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(57) Zusammenfassung: Offenbart wird ein Verfahren zum
Betreiben eines manuellen Fahrzeuggetriebes (GT) eines
Fahrzeugs (FZ) mit einem Antriebsmotor (VM), wobei das
Verfahren folgende Schritte aufweist:
– Messen (S100) der Fahrzeuggeschwindigkeit, wenn sich
das Fahrzeug in einem Segelbetriebsmodus befindet und
sich das Fahrzeuggetriebe (GT) in einem Leerlauf befindet;
– Ermitteln (S200) einer Soll-Übersetzungsstufe, die
einem gemessenen Fahrzeuggeschwindigkeitswert ent-
spricht, während sich das Fahrzeuggetriebe (GT) in dem
Leerlauf befindet;
– Abgeben (S300) eines Signals, das die ermittelte Soll-
Übersetzungsstufe wiedergibt.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfah-
ren und eine Vorrichtung zum Betreiben eines manu-
ell schaltbaren Fahrzeuggetriebes eines Fahrzeugs.
Ferner betrifft die Erfindung ein Fahrzeug mit einem
manuellen Fahrzeuggetriebe sowie eine zuvor ge-
nannte Vorrichtung zum Betreiben des Fahrzeugge-
triebes.

[0002] Es gibt Fahrzeuge mit einem mittels eines
Gangschalthebels manuell schaltbaren Fahrzeugge-
triebe, die mit einer Segelbetriebsfunktion (auf Eng-
lisch „coasting function”) ausgestattet sind. Diese
Segelbetriebsfunktion ermöglicht den Fahrzeugen,
wenn die Antriebssteuerbedienelemente, wie z. B.
das Gas- oder Bremspedal, der Fahrzeuge während
eines Fahrbetriebs der Fahrzeuge über eine vorgege-
bene Zeitdauer nicht betätigt werden, den Antriebs-
motor abzuschalten und durch Schalten des Fahr-
zeuggetriebes in den Leerlauf von der Antriebswel-
le zu trennen, so dass die Drehmomentübertragung
zwischen der Antriebswelle und somit den Fahrzeug-
rädern und dem Antriebsmotor unterbrochen wird. So
werden die Fahrzeuge in einen so genannten Segel-
betriebsmodus versetzt, in dem die Fahrzeuge aus-
rollen, ohne dabei jedoch den Antriebsmotor „mitzu-
schleppen”. Dadurch soll einerseits der Verschleiß an
dem Verbrennungsmotor verringert werden vermie-
den werden. Andererseits soll damit der Verbrauch
vom Kraftstoff reduziert werden.

[0003] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2011 121 476 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Betreiben eines Handschaltgetriebes in einem
Kraftfahrzeug. Gemäß dem Verfahren wird in Fahrzu-
ständen des Kraftfahrzeugs, bei denen in dem Hand-
schaltgetriebe kein Gang eingelegt ist und erkannt
wird, dass ein Gang eingelegt werden soll, angezeigt,
welcher Gang in dem Handschaltgetriebe eingelegt
werden soll.

[0004] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2010 022 912 A9 beschreibt ein Verfahren zum
Ansteuern eines Kraftfahrzeug-Antriebsstranges, der
eine erste Antriebseinheit mit einem Verbrennungs-
motor und einem Stufengetriebe zum Antrieb des
Kraftfahrzeuges sowie eine zweite Antriebseinheit
mit einer elektrischen Maschinenanordnung aufweist.
Gemäß dem Verfahren wird das von der elektrischen
Maschinenanordnung abgegebene Drehmoment bei
rein elektromotorischem Antrieb in Abhängigkeit von
der Geschwindigkeit des Kraftfahrzeuges und von
der in dem Stufengetriebe eingerichteten Gangabstu-
fung so gesteuert, dass das hierdurch erzielte An-
triebsverhalten dem Antriebsverhalten der ersten An-
triebseinheit entspricht.

[0005] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2011 090 028 A1 beschreibt ein Verfahren

zum Antreiben eines Fahrzeugs mit Handschaltge-
triebe, wobei die Anordnung mindestens in einem
ersten und einem zweiten Betriebszustand betrieben
werden kann. Im ersten Betriebszustand treibt ein
Verbrennungsmotor das Fahrzeug maximal bis zu ei-
ner ersten Geschwindigkeit an, entsprechend der Ge-
schwindigkeit des Fahrzeugs können mindestens ein
erster und ein zweiter Gang, sowie ein Rückwärts-
gang eingelegt werden. Im zweiten Betriebsmodus
wird der Verbrennungsmotor nicht befeuert, der ers-
te Gang oder der Rückwärtsgang ist eingelegt, die
Kupplung wird nicht betätigt, und eine elektrische Ma-
schine treibt das Fahrzeug maximal bis zu einer zwei-
ten Geschwindigkeit an.

[0006] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2012 000 751 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Fördern eines ökologischen Fahrverhaltens ei-
nes Fahrers eines Fahrzeugs. Gemäß dem Verfah-
ren werden Signale mindestens eines Fahrzeugsen-
sors einer Auswerteeinheit zugeführt und in der Aus-
werteeinheit ausgewertet. Aus den ausgewerteten
Signalen wird eine Bewertung des Fahrverhaltens er-
mittelt. Dadurch lässt sich erreichen, dass der Fah-
rer nachhaltig dazu angehalten wird, sein Fahrver-
halten in ökologischer Hinsicht weiter zu verbessern,
wenn mindestens eine auf das Fahrverhalten bezo-
gene Fahraufgabe vorgegeben und aus einem Ver-
gleich der Bewertung mit der mindestens einen Fahr-
aufgabe ein Ergebnis ermittelt wird.

[0007] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2011 119 008 A1 beschreibt ein Verfahren zum
Ermitteln eines Ausrollwegs eines Fahrzeugs in Ab-
hängigkeit von Werten für eine Mehrzahl von Fahr-
widerstandsparametern, um eine vorausschauende
Fahrweise zu erleichtern.

[0008] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2011 083 326 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Betrieb eines Kraftfahrzeugs mit Verbrennungs-
motor in einer Segel-Betriebsart, in welcher das Kraft-
fahrzeug auf einer ebenen Straße vortriebslos und
ohne spürbares Motorschleppmoment rollt, wenn es
keine Vortriebs- oder Bremsanforderung eines Fah-
rers des Kraftfahrzeugs gibt. Dabei wird die Segel-
Betriebsart nicht durch automatisches Öffnen des An-
triebsstrangs hergestellt, sondern bei geschlossener
Kupplung dadurch nachgeahmt, dass dem Verbren-
nungsmotor so viel Kraftstoff/Luft-Gemisch zugeführt
wird, dass das Motorschleppmoment zu einem über-
wiegenden Teil, aber nicht vollständig kompensiert
wird.

