del par, o bien el valor absoluto de la derivada del
par del volante, dM/dt, es mayor que el limite €2 de la derivada del par con respecto al tiempo. En todos estos
intervalos de tiempo, el contador disminuira hasta que se alcance el limite tope N3 de la cuenta.

La figura 6 muestra el contador en funcion del tiempo, de acuerdo con el par M del volante de la figura 4 y la
derivada de la figura 5. Se ilustra como el contador excede del limite N1 de la cuenta en el instante tx1. Algin tiempo
después, en el instante tx2, el contador disminuye y después alcanzara el limite bajo N2 de la cuenta.

Entre el intervalo de tiempo desde el instante tx1 al instante tx2, se entrega como salida el estado sin manos desde
el controlador.

La figura 6 muestra también el limite tope N3 en el cual el contador ya no disminuye mas. Ademas, se ilustra como
el contador tiene un segundo limite maximo NO de la cuenta, que nunca se excede. En el caso de alcanzar este
limite maximo NO de la cuenta, el contador ya no aumentara mas. Los signos de direccion describen los niveles del
contador para los diferentes estados con manos/sin manos. Por debajo del eje de tiempos, se ilustra el estado con
manos/sin manos detectado.

La figura 7 muestra un diagrama de bloques del método de control. La sefial de entrada es el par M del volante que
es la sefial de salida desde un observador 15. El limite basico €0 del par y el limite basico €3 de la derivada del par
seran introducidos también en el procedimiento de control. Los limites deben ser almacenados en una memoria del
dispositivo 10 de control. En el primer paso 100, se calcula la derivada del par del volante, dM/dt. Ademas, se
calculan en este primer paso el limite €1 del par y el limite €2 de la derivada del par. En el bloque 101, se hace la
comparacioén entre el par M del volante y el limite umbral €1 del par. Si el valor absoluto del par M del volante es
inferior al limite umbral €1 del par, el bloque 101 entrega a la salida el valor “si”, que es introducido en el bloque
siguiente 103. En otro caso, se entrega el valor “no” al bloque 104. En paralelo con el bloque 102, se hace la
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comparacion entre la derivada del par del volante, dM/dt, con el umbral €2 de la derivada del par. Si el valor absoluto
de la derivada del par del volante, dM/ét, es inferior al umbral €2 de la derivada del par, el bloque 102 entrega como
salida el valor “si” al bloque 103. En otro caso, se entrega el valor “no” al bloque 104. En el bloque 103 se
comprueba si se ha introducido la seial “si” desde el bloque 101 y desde el bloque 102. Si se han introducido ambas
sefiales en el bloque 103, la sefal C+ de salida sera fijada en 1. Si el bloque 104 obtiene una sefal “no”, el bloque
104 entregara a la salida la sefial C- de salida con el valor 1. Si el bloque 103 no obtiene las dos sefiales “si” desde
los bloques 101 y 102, la sefial C+ de salida del bloque 103 tiene el valor 0. Si el bloque 104 no obtiene ninguna
sefial “no”, la sefial C- de salida del bloque 104 sera 0. En el bloque 105, se suma la sefial C+ y la sefial negativa C-
al valor real del contador C. Si el valor del contador excede el limite umbral N1 de la cuenta, el bloque 105 entregara
a la salida la sefial sin manos. Si el valor del contador es inferior al umbral limite bajo N2 de la cuenta, el bloque 105
entregard como salida la sefial del estado con manos. En el bloque 105, también se comprueba si el contador
excederia de la cuenta maxima NO, o seria inferior a la cuenta limite N3 de parada. Si el contador excediera de la
cuenta maxima NO, el contador ya no aumentara mas y mantendria la cuenta maxima NO. Si el contador fuera
inferior al limite de parada de la cuenta, el contador no disminuird mas. Las férmulas siguientes mostraran el
procedimiento matematico en el bloque 105.

En el bloque 105, se realizan en principio los pasos siguientes, donde el ciclo de trabajo esta definido por At=t - (t-1).
e Primer paso: C(t) = C(t-1) + C+ - C-
e Segundo paso: si C(t) > NO, se fija entonces C = NO
e Tercer paso: si C(t) < N3, se fija entonces C = N3
e Cuarto paso: C(t-1) se fija igual a C

¢ Quinto paso: Comprobar si C>N1, si afirmativo, entregar como salida la sefial sin manos y pasar al paso
Ocho

e Sexto paso: Comprobar si C<N2, si afirmativo, entregar como salida la sefial con manos y pasar al paso
Ocho

e Séptimo paso: entregar como salida la sefial sin manos o la sefial con manos, como era la sefial en el ciclo
de trabajo anterior t-1.

e Paso Octavo: continuar en el paso uno.

