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DESCRIPCION

Dispositivo y procedimiento para la verificacion de componentes, especialmente para la verificacion de la
amortiguacion del eje, en vehiculos

La invencion se refiere a un procedimiento para la verificacion de componentes, en el que se excita una oscilacion de
un vehiculo y se generan datos de medicién a través de la mediciéon del comportamiento de aceleracion, de retardo o
de oscilacién por medio de al menos un sensor instalado en el vehiculo y/o conectado con el vehiculo. La invencién
se refiere también a un dispositivo para la realizacién del procedimiento con un medio de excitacion para la excitacion
de una oscilacién de un vehiculo y con un medio de medicién para la medicién del comportamiento de aceleracién, de
retardo o de oscilacién por medio de sensores instalados en el vehiculo y/o conectados con el vehiculo.

Se conoce a partir del documento DE 10 2004 012 143 B3 un procedimiento para verificar la funcion de componentes
eléctricos y electrénicos instalados en un automévil. De esta manera debe someterse la pluralidad de los componentes
eléctricos y electrénicos y su colaboracion a un ensayo de la funcién en condiciones de ensayo lo mas reales posible.
En este caso se registran datos de ensayo por un vehiculo del mismo tipo que el vehiculo a ensayar en condiciones
reales de la marcha y a continuacién se transfieren al vehiculo de ensayo sobre el bus, a través del cual los
componentes estan conectados entre si. En este caso, se trata siempre de una diagnosis en uno y el mismo tipo de
vehiculo, cuyo protocolo de bus y las configuraciones de las interfaces, incluyendo la configuracion de la interfaz de
diagnosis del vehiculo, se conocen y permaneces inalterados.

En el documento DE 20 2006 019 993 U1 se describe un aparato de diagnosis movil para automdviles. Esta solucion
emplea un adaptador, que se puede conectar en una interfaz-OBD (OBD = diagnosis a bordo) y que presenta un
procesador. Este procesador controla, por una parte, la configuracion de una interfaz para la conexion especifica del
tipo de vehiculo del adaptado en la interfaz-OBD conectada de manera especifica del tipo de vehiculo. Por otra parte,
este procesador controla la lectura de una memoria de errores. De esta manera, esta solucién sirve para la diagnosis
del vehiculo, en la que se establece si han aparecido errores durante el funcionamiento del vehiculo. La lectura de la
memoria de errores se supervisa con el propésito de que se sefialice el operador cuando se establece un error en la
memoria de errores. Ademas, en esta solucion era posible, en efecto, una configuraciéon para un tipo de vehiculo
determinado, pero no esta previsto un cambio constante del tipo de vehiculo, especialmente cuando deben
mantenerse tiempo de cambio cortos.

El documento DE 10258265 Al se refiere a un procedimiento para la supervision de sistemas de amortiguacion de
muelles, en el que durante la marcha se detecta por sensor el comportamiento de oscilacion de la unidad de
amortiguacion de muelles y a partir del comportamiento de oscilacion se establece un comportamiento de fallo de la/s
unida/es de amortiguacion de muelles, como tal vez un defecto, una funcién errénea o una desviacién de las
propiedades de la zona normalizada, etc., y en el que para el reconocimiento del comportamiento erréneo se observa
el comportamiento de atenuacién de una curva de oscilacion y/o su frecuencia de oscilacion como consecuencia de
una excitacion mecdnica, especialmente limitada en el tiempo, de las unidades de amortiguacion de muelles. Este
procedimiento tiene el inconveniente de que a través de la excitacion de la oscilacién debe generarse una oscilacion,
cuyo desarrollo temporal corresponde aproximadamente al de una oscilacion amortiguada idealizada, por lo tanto a
un seno con extremo envolvente descendente exponencial, puesto que los parametros de la oscilacion amortiguada,
especialmente la constante de atenuacion y la frecuencia, se utilizan para la clasificacion del comportamiento de
atenuacion. En particular, con este procedimiento no es posible determinar el comportamiento de oscilacién durante
la marcha, que se caracteriza por una excitacion de oscilacién estocastica.

