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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Lordose, eine 
Steuerungsvorrichtung zur Steuerung einer Lordose, 
ein Verfahren zur Steuerung einer Lordose und einen 
Datenträger auf dem ein Programm zur Durchfüh-
rung einer Lordosensteuerung gespeichert ist.

Stand der Technik

[0002] Stützen von Kraftfahrzeugsitzen, welche ent-
sprechend anatomischen Vorgaben geformt werden 
können, weisen einen stetig steigenden Einsatz auf. 
Neben Stützen, die eine im Wesentlichen ein Druck-
maximum vermeidende Haltung der Oberschenkel 
erlauben, sind die so genannten Lordosenstützen 
von besonderer Bedeutung. Durch die bevorzugt 
nach vorne gebeugte Haltung von Sitzenden wird die 
naturgemäße, nach vorne gerichtete konkave Form 
der Wirbelsäule durch eine im Wesentlichen konvex 
nach hinten gekrümmte ersetzt, wodurch neben einer 
schnelleren Ermüdung eine unerwünschte Verfor-
mung der Bandscheiben erfolgt. Um eine derartige 
unerwünschte Körperhaltung zu vermeiden, sind in 
Kraftfahrzeugsitzen Lordosenstützen vorgesehen. 
Derartige Lordosenstützen sollten höhenverstellbar 
ausgebildet werden, um den unterschiedlichen Rü-
ckenlängen und damit unterschiedlichen Höhen der 
Lordose angepasst zu sein. Üblicherweise sind der-
artige Lordosenstützen mit Polster des Kraftfahr-
zeugsitzes abgedeckt. Dieses Polster ist zu diesem 
Zwecke beispielsweise mit Schaumstoff gefüllt.

[0003] Es sind unterschiedlich technisch ausgebil-
dete Lordosenstützen bekannt. Eine Form besteht im 
Vorsehen eines aufblasbaren Zylinders im Bereich 
der Lordose. Diese pneumatische Lordosenverstel-
lung ist beispielsweise aus der US 4,655,505 be-
kannt. Mehrere Luftkammern können sequenziell 
über entsprechende Ventile angesteuert werden und 
der in den Luftkammern befindliche Druck kann mit-
tels eines Ablassventils verringert oder durch ein 
Pumpenaggregat erhöht und mittels eines Drucksen-
sors gemessen werden.

[0004] Eine weitere Lordosenstütze ist derart aus-
gebildet, dass zwei aneinander angelenkte Teile ent-
lang einer Führung zueinander bzw. auseinander ge-
schoben werden können. Eine variabel ausgebildete 
Krümmung ist nicht möglich, so dass eine Unterstüt-
zung der Lordose lediglich in einem engen Bereich 
der höchsten Stelle vorgesehen ist, womit lediglich 
ein oder zwei Wirbel unterstützt werden. Eine derar-
tige Lordosenstütze ist beispielsweise in der WO 
95/19123 beschrieben.

[0005] Eine weitere Ausführungsform von Lordo-
senstützen weist einen im Wesentlichen flächigen 
Stützenteil auf, wobei die Fläche entweder Durchbre-
chungen besitzt oder einzelne nebeneinander ange-

ordnete Stützelemente aufweist, die gegebenenfalls 
von der Mitte nach außen sich verjüngend ausgebil-
det sind. Dieser flächige Stützteil ist mit seinen bei-
den Endbereichen zueinander bewegbar, so dass 
eine Wölbung desselben erreichbar ist. Durch unter-
schiedliche Dickenausbildung gemäß EP 0 698 360 
B kann eine erwünschte asymmetrische Form, die im 
Wesentlichen einer Lordose entspricht, erreicht wer-
den.

[0006] Oben angeführte Lordosenstützen sind in 
der Regel mit einem Rahmen, beispielsweise des 
Rückenteiles eines Autositzes, verbunden. Hierbei ist 
der Stützteil der Lordosenstütze beispielsweise mit 
einem weiteren Rahmen verbunden, der zwei äußere 
im Wesentlichen parallel zur Wirbelsäule verlaufende 
Träger aufweist, entlang welcher Gleitelemente be-
wegbar sind bzw. an welchen Querträger für den 
wölbbaren Stützteil lagefixiert sind.

