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(57) Hauptanspruch: Gestell (22) fur eine Lichtstrahlquelle
(24) in einer Vorrichtung zum Justieren eines in eine Sol-
lage verstellbaren Abstands-Radarsensors (24), der
Bestandteil einer automatischen Distanz-Regelung oder
einer Radar-Abstandsmessung ist, an einem Kraftfahr-
zeug (2),

wobei die Lichtstrahlquelle (24) auf einem Gestell (22)
héhenverstellbar angeordnet ist, sodass die Lichtstrahl-
quelle (24) vor dem Kraftfahrzeug (2) derart in Position zu
bringen ist, dass der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle (24)
auf einen an dem Abstands-Radarsensor (12) senkrecht
zur Ausbreitungsrichtung des Radarstrahls angeordneten
Spiegel (13) gerichtet ist,

wobei das Gestell (22) eine Querstange (56) und eine
Saule (54) aufweist, an der die Querstange (56) horizontal
angeordnet ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

an der Querstange (56) eine vertikale Stativstange (76)
angeordnet ist, an der die Lichtstrahlquelle (24) héhenver-
stellbar angeordnet ist, wobei der Lichtstrahl der Licht-
strahlquelle (24) durch Ausrichten des Gestells (22) in eine
definierte Lage beziiglich dem Fahrzeug (2) und dem
Abstands-Radarsensor (12) zu bringen ist, und...
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft Gestell fir eine Licht-
strahlquelle in einer Vorrichtung zum Justieren eines
in eine Sollage verstellbaren Abstands-Radarsen-
sors, der Bestandteil einer Distanz-Regelung oder ei-
ner Radar-Abstandsmessung ist, an einem Kraftfahr-
zeug, und eine Vorrichtung zum Justieren eines Ab-
stands-Radarsensors.

[0002] In letzter Zeit wurde die Geschwindigkeitsre-
gelung bei Kraftfahrzeugen in der Weise weiterentwi-
ckelt, dal} eine automatische Distanz-Regelung be-
reitgestellt wird, die dafir sorgt, dal eine Kraftfahr-
zeug mit automatischer Geschwindigkeitsregelung
nicht auf ein voranfahrendes Fahrzeug auffahrt,
wenn das voranfahrende Fahrzeug geringfligig lang-
samer ist als das nachfolgende Fahrzeug. Im Rah-
men der automatischen Distanz-Regelung wird der
Abstand zwischen den beiden Fahrzeugen durch ei-
nen Radarsensor gemessen, und die Geschwindig-
keit des nachfolgenden Fahrzeuges wird vermindert,
wenn der Abstand zwischen den beiden Fahrzeugen
unter einen vorgegebenen Wert abfallt. Die automati-
sche Distanz-Regelung unterstitzt somit den Fahrer
des nachfolgenden Fahrzeuges bei Routinetatigkei-
ten in unkritischen Fahrsituationen. Der optimale Ein-
satzbereich der automatischen Distanz-Regelung ist
beispielsweise beim Fahren auf Autobahnen und au-
tobahnahnlichen Stralken gegeben.

[0003] Die automatischen Distanz-Regelung um-
faldt einen Abstands-Radarsensor, der mittig mit Hilfe
eines Halters an einem Winkel, beispielsweise am
Stol3fanger-Quertrager im Schirzenbereicht befes-
tigt ist. Der Abstands-Radarsensor mufd beziglich
der geometrischen Fahrachse bzw. der Fahrrichtung
des Kraftfahrzeuges ausgerichtet werden, wobei eine
Justage zur Bericksichtigung des Fahrachswinkel-
fehlers erforderlich ist. Fur die Justage ist eine Justa-
geeinheit vorgesehen, mit der der Abstands-Radar-
sensor in der Horizontalen (Azimuth) und in der Ver-
tikalen (Elevation) justierbar ist. Die Justage muf3 so-
mit nach der Montage des Abstands-Radarsensors
am Fahrzeug erfolgen.

[0004] Auch bei einer Radar-Abstandsmessung
muss der Abstands-Radarsensor, der mittig mit Hilfe
eines Halters am Stof3fanger-Quertrager befestigt ist,
auf die geometrische Fahrachse ausgerichtet wer-
den.

[0005] Aus der DE 198 57 871 C1 ist eine Vorrich-
tung zum Justieren eines Abstands-Radarsensors an
einem Kraftfahrzeug, gemal dem Oberbegriff der
Anspriche 1 und 8, bekannt, die folgendes umfasst:
Eine Laserstrahlquelle, die auf einem Gestell ange-
ordnet ist, das vor dem Kraftfahrzeug derart in Positi-
on zu bringen ist, dass der Laserstrahl der Laser-
strahlquelle auf einem an dem Abstands-Radarsen-

sor senkrecht zur Ausbreitungsrichtung des Radar-
strahls angeordneten Spiegel gerichtet ist, zwei hin-
tere, an den Hinterrddern des Kraftfahrzeuges ange-
ordnete Winkelgebereinheiten, deren Winkelgeber
eine Null-Ausrichtung parallel zur Radebene des be-
treffenden Hinterrades und in Fahrtrichtung des
Kraftfahrzeuges haben, zwei vordere Winkelgeber-
einheiten, die vor dem Kraftfahrzeug auf dem Gestell
angeordnet sind und deren Winkelgeber eine
Null-Ausrichtung parallel zu einander und entgegen
der Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges haben, eine
Auswertungseinrichtung, die in an sich bekannter
Weise aus den Ausgangssignalen der Winkelgeber
der Winkelgebereinheiten die Einzelwinkel vorne
links und rechts zur geometrischen Fahrachse be-
rechnet, wobei der Laserstrahl der Laserstrahlquelle
durch Ausrichten des Gestells entlang der Winkelhal-
bierenden des Gesamtspurwinkels der Hinterrader
einstellbar ist, eine Verstelleinrichtung an dem Ab-
stands-Radarsensor, um den Abstands-Radarsensor
um eine horizontale und vertikale Achse zu verstel-
len, bis der von dem Spiegel reflektierten Laserstrahl
mit dem von der Laserstrahlquelle abgegebenen La-
serstrahles zusammenfalit.