[0009] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2009 045 091 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Steuern und/oder Regeln eines automatisierten
Getriebes eines Fahrzeuges, bei dem in einem Au-
tomatikmodus unter vorbestimmten Bedingungen ei-
ne Rollfunktion oder eine Segelfunktion des Fahr-
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zeuges aktiviert wird, bei der der Antriebsstrang ge-
öffnet und der Antriebsmotor im Leerlauf betrieben
wird oder zeitweise abgeschaltet wird, wobei die Roll-
funktion oder die Segelfunktion automatisch been-
det wird, wenn zumindest eine der vorbestimmten
Bedingungen nicht mehr erfüllt werden. Dabei kann
die Rollfunktion oder die Segelfunktion auch manuell
durch den Fahrer beendet werden und eine manuell
beeinflussbare Schaltstrategie ausgelöst werden.

[0010] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2013 207 015 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Betreiben eines Antriebsstrangs eines Kraftfahr-
zeugs mit einem Antriebsmotor und einem automa-
tischen Getriebe, wobei das Getriebe in einem Au-
tomatikbetrieb automatisch den Gang wechselt und
in einem Manuelbetrieb in Abhängigkeit einer vom
Fahrer mittels eines Bedienelements angeforderten
Hochschaltung oder Zurückschaltung in einen höhe-
ren oder niedrigeren Gang wechselt.

[0011] Die Veröffentlichungsschrift „eClutch: elektro-
nische Kupplung von Bosch schaltet Motor auch wäh-
rend der Fahrt ab” (Pudenz Katrin, vom 12.08.2013)
beschreibt eine elektronische Kupplung (eClutch) für
ein Fahrzeug mit einem Handschaltgetriebe, welche
den Verbrennungsmotor des Fahrzeugs ohne eine
Betätigung des Handschaltgetriebes durch den Fah-
rer des Fahrzeugs automatisch von dem Abtriebs-
strang trennt.

[0012] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2011 075 199 A1 beschreibt eine manuell be-
tätigbare Kopplungsanordnung für einen Triebstrang
eines Kraftfahrzeugs, mit mindestens einem Trenn-
element, einem Betätigungselement, das von einem
Fahrer zu betätigen ist, und einem Steuergerät, wobei
das mindestens eine Trennelement von dem Betäti-
gungselement und dem Steuergerät anzusteuern ist.

[0013] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2013 220 517 A1 beschreibt ein Verfahren
zum Betreiben eines Kraftfahrzeugs. Das Kraftfahr-
zeug verfügt über eine über ein Kupplungspedal zu
betätigende Kupplung und einen Verbrennungsmo-
tor zum Antrieb, wobei gemäß dem Verfahren eine
Stellung des Kupplungspedals erfasst wird und aus-
schließlich in Abhängigkeit der Stellung des Kupp-
lungspedals ein Schalten des Verbrennungsmotors
bewirkt wird.

[0014] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2013 219 178 A1 beschreibt ein Verfahren
zur Bewertung des Fahrverhaltens des Fahrers ei-
nes Kraftfahrzeuges. Das Verfahren weist folgende
Schritte auf: Ermitteln eines aktuellen Wertes einer
für die im Betrieb des Kraftfahrzeuges erfolgende
Nutzung der Segelstrategie charakteristischen Grö-
ße; Vergleichen dieses aktuellen Wertes mit einem
Referenzwert; und Bewerten des Fahrverhaltens des

Fahrers auf Basis dieses Vergleichs, wobei als Re-
ferenzwert ein während des Betriebs des Kraftfahr-
zeuges ermittelter, für die Nutzung der Segelstrate-
gie im Betrieb des Kraftfahrzeuges während wenigs-
tens einer zurückliegenden Betriebsphase charakte-
ristischer Wert verwendet wird.

[0015] Die Offenlegungsschrift
DE 10 2010 041 544 A1 beschreibt ein Fahreras-
sistenzsystem zur Unterstützung des Fahrers zum
verbrauchskontrollierten Fahren. Das Fahrerassis-
tenzsystem kombiniert haptische und optische Rück-
meldungsfunktionen insbesondere in Form einer An-
triebskonfiguration, einem Anzeigekonzept und/oder
einem Verzögerungsassistenten, wobei einerseits ei-
ne modifizierte Fahrpedalkennline und andererseits
ECO Tipps zur interaktiven Ausgabe von effizienten
Fahranweisungen im Vordergrund stehen.

[0016] Während des Segelbetriebs verlieren die
Fahrzeuge vor allem ihre Fahrgeschwindigkeit durch
den Luftwiderstand und den Rollwiderstand der Fahr-
zeugräder. Fahren die Fahrzeuge auf einer Straße an
einem Bergabhang, so kann es vorkommen, dass die
Fahrzeuge an Fahrgeschwindigkeit gewinnen.

[0017] Wird im Anschluss des Segelbetriebs das
Fahrzeuggetriebe wieder in die zuletzt angelegte
Übersetzungsstufe geschaltet, so kann es vorkom-
men, dass diese Übersetzungsstufe nicht der aktu-
ellen Fahrgeschwindigkeit der Fahrzeuge passt und
somit zu einem abrupten Abbremsen oder zu einem
abrupten Beschleunigen der Fahrzeuge führt, was
von Fahrzeuginsassen als unangenehm empfunden
wird und somit zu Komforteinbußen bei den Fahrzeu-
gen führt.

[0018] Zudem kann es vorkommen, dass die Mo-
tordrehzahl des Antriebsmotors während eines Se-
gelbetriebs des Fahrzeugs unter die Minimaldrehzahl
des Antriebsmotors sinkt und somit die Gefahr be-
steht, dass der Antriebsmotor beim Wiederankoppeln
an den Antriebsstrang abgewürgt wird. Andererseits
kann aber auch vorkommen, dass die Motordrehzahl
während des Segelbetriebs über die Maximaldreh-
zahl des Antriebsmotors steigt und somit die Gefahr
besteht, dass beim Wiederankoppeln des Antriebs-
motors an den Antriebsstrang der Antriebsstrang be-
schädigt wird.

[0019] Für den Fahrer des Fahrzeugs ist aber
schwierig bzw. kaum möglich, im Anschluss des Se-
gelbetriebs die richtige Übersetzungsstufe für das
Fahrzeuggetriebe zu finden, die ein ruckelfreies (al-
so ohne ein abruptes Abbremsen oder ein abrup-
tes Beschleunigen des Fahrzeugs) Wiederankoppeln
des Antriebsmotors an den Antriebsstrang ermög-
licht, wobei weder der Antriebsmotor abgewürgt wird,
noch der Antriebsstrang beschädigt wird.
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[0020] Damit besteht die Aufgabe der vorliegen-
den Erfindung darin, eine Möglichkeit bereitzustellen,
die Fahrzeuge mit dem manuellen Fahrzeuggetriebe
und der Segelbetriebsfunktion noch komfortabler und
auch den Antriebsstrang der Fahrzeuge sicherer zu
machen.