El documento EP 0997720 A2 se refiere a un procedimiento para la verificacion de los frenos por medio de la medicion
de la demora de automoviles, en el que el vehiculo es frenado desde un movimiento determinado hasta la parada.
Durante el proceso de ensayo se mide la demora lineal del vehiculo por medio del transmisor de aceleracion lineal en
la direccién del eje longitudinal del vehiculo asi como la aceleracion transversal por medio de un segundo transmisor
de la aceleracién lineal como funcion del tiempo y se registra y a partir de ello se calcula las fuerzas de frenado
respectivas relevantes, siendo realizado el frenado como frenado total a partir de una velocidad determinada hasta la
parada y sin intervencién en el volante y siendo conectados los transmisores de la aceleracion rigidamente con el
vehiculo para la finalidad de ensayo. En particular, por medio de un tercer transmisor de la aceleracion lineal o de un
segundo sensor de revoluciones se determina el cabeceo del vehiculo sobre el soporte de freno y se evalla para la
evaluacion de la calidad de la suspension de la rueda, en particular el amortiguador de impactos.

En el documento US 2002/0111718 Al se describe un procedimiento para la previsiéon de los niveles de sonido y de
vibracion en el interior de un vehiculo que circula sobre un fondo con uno o varios obstaculos o sobre un fondo con un
tamafo de grano dado. En este caso, el vehiculo circula con una velocidad V dada sobre un fondo, que esta provisto
con al menos un obstaculo de un tamafio predeterminado. El procedimiento presenta una primera etapa para la
determinacion de una funcion de transmisién global del vehiculo equipado con un sistema de conexién de referencia
con el fondo, y una segunda etapa, en la que se miden fuerzas en los puntos de unidn del sistema de unién del
prototipo con el fondo con la estructura. Puesto que entonces se utilizan los valores medidos en el vehiculo equipado
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con el sistema de conexién de referencia con el fondo y los valores medidos sélo en el sistema de referencia, se
calcula para cada velocidad que esta en torno a la velocidad V una funcién de transmision global caracteristica para
el vehiculo, que posibilita determinar a partir de una primera funcién de transmision, teniendo en cuenta las fuerzas
en los puntos de unién con la estructura, la presion acustica en el espacio interior del vehiculo, y existe una segunda
funcién de transmision que posibilita, teniendo en cuenta las mismas fuerzas en los puntos de unién con la estructura,
obtener el nivel de vibracion en el volante y en el fondo del vehiculo.

En el documento JP 10-281945 A se describe una disposicion para la evaluacion de la comodidad de la marcha. En
este caso, se parte de que la diferencia de una primera variable fisica y de una segunda variable fisica, que actidan,
respectivamente, sobre un cuerpo humano, especialmente en su posicion sentada, representa una medida para la
comodidad de la marcha de una persona en un vehiculo. En este caso se forma la primera variable fisica por una
vibracién que actiia directamente sobre el cuerpo humano y la segunda variable fisica por una diferencia de la demora
de tiempo de una vibracion en todas las direcciones, que se afiade al cuerpo humano.

Por medio de los dos procedimientos mencionados anteriormente se realizan analisis de oscilaciones para la
evaluacion de la comodidad de la marcha. A través de este procedimiento no es posible un analisis de la funcién
técnica de componentes del vehiculo, especialmente para la verificacién de la amortiguacion del eje.

En los documentos DE 44 40 413, DE 103 20 809, DE 40 19 501, US 2011/054733, DE 198 14 357 y WO 2004/024521
se describen otras disposiciones y procedimientos.

En este lugar debe subrayarse expresamente que en toda la descripcion por el concepto de vehiculo debe entenderse
cualquier tipo de vehiculo, como en general automéviles, motocicletas, remolques, etc., y combinaciones de ellos.

Por lo tanto, el cometido de la presente invencién es preparar un procedimiento para la verificacion de componentes,
especialmente para la verificacion de la amortiguacién axial, que es fiable y trabaja con seguridad.