[0006] Durch diese Justiervorrichtung wird der Ab-
stands-Radarsensor der automatischen Distanz-Re-
gelung unter Berucksichtigung des Fahrachswinkels
bzw. zur geometrischen Fahrachse justiert. Insbe-
sondere wird beim Justieren der Messwert der ana-
log zu einer Achsenmessung durchgefihrten Ver-
messung bzw. dessen Korrekturwert des Fahrachs-
winkelfehlers bertcksichtigt, und der Abstands-Ra-
darsensor wird entsprechend in seiner Position korri-
giert.

[0007] Bei derartigen Justiervorrichtungen, wie sie
aus der DE 198 57 871 C1 bekannt sind, ergeben
sich Probleme, wenn die Justiervorrichtung fir unter-
schiedliche Fahrzeuge, insbesondere sowohl fir
PKWS als auch fir LKWs, verwendet werden soll.
Die Komponenten eines Achsmesssystems, d. h. ins-
besondere die Winkelgebereinheiten, missen im
Wesentlichen in einer horizontalen Ebene bei in etwa
der Hohe der Radmittelpunkte des Kraftfahrzeuges
liegen. Der Hohenabstand zwischen dieser Ebene,
die fir ein Achsmesssystem bevorzugt ist und der
Hoéhe, auf der der Radar-Abstandssensor liegt, kann
von Fahrzeugtyp zu Fahrzeugtyp variieren, und ins-
besondere bei LKWs kann dieser Abstand ganz er-
heblich sein. Die bekannte Justiervorrichtung ist nicht
in der Lage, groRere Abstdnde im Bezug auf die
Hohe zwischen der Ebene fir die Winkelmesseinhei-
ten und der Lage des Radar-Abstandssensors zu
Uberbricken.

[0008] Ausder DE 197 07 590 A1 sind ein Verfahren
sowie eine Vorrichtung zur Justierung der Ausrich-
tung einer Strahlcharakteristik eines Entfernungssen-
sors, insbesondere eines Abstandsradars fir ein
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Kraftfahrzeug bekannt. Dabei ist eine bekannte Vor-
richtung zur Positionierung eines Kraftfahrzeuges,
vorzugsweise ein Scheinwerfer-Einstellgerat mit ei-
nem Zielobjekt fur den Entfernungssensor verbun-
den. AulRerdem ist eine Serviceeinheit vorgesehen,
mit welcher Mess- oder Datenwerte des Entfernungs-
sensors auslesbar sind. Anhand mindestens eines
vorgegebenen Kriteriums werden die Mess- oder Da-
tenwerte so ausgewertet, dass mit der Serviceeinheit
notwendige Verstellrichtungen des Entfernungssen-
sors anzeigbar sind. Vorzugsweise wird die Fahigkeit
des Entfernungssensors, Winkellagen detektierter
Zielobjekte zu bestimmen, genutzt. Andernfalls wird
auf vorgegebene Empfangspegel justiert.

[0009] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Vorrichtung zum Justieren eines Abstands-Ra-
darsensors an einem Kraftfahrzeug bereit zu stellen,
mit der die Justage sowohl bei PKWs als auch bei
LKWs mit moglichst geringem Aufwand und mdg-
lichst einfach durchfuhrbar ist.

[0010] Die Aufgabe wird durch ein Gestell fiir eine
Lichtstrahlquelle nach Anspruch 1 geldst. Bei einem
Gestell fur eine Lichtstrahlquelle in einer Vorrichtung
zum Justieren eines in eine Sollage verstellbaren Ab-
stands-Radarsensors, der Bestandteil einer automa-
tischen Distanz-Regelung oder einer Radar-Ab-
standsmessung ist, ist an einem Kraftfahrzeug die
Lichtstrahlquelle auf einem Gestell hdhenverstellbar
angeordnet, sodass die Lichtstrahlquelle vor dem
Kraftfahrzeug derart in Position zu bringen ist, dass
der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle auf einen an dem
Abstands-Radarsensor senkrecht zur Ausbreitungs-
richtung des Radarstrahls angeordneten Spiegel ge-
richtet ist, und wobei das Gestell eine Querstange
und eine Saule aufweist, an der die Querstange hori-
zontal angeordnet ist, und wobei an der Querstange
eine vertikale Stativstange angeordnet ist, an der die
Lichtstrahlquelle hdhenverstellbar angeordnet ist,
wobei der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle durch Aus-
richten des Gestells in eine definierte Lage beziiglich
dem Fahrzeug und dem Abstands-Radarsensor zu
bringen ist.

[0011] Da die Lichtstrahlquelle auf dem Gestell un-
abhangig von der Lage der Querstange vertikal ver-
stellbar ist, kbnnen auch Fahrzeuge mit der Justier-
vorrichtung justiert werden, bei denen ein gréRerer
vertikaler Abstand zwischen der Ebene der Achsver-
messung und der Lage des Radar-Abstandssensors
bestehen. Das Gestell verfligt tiber eine Feineinstel-
lungseinrichtung zwischen der Querstange und der
Saule, um die Querstange horizontal feineinzustel-
len.