[0021] Diese Aufgabe wird durch Gegenstände der
unabhängigen Ansprüche gelöst. Vorteilhafte Ausge-
staltungen sind Gegenstand der Unteransprüche.

[0022] Gemäß einem ersten Aspekt der Erfindung
wird ein Verfahren zum Betreiben eines manuellen
Fahrzeuggetriebes eines Fahrzeugs mit einem An-
triebsmotor, insbesondere einem Verbrennungsmo-
tor, bereitgestellt.

[0023] Gemäß dem Verfahren wird eine Fahrzeug-
geschwindigkeit gemessen, die indikativ für die Fahr-
geschwindigkeit des Fahrzeugs ist und bzw. die
Drehgeschwindigkeit eines Fahrzeugrades oder die
Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs an sich ist, wenn
sich das Fahrzeuggetriebe in einem Leerlauf und
das Fahrzeug in einem Segelbetriebsmodus befin-
det. Während sich das Fahrzeuggetriebe in dem
Leerlauf befindet, wird eine Soll-Übersetzungsstufe
des Fahrzeuggetriebes ermittelt, die einem gemes-
senen Fahrzeuggeschwindigkeitswert, insbesonde-
re einem zuletzt gemessenen Fahrzeuggeschwin-
digkeitswert, entspricht. Ferner wird ein Signal ab-
gegeben, das die ermittelte Soll-Übersetzungsstufe
wiedergibt. Als die Soll-Übersetzungsstufe werden
eine gewünschte Soll-Übersetzungsstufe und eine
geforderte Soll-Übersetzungsstufe ermittelt. Die ge-
wünschte Soll-Übersetzungsstufe bedeutet dabei ei-
ne Übersetzungsstufe, bei der das Übersetzungsver-
hältnis des Fahrzeuggetriebes eine kraftstoffsparen-
de Fahrt des Fahrzeugs ermöglicht. Die geforderte
Soll-Übersetzungsstufe bedeutet eine Übersetzungs-
stufe, bei der das Übersetzungsverhältnis des Fahr-
zeuggetriebes beim Schalten des Fahrzeuggetriebes
von dem anfänglichen Leerlauf in die entsprechende
Übersetzungsstufe ein ruckartiges Abbremsen oder
Beschleunigen des Fahrzeugs oder gar ein Abwür-
gen des Antriebsmotors verhindert.

[0024] Geht das Fahrzeug bzw. vor einer roten
Ampel oder während einer Bergabfahrt in das Se-
gelbetriebsmodus über, in dem der Antriebsmo-
tor durch Schalten des Fahrzeuggetriebes in den
Leerlauf von der Antriebswelle entkoppelt wird, so
wird die Fahrzeuggeschwindigkeit gemessen. Da-
bei wird bzw. eine Drehgeschwindigkeit eines Fahr-
zeugrades gemessen. Basierend auf dem gemesse-
nen Fahrzeuggeschwindigkeitswert wird dann eine
Soll-Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetriebes er-
mittelt, die dem gemessenen Fahrzeuggeschwindig-
keitswert entspricht. Anschließend wird ein Signal ab-
gegeben, dass die ermittelte Soll-Übersetzungsstufe
wiedergibt.

[0025] Dabei wird die Fahrzeuggeschwindigkeit vor-
zugsweise in kurzen Zeitabständen von weniger als
2 Sekunden, insbesondere weniger als 1 Sekunde,
speziell 500, 200 oder gar 100 Millisekunden, gemes-
sen. Die Soll-Übersetzungsstufe wird entsprechend
vorzugsweise in kurzen Zeitabständen von weniger
als 2 Sekunden, insbesondere weniger als 1 Sekun-
de, speziell 500, 200 oder gar 100 Millisekunden er-
mittelt. Dementsprechend wird das Signal in Zeitab-
ständen von weniger als 2 Sekunden, insbesondere
weniger als 1 Sekunde, speziell 500, 200 oder gar
100 Millisekunden aktualisiert. Dabei zeigt das Signal
eine Soll-Gangschaltstellung des Gangschalthebels,
die der Soll-Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetrie-
bes entspricht.

[0026] Durch die Ermittlung und die Anzeige der
Soll-Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetriebes in
Form von einem Signal ermöglicht das oben be-
schriebene Verfahren dem Fahrer des Fahrzeugs,
ohne weiteres in Echtzeit zu erfahren, welche Gang-
schaltstellung er im Anschluss des Segelbetriebs
wählen soll, um das Fahrzeuggetriebe in die Soll-
Übersetzungsstufe einzuschalten.

[0027] Dadurch wird eine ruckelfreie Weiterfahrt des
Fahrzeugs im Anschluss des Segelbetriebs ermög-
licht und folglich der Fahrkomfort bei dem Fahrzeug
erhöht. Da das Fahrzeuggetriebe im Anschluss des
Segelbetriebs stets in eine Übersetzungsstufe ge-
schaltet werden kann, die einen optimalen Verbrauch
vom Kraftstoff bei dem Antriebsmotor ermöglicht,
wird der Kraftstoffverbrauch auch reduziert.

[0028] Dabei kann die Soll-Übersetzungsstufe vor-
zugsweise auch abhängig von dem Zustand des
Fahrzeugs, bzw. von dem Gewicht des Fahrzeugs
oder der Anzahl der Fahrzeuginsassen, ermittelt wer-
den. Insbesondere kann die Soll-Übersetzungsstu-
fe abhängig von vorgegebenen zulässigen Drehge-
schwindigkeitsbereichen des Antriebsmotors ermit-
telt werden.

[0029] Alternativ oder zusätzlich dazu wird die Soll-
Übersetzungsstufe vorzugsweise abhängig von dem
Zustand der Straße, insbesondere von dem Rollwi-
derstand oder der Unebenheit der Straße ermittelt,
auf der sich das Fahrzeug befindet. Diese Zustände
der Fahrzeuge werden bzw. mittels von hierzu geeig-
neten Sensoren wie z. B. Nahfelderkennungssenso-
ren ermittelt. Alternativ kann auch die Daten von ei-
ner Navigationseinheit des Fahrzeugs zur Ermittlung
des Zustandes der Straße herangezogen werden.

[0030] Ferner kann die Soll-Übersetzungsstufe vor-
zugsweise abhängig von der Steigung oder der Ge-
fälle der Straße ermittelt, auf der sich das Fahrzeug
befindet. Die Steigung oder Gefälle kann mittels von
Neigungssensoren und/oder aus Daten der Navigati-
onseinheit ermittelt werden.
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[0031] Außerdem kann die Soll-Übersetzungsstufe
abhängig von den aktuellen Verkehrssituationen er-
mittelt werden, die in dem Umfeld des Fahrzeugs
herrschen. Diese Verkehrssituationen können von
der fahrzeugseitigen Umfeldsensorik, wie z. B. einem
Radarsensor, erfasst werden.

