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Beschreibung

STAND DER TECHNIK

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich allge-
mein auf die Diagnose von Fehlerbedingungen, die 
mit dem Antrieb elektrischer Lasten zusammenhän-
gen.

[0002] In Kraftfahrzeugen wird typischerweise eine 
Vielzahl elektrisch angetriebener Komponenten vor-
gesehen. So unter anderem Elektromotoren, die der 
Betätigung verschiedener Fahrzeugkomponenten 
dienen. Weitere beispielhafte Lasten sind Motor-
bremsen. Es kommt nicht selten vor, dass sich 
Schwierigkeiten mit dem Antrieb derartiger Lasten er-
geben. Obwohl es nicht immer schwierig ist zu ermit-
teln, wann eine Fehlerbedingung eintritt, gibt es bis-
her kein Verfahren, um genau die Art bzw. Ursache 
einer Fehlerbedingung festzustellen.

[0003] Es gibt einen Bedarf, die Art einer unter be-
stimmten Umständen vorliegenden Fehlerbedingung 
feststellen zu können. So ist es beispielsweise von 
Nutzen, wenn man ermitteln kann, ob eine Fehlerbe-
dingung etwa mit einem Kurzschluss quer durch die 
Last oder einem Kurzschluss von einer Seite der Last 
gegen Erde zusammenhängt. Vor dieser Erfindung 
hat es kein wirksames und effizientes Verfahren zur 
Feststellung der Art bzw. Ursache einer Fehlerbedin-
gung gegeben.

[0004] US-Patent 4,932,246 beinhaltet ein Fehlerdi-
agnose-Prüfsystem und einen Fehlerdiagno-
se-Schaltkreis.

ZUSAMMENFASSENDE BESCHREIBUNG DER 
VORLIEGENDEN ERFINDUNG

[0005] Allgemein beschrieben ist diese Erfindung 
ein Verfahren und ein System zur Diagnose einer 
Fehlerbedingung, die mit dem Antrieb einer elektri-
schen Last zusammenhängt, wenn diese Last einen 
Treiberanteil auf der H-Seite (HIGH) und einen Trei-
beranteil auf der L-Seite (LOW) beinhaltet.

[0006] In Übereinstimmung mit einem ersten Aspekt 
der Erfindung wird ein System zur Diagnose einer 
Fehlerbedingung bereitgestellt, die mit einer elek-
trisch betriebenen Last zusammenhängt, wobei die-
ses System Folgendes beinhaltet: einen Treiberanteil 
auf der H-Seite; einen Treiberanteil auf der L-Seitet 
eine Steuerung, die die Treiberanteile in einer Mehr-
zahl von Antriebskombinationen selektiv aktiviert und 
mindestens ein Signal abtastet, das mit jedem Trei-
beranteil während jeder der Antriebskombinationen 
zusammenhängt, und die feststellt, ob eine Fehlerbe-
dingung vorliegt, und die Fehlerbedingung mit Hilfe 
der abgetasteten Signale diagnostiziert, die mit den 
Antriebskombinationen zusammenhängen; dadurch 

gekennzeichnet, dass die Treiberanteile auf der H- 
und der L-Seite in einer Konfiguration als Halbbrü-
ckenschaltung angeordnet sind, wobei das System 
einen Spannungsteiler einschließt, der mit dem Trei-
beranteil auf der H-Seite zusammenhängt und das 
mit dem Treiberanteil auf der H-Seite zusammenhän-
gende Signal liefert, einen zweiten Spannungsteiler, 
der mit dem Treiberanteil auf der L-Seite zusammen-
hängt und das mit dem Treiberanteil auf der L-Seite 
zusammenhängende Signal liefert, einen Speicher-
anteil, der die Signalsollwerte enthält, die mit jeder 
der Mehrzahl von Kombinationen zum Antrieb der 
Treiberanteile auf der H- und der L-Seite zusammen-
hängt, wobei die Steuerung die abgetasteten Signale 
mit den Sollwerten vergleicht, um festzustellen, wann 
eine Fehlerbedingung vorliegt, und um die Fehlerbe-
dingung zu diagnostizieren.