[0012] Eine vorteilhafte Ausfiihrungsform des Ge-
stells ist gekennzeichnet durch eine Fihrungseinrich-
tung zwischen der Lichtstrahlquelle und der Stativ-
stange, wobei die Fuhrungseinrichtung vorzugsweise

eine Fuhrungsschiene an der Stativstange und einen
Schlitten an der Lichtstrahlquelle aufweist. Bei dieser
Ausgestaltung des Gestells ergibt sich eine sichere
Fuhrung der Lichtstrahlquelle auf der Stativstange,
so dass eine genaue Orientierung der Lichtstrahl-
quelle im Bezug auf die Komponenten des Achs-
messsystems auch dann erhalten bleibt, wenn die
Lichtstrahlquelle in der Hohe verstellt wird.

[0013] Eine weitere vorteilhafte Ausfihrungsform
des Gestells ist dadurch gekennzeichnet, dass die
Stativstange an der Querstange horizontal verstell-
bar angeordnet ist. Dadurch kann ausgeglichen wer-
den, wenn die Justiervorrichtung nicht genau mittig
gegenuber dem Fahrzeug steht oder wenn der Ab-
stands-Radarsensor nicht mittig an dem Fahrzeug
angebracht ist.

[0014] Eine weitere vorteilhafte Ausfihrungsform
des Gestells ist gekennzeichnet durch eine Flh-
rungseinrichtung zwischen der Querstange und der
Stativstange, wobei die Fuhrungseinrichtung vor-
zugsweise eine Flhrungsschiene an der Querstange
und einen Schlitten an der Stativstange aufweist. Bei
dieser Ausgestaltung des Gestells ergibt sich eine si-
chere Fuhrung der Lichtstrahlquelle auf der Stativ-
stange, so dass eine genaue Orientierung der Licht-
strahlquelle im Bezug auf die Komponenten des
Achsmesssystems auch dann erhalten bleibt, wenn
die Lichtstrahlquelle in der Horizontalen verstellt wird.

[0015] Die oben genannte Aufgabe wird ferner
durch eine Vorrichtung zum Justieren eines in eine
Sollage verstellbaren Abstands-Radarsensors nach
Anspruch 8 geldst. Hierbei handelt es sich um eine
Vorrichtung zum Justieren eines um eine horizontale
und eine vertikale Achse in eine Sollage verstellbaren
Abstands-Radarsensors, der Bestandteil einer auto-
matischen Distanz-Regelung oder einer Radar-Ab-
standsmessung ist, an einem Kraftfahrzeug, die eine
Lichtstrahlquelle, die auf einem Gestell héhenver-
stellbar angeordnet ist, durch das die Lichtstrahlquel-
le vor dem Kraftfahrzeug derart in Position zu bringen
ist, dass der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle auf ei-
nen an dem Abstands-Radarsensor senkrecht zur
Ausbreitungsrichtung des Radarstrahls angeordne-
ten Spiegel gerichtet ist, wobei das Gestell eine
Querstange mit endseitigen Aufnahmen fir die Win-
kelgebereinheiten, eine Saule, an der die Querstan-
ge horizontal angeordnet ist und eine an der Quer-
stange vertikal angeordnete Stativstange aufweist,
an der die Lichtstrahlquelle héhenverstellbar ange-
ordnet ist, wobei der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle
durch Ausrichten des Gestells entlang der Winkelhal-
bierenden des Gesamtspurwinkels der Hinterrader
einstellbar ist; zwei hintere, an den Hinterradern des
Kraftfahrzeuges angeordnete Winkelgebereinheiten,
deren Winkelgeber eine Null-Ausrichtung parallel zur
Radebene des betreffenden Hinterrades und in
Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges haben, zwei vor-
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dere Winkelgebereinheiten, die vor dem Kraftfahr-
zeug auf dem Gestell angeordnet sind und deren
Winkelgeber eine Null-Ausrichtung parallel zu einan-
der und entgegen der Fahrtrichtung des Kraftfahr-
zeuges haben, wobei die Winkelgeber der ersten
Winkelgebereinheiten und die Winkelgeber der wei-
teren Winkelgebereinheiten, die auf der selben Seite
des Kraftfahrzeuges angeordnet sind, miteinander
gekoppelt wind, um die Winkel zwischen der Verbin-
dungslinie, die die Winkelgeber verbindet, und den
Radebenen der entsprechenden Vorder- und Hin-
terragder zu messen, und eine mit den Winkelgebern
gekoppelte Auswertungseinrichtung umfasst, die in
an sich bekannter Weise aus den Ausgangssignalen
der Winkelgeber der Winkelgebereinheiten die Ein-
zelwinkel vorne links und rechts zur geometrischen
Fahrachse berechnet, wobei der Abstands-Radar-
sensor, um die horizontale und vertikale Achse ver-
stellt wird, bis er eine defindierte Lage gegentiber der
Justiervorrichtung einnimmt.

[0016] Eine vorteilhafte Ausgestaltung der erfin-
dungsgemalien Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, dal zwei weitere Winkelgebereinheiten an
den zwei Winkelgebereinheiten auf dem Gestell Uber
Tragarme befestigt sind, die eine Null-Ausrichtung
senkrecht zur Null-Ausrichtung der Winkelgeber der
beiden Winkelgebereinheiten an dem Gestell haben.

[0017] Bei dieser Ausgestaltung der erfindungsge-
mafen Vorrichtung kann im Prinzip ein Achsmel3sys-
tem mit sechs Winkelgebereinheiten und zugehdériger
Elektronik eingesetzt werden, so daf} auRer dem Ge-
stell und der Lichtstrahlquelle keine weiteren appara-
tiven Aufwendungen erforderlich sind, um die Justa-
ge durchzufihren.

[0018] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der
erfindungsgemafen Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, dafd an den zwei Winkelgebereinheiten bei
den Hinterradern zwei weitere Winkelgeber Uber
Tragarme angeordnet sind, die eine Null-Ausrichtung
parallel zueinander und senkrecht zu der Null-Aus-
richtung der Winkelgeber der beiden Winkelgeber-
einheiten an den Hinterradern haben.