[0007] Aus der WO 95/19123 ist eine Lordosenstüt-
ze bekannt, die keinen wölbbaren Stützteil, sondern 
zwei aneinander angelenkte Schenkel aufweist. Die 
Enden der Schenkelteile sind gegeneinander beweg-
bar und die anderen Enden sind über eine zwei zylin-
drische Aufnahmen aufweisende Schiene verbun-
den.

[0008] Neben einer manuellen Verstellung derarti-
ger Lordosenstützen, auch Lendenstützeinrichtun-
gen oder Lumbalstütze genannt, sind elektrische 
oder pneumatisch verstellbare Lordosenverstellein-
richtungen bekannt, die eine elektrisch gesteuerte 
Einstellung der gewünschten Form ermöglichen. Die-
se elektrisch gesteuerten Verstellungen werden bei-
spielsweise durch einen Taster oder Schalter be-
dient. Die Verstellung ist bei den genannten Lordo-
senstützen an die mechanische Ausgestaltung der-
selben gebunden.

[0009] Eine derartige elektrische Steuerung einer 
Lordosenverstelleinrichtung ist aus der DE 43 13 757 
A1 und der US 5,243,267 bekannt. Diese ermöglicht 
neben der manuellen Ansteuerung der gewünschten 
Stützposition die Erzielung eines Massageeffektes, 
indem ein Motor wiederholt eine Vor- und Rückbewe-
gung der Lumbalplatte innerhalb eines vorgegebe-
nen Zeitraums periodisch bewirkt. Für einen beson-
deren Massageeffekt erfolgt die Ansteuerung des 
Motors in der US 5,243,267 in einem Steppbetrieb. 
Dabei wird der Motor in Abhängigkeit von den Werten 
einer Fourierreihe in die eine oder andere Richtung in 
bestimmten Zeitabständen mit entsprechender Pol-
ung an die Versorgungsspannung geschalten und 
bestromt, um eine Massagebewegung zu erzeugen.

Aufgabenstellung

[0010] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grunde 
eine elektrische Steuerungsvorrichtung, eine Lordo-
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se und ein Verfahren zur Steuerung einer Lordose ei-
nes Kraftfahrzeugsitzes anzugeben, die möglichst 
verbesserte Komfortfunktionen bei einem einfachen 
mechanischen Aufbau aufzeigt.

[0011] Diese Aufgabe wird durch das Verfahren mit 
den Merkmalen des Anspruch 1, durch die Steue-
rungsvorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs 
15, durch die Lordose mit den Merkmalen des An-
spruchs 25 oder des Anspruchs 28 gelöst. Vorteilhaf-
te Weiterbildungen der Erfindung sind in den Unter-
ansprüchen angegeben.

[0012] Demgemäß ist ein Verfahren zur Steuerung 
eines Antriebs einer Lordose eines Kraftfahrzeugsit-
zes vorgesehen. Der Antrieb weist hierzu vorzugs-
weise einen Elektromotor, ein Getriebe und eine Ver-
stellmechanik auf. Dabei wird eine Massagebewe-
gung der Lordose gesteuert, indem mehrere unter-
schiedliche Sollgeschwindigkeiten und/oder Sollmo-
mente vorgegeben werden, die eine Massagefigur 
der Massagebewegung charakterisieren. Unter un-
terschiedlichen Sollgeschwindigkeiten wird dabei 
verstanden, dass sich diese betragsmäßig unter-
scheiden. Die Massagebewegung weist vorteilhafter-
weise mehrere aufeinander folgende Sollgeschwin-
digkeiten und Sollbeschleunigungen auf, die eine 
gleichmäßige Bewegung der Lordose bewirken. Un-
ter einer Sollgeschwindigkeit wird dabei beispielswei-
se eine Solldrehzahl des Antriebsmotors oder eine 
Sollgeschwindigkeit des zu verstellenden Teil ver-
standen. Daneben oder in Kombination werden Soll-
momente vorteilhaft vorgegeben. Ein Überschuss-
moment ist die Differenz aus dem momentanen An-
triebsmoment und dem entgegenwirkenden Schwer-
gängigkeitsmoment. Ein Sollüberschussmoment wird 
beispielsweise im Bereich der mechanischen An-
schläge vorgegeben, um die mechanische Belastung 
im Falle einer Blockierung oder eines Einklemmens 
von Gegenständen zu begrenzen.