[0007] Gemäß einem zweiten Aspekt der Erfindung 
wird ein Verfahren zur Diagnose einer Fehlerbedin-
gung bereitgestellt, die mit einer elektrisch betriebe-
nen Last zusammenhängt, die einen Treiberanteil auf 
der H-Seite und einen Treiberanteil auf der L-Seite 
hat, wobei die Treiberanteile auf der H- und der L-Sei-
te in einer Konfiguration als Halbbrückenschaltung 
angeordnet sind, eine Steuerung, die so bedienbar 
ist, dass die Treiberanteile selektiv aktiviert werden 
können, einen Spannungsteiler, der mit dem Treiber-
anteil auf der H-Seite zusammenhängt und das Sig-
nal liefert, das mit dem Treiberanteil auf der H-Seite 
zusammenhängt, sowie einen zweiten Spannungs-
teiler, der das Signal liefert, das mit dem Treiberanteil 
auf der L-Seite zusammenhängt, und einen Spei-
cheranteil, der die Signalsollwerte enthält, die mit je-
der der Mehrzahl von Kombinationen zum Antrieb der 
Treiberanteile auf der H- und der L-Seite zusammen-
hängt, und einen Komparator, der mit der Steuerung 
zusammenhängt, wobei das Verfahren folgende 
Schritte beinhaltet: (A) selektiver Antrieb der Treiber-
anteile auf der H- und der L-Seite in einer Mehrzahl 
von Kombinationen; (B) Abtasten von mindestens ei-
nem Signal, das bei jeder der Kombinationen mit dem 
Treiberanteil auf der H-Seite zusammenhängt; (C) 
Abtasten von mindestens einem Signal, das bei jeder 
der Kombinationen mit dem Treiberanteil auf der 
L-Seite zusammenhängt; sowie (D) Feststellung, ob 
eine Fehlerbedingung vorliegt, und Diagnose der 
Fehlerbedingung, wobei eine Kombination abgetas-
teter Spannungen benutzt wird.

[0008] In dem erfindungsgemäßen Verfahren wer-
den der Treiberanteil auf der H-Seite und der Treibe-
ranteil auf der L-Seite selektiv in einer Mehrzahl von 
Kombinationen angetrieben. Beispielhafte Kombina-
tionen sind unter anderem: "kein Strom an beiden 
Treiberanteilen anliegend", "Strom nur am Treiberan-
teil auf der H-Seite anliegend" und "Strom an beiden 
Treiberanteilen anliegend".

[0009] Während jeder der ausgewählten Antriebs-
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kombinationen wird mindestens eine Spannung, die 
mit dem Treiberanteil auf der H-Seite zusammen-
hängt, abgetastet. Mindestens eine Spannung, die 
mit dem Treiberanteil auf der L-Seite zusammen-
hängt, wird ebenfalls bei jeder der ausgewählten 
Kombinationen abgetastet. Die abgetasteten Span-
nungen liefern Informationen, die dazu dienen, die 
Art des unter den gegebenen Umständen vorliegen-
den Fehlers zu diagnostizieren.

[0010] Die verschiedenen Merkmale und Vorteile 
der vorliegenden Erfindung werden für Fachleute auf 
diesem technischen Gebiet aus der folgenden aus-
führlichen Beschreibung des bevorzugten Ausfüh-
rungsbeispiels erkennbar. Die Zeichnungen, die mit 
der ausführlichen Beschreibung einhergehen, lassen 
sich kurz wie folgt beschreiben.

KURZE BESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0011] Abb. 1 ist eine schematische Darstellung ei-
nes erfindungsgemäßen Systems.

[0012] Abb. 2 ist die Darstellung einer erfindungs-
gemäßen Methodologie in Form eines Ablaufdia-
gramms.

[0013] Abb. 3 ist die schematische Darstellung ei-
ner erfindungsgemäßen Diagnosestrategie.