[0019] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der
erfindungsgemafen Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, da® der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle
senkrecht zu der Verbindungslinie der Winkelgeber
auf dem Gestell angeordnet ist. Damit wird der Licht-
strahl automatisch entlang der geometrischen Fahr-
achse ausgerichtet, wenn von der Vorrichtung ,Ein-
zelwinkel” vorne links und rechts gleich Null ange-
zeigt wird.

[0020] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der
erfindungsgemafen Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, daf} der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle um
den gleichen Winkel von der Horizontalen nach unten

gerichtet ist, um den der Radarstrahl von dem Ab-
stands-Radarsensor nach oben gerichtet ist. Bei
praktischen Versuchen hat sich herausgestellt, dal
eine Neigung des Abstands-Radarsensors um ein
Grad gegenuber der Horizontalen nach oben ein op-
timales Gesichtsfeld ergibt, indem der Abstand zu
dem voranfahrenden Fahrzeug gemessen werden
kann. Wenn der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle um
den gleichen Winkel von der Horizontalen nach unten
gerichtet ist, kann die Ausrichtung des Abstands-Ra-
darsensors unabhangig davon justiert werden, wie
weit, in gewissen Grenzen, das Gestell mit der Licht-
lichtquelle von dem Abstands-Radarsensor entfernt
angeordnet wird. Mit anderen Worten ist eine genaue
Einhaltung des Abstandes zwischen der Lichtstrahl-
quelle und dem Abstands-Radarsensor unkritisch.

[0021] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der
erfindungsgemafen Vorrichtung ist dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Lichtstrahlquelle in einem Gehause
angeordnet ist, das um eine horizontale und zur Ver-
bindungslinie der Winkelgeber auf dem Gestell paral-
lele Achse schwenkbar an dem Gestell angeordnet
ist. Durch diese Ausgestaltung der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung kann die Lichtstrahlquelle einfach
und prazise auf die gewlinschte Neigung gegenuber
der Horizontalen eingestellt werden. Die Einstellung
wird dann werkseitig vorgenommen und permanent
arretiert. Vorzugsweise ist das Gehause an einem
Winkelstick angeordnet, das an einem Schlitten be-
festigt ist, der auf einer Flihrungsschine entlang der
Verbindungslinie zwischen den Winkelgebern ver-
schiebbar ist. Durch diese Vorrichtung kann die Jus-
tage auch dann ohne weiteres an einem Fahrzeug
durchgefiihrt werden, wenn das Fahrzeug zufallig au-
Rermittig bezlglich dem Gestell steht.

[0022] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung des
erfindungsgemafien Gestells bzw. der erfindungsge-
maRen Vorrichtung ist dadurch gekennzeichnet, dal
die Lichtstrahlquelle eine Laserstrahlquelle ist, wo-
durch die Genauigkeit der Messung erhéht wird.

[0023] Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung werden
nun anhand der beiliegenden Zeichnungen beschrie-
ben. Es zeigen:

[0024] Fig. 1 eine Draufsicht auf eine schematische
Darstellung eines Kraftfahrzeuges in einer erfin-
dungsgemafen Vorrichtung;

[0025] Fig. 2 eine Seitenansicht wie Fig. 1;

[0026] Fig. 3 eine Draufsicht auf den Abstands-Ra-
darsensor;

[0027] Fig. 4 eine perspektivische Darstellung des
vor dem Kraftfahrzeug anzuordnenden Gestells mit
zwei Winkelgebereinheiten;
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[0028] Fig. 5 eine Seitenansicht des vor dem Fahr-
zeug angeordneten Gestells ohne die Winkelgeber-
einheiten;

[0029] Fig. 6 einen Schnitt durch eine Flihrungsein-
richtung mit einer Fihrungsschiene an der Querstan-
ge und einem Flhrungsschlitten an der Stativstange;

[0030] Fig.7 eine perspektivische Darstellung ei-
nes Gehauses fir die Laserstrahlquelle, einer Ziel-
scheibe fir den Laserstrahl und eines Bedienungs-
teils; und

[0031] Fig. 8 eine Draufsicht auf die Anordnung von
Fig. 7.

[0032] Die Fig. 1 und Fig. 2 zeigen schematisch ein
Kraftfahrzeug sowie die Vorrichtung zum Justieren
des Abstands-Radarsensors an dem Kraftfahrzeug.
Das Kraftfahrzeug umfallt eine Karosserie 2, zwei
Hinterrader 4, 6, zwei Vorderrader 8, 10 und einen
ebenfalls schematisch dargestellten Abstands-Ra-
darsensor 12 mit einem fir die Justage vorgesehe-
nen Spiegel 13. Die Justiervorrichtung umfaldt zwei
Winkelgebereinheiten 14, 16, die an den Hinterra-
dern 4 bzw. 6 angeordnet sind, zwei Winkelgeberein-
heiten 18, 20, die an einem schematisch dargestell-
ten Gestell 22 angeordnet sind, an dem ferner eine
Lichtstrahlquelle angeordnet ist. Die Lichtstrahlquelle
kann einen Lichtstrahl, einen sog. Lichtzeiger oder ei-
nen Laserstrahl abgeben je nach der erforderlichen
Genauigkleit der Messung. Bevorzugt ist eine Laser-
strahlquelle, und daher wird im Folgenden auf eine
Laserstrahlquelle 24 Bezug genommen.