Este cometido se soluciona por medio de un procedimiento y un dispositivo de acuerdo con las reivindicaciones
independientes 1 y 8. Las reivindicaciones dependientes 2 a 7, 9 y 10 se refieren a formas de realizacion especiales.

En el procedimiento de acuerdo con la invencion se excita un vehiculo a oscilacion. EI comportamiento de aceleracion,
demora u oscilacién se mide por medio de al menos un sensor instalado en el vehiculo y/o conectado con el vehiculo.
Estos datos de medicién son evaluados por medio de un algoritmo de clasificacion basado en aprendizaje. Este sirve
para la clasificacion de la funcionalidad de amortiguadores axiales en el sentido de utilidad. En este caso, se crea un
conjunto de entrenamiento de datos de medicion a través de la medicion del comportamiento de aceleracion, de
demora o de oscilacion en un entorno de medicién definido para un vehiculo y/o un tipo de vehiculo. Por medio del
conjunto de entrenamiento de datos de medicion y con la ayuda de parametros de amortiguacion acial conocidos se
entrena el algoritmo de clasificacion. Si se ha terminado el entrenamiento del algoritmo de clasificacion, se evalGan en
el procedimiento de medicién de la amortiguacion axial en curso unos valores de medicion, por medio del algoritmo
de clasificacion. El resultado de la clasificacién se emite en forma de una decision dicotomica sobre el estado de la
funcion del amortiguador axial y/o de un grado de degradacion de la funcionalidad del amortiguador axial. La
clasificacion se puede realizar también con un algoritmo de clasificacién preparado, ya entrenado.

En este caso también es posible que el conjunto de entrenamiento sea ampliado con datos de medicion clasificados
de una medicién actual. El entrenamiento del algoritmo de clasificacion para la clasificacion de datos de medicién
siguientes se realiza entonces por medio de este conjunto de entrenamiento ampliado. De esta manera no sélo se
utilizan mediciones iniciales para el entrenamiento, sino también las propias mediciones actuales.

Otro aspecto de la invencion se refiere a la excitacion de la oscilacion. Esta se puede realizar a través de una excitacion
Unica a través de un obstaculo como una traviesa, un taladro de impacto o una rampa. Cuando se salva el obstaculo,
se excitan los ejes una vez a oscilacion y se registra la curva de la oscilacién por medio del sensor de aceleracion y/o
de revoluciones. Por lo demas, la excitacion a oscilacion se puede realizar periédicamente. Varios obstaculos
simultaneos, que se suceden a distancias determinadas, son salvados. En este caso se realiza una manifestacion
sobre la altura de la amplitud de la oscilacion a frecuencia de resonancia. Esto permite sacar conclusiones de nuevo
sobre la amortiguacion del sistema. Ademas, la excitacion a oscilacion durante el frenado, se puede realizar
especialmente a través de la conexion de la verificacion dindmica del frenado y la verificacion de la amortiguacion. En
este caso, se frena el vehiculo fuertemente, de manera que el vehiculo cabecea. Cuando el vehiculo se para, el
vehiculo pasa desde la posicion pandeada hasta el estado de reposo- A esta transicion sigue una oscilacion
amortiguada. La excitacion a oscilacion se puede realizar también estocasticamente durante la marcha normal. En
este caso, el verificador realiza un recorrido indefinido sobre un tiempo indefinido. La curva de la oscilacién se registra
y se evalla. Por medio de procedimientos adecuados se realiza una manifestacion sobre la calidad de los
amortiguadores del sistema.
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La clasificacién de los resultados de la medicidn se puede realizar con preferencia a través de una comparacion con
patrones de resultados de medicion libres de error conocidos.

Un aspecto de la invencion se refiere a la evaluacion de los datos de medicion en forma de una evaluacion del
comportamiento de oscilacién. Esta se realiza con preferencia en la direccion de la aceleracion terrestre y en la
direccion transversal con la ayuda de parametros de oscilacion individuales como constante de atenuacion, grado de
amortiguacién, duracién de la oscilacion, frecuencia.