AUSFÜHRLICHE DARSTELLUNG DER ERFIN-
DUNG

[0014] Ein System 20 zum Antrieb einer elektri-
schen Last 22 beinhaltet einen Treiberanteil 24 auf 
der H-Seite und einen Treiberanteil 26 auf der L-Sei-
te. Bei der abgebildeten Anordnung handelt es sich 
um eine Halbbrücken-Schaltkonfiguration zum An-
trieb der Last 22. Zu Erörterungszwecken ist eine in-
duktive Last 22 dargestellt. Die elektrische Last 22, 
für die die vorliegende Erfindung von Nutzen ist, kann 
in ihrer Art zahlreiche Formen annehmen. Als Bei-
spiel ist unter anderem eine elektrische Motorbremse 
zu nennen. Die vorliegende Erfindung ist unserer An-
sicht nach besonders nützlich zur Diagnose von Feh-
lerbedingungen, die mit elektrischen Lasten zusam-
menhängen, die für die Steuerung von Komponenten 
in Kraftfahrzeugen zuständig sind.

[0015] Ein Mikroprozessor 28 ist vorzugsweise so 
programmiert, dass er den Treiberanteil 24 auf der 
H-Seite und den Treiberanteil 26 auf der L-Seite 
zwecks Antrieb der Last 22 aktiviert. Der Mikropro-
zessor 28 ist vorzugsweise auch so programmiert, 
dass er selektiv die Treiberanteile 24 und 26 in einer 
Mehrzahl von Kombinationen antreibt. Beispielhafte 
Kombinationen sind unter anderem: "kein Strom an 
beiden Treiberanteilen anliegend", "Strom nur am 
Treiberanteil 24 auf der H-Seite anliegend" und 
"Strom an beiden Treiberanteilen 24 und 26 anlie-

gend".

[0016] Bei jeder der Kombinationen zum Antrieb der 
Treiberanteile sammelt der Mikroprozessor 28 vor-
zugsweise Informationen bezüglich des Betriebs der 
Schaltung 20. Der Mikroprozessor 28 tastet vorzugs-
weise mindestens eine Spannung ab, die mit dem 
Treiberanteil 24 auf der H-Seite zusammenhängt. Im 
abgebildeten Beispiel wird eine Testspannung AD1 
vom Knoten 30 abgetastet. Die Spannung AD1 wird 
von einem Spannungsteiler entnommen, der die Wi-
derstände 32 und 34 enthält.

[0017] Eine weitere Spannung wird vom Mikropro-
zessor 28 vorzugsweise vom Knoten 36 abgetastet. 
Diese zweite Abtastspannung wird in dieser Erörte-
rung mit AD2 bezeichnet, wobei es sich um die Span-
nung handelt, die mit dem Treiberanteil 26 auf der 
L-Seite zusammenhängt. Der Wert der Spannung 
AD2 wird vom Spannungsteiler geliefert, der die Wi-
derstandselemente 38 und 40 enthält.

[0018] Im abgebildeten Beispiel werden die abge-
tasteten Spannungen vorzugsweise durch einen 
A/D-Wandler im Mikroprozessor 28 in digitale Signale 
umgewandelt. Die Schwellenwerte, bei denen eine 
abgetastete Spannung als logisches HIGH oder 
LOW gilt, hängen von der jeweiligen Anordnung der 
in einer bestimmten Situation verwendeten Kompo-
nenten ab.

[0019] Ein drittes Signal stammt vorzugsweise von 
einem Statusbit 42, das mit dem Treiberanteil 24 auf 
der H-Seite zusammenhängt. In einem Beispiel ist 
das Statusbit 42 das von einer Komponente 
BTS426L stammende Statusbit, das mit dem Treibe-
ranteil 24 auf der H-Seite zusammenhängt. Das Sta-
tusbit ist eine bekannte Schaltfunktion, die auf eine 
Fehlerbedingung reagiert, die am Treiberanteil 24 auf 
der H-Seite erfassbar ist.