[0033] Die zwei hinteren an den Hinterradern 4, 6
des Kraftfahrzeuges 2 angeordneten Winkelgeber-
einheiten 14, 16 haben zwei Winkelgeber 26, 28, de-
ren Null-Ausrichtung parallel zur Radebene der be-
treffenden Hinterrader 4, 6 und in Fahrtrichtung des
Kraftfahrzeuges, d. h. von hinten nach vorne, ausge-
richtet ist. Unter Null-Ausrichtung ist bei einem Win-
kelgeber die Richtung zu verstehen, in der er keine
Auslenkung oder keine Abweichung von einem Win-
kel gleich Null anzeigt bzw. sein Ausgangssignal Null
ist. An den zwei Winkelgebereinheiten 14, 16 bei den
Hinterradern sind zwei weitere Winkelgebereinheiten
30, 32 Uber Tragarme 34, 36 derart angeordnet, dafl®
die Winkelgeber eine Null-Ausrichtung parallel zu
einander und senkrecht zu der Null-Ausrichtung der
Winkelgeber der beiden Gebereinheiten 26, 28 an
den Hinterradern haben.

[0034] Die vorderen Winkelgebereinheiten 18, 20
sind vor dem Kraftfahrzeug auf dem Gestell 22 derart
angeordnet, dall deren Winkelgeber 38, 40 eine
Null-Ausrichtung parallel zueinenander und entge-
gen der Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges haben.
Die Verbindungslinie der Winkelgeber 38, 40 ist senk-
recht zu der Null-Ausrichtung der Winkelgeber 38,

40. Die beiden Winkelgebereinheiten 18, 20 weisen
ferner zwei weitere Winkelgeber 42, 44 auf, die tber
Tragarme 46, 48 an den Winkelgebern 38, 40 ange-
ordnet sind, und die eine Null-Ausrichtung senkrecht
zur Null-Ausrichtung der Winkelgeber 38, 40 der Win-
kelgebereinheiten 18, 20 an dem Gestell 22 haben.
Bei dieser Anordnung sind die Ausgange der Winkel-
geber 42, 44 immer gleich Null.

[0035] Die Winkelgebereinheiten 14, 16, 18, 20 bil-
den zusammen mit einer Auswertungseinrichtung
(nicht gezeigt) die wesentlichen Komponenten eines
an sich bekannten AchsmeRsystems mit acht Win-
kelgebern, wie es eingangs erwahnt wurde. Die Aus-
wertungseinrichtung berechnet in an sich bekannter
Weise aus den Ausgangssignalen der Winkelgeber
der Winkelgebereinheiten die Gesamtspur der Hin-
terrader, den Winkel zwischen der Symmetrieachse
des Kraftfahrzeuges und der Winkelhalbierenden des
Gesamtspurwinkels der Hinterrader und die Einzel-
winkel der vorderen Winkelgeber zur geometrischen
Fahrachse. Wenn ein derartiges Achsmef3system zur
Achsvermessung eingesetzt wird, ist der Einzelwin-
kel der vorderen Winkelgebereinrichtungen zur geo-
metrischen Fahrachse die sogenannte Einzelspur
des linken bzw. rechten Vorderrades. Im vorliegen-
den Fall sind die Winkelgebereinrichtungen 18, 20 je-
doch nicht an den Vorderradern 8, 10, sondern an
dem Gestell 22 montiert, um auf diese Weise eine
Justiervorrichtung fiir den Abstands-Radarsensor be-
reitzustellen. Anstelle der Radebene, in Bezug auf
die bei der Achsvermessung die Winkelgeber mon-
tiert und orientiert sind, tritt bei der vorliegenden Vor-
richtung die ,Referenzebene”, in Bezug auf die bei
der Justiervorrichtung die Winkelgeber montiert und
orientiert sind. Die Referenzebene steht zur Verbin-
dungslinie zwischen den an dem Gestell montierten
Winkelgebern 38, 40 senkrecht, und die Winkelgeber
38, 40 sind mit ihrer Null-Ausrichtung senkrecht zu
der genannten Verbindungslinie orientiert.

[0036] Fur die Zwecke der vorliegenden Justiervor-
richtung kénnen sowohl die Komponenten eines
Achsmeflsystems mit acht Winkelgebern als auch
die Komponenten eines AchsmelRsystems mit sechs
Winkelgebern verwendet werden, wie sie beispiels-
weise aus der US-A 4 383 370 bzw. der US-A 4 341
021 bekannt sind. Da die Winkelgeber 38, 40 in einer
fest definierten Position auf dem Gestell 22 montiert
sind, und da die Winkelgeber 42, 44 (iber Tragarme
fest an den Winkelgebern 38, 40 befestigt sind, ste-
hen die Winkelgeber 42, 44 jeweils in ihrer Null-Aus-
richtung, so dal® deren MeRwerte keinen Beitrag zu
den obengenannten Gleichungen liefern. Folglich
kénnten die Winkelgeber 42, 44 auch weggelassen
werden, wobei fur die Justiervorrichtung eine Vorrich-
tung Ubrigbleibt, die nur die Winkelgeber 26, 28 und
38, 40 und das Gestell mit der Laserstrahlquelle und
der Spiegel 13 an dem Abstands-Radarsensor um-
faldt.
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[0037] Fig.3 zeigt eine Draufsicht auf den Ab-
stands-Radarsensor 12 mit dem Spiegel 23. Der
Spiegel 13 ist senkrect zu der Ausbreitungsrichtung
R des Radarstrahles ausgerichtet, wenn er an ent-
sprechenden Referenzstellen an dem Abstands-Ra-
darsensor montriert ist. Der Abstands-Radarsensor
12 hat zwei Justageschrauben 15, 17, die zur Justa-
ge des Abstands-Radarsensors 12 in der Vertikalen
(Elevation) bzw. der Horizontalen (Azimut) dienen.