En una configuracion de la invencidn, se mide el comportamiento de oscilacion en el intervalo de tiempo. Sin embargo,
la clasificacion se puede realizar de acuerdo con una transformacion en la zona de frecuencia.

Otro aspecto de la invencién se refiere a la alineacion del sensor. Esta se realiza numéricamente con la ayuda de la
medicién de la aceleracion terrestre en parado y de la aceleracion durante una modificacion de la velocidad, con
preferencia a través de una transformacion de las coordenadas.

En parado, se calcula a través de la formacion del valor medio de los valores de la aceleracion, que se configuran en
el sistema de coordenadas del sensor SKS, el vector de la aceleracion terrestre. Se calculan el angulo entre este
vector y el vector de la unidad en la direccién del eje-Z y el vector normal (eje de giro) con respecto al plano, que cubre
estos dos vectores. A partir de ello se calcula una primera matriz de rotacion y resulta un segundo sistema de
coordenadas SKS*.

Durante la modificacién de la velocidad se calcula el vector de la aceleracién del vehiculo, promediando los valores-X
e -Y formados en el segundo sistema de coordenadas SKS* y determinando el angulo entre el vector de los valores
medios y el vector de la unidad en la direccién del eje-X. Con el angulo y el eje de giro, que corresponde ahora al
vector de la unidad en la direccion del eje-Z, se puede calcular una segunda matriz de rotacion, con la que se puede
transferir el segundo sistema de coordenadas SKS* al sistema de coordenadas del vehiculo FKS.

Por medio de la multiplicacién de las matrices se pueden combinar las dos matrices de rotacion y los datos de la
aceleracion y de las revoluciones a partir del sistema de coordenadas SKS se pueden reproducir ahora por medio de
la matriz resultante directamente en el sistema de coordenadas del vehiculo FKS.

Un aspecto de la invencion se refiere a la evaluacion de los valores de medicion obtenidos por medio del sensor. Estos
son analizados en combinacién con otros valores de medicion obtenidos por medio de otros sensores, con preferencia
la presion de frenado, con preferencia con respecto a la factibilidad de los resultados de medicion obtenidos.

En una configuracién de la invencién, esta previsto que los valores de medicion sean almacenados.

A través del almacenamiento de los valores de medicion es posible evaluarlos después de la retirada del adaptador
fuera del vehiculo.

También es posible que los valores de medicion sean transmitidos desde el adaptador a través de una interfaz a una
unidad de evaluacion.

Otro aspecto de la invencion se refiere a la excitacion a oscilacién. En este caso, se verifica la oscilacion resultante
sobre errores evitables como inclinacién hacia arriba y/o calibracion errénea y/o una velocidad inadecuada, por
ejemplo demasiado alta o demasiado baja.

La solucién del cometido en cuanto al dispositivo consiste en un dispositivo, que presenta medios de excitacion para
la excitacion de una oscilaciéon de un vehiculo, medios de medicion para la medicion del comportamiento de
aceleracion, de retardo o de oscilacion por medio de sensores instalados en el vehiculo y/o conectados con el vehiculo
y medios de evaluacion para la evaluacion de los datos de medicién por medio del algoritmo de clasificacién basado
en aprendizaje descrito en el procedimiento. En este caso, un adaptador que se puede instalar en un vehiculo o que
se puede conectar con el vehiculo esta provisto con un sensor de aceleracion de 3 ejes y/o un sensor de revoluciones
de 3 ejes, que esta conectado con medios para el registro de valores de medicién.

A través de la integracion de un sensor de aceleracién, con preferencia un sensor de aceleracion-3-D y/o un sensor
de revoluciones, con preferencia un sensor de revolucuiobes-3-D en el adaptador se posibilita realizar con el adaptador
verificaciones fisico-dinamicas, como por ejemplo una verificacion de la referencia de frenado o una verificacion de la
oscilacion de la estructura.