[0032] Allgemein gesagt, wird die Soll-Überset-
zungsstufe vorzugsweise von den fahrzeuginternen
und fahrzeugexternen sowie in dem Umfeld des Fahr-
zeugs herrschenden Faktoren abhängig ermittelt, die
die Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs im Segelbe-
trieb beeinflussen und zu einer Beschleunigung oder
Abbremsung des Fahrzeugs im Segelbetrieb führen
können.

[0033] Das Signal kann dabei ein optisches, akusti-
sches und/oder ein haptisches Signal umfassen. Als
ein optisches Signal kann das Signal dann auf einem
Anzeigefenster an der Instrumententafel oder der Mit-
telkonsole des Fahrzeugs gezeigt werden. Das Si-
gnal kann aber auch als ein akustisches Signal über
einen Lautsprecher im Fahrzeuginnenraum oder als
ein haptisches Signal in Form von Vibrationen des
Lenkrades abgegeben werden.

[0034] Das Signal kann zudem vorzugsweise mit ei-
ner Signalstärke (wie z. B. Lautstärke bei einem akus-
tischen Signal) und/oder einer Signalform (wie z. B.
Farbe und Größe bei einem optischen Signal) abge-
geben werden, die abhängig von der ermittelten Soll-
Übersetzungsstufe angepasst werden können. Dabei
kann das Signal bzw. mit einer höheren Signalstär-
ke (wie z. B. mit einer höheren Lautstärke bei einem
akustischen Signal, mit einer höheren Helligkeit oder
einer kontrastreicherer Farbe bei einem optischen Si-
gnal) abgegeben werden, je stärker die Soll-Überset-
zungsstufe von der zuletzt geschalteten Ist-Überset-
zungsstufe abweicht. Hierzu wird die ermittelte Soll-
Übersetzungsstufe mit der zuletzt geschalteten Ist-
Übersetzungsstufe verglichen.

[0035] Wird ein optisches Signal verwendet, so kann
dieses auch in dem Bereich eines Drehzahlzeigers
in der Instrumententafel angezeigt werden, in dem
die Ist-Drehzahl des Antriebsmotors dargestellt wird.
Dies ermöglicht dem Fahrer des Fahrzeugs einen
schnellen Überblick über die antriebsbezogenen In-
formationen und somit auch ein schnelles Einschal-
ten des Fahrzeuggetriebes im Anschluss eines Se-
gelbetriebsmodus des Fahrzeugs.

[0036] Vorzugsweise wird ferner ein Soll-Drehge-
schwindigkeitsbereich des Antriebsmotors ermittelt,
wenn sich das Fahrzeug in einem Segelbetriebsmo-
dus befindet und sich das Fahrzeuggetriebe in ei-
nem Leerlauf befindet. Der Antriebsmotor wird dann
auf eine Drehgeschwindigkeit angefahren, die in-
nerhalb des ermittelten Soll-Drehgeschwindigkeits-
bereichs liegt, wenn bzw. ein Antriebssteuerbedien-

element, wie z. B. das Kupplungspedal, des Fahr-
zeugs, betätigt wird.

[0037] Das zuvor beschriebene Signal bzw. des-
sen Signalstärke und/oder dessen Signalform kön-
nen dann an die gewünschte und/oder die geforderte
Soll-Übersetzungsstufe angepasst werden.

[0038] Vorzugsweise wird ferner basierend auf dem
gemessenen Fahrzeuggeschwindigkeitswert und der
zuletzt geschalteten bekannten Ist-Übersetzungsstu-
fe des Fahrzeuggetriebes eine „virtuelle” Soll-Dreh-
geschwindigkeit (Soll-Drehzahl) des Antriebsmotors
ermittelt. Die ermittelte „virtuelle” Soll-Drehgeschwin-
digkeit wird dann in Form von einem weiteren Si-
gnal bspw. neben der Ist-Drehgeschwindigkeit des
Antriebsmotors auf einem Drehzahlanzeigefeld des
Armaturenbrettes angezeigt.

[0039] Diese ”virtuelle” Soll-Drehgeschwindigkeit
stellt dar, wie die aktuelle Drehgeschwindigkeit des
Antriebsmotors wäre, wenn die zuletzt geschalte-
te Ist-Übersetzungsstufe im Anschluss des Segelbe-
triebsmodus wieder eingeschaltet wäre. Damit kann
der Fahrer erkennen, mit welcher Drehgeschwindig-
keit des Antriebsmotors er weiter fährt, wenn das
Fahrzeug den Segelbetriebsmodus verlässt und be-
schleunigt wird.

[0040] Gemäß einem weiteren Aspekt der Erfindung
wird eine Vorrichtung zum Betreiben eines manu-
ellen Fahrzeuggetriebes eines Fahrzeugs bereitge-
stellt. Die Vorrichtung umfasst eine Messanordnung
zum Messen der Fahrzeuggeschwindigkeit, wenn
sich das Fahrzeuggetriebe in einem Leerlauf befin-
det. Ferner umfasst die Vorrichtung eine Ermittlungs-
anordnung zum Ermitteln einer Soll-Übersetzungs-
stufe, die einem gemessenen Fahrzeuggeschwin-
digkeitswert, insbesondere einem zuletzt gemesse-
nen Fahrzeuggeschwindigkeitswert, entspricht. Au-
ßerdem umfasst die Vorrichtung eine Signalabgabe-
anordnung zum Abgeben eines Signals, das die er-
mittelte Soll-Übersetzungsstufe wiedergibt.

[0041] Gemäß noch einem weiteren Aspekt der Er-
findung wird ein Fahrzeug mit einem manuellen Fahr-
zeuggetriebe bereitgestellt, das eine zuvor beschrie-
bene Vorrichtung zum Betreiben des Fahrzeuggetrie-
bes umfasst.

[0042] Vorteilhafte Ausgestaltungen des oben be-
schriebenen Verfahrens sind, soweit im Übrigen auf
die oben beschriebene Vorrichtung bzw. auf das
oben genannte Fahrzeug übertragbar, auch als vor-
teilhafte Ausgestaltungen der Vorrichtung bzw. des
Fahrzeugs anzusehen.