[0038] Fig. 4 zeigt eine perspektivische Darstellung
des Gestells 22, an dem die Laserstrahlquelle 24 ab-
geordnet ist, und das die Winkelgebereinheiten 18,
20 tragt. Das Gestell 22 ist vor dem Kraftfahrzeug
derarart in Position zu bringen, dall der Laserstrahl
der Laserstrahlquelle 24 auf den an dem Ab-
stands-Radarsensor 12 senkrecht zur Ausbreitungs-
richtung des Radarstrahls angeordneten Spiegel 13
gerichtet ist. Damit ist eine erste, grobe Ausrichtung
des Gestells mit der Laserlaserquelle 24 abgeschlos-
sen. Sodann wird der Laserstrahl der Laserstrahl-
quelle 24 durch Ausrichten des Gestells 22 entlang
der Winkelhalbierenden des Gesamtspurwinkels der
Hinterrader eingestellt, wobei diese Einstellung dann
verwirklicht ist, wenn die beiden vorderen Einzelwin-
kel zur geometrischen Fahrachse gleich Null sind.
Wenn der Winkel zwischen der Referenzebene des
Gestells (entspricht der Radebene bei der Achsver-
messung) und der Symmetrieebene des Kraftfahr-
zeuges gleich dem Fahrachswinkel ist, ist das Gestell
auf die geometrische Fahrachse ausgerichtet. Damit
ist der zweite Schritt der Justage abgeschlossen.

[0039] Beim Einsatz der erfindungsgemafien Vor-
richtung werden zunachst die Winkelgebereinheiten
18, 20 vorne an dem Gestell in der beschriebenen
Weise angebracht. Dann werden die die Winkelgebe-
reinheiten 14, 16 hinten an den Radern 4,6 ange-
bracht. Das Achsmelisystem wird auf die Anzeige
,Einzelspur vorne” geschaltet. Das Gestell 22 wird so
lange gedreht, bis fur die Anzeige ,Einzelspur vorne
links” und die Anzeige ,Einzelspur vorne rechts” je-
weils ,Null” angezeigt wird. Da die Einzelspur per De-
finition der Winkel zwischen der Radmittelebene und
der geometrischen Fahrachse ist, und das Gestell 22
eine ,Spur” gleich Null hat, steht nun das Gestell 22
genau im Winkel von 90 Grad zur geometrischen
Fahrachse. Ein seitlicher Versatz des Gestells ist
nicht relevant, da die Einstellung des Abstands-Ra-
darsensor 12 Uber die Fache des Spiegels 13 erfolgt.

[0040] Als nachstes wird eine Verstelleinrichtung an
dem Abstands-Radarsensor 12 betatigt, um den Ab-
stands-Radarsensor 12 um eine horizontale und eine
vertikale Achse zu verstellen, bis der von dem Spie-
gel 13 reflektierte Laserstrahl mit dem von der Laser-
strahlquelle 24 abgegebenen Laserstrahl zusam-
menfallt. Sodann ist die Justage abgeschlossen,
denn der Abstands-Radarsensor steht nun exakt
senkrecht zu dem Laserstrahl, der seinerseits exakt

parallel zu der geometrischen Fahrachse verlauft.

[0041] Vor der Durchfihrung der Justage muf} das
Gestell 22 noch so eingerichtet werden, dal} die Win-
kelgeber 38, 40 exakt auf gleicher Hohe liegen (hori-
zontale Ausrichtung), und daf3 auch die Null-Richtun-
gen der Winkelgeber in einer horizontalen Ebene lie-
gen.

[0042] Wie aus Fig. 4 ebenfalls zu ersehen ist, um-
falt das Gestell 22 einen Grundrahmen 50, eine dar-
auf angebrachte Saule 54, eine Querstange 56 und
eine Befestigungseinrichtung 58, mit deren Hilfe die
Querstange 56 auf der Saule 54 horizontal feinein-
stellbar zu befestigen ist. An drei Lagerpunkten des
Grundrahmens 50 sind Positionierungseinrichtungen
60, 62, 64 angeordnet, die jeweils Fulle 55, 57, 59
unter dem Grundrahmen 50 und Stellgriffe 61, 63, 65
umfassen. Durch Verstellen der FiiRe 55, 57, 59 mit
den Stellgriffen 61, 63, 65 kann die Querstange 56
auf die Horizontale ausgerichtet werden. Der Grund-
rahmen 50 hat ferner Transportrader 67, 69.

[0043] Der Laserstrahl tritt aus dem Gehause senk-
recht zu der Verbindungslinie der Winkelgeber aus
dem Gestell 22 aus. Aufgrund der Schwenkbarkeit
und der Arretierbarkeit-zwischen dem Gehause 82
und dem Winkel 80 kann das Gehause 82 so einge-
stellt werden, da® der Laserstrahl um den gleichen
Winkel von der Horizontalen nach unten gerichtet ist,
um den der Radarstrahl von dem Abstands-Radar-
sensor 12 nach oben gerichtet ist. Wenn erwiinscht,
kénnen der Laserstrahl und der Abstands-Radarsen-
sor auch auf die Horizontale eingerichtet werden.
Nach dieser Einstellung wird das Gehause 82 an
dem Winkel 80 arretiert. Der Schlitten 78 und die
Schiene 76 dienen zur vertikalen Einstellung des Ge-
hauses 82.

[0044] Auf dem Winkel 80 bzw. dem Gehause 82
sind zwei Libellen 84, 86 vorgesehen, die dazu die-
nen, die horizontale Ausrichtung der Querstange 56
entlang der beiden aufeinander senkrecht stehenden
horizontalen Achsen festzustellen bzw. um das Ge-
hause bzw. die Querstange um die beiden horizonta-
len Achsen einzustellen.