Otra posibilidad para la ampliacién de la utilizacién consiste en que se consultan sensores externos para el adaptador.
De esta manera, se posibilita consultar sensores internos del vehiculo, especialmente a través del bus de
comunicaciones del vehiculo. Pero también se pueden transmitir valores desde instalaciones de diagnosis externa so
bancos de pruebas externas o sensores sobre el adaptador. A tal fin se ofrecen conexiones inalambricas
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convencionales, como WLAN UMTS o Bluetooth. Pero en este caso también es posible una conexién por cable, por
ejemplo a través de USB o LAN.

De esta manera, también es posible conectar, por ejemplo para la verificacion de un nivel de ruido o de una corredera
de ruido determinada en el compartimento de pasajeros o fuera del mismo un micréfono como sensor externo en el
adaptador. Por ejemplo, se pueden utilizar imagenes de ruido actuales registradas para la comparacién con imagenes
de ruido de referencia. Las desviaciones de ambas imagenes de ruido entre si son la mayoria de las veces
significativas para determinados tipos de errores o de desgaste o componentes falsos, como por ejemplo
insonorizadores no autorizados. Con el adaptador se puede obtener de esta manera también una indicacién de error
o de estados de desgaste o componentes no admisibles.

Para evitar que el adaptador dependa de la tensiéon de a bordo, es conveniente proveer el adaptador con una
alimentacion de corriente propia.

A continuacion se explica en detalle la invencién con la ayuda de un ejemplo de realizacion.

En los dibujos respectivos:

La figura 1 muestra una representacion de una verificacion dinamica de los frenos con sensores propios del adaptador.
La figura 2 muestra una representacion esquematica de una verificacion casi estatica de los frenos y

La figura 3 muestra una representacion esquematica de un verificacion de los amortiguadores de impacto con el
adaptador.

Para la determinacién de la capacidad funcional de componentes mecanicos en un vehiculo 4, como sistema de freno
0 amortiguadores de impactos se propone segun la invencién un adaptador 1, que esta provisto con un sensor de la
aceleracion de 3 ejes y /o un sensor de revoluciones de 3 ejes 6. De esta manera es posible registrar aceleraciones,
retardo y oscilaciones en el vehiculo, como se describe como ejemplo a continuacién. El adaptador recibe su nombre,
puesto que, dado el caso, se puede conectar también a través de una interfaz adecuada, por ejemplo una interfaz de
diagnosis del vehiculo 2 con un bus del vehiculo 5.

Como se representa en las figuras 1y 2, a continuacién se describen dos ejemplos para una verificacién de los frenos
sobre la base de valores de referencia.

En el caso de una verificacion dindmica de los frenos como se representa en la figura 1, se utilizan sensores 6 propios
del adaptador (internos del adaptado). En este caso, se retrasa demasiado el vehiculo durante una marcha de prueba.
Durante el retraso, el adaptador 1 utiliza la instalacion sensora interna del vehiculo en forma de un aparato de control
7, que controla la presion de frenado sobre la linea de frenado 8, y lee la presién de frenado en el vehiculo 4
continuamente a través de la emisién de una instruccion de consulta y la evaluacion de la sefial de reaccién respectiva.

Al mismo tiempo se utiliza la instalacion sensora interna del adaptador, a saber, el sensor de aceleracién-3D 6 para
calcular al retardo del vehiculo 4.

A través de la evaluacion y la comparacion del sensor 6 interno del adaptador con los valores medidos internos del
vehiculo se pueden sacar ahora conclusiones sobre la actuacién del freno.

En el caso de una verificacion casi estatica de los frenos, como se representa en la figura 2, se utilizan sensores
externos del adaptador en forma de un banco de pruebas del freno 9. A tal fin, se mide con el vehiculo 4 sobre un
banco de pruebas 9 la potencia de frenado 8 del vehiculo 4. Los datos de medicién de la potencia de frenado 8
calculados por el banco de pruebas de frenado 9 son transferidos al adaptador 1 a través de interfaces 10 apropiadas
como por ejemplo Bluetooth. Estos son transmitidos, por lo demas, también a través de una linea de representacion
de datos 11 a una instalacion de representacion 12 del banco de pruebas de frenado y son representados alli.