[0020] Der Mikroprozessor 28 ist vorzugsweise so 
programmiert, dass er mindestens die Diagnoserück-
meldesignale, die von den Knoten 30 und 36 stam-
men, benutzt, um ein Mehrzahl von Fehlerbedingun-
gen zu diagnostizieren, die mit dem Antrieb der Last 
22 zusammenhängen. Das vom Statusbit 42 stam-
mende Diagnoserückmeldesignal wird vorzugsweise 
zur Diagnose von mindestens einer Art von potenzi-
eller Fehlerbedingung benutzt. Die Art bzw. Ursache 
der Fehlerbedingung gibt teilweise die Anzahl der für 
eine genaue Diagnose erforderlichen Signale vor. 
Fachleute auf diesem technischen Gebiet werden auf 
der Basis dieser Beschreibung bestimmen können, 
welche und wie viele Signale für ihre jeweilige Situa-
tion erforderlich sind.

[0021] Ein Sicherheitsmikroprozessor 50 steuert 
vorzugsweise einen NPN-Transistor 52 in Abhängig-
keit vom Vorhandensein einer Fehlerbedingung. Im-
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mer wenn eine Fehlerbedingung vorliegt, wird der 
Transistor 52 vorzugsweise so aktiviert, dass das an 
den Treiberanteil 26 auf der L-Seite übertragene Ak-
tiviersignal gegen Erde gekoppelt ist, so dass die 
Stromversorgung der Last 22 unterbrochen wird. In 
die Schaltung ist vorzugsweise eine Umlaufdiode 54
integriert, um den Steuerenergieverlust beim Ab-
schalten der Last 22 zu steuern.

[0022] Die vorliegende Erfindung bietet die Fähig-
keit, nicht nur zu erfassen, wann eine Fehlerbedin-
gung vorliegt, sondern außerdem die Art der vorlie-
genden Fehlerbedingung zu diagnostizieren.

[0023] Das Ablaufdiagramm 60 in Abb. 2 fasst ei-
nen mit der vorliegenden Erfindung konsistenten An-
satz zur Diagnose von Fehlerbedingungen zusam-
men. Die Treiberanteile 24 und 26 sind zunächst vor-
zugsweise energiefrei. Dies kann als erste Antriebs-
kombination der Treiberanteile bezeichnet werden. 
Jedes der Diagnosesignale wird dann vorzugsweise 
vom Mikroprozessor 28 abgetastet. Wenn zu diesem 
Zeitpunkt eine Fehlerbedingung lokalisiert wird, ist 
der Mikroprozessor 28 vorzugsweise so program-
miert, dass er eine Fehleranzeige liefert.

[0024] Wenn die erste Antriebskombination nicht 
zum Aufspüren einer Fehlerbedingung führt, wird die 
zweite Antriebskombination implementiert. In einem 
Beispiel liegt Strom am Treiberanteil 24 auf der 
H-Seite an, während am Treiberanteil 26 auf der 
L-Seite kein Strom anliegt. Die Diagnoserückmelde-
signale werden dann abgetastet und überprüft, um 
festzustellen, ob eine Fehlerbedingung vorliegt. 
Wenn keine Fehlerbedingung lokalisiert wird, wird 
vorzugsweise eine dritte Antriebskombination imple-
mentiert.

[0025] Im dargestellten Beispiel beinhaltet die dritte 
Antriebskombination das Anlegen von Strom an Trei-
beranteil 24 auf der H-Seite und Treiberanteil 26 auf 
der L-Seite. Die Diagnoserückmeldesignale werden 
vorzugsweise vom Mikroprozessor 28 unter den drit-
ten Antriebskombinationsbedingungen abgetastet. 
Wenn zu diesem Zeitpunkt keine Fehlerbedingung lo-
kalisiert wird, wird die Last 22 wie gewünscht ange-
trieben. In einem Beispiel wird die Motorbremse wie 
erforderlich betätigt.