[0013] Weiterhin ist erfindungsgemäß vorgesehen, 
dass die Massagebewegung geregelt wird, indem die 
Antriebsenergie in Abhängigkeit von der aktuell vor-
gegebenen Sollgeschwindigkeit und/oder des aktuell 
vorgegebenen Sollmomentes angepasst wird. Gere-
gelt werden dabei Geschwindigkeiten und/oder Be-
schleunigungen und/oder Momente, die Bestandteile 
der Massagebewegung sind.

[0014] Die Erfindung weiterbildend wird eine aktuel-
le Sollgeschwindigkeit und/oder ein aktuelles Sollmo-
ment in Abhängigkeit von einem Kennfeld und/oder 
einem mathematischen Algorithmus vorgegeben. 
Um einen bevorzugten charakteristischen Massage-
verlauf zu erhalten, wird die aktuelle Sollgeschwin-
digkeit in Abhängigkeit von einem Kennfeld vorgege-
ben. In einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfin-
dung weist das Kennfeld dabei in eine gespeicherte 
Matrix eingetragene Werte der Sollgeschwindigkeit 

auf, die bestimmten Ereignissen, beispielsweise be-
stimmten Zeitpunkten oder Zeitabständen oder einer 
oder mehrerer Positionen derselben oder anderer 
Verstellrichtungen zugeordnet sind. Dabei ist vor-
zugsweise das Kennfeld adaptierbar. Die Adaption 
kann in Abhängigkeit von ermittelten Messwerten er-
folgen oder vorteilhafterweise vom Benutzer verän-
derbar sein.

[0015] Eine bevorzugte Weiterbildung der Erfindung 
sieht vor, dass zur Regelung die aktuelle Istge-
schwindigkeit des Antriebs gemessen wird, so dass 
die charakteristische Massagebewegung im Wesent-
lichen unabhängig von einer aktuellen, zeitlich oder 
örtlich veränderlichen Last des Antriebs erfolgt. Zur 
Messung der Istgeschwindigkeit wird die zeitliche Än-
derung der Position in der betreffenden Verstellrich-
tung ausgewertet.

[0016] Vorteilhafterweise wird zusätzlich der zeitli-
che und/oder örtliche Verlauf der Sollgeschwindigkeit 
und/oder des Sollmomentes vorgegeben. Dies kön-
nen beispielsweise Sollbeschleunigung oder deren 
zeitliche Ableitungen sein.

[0017] Die Erfindung weiterbildend ist vorgesehen, 
dass zur Vorgabe mindestens eine Sollgeschwindig-
keit mindestens einem Steuerungszeitpunkt oder 
Steuerungszeitraum in der Massagefigur zugeordnet 
wird. Alternativ oder in Kombination kann die Zuord-
nung auch zu einer Verstellposition oder einem Ver-
stellbereich in der Massagefigur erfolgen. Gleiches 
gilt analog für sich allein stehend, als auch in Kombi-
nation mit dem zuvor Erörterten für ein Sollmoment, 
sowie für einen Verlauf des Sollmomentes oder der 
Sollgeschwindigkeit.

[0018] Eine Ausgestaltung dieser Weiterbildung der 
Erfindung sieht vor, dass zur Zuordnung der aktuelle 
Steuerungszeitpunkt oder Steuerungszeitraum oder 
die aktuelle Verstellposition oder der Verstellbereich 
vorzugsweise mittels einer Logikverifikation ermittelt 
wird. Aus diesem oder dieser wird eine Speichera-
dresse ermittelt. Diese Speicheradresse kann bei-
spielsweise in hexadezimaler Form als Zeiger auf ei-
nen Speicherbereich vorliegen. Mittels der Speicher-
adresse wird aus einem Speicher die zugehörige 
Sollgeschwindigkeit oder der zugehörige Sollge-
schwindigkeitsverlauf ausgelesen und beispielswei-
se in ein Vergleichsregister der Recheneinheit gela-
den. Alternativ oder in Kombination kann hierzu das 
zugehörige Sollmoment oder der zugehörige Sollmo-
mentverlauf ausgelesen werden.