Al mismo tiempo, el adaptador 1 utiliza durante el frenado la instalaciéon sensora 7 interna del vehiculo y lee la presion
de frenado en el vehiculo 4 continuamente. Esto se realiza a través de la emisién de una instruccion de consulta y la
evaluacion de la sefial de reaccion respectiva.

A través de la evaluacion y la comparacion de la mediciéon externa del vehiculo con los valores medidos dentro del
vehiculo se pueden sacar conclusiones ahora sobre la actuacion de los frenos.

En la figura 3 se representa una verificacion de los amortiguadores de impactos por medio de la instalacién sensora
interna 6. Una medicién de la oscilacion de realiza después de la excitacion a través de una marcha sobre una
excitacion fisica externa 13 en forma de una traviesa, rampa, etc. a través de la evaluacién del comportamiento de
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oscilacion. La excitacion fisica 13 se puede realizar también periddicamente a través del paso de varios baches 14
para desplazar en resonancia la estructura del vehiculo. La consecucion de la resonancia depende, por una parte, de
la distancia de los baches 14 y, por otra parte, de la velocidad de paso del vehiculo 4.

La altura de la resonancia permite hacer manifestaciones sobre el estado de la amortiguacion axial.

A tal fin se registra la oscilacion por medio de un sensor de aceleracion de 3 ejes y/o de un sensor de revoluciones de
3 ejes 6. El sistema es evaluado entonces con variables adecuadas de atenuacion de la oscilacion, como por ejemplo
constante de atenuacion, medida de amortiguacion o calidad de la amortiguacion.

La alineacion del adaptador 1 en el propio coche 4 se realiza por medio de la determinacion del vector de la aceleracion
terrestre y a través del vector de aceleracion, durante la elevacion de la velocidad del vehiculo (aceleracién positiva).

Los valores calculados se pueden clasificar segin su calidad o bien su evaluacién. Esto se realiza a través del
reconocimiento de errores de medicién evitables o de una compensacion de errores de medicién a través de
procedimientos matematicos adecuados. Tales errores de medicidbn se pueden producir a través de inclinacion
ascendente, oscilaciones de interferencia en virtud de la calzada irregular, a través de una calibracién errénea debido
a la circulaciéon en curvas o a través de velocidad excesiva. A través de un evaluacion selectiva es posible una
asociacion especifica del eje o de la rueda o0 una separacion de los valores de medicién. La ventaja del procedimiento
segun la invencién es la capacidad de deteccion de principio de dafios o defectos en una pluralidad de otros
componentes del vehiculo como suspension de las ruedas, alojamiento de los amortiguadores de muelles, muelles y
articulaciones. Especialmente se puede reconocer una rotura de los muelles. Ademas, se puede utilizar el
procedimiento para detectar y clasificar dafios de los neumaticos.

Lista de signos de referencia

1 Adaptador

2 Interfaz de diagnosis del vehiculo

3 Aparato de control

4 Vehiculo

5 Bus

6 Sensor de aceleracion-3-D (sensor interno del adaptador)
7 Aparato de control, que controla la presién de frenado
8 Linea de frenado

9 Banco de pruebas de frenado

10 Interfaz de sensor externo / adaptador

11 Linea de representacion de datos

12 Instalacién de representacion

13 Excitacion fisica

14 Bache
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REIVINDICACIONES
1. Procedimiento para la verificacién de componentes, en el que

- se instala un adaptador (1) con al menos un sensor (6) interno en el adaptador en un vehiculo (4) y se
conecta a través de una interfaz de diagnosis de vehiculo (2) con un bus de comunicaciones (5) del
vehiculo (4),

- se alinea numéricamente el sensor (6) interno del adaptador con la ayuda de la medicion de la aceleracion
terrestre en parado y de la aceleracion durante una modificacion de la velocidad,

- se excita una oscilacién del vehiculo (4) y se generan datos de medicién a través de la medicion del
comportamiento de la aceleracién, del retardo o de la oscilacién por medio del sensor (6) interno del
adaptador,