[0026] Einige Fehlerbedingungen können nach An-
wendung der ersten und zweiten Antriebskombinati-
on genau diagnostiziert werden. Andere Fehlerbedin-
gungen werden jedoch erst erkennbar, wenn die drit-
te Antriebskombination implementiert wird. Daher 
wird beim dargestellten Beispiel insbesondere bevor-
zugt, dass alle drei Antriebskombinationen benutzt 
werden, selbst wenn bereits die Ergebnisse der Sig-
nalabtastung nach der ersten und der zweiten An-
triebskombination eine Fehlerbedingung anzeigen. 
Der Mikroprozessor 28 ist vorzugsweise so program-

miert, dass er eine Fehlerbedingung erkennt, sobald 
eines der abgetasteten Signale nicht einem Soller-
gebnis entspricht. Der Mikroprozessor 28 ist außer-
dem vorzugsweise so programmiert, dass er die Sig-
nale unter verschiedenen Antriebskombinationsbe-
dingungen weiter abtastet, bis die Fehlerbedingung 
genau diagnostiziert ist. Einige Fehlerbedingungen 
können bereits nach Anwendung von einer oder zwei 
Antriebskombinationen erkennbar werden, während 
andere Fehlerbedingungen erst genau diagnostiziert 
werden können, nachdem mindestens drei verschie-
dene Antriebskombinationsbedingungen im darge-
stellten Beispiel implementiert worden sind.

[0027] Die Benutzung einer Kombination von Rück-
meldesignalen zusammen mit verschiedenen An-
triebskombinationen für den Antrieb der Treiberantei-
le auf der H-Seite und der L-Seite bietet die Möglich-
keit, eine Mehrzahl von Fehlerbedingungen zu diag-
nostizieren. Beispiele für Fehlerbedingungen sind 
unter anderem: ein offener Schaltkreis, der mit Kon-
takt A der Last 22 zusammenhängt; ein offener 
Schaltkreis, der mit Kontakt B der Last 22 zusam-
menhängt; ein Kurzschluss gegen Batterie an Kon-
takt A; ein Kurzschluss gegen Batterie an Kontakt B; 
ein Kurzschluss gegen Erde an Kontakt A; ein Kurz-
schluss gegen Erde an Kontakt B; ein Kurzschluss 
über die gesamte Last 22.

[0028] Abb. 3 stellt in schematischer Weise bei-
spielhaft das Verfahren für die Benutzung einer Rück-
meldesignalkombination und einer Mehrzahl von An-
triebskombinationen zur Diagnose der Art der Fehler-
bedingung dar.

[0029] Ein erster Antriebskombinationszustand ist 
in Abb. 72 dargestellt. Unter diesen Bedingungen ha-
ben der Treiberanteil 24 auf der H-Seite und der Trei-
beranteil 26 auf der L-Seite einen logischen Wert von 
0, der dem ausgeschalteten Zustand entspricht. Die 
Diagnoserückmeldesignale AD1 und AD2, die vom 
Knoten 30 bzw. 36 stammen, werden vorzugsweise 
vom Mikroprozessor 28 in digitale Signale umgewan-
delt. Dementsprechend erhalten die Rückmeldesig-
nale logische Werte, die mit dem Spannungswert an 
den entsprechenden Punkten im Schaltkreis korres-
pondieren. Die Auswahl des Schwellenwertes, der 
für die Entscheidung relevant ist, ob der Spannungs-
wert ein logisches LOW oder HIGH darstellt, ist ab-
hängig von den jeweiligen Notwendigkeiten in einer 
bestimmten Situation. Fachleute auf diesem techni-
schen Gebiet werden auf der Basis dieser Beschrei-
bung geeignete Spannungspegel auswählen kön-
nen. Das Statusbit-Rückmeldesignal liefert je nach 
Status ein logisches LOW oder HIGH.

[0030] Die zweite und die dritte Antriebskombinati-
on werden in Abb. 74 bzw. 76 dargestellt. Die An-
triebskombination 74 entspricht dem Einschalten des 
Treiberanteils 24 auf der H-Seite, während der Trei-
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beranteil 26 auf der L-Seite ausgeschaltet ist. Die An-
triebskombination 76 entspricht den Einschalten bei-
der Treiberanteile.