[0043] Im Folgenden werden beispielhafte Ausfüh-
rungsformen der Erfindung Bezug nehmend auf die
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beiliegenden Zeichnungen näher erläutert. Dabei zei-
gen:

[0044] Fig. 1 in einer schematischen Darstellung ein
Fahrzeug mit einer Vorrichtung zum Betreiben eines
manuellen Fahrzeuggetriebes des Fahrzeugs gemäß
einer Ausführungsform der Erfindung;

[0045] Fig. 2 in einem schematischen Ablaufdia-
gramm ein Verfahren zum Betreiben des manuellen
Fahrzeuggetriebes des in Fig. 1 dargestellten Fahr-
zeugs;

[0046] Fig. 3 in einem schematischen Signaldia-
gramm Soll-Übersetzungsstufe in Verbindung mit
dem Verlauf der Fahrzeuggeschwindigkeit.

[0047] Fig. 1 zeigt ein Fahrzeug FZ in einer schema-
tischen Darstellung.

[0048] Das Fahrzeug umfasst einen Verbrennungs-
motor VM als Antriebsmotor, eine Kupplung KL, ein
manuelles (nämlich manuell über einen Gangschalt-
hebel ein-, aus-, und umschaltbares) Fahrzeuggetrie-
be GT, eine Antriebswelle AW sowie Fahrzeugräder
R.

[0049] Der Verbrennungsmotor VM ist bei einge-
rückter Kupplung KL über das Fahrzeuggetriebe GT
mit der Antriebswelle AW und ferner über die An-
triebswelle AW mit den Fahrzeugrädern R zur Über-
tragung von Drehmomenten mechanisch koppelbar
verbunden. Ist das Fahrzeuggetriebe GT in eine
Übersetzungsstufe eingeschaltet, so überträgt das
das Drehmoment von dem Verbrennungsmotor VM
über die Antriebswelle AW zu den Fahrzeugrädern
R, so dass diese angetrieben werden können. Ist
das Fahrzeuggetriebe GT in einen Leerlauf geschal-
tet, so unterbricht das die Drehmomentübertragung
von dem Verbrennungsmotor VM zu der Antriebswel-
le AW und somit zu den Fahrzeugrädern R und um-
gekehrt.

[0050] Das Fahrzeug FZ umfasst ferner ein Gaspe-
dal GP zum Regeln der Kraftstoffzufuhrmenge in den
Verbrennungsmotor VM, das über eine Signalverbin-
dung mit einer Motorsteuereinheit ST1 des Verbren-
nungsmotors VM verbunden.

[0051] Das Fahrzeug FZ umfasst zudem ein manu-
ell betätigbares Kupplungspedal KP zum manuellen
Ein-/Ausrücken der Kupplung KL.

[0052] Das Fahrzeug FZ umfasst außerdem einen
manuellen Gangschalthebel GS, der über eine Si-
gnalverbindung SV mit einer Getriebesteuereinheit
ST2 des Fahrzeuggetriebes GT verbunden und ein-
gerichtet ist, das Fahrzeuggetriebe GT manuell ein-/
auszuschalten und zwischen verschiedenen Über-
setzungsstufen umzuschalten.

[0053] Das Fahrzeug FZ umfasst zudem einen Dreh-
zahlsensor DS, der an einem Fahrzeugrad R ange-
ordnet und eingerichtet ist, die Drehzahl bzw. die
Drehgeschwindigkeit des Fahrzeugrades R zu mes-
sen.

[0054] Das Fahrzeug FZ ist mit einer Segelbetriebs-
funktion ausgestattet, die dem Fahrzeug FZ ermög-
licht, während eines Bremsvorgangs bzw. vor ei-
ner roten Ampel oder während einer Bergabfahrt, in
dem über eine bestimmte Zeitdauer das Gaspedal
GP nicht betätigt wird, in den Segelbetriebsmodus
überzugehen. In diesem Segelbetriebsmodus wird
der Verbrennungsmotor VM abgeschaltet und durch
Schalten des Fahrzeuggetriebes GT in einen Leerlauf
von der Antriebswelle AW entkoppelt.

[0055] Wird im Anschluss des Segelbetriebsmodus
dem Verbrennungsmotor VM durch Betätigen des
Gaspedals GP wieder Kraftstoff zugeführt (wenn z.
B. die Ampel von rot auf grün ändert, bevor das
Fahrzeug FZ zum Stillstand kommt, oder das Fahr-
zeug FZ verlässt die Bergabfahrt und wird beschleu-
nigt), so muss der Verbrennungsmotor VM wieder ge-
startet und das Fahrzeuggetriebe GT wieder in ei-
ne geeignete Übersetzungsstufe geschaltet werden,
so dass der Verbrennungsmotor VM zur Übertragung
des Drehmoments wieder mit der Antriebswelle AW
und somit mit den Fahrzeugrädern R verbunden wird.

[0056] Dabei erfolgt das Schalten des Fahrzeug-
getriebes GT manuell durch Betätigen des Gang-
schalthebels GS durch den Fahrer des Fahrzeugs
FZ in einer Gangschaltstellung. Die von dem Fah-
rer eingelegte Gangschaltstellung wird dann von dem
Gangschalthebel GS über die Signalverbindung SV
an die Getriebesteuereinheit ST2 übermittelt. Basie-
rend auf der eingelegten Gangschaltstellung wird das
Fahrzeuggetriebe GT in eine entsprechende Über-
setzungsstufe schaltet.

[0057] Dabei ist es erforderlich, eine Gangschalt-
stellung bzw. eine Übersetzungsstufe zu finden, die
der aktuellen Fahrzeuggeschwindigkeit entspricht, so
dass ein abruptes Abbremsen oder Beschleunigen
des Fahrzeugs FZ durch die Schwungmasse des
Verbrennungsmotors VM und gar ein Abwürgen des
Verbrennungsmotors VM vermieden werden kann.

[0058] Hierzu umfasst das Fahrzeug FZ eine Vor-
richtung VR zum Betreiben des Fahrzeuggetriebes
GT, bzw. zum Ermitteln und zum Anzeigen einer Soll-
Übersetzungsstufe, in die das Fahrzeuggetriebe GT
im Anschluss des Segelbetriebsmodus eingeschaltet
werden soll.

[0059] Die Vorrichtung VR umfasst eine Messanord-
nung MA zum Messen der Fahrzeuggeschwindigkeit,
eine Ermittlungsanordnung EA zum Ermitteln einer
Soll-Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetriebes GT,
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sowie eine Signalabgabeanordnung SA zum Abge-
ben eines Signals, das die ermittelte Soll-Überset-
zungsstufe wiedergibt.

[0060] Die Messanordnung MA ist eingangsseitig
über eine Signalverbindung SV mit dem Drehzahl-
sensor DS verbunden. Über eine weitere Signalver-
bindung SV ist die Messanordnung MA ausgangssei-
tig mit der Ermittlungsanordnung EA verbunden und
leitet den über den Drehzahlsensor DS gemessenen
Drehgeschwindigkeitswert des Fahrzeugrades R an
die Ermittlungsanordnung EA weiter.