- se analizan una combinacién de los valores de medicion obtenidos por medio del sensor (6) interno del
adaptador y de otros valores de medicion obtenidos por medio de sensores (3; 7; 9) externos del adaptador
con respecto a la factibilidad de los resultados de medicion obtenidos,

- se prepara un algoritmo de clasificacion basado en aprendizaje creando un conjunto de entrenamiento de
datos de medicién a través de la medicién del comportamiento de aceleracion, de retardo o de oscilacién en
un entorno de medicién definido para un vehiculo y/o un tipo de vehiculo y se entrena el algoritmo de
clasificacion por medio del conjunto de entrenamiento de datos de medicion y con la ayuda de parametros
de amortiguacion axial;

- se clasifican los datos de medicién por medio del algoritmo de clasificacion entrenado de esta manera; y

- se emite el resultado de la clasificaciéon en forma de una decisién dicotdmica sobre el estado funcional del
amortiguador axial y/o del grado de degradacion de la funcionalidad del amortiguador axial.

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, que presenta: ampliar el conjunto de entrenamiento con datos de medicién
clasificados de una medicién actual; y entrenamiento del algoritmo de clasificacion para la clasificacion de datos de
medicidn siguientes.

3. Procedimiento segun la reivindicacion 1 6 2, que presenta: excitacion de la oscilacion del vehiculo a través de un
obstaculo o periddicamente a través de obstaculos (14), que sigue a distancias determinadas o a través de cabeceo
durante el frenado o estocasticamente a través de la marcha sobre un trayecto indefinido o un tiempo indefinido.

4. Procedimiento segln una de las reivindicaciones 1 a 3, que presenta: evaluacién de los datos de medicién en forma
de una evaluacién del comportamiento de oscilacion, con preferencia en la direccion de la aceleracion terrestre y en
direccién transversal, con la ayuda de parametros de oscilacion individuales como constante de atenuacion, grado de
amortiguacion, duracion de la oscilacion, frecuencia.

5. Procedimiento segun una de las reivindicaciones 1 a 4, que presenta:

medicion del comportamiento de oscilacién en el intervalo de tiempo y
clasificacion del comportamiento de oscilacion en la zona de frecuencia.

6. Procedimiento segun una de las reivindicaciones 1 a 5, que presenta: almacenar los datos de medicién.

7. Procedimiento segln una de las reivindicaciones 1 a 6, que presenta: verificar errores inevitables en la oscilacion
como inclinacién ascendente y/o calibracién errénea y/o velocidad inadecuada.

8. Dispositivo para la realizacién de un procedimiento segin una de las reivindicaciones 1 a 7,

- con un medio de excitacion (13; 14) para la excitaciéon de una oscilacion de un vehiculo (4), y

- con un adaptador (1) conectado a través de una interfaz de diagnosis del vehiculo (2) con un bus de
comunicaciones (5) del vehiculo (4) y con sensores (3; 7; 9) externos al adaptador, que presenta lo
siguiente:

- un medio de medicién para la medicion del comportamiento de aceleracion, de retardo o de oscilacién, por
medio de sensores (6) internos del adaptador instalados en el vehiculo y

- con un medo de evaluacién para la evaluacién de los medios de medicién por medio del algoritmo
de clasificacion basado en aprendizaje, en donde el medio de evaluacion esta instalado para realizar el
procedimiento segun una de las reivindicaciones 1 a 7, en donde

- el medio de medicion estd configurado como un sensor (6) interno del adaptador instalado en el
vehiculo, conectado con medios para el registro de valores de mediciéon, que comprende un sensor
de aceleracion y/o de revoluciones.
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9. Dispositivo segun la reivindicacion 8, caracterizado por que el adaptador (1) esta conectado con sensores (9)
externos del adaptador, especialmente a través de WLAN UMTS o Bluetooth.

10. Dispositivo segun la reivindicacion 8, caracterizado por que el adaptador esta conectado con sensores (9) externos
al adaptador a través de USB o LAN.
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