[0031] Der Sollwert für die Rückmeldesignale wird 
als "Normalbetrieb" entsprechend jeder der Antriebs-
kombinationen dargestellt. Die rechte Seite der 
Abb. 3 zeigt die möglichen Istwerte der Diagnose-
rückmeldesignale und die damit verbundene, durch 
diese Werte angezeigte Fehlerbedingung. Der Mikro-
prozessor 28 hat vorzugsweise einen Speicher (oder 
Zugang zu einem externen Speicher) und ist so pro-
grammiert, dass er eine Fehlerbedingung durch Ver-
gleich der Istsignalwerte mit den Sollwerten diagnos-
tiziert. Wenn beispielsweise ein Rückmeldesignal am 
Knoten 36 nicht wie erwartet ist, während der Treibe-
ranteil auf der H-Seite ein- und der Treiberanteil auf 
der L-Seite ausgeschaltet ist (Antriebskombination 
74), und das Statusbit nicht wie erwartet ist, wenn 
beide Treiberanteile eingeschaltet sind (Antriebs-
kombination 76), zeigt dies einen offenen Schaltkreis 
an Kontakt A oder B der Last 22 an. Dies ist in Tab. 
80 und 82 in Abb. 3 dargestellt.

[0032] Wenn die Istwerte der Diagnoserückmeldesi-
gnale wie in Tab. 84 dargestellt sind, stellt der Mikro-
prozessor 28 fest, dass es einen Kurzschluss gegen 
Batterie an Kontakt A der Last 22 gibt. Ähnlich gilt, 
dass der Mikroprozessor 28 – wenn die Werte wie in 
Tab. 86 dargestellt sind – feststellt, dass es einen 
Kurzschluss gegen Batterie an Kontakt B der Last 22
gibt.

[0033] Eine Fehlerbedingung, die einen Kurz-
schluss von Kontakt A gegen Erde beinhaltet, resul-
tiert in Rückmeldesignalwerten wie in Tab. 88 darge-
stellt, während ein Kurzschluss von Kontakt B gegen 
Erde Signalwerte ergibt, wie sie in Tab. 90 genannt 
werden. Der Mikroprozessor 28 stellt fest, dass es ei-
nen Kurzschluss über die gesamte Last 22 gibt, wenn 
die Rückmeldesignale wie in Tab. 92 dargestellt sind.

[0034] Der Mikroprozessor 28 ist vorzugsweise so 
programmiert, dass er eine Mehrzahl von Fehlerbe-
dingungen auf der Basis der verschiedenen Signal-
werte bei verschiedenen Antriebskombinationen er-
kennt. Wie der Wahrheitstabellenanordnung in 
Abb. 3 zu entnehmen ist, werden vorzugsweise min-
destens zwei Rückmeldesignale verwendet, um die 
meisten Fehlerbedingungen zu diagnostizieren. Das 
Statusbit-Rückmeldesignal bei 42 ist erforderlich, um 
die in Tab. 88, 90 und 92 dargestellten Fehlerbedin-
gungen feststellen zu können. Für die Fehlerbedin-
gungen, die einen offenen Schaltkreis an einer der 
Seiten der Last oder einen Kurzschluss von einer der 
beiden Seiten der Last gegen Batterie beinhalten, 
sind nur die zwei von den Knoten 30 und 36 stam-
menden Rückmeldesignale notwendig.

[0035] Natürlich entsprechen die in Abb. 3 darge-

stellten Signalwerte einer Schaltungsanordnung, wie 
sie in Abb. 1 dargestellt ist. Wenn die Schaltung mo-
difiziert würde, könnten andere Werte für die Signale 
andere Fehlerbedingungen in anderer Form anzei-
gen. Auf der Basis dieser Beschreibung können 
Fachleute auf diesem technischen Gebiet einen Mi-
kroprozessor 28 so programmieren, dass er unter-
schiedliche Fehlerbedingungen auf der Basis einer 
Mehrzahl von Rückmeldesignalen bei einer Mehrzahl 
von Kombinationen von Treiberanteilen auf der H- 
und der L-Seite für die jeweilige spezifische Schal-
tung genau diagnostiziert.