[0061] Die Ermittlungsanordnung EA ist in dieser
Ausführungsform als ein Mikroprozessor oder Teil
eines Mikroprozessors ausgebildet und eingerichtet,
aus den über die Signalverbindung SV erhaltenen
Drehgeschwindigkeitswert die Fahrzeuggeschwin-
digkeit zu berechnen und basierend auf der berech-
neten Fahrzeuggeschwindigkeit eine Soll-Überset-
zungsstufe des Fahrzeuggetriebes GT des Gang-
schalthebels GS zu ermitteln. Ferner ist die Ermitt-
lungsanordnung EA eingerichtet, anhand der Fahr-
zeuggeschwindigkeit und der ermittelten Soll-Über-
setzungsstufe einen Soll-Drehgeschwindigkeitsbe-
reich des Verbrennungsmotors VM zu ermitteln.

[0062] Die Ermittlungsanordnung EA ist ausgangs-
seitig über eine weitere Signalverbindung SV mit der
Signalabgabeanordnung SA verbunden und leitet die
ermittelte Soll-Übersetzungsstufe in Form von einem
Signal an die Signalabgabeanordnung SA weiter.

[0063] Ferner ist die Ermittlungsanordnung EA über
noch eine weitere Signalverbindung SV mit der Mo-
torsteuereinheit ST1 des Verbrennungsmotors VM
verbunden und leitet über die Signalverbindung SV
den ermittelten Soll-Drehgeschwindigkeitsbereich an
die Motorsteuereinheit ST1 weiter.

[0064] Die Signalabgabeanordnung SA umfasst in
dieser Ausführungsform eine optische Anzeigeein-
heit AE, die in Form von einem Anzeigefenster ei-
ner Anzeigetafel im Armaturenbrett des Fahrzeugs
FZ ausgebildet ist.

[0065] Nachfolgend wird die Funktionsweise der
Vorrichtung VR, insbesondere der Ermittlungsanord-
nung EA sowie der Signalabgabeanordnung SA, an-
hand von Fig. 2 und Fig. 3 näher erläutert.

[0066] Während eines Fahrtbetriebs des Fahrzeugs
FZ wird basierend auf Fahrdynamikdaten und Signal-
daten der Antriebssteuerbedienelemente, wie z. B.
das Gaspedal GP, erkannt, ob der Betriebsmodus
des Fahrzeugs FZ in den zuvor beschriebenen Se-
gelbetriebsmodus gewechselt werden soll.

[0067] Sollte der Betriebsmodus in den Segelbe-
triebsmodus gewechselt werden, so wird das Fahr-

zeuggetriebe GT von der Getriebesteuereinheit ST2
angesteuert automatisch in den Leerlauf ausschaltet.
Folglich wird der Verbrennungsmotor VM von der An-
triebswelle AW und somit von den Fahrzeugrädern
R entkoppelt und die Drehmomentübertragung von
dem Verbrennungsmotor VM zu den Fahrzeugrädern
R und umgekehrt wird unterbrochen. Das Fahrzeug
FZ geht somit in den Segelbetriebsmodus über.

[0068] Sobald das Fahrzeuggetriebe GT in den
Leerlauf geschaltet und das Fahrzeug FZ in den Se-
gelbetrieb übergeht, fängt der Drehzahlsensor DS
gemäß einem Verfahrensschritt S100 (von der Mess-
anordnung MA gesteuert) an, die Drehgeschwindig-
keit des Fahrzeugrades R, die der Drehzahlsensor
DS auch für andere Fahrzeugfunktionen, wie z. B.
das Tempomat, misst, auch an die Messanordnung
MA weiterzuleiten. Die Messanordnung MA berei-
tet dann basierend auf der gemessenen Drehge-
schwindigkeit des Fahrzeugrades R einen Fahrzeug-
geschwindigkeitswert vor und übermittelt diesen über
die Signalverbindung SV an die Ermittlungsanord-
nung EA.

[0069] Die Ermittlungsanordnung EA ermittelt dann
gemäß einem weiteren Verfahrensschritt S200 ba-
sierend auf dem übermittelten Fahrzeuggeschwin-
digkeitswert eine Soll-Übersetzungsstufe, in die das
Fahrzeuggetriebe GT geschaltet werden soll, sollte
das Fahrzeuggetriebe GT gleich wieder eingeschal-
tet und somit der Verbrennungsmotor VM zur Dreh-
momentübertragung mit der Antriebswelle AW und
somit mit den Fahrzeugrädern R wieder gekoppelt
werden soll.

[0070] Dabei ermittelt die Ermittlungsanordnung EA
die Soll-Übersetzungsstufe abhängig von einem vor-
gegebenen zulässigen Drehgeschwindigkeitsbereich
des Verbrennungsmotors VM. Dabei werden der zu-
lässige Drehgeschwindigkeitsbereich, der gemesse-
ne Fahrzeuggeschwindigkeitswert und die Überset-
zungsverhältnisse des Fahrzeuggetriebes GT in ver-
schiedenen Übersetzungsstufen verglichen. Basie-
rend auf dem Vergleichsergebnis wird eine Überset-
zungsstufe des Fahrzeuggetriebes GT als die Soll-
Übersetzungsstufe ausgewählt, die optimal für die
aktuelle Fahrzeuggeschwindigkeit und dem vorge-
gebenen zulässigen Drehgeschwindigkeitsbereich ist
und somit ein ruckelfreies Einschalten des Fahrzeug-
getriebes GT sicherstellt.

[0071] Bei der Ermittlung der Soll-Übersetzungsstu-
fe berücksichtigt die Ermittlungsanordnung EA den
Zustand der Straße, auf der sich das Fahrzeug FZ be-
findet. Dabei wird der Rollwiderstand der Fahrzeugrä-
der R auf der Straße basierend auf Daten über Fahr-
zeugreifen, die auf den Fahrzeugrädern R aufgezo-
gen sind, und die Daten über die Straßenbeschaffen-
heit ermittelt, die die Ermittlungsanordnung EA von
einer in der Figur nicht dargestellten Navigationsan-
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ordnung des Fahrzeugs FZ erhält. Je höher der Roll-
widerstand, desto niedriger wird die ermittelte Soll-
Übersetzungsstufe.

[0072] Ferner zieht die Ermittlungsanordnung EA bei
der Ermittlung der Soll-Übersetzungsstufe die Stei-
gung der Straße in Betracht. Die Informationen über
die Steigung der Straße erhält die Ermittlungsanord-
nung EA von der zuvor genannten Navigationsanord-
nung. Befindet sich das Fahrzeug FZ bzw. auf einem
Bergabhang und fährt bergabwärts, dann wird die er-
mittelte Soll-Übersetzungsstufe höher sein, je steiler
die Straße ist. Fährt dagegen das Fahrzeug FZ berg-
aufwärts, dann wird die ermittelte Soll-Übersetzungs-
stufe niedriger sein, je steiler die Straße ist.