[0019] Eine bevorzugte Ausbildung dieser Weiter-
bildung der Erfindung sieht vor, dass mittels der Lo-
gikverifikation weitere Größen, insbesondere Mess- 
und/oder Steuergrößen, denen einer oder mehrere 
Speicherwerte zugeordnet sind, ausgewertet wer-
den. Hierbei kann beispielsweise die Sollgeschwin-
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digkeit insbesondere in Abhängigkeit von diesen 
Mess- und/oder Steuergrößen variiert werden. Ne-
ben diesen Größen kann vorteilhafterweise zusätz-
lich eine aktuelle Position des mit dem Antrieb gekop-
pelten Verstellelementes ausgewertet werden, so 
dass die Sollgeschwindigkeit zusätzlich in Abhängig-
keit von dieser aktuellen Position gesteuert wird.

[0020] In einer vorteilhaften Weiterbildung des erfin-
dungsgemäßen Verfahrens wird die Antriebsbewe-
gung in der ersten Verstellrichtung in Abhängigkeit 
von der Antriebsbewegung in der zweiten Verstell-
richtung, insbesondere in Abhängigkeit von der Posi-
tion, Verstellzeit, der Sollgeschwindigkeit und/oder 
der Istgeschwindigkeit vorzugsweise automatisch 
gesteuert. In einer vorteilhaften Ausgestaltung dieser 
Weiterbildung der Erfindung werden sowohl die Be-
wegung des ersten Antriebes, als auch die Bewe-
gung des zweiten Antriebes geregelt. Dies ermöglicht 
die Massagefiguren im Wesentlichen reproduzierbar 
auszugestalten.

[0021] Gemäß einer anderen Weiterbildung der Er-
findung ist vorgesehen, dass die beiden Antriebsbe-
wegungen in der ersten Verstellrichtung und in der 
zweiten Verstellrichtung zueinander synchronisiert 
werden, indem vorzugsweise in Positionen, in denen 
die Sollgeschwindigkeit und/oder das Sollmoment 
geändert werden, eine der beiden Antriebsbewegun-
gen angehalten wird, bis die andere der beiden An-
triebsbewegungen eine zugeordnete Sollposition er-
reicht.

[0022] Während des Betriebes der Massagefunkti-
on wird in einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfin-
dung die aktuelle Istgeschwindigkeit des Antriebs ge-
messen, beispielsweise ist die Istgeschwindigkeit die 
Geschwindigkeit mit der sich die Antriebswelle des 
Antriebsmotors tatsächlich dreht. Dies kann bei-
spielsweise durch die Auswertung von Messsignalen 
eines Positions- oder Geschwindigkeitssensors erfol-
gen. Alternativ oder in Kombination kann die Ge-
schwindigkeit vorteilhafterweise aus der gemesse-
nen Welligkeit des Antriebsstromes und/oder aus 
Steuerparametern ermittelt werden. Die Istgeschwin-
digkeit kann hierbei von der Sollgeschwindigkeit ab-
weichen.

[0023] Als fortlaufend auftretender Verfahrensschritt 
ist vorteilhafterweise vorgesehen, dass ein Antriebs-
moment des Antriebs angepasst wird, indem die An-
triebsenergie in Abhängigkeit von der aktuellen Soll-
geschwindigkeit und der aktuellen Istgeschwindigkeit 
angepasst wird. Die Anpassung erfolgt hierbei derart, 
dass die für die Massagefigur durch die Sollge-
schwindigkeiten charakterisierte Massagebewegung 
im Wesentlichen unabhängig von einer aktuellen, 
zeitlich oder örtlich veränderlichen Last des Antriebs 
gesteuert wird.

[0024] Gemäß einem anderen Aspekt der Erfindung 
ist eine elektrische Steuerungsvorrichtung für eine 
Lordose vorgesehen, die einen mit einer Verstellme-
chanik zur Einstellung der Sitzkontur der Lordose 
mechanisch gekoppelten Antrieb aufweist. Die Steu-
erungsvorrichtung kann dabei auf einem Halbleiter-
chip, als so genannte „Smart-Power-Lösung", also 
als integrierte, intelligente Leistungselektronik ausge-
bildet sein, oder aus mehreren elektronischen 
und/oder elektrooptischen Bauelementen bestehen. 
Unter derartigen Steuerungsvorrichtungen können 
beispielsweise verstanden werden eine separate, 
spezifizierte Elektronik (stand alone), ein Sitzsteuer-
gerät (seat memory) zur Steuerung sämtlicher Sitz-
verstelleinrichtungen oder ein Zentralsteuergerät 
(body controller), das eine Vielzahl von Funktionen 
des Kraftfahrzeugs steuert. Die Steuerungsvorrich-
tung weist dabei zumindest eine Recheneinheit auf, 
die eine festverdrahtete Programmstruktur aufweist 
und/oder frei programmierbar ist.