[0045] Fig. 5 zeigt eine Seitenansicht des Gestells
22 mit dem Grundrahmen 50, der Querstange 56, der
Feineinstellvorrichtung 58 zur Befestigung und Fein-
einstellung der Querstange 56 an der Saule 54 und
die Positioniereinrichtungen 60, 62, 64. An der Quer-
stange 56 ist eine Fuhrungsschiene 70 montiert, auf
der ein Wagen 72 mit Raderpaaren 74, 76 lauft, wo-
bei von jedem Raderpaar 74, 76 nur ein Rad gezeigt
ist, da das zweite Rad des Paares bei der Darstellung
in Fig. 6 unter dem ersten Rad liegt. Der Schlitten 72
ist auf einer Grundplatte 74 befestigt, auf der wieder-
um eine Stativsaule 76 befestigt ist, die vertikal aus-
gerichtet ist und mit Hilfe des Wagens 72 auf der
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Schiene 70 seitlich in horizontaler Richtung verscho-
ben werden kann.

[0046] Die Stativstange 76, die ebenso wie die
Schiene 70 als Fuhrungsschiene ausgebildet ist,
dient als Fuhrung fir einen Wagen 78 (Fig. 4), der an
einem Winkel 80 befestigt ist, an dem wiederum ein
Gehéause 82 fir die Laserstrahlquelle derart befestigt
ist, dass das Gehduse um eine horizontale Verbin-
dungslinie der Winkelgeber 38, 40 auf dem Gestell 22
gegeniber der Stativstange 76 und damit dem Ge-
stell 22 schwenkbar ist.

[0047] Das Gehaduse 82 ist an dem Winkel 80
schwenkbar und arretierbar angeordnet. Auf der Vor-
derseite des Gehduses 82 ist eine Zielscheibe 84 an-
geordnet (Fig. 7). Der Schlitten 72 ist in den Fig. 7
und Fig. 8 nicht dargestellt, sondern nur eine Monta-
geplatte desselben. SchlieRlich ist in den Fig. 7 und
Fig. 8 noch ein Bedienungsteil 90 mit einem Schalter
92 fir die Laserstrahlquelle dargestellt.

Patentanspriiche

1. Gestell (22) fur eine Lichtstrahlquelle (24) in ei-
ner Vorrichtung zum Justieren eines in eine Sollage
verstellbaren Abstands-Radarsensors (24), der Be-
standteil einer automatischen Distanz-Regelung oder
einer Radar-Abstandsmessung ist, an einem Kraft-
fahrzeug (2),
wobei die Lichtstrahlquelle (24) auf einem Gestell
(22) hoéhenverstellbar angeordnet ist, sodass die
Lichtstrahlquelle (24) vor dem Kraftfahrzeug (2) der-
art in Position zu bringen ist, dass der Lichtstrahl der
Lichtstrahlquelle (24) auf einen an dem Ab-
stands-Radarsensor (12) senkrecht zur Ausbrei-
tungsrichtung des Radarstrahls angeordneten Spie-
gel (13) gerichtet ist,
wobei das Gestell (22) eine Querstange (56) und eine
Saule (54) aufweist, an der die Querstange (56) hori-
zontal angeordnet ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
an der Querstange (56) eine vertikale Stativstange
(76) angeordnet ist, an der die Lichtstrahlquelle (24)
héhenverstellbar angeordnet ist, wobei der Licht-
strahl der Lichtstrahlquelle (24) durch Ausrichten des
Gestells (22) in eine definierte Lage bezuglich dem
Fahrzeug (2) und dem Abstands-Radarsensor (12)
zu bringen ist, und
dass eine Feineinstellvorrichtung (58) zwischen der
Querstange (56) und der Saule (54) vorgesehen ist,
um die Querstange (56) horizontal feineinzustellen.

2. Gestell nach Anspruch 1, gekennzeichnet
durch eine erste Fuhrungseinrichtung zwischen der
Lichtstrahlquelle (24) und der Stativstange (76).

3. Gestell nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die erste Fuhrungseinrichtung zwi-
schen der Lichtstrahlquelle und der Stativstange eine

Fuhrungsschiene an der Stativstange (76) und einen
Schlitten (78) an der Lichtstrahlquelle (24) aufweist.

4. Gestell nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Stativstange (76) an der Querstan-
ge (56) horizontal verstellbar angeordnet ist.

5. Gestell nach Anspruch 1, gekennzeichnet
durch eine zweite Fuhrungseinrichtung zwischen der
Querstange (56) und der Stativstange (76).

6. Gestell nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die zweite Flhrungseinrichtung zwi-
schen der Querstange und der Stativstange eine
Fuhrungsschiene (70) an der Querstange (56) und ei-
nen Schlitten (72) an der Stativstange (76) aufweist.