[0073] Die so ermittelte Soll-Übersetzungsstufe ent-
spricht einem Übersetzungsverhältnis des Fahrzeug-
getriebes GT, das eine ruckelfreie Übersetzung zwi-
schen dem Drehmoment bzw. der Drehgeschwindig-
keit des Verbrennungsmotors VM und dem Abtriebs-
drehmoment bzw. der Drehgeschwindigkeit der Fahr-
zeugräder R ermöglicht.

[0074] Die Ermittlungsanordnung EA leitet dann die
ermittelte Soll-Übersetzungsstufe über die Signalver-
bindung SV an die Signalabgabeanordnung SA wei-
ter.

[0075] Die Signalabgabeanordnung SA zeigt dann
gemäß einem weiteren Verfahrensschritt S300 die
ermittelte Soll-Übersetzungsstufe als ein optisches
Signal auf der Anzeigeeinheit AE, das die ermittel-
te Soll-Übersetzungsstufe wiedergibt. Dabei wird das
Signal in Form von einer Zahl gezeigt, die eine Soll-
Gangschaltstellung des Gangschalthebels GS wie-
dergibt, die der ermittelten Soll-Übersetzungsstufe
entspricht.

[0076] Neben der Soll-Übersetzungsstufe ermittelt
die Ermittlungsanordnung EA gemäß dem Verfah-
rensschritt S200 basierend auf dem gemessen Fahr-
zeuggeschwindigkeitswert ferner einen Soll-Drehge-
schwindigkeitsbereich des Verbrennungsmotors VM.

[0077] Dabei bedeutet ein Soll-Drehgeschwindig-
keitsbereich ein Drehgeschwindigkeitsbereich des
Verbrennungsmotors VM, der der aktuellen Fahr-
zeuggeschwindigkeit entspricht und einen ruckelfrei-
en Übergang des Betriebsmodus des Fahrzeugs FZ
von dem anfänglichen Segelbetriebsmodus in einen
Antriebsbetriebsmodus ermöglicht, in dem die Fahr-
zeugräder R wieder und somit das Fahrzeug FZ
von dem Verbrennungsmotor VM wieder angetrieben
werden.

[0078] Wird bzw. durch Betätigen des manuellen
Gangschalthebels GS durch den Fahrer signalisiert,
dass das Fahrzeuggetriebe GT von dem aktuellen
Leerlauf in eine Übersetzungsstufe bzw. in die Soll-

Übersetzungsstufe geschaltet werden soll, so gibt
die Ermittlungsanordnung EA gemäß einem weite-
ren Verfahrensschritt S400 ein Signal mit Informatio-
nen über den ermittelten Soll-Drehgeschwindigkeits-
bereich an die Motorsteuereinheit ST1 ab und ver-
anlasst diese, den Verbrennungsmotor VM auf ei-
ne Drehzahl innerhalb des ermittelten Soll-Drehge-
schwindigkeitsbereichs anzufahren.

[0079] Solange sich das Fahrzeug FZ in dem Se-
gelbetriebsmodus und somit das Fahrzeuggetriebe
GT in dem Leerlauf befindet, werden die Verfahrens-
schritte S100 bis S300 wiederholt.

[0080] Optional ermittelt die Ermittlungsanordnung
EA gemäß dem Verfahrensschritt S200 abhängig von
dem gemessenen Fahrzeuggeschwindigkeitswert ei-
ne gewünschte Soll-Übersetzungsstufe oder eine ge-
forderte Soll-Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetrie-
bes GT.

[0081] Die gewünschte Soll-Übersetzungsstufe be-
deutet eine Übersetzungsstufe, bei der das Über-
setzungsverhältnis des Fahrzeuggetriebes GT eine
kraftstoffsparende Fahrt des Fahrzeugs FZ ermög-
licht.

[0082] Die geforderte Soll-Übersetzungsstufe be-
deutet eine Übersetzungsstufe, bei der das Über-
setzungsverhältnis des Fahrzeuggetriebes GT beim
Schalten des Fahrzeuggetriebes GT von dem an-
fänglichen Leerlauf in die entsprechende Überset-
zungsstufe ein ruckelfreies Ankoppeln des Verbren-
nungsmotors VM an die Antriebswelle AW bzw. die
Fahrzeugräder R sicherstellt.

[0083] Die Ermittlungsanordnung EA leitet dann die
ermittelte Soll-Übersetzungsstufe mit zusätzlichen In-
formationen an die Signalabgabeanordnung SA wei-
ter, die informieren, ob die ermittelte Soll-Überset-
zungsstufe eine Gewünschte oder Geforderte ist.

[0084] Die Signalabgabeanordnung SA zeigt dann
die übermittelte Soll-Übersetzungsstufe gemäß dem
Verfahrensschritt S300 in unterschiedlichen Signal-
formen bzw. Signalfarben auf dem Anzeigefeld, je
nachdem, ob eine gewünschte oder eine geforderte
Soll-Übersetzungsstufe gezeigt werden soll.

[0085] In Fig. 3 ist in einem schematischen Si-
gnaldiagramm die oben beschriebene Soll-Überset-
zungsstufe in Verbindung mit der Fahrzeuggeschwin-
digkeit gezeigt.

[0086] Das Signaldiagramm zeigt die Fahrzeugge-
schwindigkeit V des Fahrzeugs FZ als eine Funkti-
on der Zeit T. Zum Zeitpunkt t1 wird der Betriebsmo-
dus des Fahrzeugs FZ von dem Antriebsmodus in
den Segelbetriebsmodus gewechselt. Daraufhin wird
die Vorrichtung VR aktiv und ermittelt und zeigt die
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Soll-Übersetzungsstufe in der oben bereits beschrie-
benen Weise an.

[0087] So wird bspw. zum Zeitpunkt t2 von der
Ermittlungsanordnung EA eine gewünschte Soll-
Übersetzungsstufe ermittelt, die einer gewünschten
Soll-Gangschaltstellung von 3 entspricht. Diese ge-
wünschte Soll-Gangschaltstellung wird dann in der
Anzeigeeinheit AE als eine Zahl 3 in einer Anzeige-
farbe von gelb gezeigt.

[0088] Befindet sich das Fahrzeug FZ weiterhin in
dem Segelbetriebsmodus und verlangsamt sich wei-
ter, so wird bspw. zum Zeitpunkt t3 ermittelt, dass die
zuvor ermittelte gewünschte Soll-Übersetzungsstu-
fe nun eine geforderte Soll-Übersetzungsstufe dar-
stellt, in die das Fahrzeuggetriebe GT ruckelfrei ein-
geschaltet werden kann. Diese geforderte Soll-Über-
setzungsstufe wird dann in der Anzeigeeinheit AE
weiterhin als die Zahl 3 jedoch in einer Warnfarbe von
rot gezeigt.