[0025] Jedenfalls ist die Recheneinheit insbesonde-
re durch ein Programm eingerichtet, eine Massage-
bewegung der Lordose durch mehrere vorgebbare 
Sollgrößen, vorzugsweise durch mehrere unter-
schiedliche Sollgeschwindigkeiten zu steuern. Dabei 
ist die Massagebewegung durch diese über eine 
Massagefigur sich verändernden Sollgrößen charak-
terisiert. Die Lordose ist eine Verstelleinrichtung, mit 
der sich die Kontur der Rückenlehne maßgeblich be-
einflussen lässt. Für einen Massageeffekt soll diese 
Kontur vorzugsweise durch vorgebbare Sollge-
schwindigkeiten temporär verändert werden. Mehre-
re Sollgeschwindigkeiten für eine oder mehrere Ver-
stellrichtungen der Lordose, beispielsweise in der 
Höhe oder Tiefe der Konturausprägung, sind durch 
die Recheneinheit vorteilhafterweise vorgebbar.

[0026] Zu einer Regelung der Massagebewegung 
ist gemäß dieses Aspektes der Erfindung vorgese-
hen, dass ein Antriebsmoment des Antriebs an eine 
aktuelle Last des Antriebs derart angepasst wird, 
dass die Massagebewegung im Wesentlichen unab-
hängig von der aktuellen, zeitlich oder örtlich verän-
derlichen Last steuerbar ist. Das Antriebsmoment ist 
demzufolge durch die Steuerungsvorrichtung verän-
derbar. Die aktuelle Last des Antriebs kann aus un-
terschiedlichen Gründen variieren. Beispielsweise 
kann die vom Nutzer auf die Rückenlehne ausgeübte 
Muskelkraft je nach Sitzposition, Reaktion des Nut-
zers oder Form der Lehnenkontur eine erhöhte oder 
erniedrigte Last bewirken. Andere Einflussfaktoren 
sind beispielsweise das Gewicht des Insassen als 
auch die verstellwegabhängige erhöhte oder ernied-
rigte Schwergängigkeit der Verstellmechanik der Lor-
dose. Die genannten Einflussfaktoren sind jedoch 
nicht abschließend. Weitere Faktoren, wie die Härte 
des Polsters oder der Bekleidung des Nutzers kön-
nen eine Anpassung des Antriebsmomentes erfor-
dern.
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[0027] Um einen charakteristischen Massagever-
lauf zu erhalten, ist in einer Weiterbildung der Erfin-
dung die Recheneinheit eingerichtet die aktuelle Soll-
geschwindigkeit in Abhängigkeit von einem Kennfeld 
und/oder einem mathematischen Algorithmus vorzu-
geben. Das Kennfeld umfasst dabei in eine gespei-
cherte Matrix eingetragene Werte der Sollgeschwin-
digkeit, die bestimmten Ereignissen, beispielsweise 
bestimmten Zeitpunkten oder Zeitabständen oder ei-
ner oder mehrerer Positionen anderer Verstellrich-
tungen zugeordnet sind. Dabei ist vorzugsweise das 
Kennfeld adaptierbar. Die Adaption kann in Abhän-
gigkeit von ermittelten Messwerten erfolgen oder vor-
teilhafterweise vom Benutzer veränderbar sein.

[0028] Alternativ oder kombinierbar ist die Rechen-
einheit gemäß einer anderen Weiterbildung der Erfin-
dung eingerichtet die aktuelle Sollgeschwindigkeit in 
Abhängigkeit von einem mathematischen Algorith-
mus vorzugeben. Diese Abhängigkeit kann zudem 
mit der Zuordnung durch ein Kennfeld kombiniert 
werden, wobei in einer Ausgestaltung der Erfindung 
die Kennfelddaten beispielsweise durch den mathe-
matischen Algorithmus gewichtet werden.