7. Gestell nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Lichtstrahlquelle
eine Laserstrahlquelle ist.

8. Vorrichtung zum Justieren eines in eine Solla-
ge verstellbaren Abstands-Radarsensors (12), der
Bestandteil einer Distanz-Regelung oder einer Ra-
dar-Abstandsmessung ist, an einem Kraftfahrzeug
(2), umfassend:
eine Lichtstrahlquelle (24), die auf einem Gestell (22)
héhenverstellbar angeordnet ist, durch das die Licht-
strahlquelle (24) vor dem Kraftfahrzeug derart in Po-
sition zu bringen ist, dass der Lichtstrahl der Licht-
strahlquelle (24) auf einen an dem Abstands-Radar-
sensor (12) senkrecht zur Ausbreitungsrichtung des
Radarstrahls angeordneten Spiegel (13) gerichtet ist,
wobei das Gestell (22) eine Querstange (56) mit end-
seitigen Aufnahmen fur die Winkelgebereinheiten,
eine Saule (54), an der die Querstange horizontal an-
geordnet ist,
zwei erste an den Hinterradern des Kraftfahrzeuges
angeordnete Winkelgebereinheiten (14, 16), deren
Winkelgeber (26, 28) eine Null-Ausrichtung parallel
zur Radebene des betreffenden Hinterrades (4, 6)
und in Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges haben,
zwei weitere Winkelgebereinheiten (18, 20), die vor
dem Kraftfahrzeug auf dem Gestell (22) angeordnet
sind und deren Winkelgeber (38, 40) eine Null-Aus-
richtung parallel zu einander und entgegen der Fahrt-
richtung des Kraftfahrzeuges haben, wobei die Win-
kelgeber (26, 28) der ersten Winkelgebereinheiten
(14, 16) und die Winkelgeber (38, 40) der weiteren
Winkelgebereinheiten (18, 20), die auf der selben
Seite des Kraftfahrzeuges angeordnet sind, mitein-
ander gekoppelt sind, um die Winkel zwischen der
Verbindungslinie, die die Winkelgeber verbindet, und
den Radebenen der entsprechenden Vorder- und
Hinterrader zu messen;
eine mit den Winkelgebern (26, 28, 38, 40) gekoppel-
te Auswertungseinrichtung, die in an sich bekannter
Weise aus den Ausgangssignalen der Winkelgeber
der Winkelgebereinheiten (14, 16, 18, 20) die Einzel-
winkel vorne links und rechts zur geometrischen
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Fahrachse berechnet,

wobei der Abstands-Radarsensor (12) um die hori-
zontale und vertikale Achse verstellt wird, bis er eine
definierte Lage gegeniber der Justiervorrichtung ein-
nimmt,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Gestell (22) eine an der Querstange (56) vertikal
angeordnete Stativstange (76) aufweist, an der die
Lichtstrahlquelle (24) hoéhenverstellbar angeordnet
ist, wobei der Lichtstrahl der Lichtstrahlquelle (24)
durch Ausrichten des Gestells (22) entlang der Win-
kelhalbierenden des Gesamtspurwinkels der Hinter-
rader (4, 6) einstellbar ist, und dass eine Feineinstell-
vorrichtung (58) zur Befestigung und Feineinstellung
der Querstange (56) an der Saule (54) vorgesehen
ist, um die Querstange (56) horizontal feineinzustel-
len.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Winkelgeber (38, 40) der vor
dem Kraftfahrzeug auf dem. Gestell (22) angeordne-
ten zwei weiteren Winkelgebereinheiten (18, 20), die
eine Null-Ausrichtung parallel zu einander und entge-
gen der Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges haben,
erste Winkelgeber (38, 40) sind und dass die zwei
weiteren Winkelgebereinheiten (18, 20) zweite Win-
kelgeber (42, 44) umfassen, die Uber Tragarme (46,
48) daran befestigt sind und die eine Null-Ausrich-
tung senkrecht zur Null-Ausrichtung der ersten Win-
kelgeber (38, 40) haben.

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch
gekennzeichnet, dass die Winkelgeber (26, 28) der
ersten an den Hinterradern des Kraftfahrzeuges an-
geordneten Winkelgebereinheiten (14, 16), die eine
Null-Ausrichtung parallel zur Radebene des betref-
fenden Hinterrades (4, 6) und in Fahrtrichtung des
Kraftfahrzeuges haben, dritte Winkelgeber (26, 28)
sind, und dass die ersten Winkelgebereinheiten (14,
16) vierte Winkelgeber (30, 32) umfassen, die daran
Uber Tragarme (34, 36) angeordnet sind und die eine
Null-Ausrichtung senkrecht zu der Null-Ausrichtung
der dritten Winkelgeber (26, 28) haben.

11. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Lichtstrahl der Lichtstrahl-
quelle (24) senkrecht zu der Verbindungslinie der
Winkelgeber (26, 28) auf dem Gestell (22) angeord-
net ist.

12. Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 11, da-
durch gekennzeichnet, dass der Lichtstrahl der Licht-
strahlquelle (24) um den gleichen Winkel von der Ho-
rizontalen nach unten gerichtet ist, um den der Ra-
darstrahl von dem Abstands-Radarsensor (12) nach
oben gerichtet ist.

13. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Lichtstrahlquelle (24) in ei-
nem Gehause (82) angeordnet ist, das um eine hori-

zontale Achse schwenkbar angeordnet ist, die paral-
lel zur Verbindungslinie der Winkelgeber (38, 40) der
zwei weiteren Winkelgebereinheiten (18, 20) mit
Null-Ausrichtung parallel zu einander und entgegen
der Fahrtrichtung des Kraftfahrzeuges liegt.

14. Vorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeich-
net durch eine erste Fuhrungseinrichtung zwischen
der Lichtstrahlquelle (24) und der Stativstange (76).

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die erste Fihrungseinrichtung
zwischen der Lichtstrahlquelle und der Stativstange
eine Fuhrungsschiene an der Stativstange (76) und
einen Schlitten (78) an der Lichtstrahlquelle (24) auf-
weist.

16. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Stativstange (76) an der
Querstange (56) horizontal verstellbar angeordnet
ist.

17. Vorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeich-
net durch eine zweite Fuhrungseinrichtung zwischen
der Querstange (56) und der Stativstange (76).

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die zweite Fihrungseinrichtung
zwischen der Querstange und der Stativstange eine
Fuhrungsschiene (70) an der Querstange (56) und ei-
nen Schlitten (72) an der Stativstange (76) aufweist.

19. Vorrichtung nach einem der Anspriche 8 bis
18, dadurch gekennzeichnet, dass die Lichtstrahl-
quelle eine Laserstrahlquelle ist.

Es folgen 5 Blatt Zeichnungen

8/13



DE 101 14 799 B4 2010.10.21

Anhangende Zeichnungen
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