[0089] Sollte das Fahrzeug FZ zum Zeitpunkt t4 von
dem Segelbetriebsmodus in den Antriebsmodus ge-
wechselt werden, so kann der Fahrer basierend auf
der in der Anzeigeeinheit AE gezeigten Soll-Gang-
schaltstellung 3 den Gangschalthebel GS betätigen
und somit das Fahrzeuggetriebe GT in die entspre-
chende geforderte Soll-Übersetzungsstufe ruckelfrei
einschalten.

Patentansprüche

1.  Verfahren zum Betreiben eines manuellen Fahr-
zeuggetriebes (GT) eines Fahrzeugs (FZ) mit einem
Antriebsmotor (VM), wobei das Verfahren folgende
Schritte aufweist:
– Messen (S100) der Fahrzeuggeschwindigkeit,
wenn sich das Fahrzeug (FZ) in einem Segelbetriebs-
modus befindet und sich das Fahrzeuggetriebe (GT)
in einem Leerlauf befindet;
– Ermitteln (S200) einer Soll-Übersetzungsstufe, die
einem gemessenen Fahrzeuggeschwindigkeitswert
entspricht, während sich das Fahrzeuggetriebe (GT)
in dem Leerlauf befindet; und
– Abgeben (S300) eines Signals, das die ermittelte
Soll-Übersetzungsstufe wiedergibt;
dadurch gekennzeichnet, dass
– der Schritt des Ermittelns (S200) ferner vorsieht,
dass eine gewünschte Soll-Übersetzungsstufe und
eine geforderte Soll-Übersetzungsstufe ermittelt wer-
den; und
– der Schritt des Abgebens (S300) ferner vorsieht,
dass das Signal die gewünschte Soll-Übersetzungs-
stufe und die geforderte Soll-Übersetzungsstufe wie-
dergibt;
– wobei die gewünschte Soll-Übersetzungsstufe ei-
ne Übersetzungsstufe bedeutet, bei der das Über-
setzungsverhältnis des Fahrzeuggetriebes eine kraft-
stoffsparende Fahrt des Fahrzeugs ermöglicht; und

– die geforderte Soll-Übersetzungsstufe eine Über-
setzungsstufe bedeutet, bei der das Übersetzungs-
verhältnis des Fahrzeuggetriebes beim Schalten des
Fahrzeuggetriebes von dem anfänglichen Leerlauf in
die entsprechende Übersetzungsstufe ein ruckarti-
ges Abbremsen oder Beschleunigen des Fahrzeugs
oder gar ein Abwürgen des Antriebsmotors verhin-
dert.

2.    Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Soll-
Übersetzungsstufe abhängig von dem Zustand des
Fahrzeugs (FZ), und insbesondre abhängig von vor-
gegebenen zulässigen Drehgeschwindigkeitsberei-
chen des Antriebsmotors (VM), ermittelt wird.

3.   Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die
Soll-Übersetzungsstufe abhängig von dem Zustand
der Straße ermittelt wird, auf der sich das Fahrzeug
(FZ) befindet.

4.  Verfahren nach einem der vorangehenden An-
sprüche, wobei die Soll-Übersetzungsstufe abhängig
von der Steigung der Straße ermittelt wird, auf der
sich das Fahrzeug (FZ) befindet.

5.  Verfahren nach einem der vorangehenden An-
sprüche, wobei die Soll-Übersetzungsstufe abhängig
von den aktuellen Verkehrssituationen in dem Umfeld
des Fahrzeugs (FZ) ermittelt wird.

6.  Verfahren nach einem der vorangehenden An-
sprüche, wobei das Signal ein optisches, akustisches
und/oder ein haptisches Signal umfasst.

7.  Verfahren nach einem der vorangehenden An-
sprüche, wobei das Signal mit einer Signalstärke und/
oder einer Signalform abgegeben wird, die abhängig
von der Soll-Übersetzungsstufe eingestellt werden.

8.  Verfahren nach einem der vorangehenden An-
sprüche, wobei:
– der Schritt des Ermittelns (S200) ferner vorsieht,
dass ein Soll-Drehgeschwindigkeitsbereich des An-
triebsmotors (VM) des Fahrzeugs (FZ) ermittelt wird;
wobei das Verfahren ferner folgenden Schritt auf-
weist:
– Anfahren (S400) des Antriebsmotors (VM) auf ei-
ne Drehzahl innerhalb des ermittelten Soll-Drehge-
schwindigkeitsbereichs.

9.    Vorrichtung (VR) zum Betreiben eines manu-
ellen Fahrzeuggetriebes (GT) eines Fahrzeugs (FZ),
umfassend:
– eine Messanordnung (MA) zum Messen der Fahr-
zeuggeschwindigkeit, wenn sich das Fahrzeugge-
triebe (GT) in einem Leerlauf befindet; eine Er-
mittlungsanordnung (EA) zum Ermitteln einer Soll-
Übersetzungsstufe des Fahrzeuggetriebes (GT), die
einem gemessenen Fahrzeuggeschwindigkeitswert
entspricht;
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– eine Signalabgabeanordnung (SA) zum Abgeben
eines Signals, das die ermittelte Soll-Übersetzungs-
stufe wiedergibt,
dadurch gekennzeichnet, dass
– die Ermittlungsanordnung (EA) ferner eingerichtet
ist, eine gewünschte Soll-Übersetzungsstufe und ei-
ne geforderte Soll-Übersetzungsstufe zu ermitteln;
und
– die Signalabgabeanordnung (SA) ferner eingerich-
tet ist, mit dem Signal die gewünschte Soll-Überset-
zungsstufe und die geforderte Soll-Übersetzungsstu-
fe wiederzugeben;
– wobei die gewünschte Soll-Übersetzungsstufe ei-
ne Übersetzungsstufe bedeutet, bei der das Über-
setzungsverhältnis des Fahrzeuggetriebes eine kraft-
stoffsparende Fahrt des Fahrzeugs ermöglicht; und
– die geforderte Soll-Übersetzungsstufe eine Über-
setzungsstufe bedeutet, bei der das Übersetzungs-
verhältnis des Fahrzeuggetriebes beim Schalten des
Fahrzeuggetriebes von dem anfänglichen Leerlauf in
die entsprechende Übersetzungsstufe ein ruckarti-
ges Abbremsen oder Beschleunigen des Fahrzeugs
oder gar ein Abwürgen des Antriebsmotors verhin-
dert.

10.  Fahrzeug (FZ) mit einem manuellen Fahrzeug-
getriebe (GT), wobei das Fahrzeug (FZ) eine Vorrich-
tung (VR) nach Anspruch 9 zum Betreiben des Fahr-
zeuggetriebes (GT) aufweist.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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