Los valores umbral NO, N1, N2, N3 serdn determinados en el procedimiento de prueba durante el disefio del
dispositivo de direccion y del vehiculo. También es posible ajustar estos limites calculando o con tablas de consulta,
dependiendo de los parametros del vehiculo o aprendiendo de una red neural, sobre la base de comportamientos
anteriores. En un modo de realizacion preferido de la invencion, el par 12 del eje de direccion se filtra con un filtro
paso bajo. La constante de tiempo del filtro paso bajo deberia ser, en un modo de realizacion preferido, alrededor de
un segundo, o mas preferiblemente, tres segundos.

Como alternativa es posible también filtrar la sefial del par 12 del eje de direccién mediante el filtrado digital en el
controlador 10 o en el observador 15. No obstante, la invencion podria ser llevada a cabo también sin filtrado de la
sefial 12 del par del eje de direccion.

También es posible utilizar un par M del volante filtrado, donde esta sefial se calcula y se filtra después en el
observador 15. Ademéas se prefiere utilizar una derivada filtrada del par del volante, oM/dt. Al utilizar tales
operaciones de filtrado con filtros paso bajo, el proceso de calculo para calcular el estado sin manos o con manos se
hard mas estable. En todos los casos, los filtros deben ser filtros paso bajo, que tienen constantes de tiempo
preferiblemente de un segundo, o mas preferiblemente tres segundos.
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REIVINDICACIONES

1. Método para controlar un dispositivo de direcciéon con medios de potencia de direccion asistida (7, 8, 9) para
un vehiculo motorizado, con al menos una rueda (4) que gire, comprendiendo el dispositivo de direccién:

e un eje (1) de direccién con un primer extremo para adoptar un volante (2),
¢ un dispositivo (10) de control que controla dichos medios de potencia asistida (7, 8, 9),
¢ medios sensores (11) que detectan el par del eje de direccion, introducido en dicho eje (4) de direccion,

¢ medios para determinar una situacion sin manos, en la cual el conductor no introduce ningiin par en dicho eje
(1) de direccién,

donde los medios de potencia de direccion asistida (7, 8, 9) apoyan al conductor sobre la base de la demanda del
conductor introducida en el eje (1) de direccién,

donde el método comprende los pasos de:

¢ determinar un par (M) del volante sobre la base del par del eje de direccion

e determinar una derivada con respecto al tiempo (dM/at) del par (M) detectado en el volante;
estando ademas caracterizado el método por los pasos siguientes:

¢ si el valor absoluto del par (M) del volante es inferior a un limite umbral (¢1) del par, y si el valor absoluto de la
derivada, (dM/at), del par del volante es inferior a un limite umbral (¢2) de la derivada del par, un contador
(C) aumenta en una unidad,

e si el valor absoluto del par (M) del volante es mayor o igual a un limite umbral (1) del par, y/o si el valor
absoluto de la derivada, (6M/at), del par del volante es mayor o igual a un limite umbral (¢2) de la derivada
del par, dicho contador (C) disminuye en una unidad,

¢ si dicho contador (C) tiene un valor igual o mayor que un limite umbral (N1) de la cuenta, se determina el
estado sin manos.

2. Método para controlar un dispositivo de direccién de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque
el par del eje de direccion es filtrado por un filtro paso bajo.

3. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque si dicho contador (C) tiene un valor inferior a un limite umbral bajo (N2) de la
cuenta, se determina el estado con manos.

4. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque la salida del valor del estado sin manos se filtra por un filtro paso bajo.

5. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con una 0 mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque el limite umbral (¢1) del par se calcula como combinacion de un limite basico
(€0) del par y la variacion del par del volante.

6. Método para controlar un dispositivo de direccién de acuerdo con una 0 mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque el limite umbral (¢2) de la derivada del par se calcula como combinacién de un
limite basico (€3) de la derivada del par y la variacién del par del volante.

7. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque en el caso de determinar el estado sin manos, se entrega una sefial 0 mensaje
de aviso al conductor.

8. Método para controlar un dispositivo de direccién de acuerdo con una 0 mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque en el caso de determinar el estado sin manos, se suministra una sefial adicional
en forma de sefial de demanda de par a los medios de potencia asistida (7, 8, 9).

9. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones
precedentes, caracterizado porque en el caso de determinar un estado sin manos, se suministra una sefal
adicional en forma de sefial de angulo de direccién superpuesto a los medios de potencia asistida (7, 8, 9).

10. Método para controlar un dispositivo de direccion de acuerdo con las reivindicaciones 8 o 9, caracterizado
porque la sefial adicional es adecuada para girar el vehiculo en la direccion recta de avance.
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