[0036] Die vorstehende Beschreibung ist ihrer Art 
nach eher beispielhaft als erschöpfend. Abweichun-
gen und Modifikationen des offenbarten Beispiels, 
die nicht notwendigerweise vom Wesen der vorlie-
genden Erfindung abweichen, lassen sich für Fach-
leute auf diesem technischen Gebiet erkennen. Der 
für die vorliegende Erfindung geltende gesetzliche 
Schutzbereich kann nur durch die Lektüre folgender 
Ansprüche bestimmt werden.

Patentansprüche

1.  System (10) zur Diagnose einer mit einer elek-
trisch angetriebenen Last (22) zusammenhängenden 
Fehlerbedingung, das Folgendes beinhaltet:  
einen Treiberanteil (24) auf der H-Seite  
einen Treiberanteil (26) auf der L-Seite  
eine Steuerung (12), die selektiv die Treiberanteile in 
einer Mehrzahl von Antriebskombinationen aktiviert 
und die mindestens ein Signal abtastet, das mit je-
dem Treiberanteil bei jeder der Antriebskombinatio-
nen zusammenhängt, und feststellt, ob eine Fehler-
bedingung vorliegt, und die Fehlerbedingung mit Hil-
fe der abgetasteten, mit den Antriebskombinationen 
zusammenhängenden Signale diagnostiziert, da-
durch gekennzeichnet, dass die Treiberanteile auf 
der H- und der L-Seite in einer Konfiguration als Halb-
brückenschaltung angeordnet sind, wobei das Sys-
tem einen Spannungsteiler (32) beinhaltet, der mit 
dem Treiberanteil auf der H-Seite zusammenhängt 
und der das mit dem Treiberanteil auf der H-Seite 
verbundene Signal liefert, und einen zweiten Span-
nungsteiler (34), der das mit dem Treiberanteil auf 
der L-Seite verbundene Signal liefert; sowie einen 
Speicheranteil, der Signalsollwerte enthält, die mit je-
der der Mehrzahl der Kombinationen zum Antrieb der 
Treiberanteile auf der H- und der L-Seite zusammen-
hängen, wobei die Steuerung die abgetasteten Sig-
nale mit den Sollwerten vergleicht, um festzustellen, 
wann eine Fehlerbedingung vorliegt, und um die Feh-
lerbedingung zu diagnostizieren.

2.  System nach Anspruch 1, bei dem die Steue-
rung die abgetasteten Spannungen in digitale Signa-
le umwandelt, die logische Werte haben, die einem 
Vielfachen der betreffenden Spannung entsprechen.
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3.  System nach Anspruch 1 oder 2, bei dem der 
Treiberanteil auf der H-Seite ein Schaltstatusbit bein-
haltet und bei dem die Steuerung einen Wert des Sta-
tusbits als drittes Signal verwendet, um festzustellen, 
ob eine Fehlerbedingung vorliegt, und um die Art der 
Fehlerbedingung zu diagnostizieren.

4.  System nach einem der Ansprüche 1 bis 3, das 
weiterhin einen selektiv aktivierten Schalter beinhal-
tet, der zwischen den Treiberanteil auf der L-Seite 
und die Erde geschaltet ist, wobei die Steuerung se-
lektiv den Schalter gegen Erde aktiviert, wenn eine 
Fehlerbedingung erfasst wird.

5.  System nach einem der Ansprüche 1 bis 4, bei 
dem die Steuerung die Treiberanteile auf der H- und 
der L-Seite unter Verwendung von mindestens drei 
Kombinationen antreibt, einschließlich einer ersten 
Kombination, bei der an keinem der Treiberanteile 
Strom anliegt, einer zweiten Kombination, bei der am 
Treiberanteil auf der H-Seite Strom anliegt und am 
Treiberanteil auf der L-Seite kein Strom anliegt, und 
einer dritten Kombination, bei der an den Treiberan-
teilen auf der H-Seite und der L-Seite Strom anliegt.

6.  Verfahren zur Diagnose einer Fehlerbedin-
gung, die mit dem Antrieb einer elektrisch betriebe-
nen Last zusammenhängt, die einen Treiberanteil auf 
der H-Seite und einen Treiberanteil auf der L-Seite 
hat, wobei die Treiberanteile auf der H- und der L-Sei-
te in einer Konfiguration als Halbbrückenschaltung 
angeordnet sind, und eine Steuerung so betreibbar 
ist, dass sie selektiv die Treiberanteile aktiviert, einen 
Spannungsteiler, der mit dem Treiberanteil auf der 
H-Seite zusammenhängt und das mit dem Treiberan-
teil auf der H-Seite zusammenhängende Signal lie-
fert, und einen zweiten Spannungsteiler, der das mit 
dem Treiberanteil auf der L-Seite zusammenhängen-
de Signal liefert, sowie einen Speicheranteil, der die 
Signalsollwerte enthält, die mit jeder der Mehrzahl 
der Kombinationen zum Antrieb der Treiberanteile 
auf der H- und der L-Seite zusammenhängen, und ei-
nen mit der Steuerung zusammenhängenden Kom-
parator, wobei das Verfahren folgende Schritte bein-
haltet:  
(A)selektiver Antrieb der Treiberanteile auf der H- 
und der L-Seite in einer Mehrzahl von Kombinatio-
nen;  
(B)Abtasten von mindestens einem Signal, das mit 
dem Treiberanteil auf der H-Seite bei jeder der Kom-
binationen zusammenhängt;  
(C)Abtasten von mindestens einem Signal, das mit 
dem Treiberanteil auf der L-Seite bei jeder der Kom-
binationen zusammenhängt;  
(D)Feststellung, ob eine Fehlerbedingung vorliegt, 
und Diagnose der Fehlerbedingung unter Benutzung 
einer Kombination der abgetasteten Spannungen.

7.  Verfahren nach Anspruch 6, wobei Schritt (A) 
das Stromlossetzen beider Treiberanteile als erste 

Kombination, das Anlegen von Strom ausschließlich 
an den Treiberanteil auf der H-Seite als zweite Kom-
bination und das Anlegen von Strom an beide Treibe-
ranteile als dritte Kombination beinhaltet.

8.  Verfahren nach Anspruch 7, wobei Schritt (D) 
das Vergleichen der abgetasteten Signale mit den 
Sollsignalen beinhaltet, die mindestens einer der 
Kombinationen aus Schritt (A) entsprechen.

9.  Verfahren nach Anspruch 7, wobei Schritt (A) 
den Antrieb der Treiberanteile auf der H- und der 
L-Seite unter Benutzung der ersten, zweiten und drit-
ten Kombination beinhaltet und Schritt (D) das Ver-
gleichen der Signalsollwerte mit jeder der Kombinati-
onen.

10.  Verfahren nach Anspruch 7, einschließlich 
des Abtastens eines mit dem Treiberanteil auf der 
H-Seite zusammenhängenden dritten Signals.

11.  Verfahren nach Anspruch 10, wobei die abge-
tasteten Signale eine Statusbitanzeige beinhalten, 
die mit dem Treiberanteil auf der H-Seite zusammen-
hängt, eine Spannung, die mit dem Treiberanteil auf 
der H-Seite zusammenhängt, sowie eine Spannung, 
die mit dem Treiberanteil auf der L-Seite zusammen-
hängt.

12.  Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 
11, wobei die Schritte (B) und (C) das Abtasten von 
Spannungen beinhalten, die mit den Treiberanteilen 
auf der H- bzw. auf der L-Seite zusammenhängen, 
sowie das Umwandeln der Spannungen in digitale Si-
gnale, die logische Werte haben, die einem Vielfa-
chen der abgetasteten Spannungen entsprechen.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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