[0029] Eine andere Ausgestaltung der Erfindung 
sieht vor, dass für eine insbesondere manuelle Ver-
stellung der Lordose in eine für eine Sitzkontur vorge-
gebene Normalposition die Recheneinheit eingerich-
tet ist, abweichend von den Sollgeschwindigkeiten 
der Massagebewegung den Antrieb mit einem nicht 
angepassten, vorzugsweise konstanten, besonders 
bevorzugt maximalen Antriebsmoment zu betreiben.

[0030] Eine Weiterbildung der Erfindung sieht eine 
Messvorrichtung zur Bestimmung der aktuellen Ist-
geschwindigkeit der Massagebewegung vor, wobei 
zur Anpassung des Antriebsmoments die Rechen-
einheit eingerichtet ist, in Abhängigkeit von der aktu-
ell gemessenen Istgeschwindigkeit eine Übersetzung 
eines mechanisch mit der Lordose gekoppelten Ge-
triebes zu variieren. Vorzugsweise wird hierzu ein im 
Wesentlichen stufenloses Getriebe verwendet, dass 
eine hinreichend genaue Anpassung des Antriebs-
momentes ermöglicht.

[0031] Eine besonders vorteilhafte Weiterbildung 
der Erfindung umfasst mindestens einen Leistungs-
halbleiter zur Bestromung des Antriebs, wobei ein 
Eingang des Leistungshalbleiters mit der Rechenein-
heit verbunden ist. Dabei ist zur Variation der elektri-
schen Antriebsenergie die Recheneinheit eingerich-
tet, den Antriebsstrom in Abhängigkeit von der aktu-
ellen Istgeschwindigkeit und der aktuellen Sollge-
schwindigkeit der Massagebewegung zu variieren.

[0032] In einer besonders vorteilhaften Weiterbil-
dung der Erfindung ist die Recheneinheit eingerichtet 
zur Messung von einer oder mehreren physikali-
schen Größen. Eine physikalische Größe ist bei-

spielsweise eine Sitzbelegung, ein Einsitzgewicht, 
eine Innenraumtemperatur, eine Temperatur des An-
triebs oder ein Zustand von Eingabeelementen. Die-
se physikalische Größe wird zur Steuerung der Soll-
geschwindigkeiten von der Recheneinheit ausgewer-
tet.

[0033] Das Programm weist hierzu vorteilhafterwei-
se folgenden Verfahrensablauf zur Steuerung des 
Antriebs der Lordose auf. Dabei wird eine durch vor-
gebbare Sollgeschwindigkeiten charakterisierte Mas-
sagebewegung in einer Massagefigur der Lordose 
gesteuert. Hierzu wird mindestens eine, mindestens 
einem Steuerungszeitpunkt oder Steuerungszeit-
raum in der Massagefigur zugeordnete Sollge-
schwindigkeit oder ein zeitlicher Verlauf der Sollge-
schwindigkeit eines Antriebs der Lordose vorgege-
ben. Die Vorgabe kann dafür beispielsweise in einem 
Speicher abgespeichert werden. Auch ist diese Vor-
gabe in Abhängigkeit von Verstellereignissen oder 
Messungen adaptierbar oder vom Benutzer änder-
bar.

[0034] Zum Verstellen in die Normalposition muss 
die Kontur der Lordose möglichst schnell verstellbar 
sein, um keine unnötig lange Verstellzeit zu benöti-
gen, die vom Nutzer als störend empfunden würde. 
Die Massagebewegung ist gegenüber der Verstellbe-
wegung wesentlich langsamer, so dass für einen Ar-
beitspunkt des Antriebes zwei unterschiedliche Über-
setzungen oder Untersetzungen des Getriebes für 
die Verstellung in die Normalposition und für die Mas-
sagebewegung benötigt würde. Die Erfindung um-
fasst daher zudem eine Lordose eines Kraftfahrzeug-
sitzes mit einer Verstellmechanik, die zur Einstellung 
der Sitzkontur mit einem Antrieb mechanisch gekop-
pelt ist.

[0035] Zudem weist die Lordose ein Getriebe zur 
Kopplung auf, das eine Getriebeübersetzung oder 
Getriebeuntersetzung aufweist, die für eine Verstel-
lung in eine Normalposition einer Sitzlehnenkontur 
ausgelegt ist. Die Verstellung in die gewünschte Nor-
malposition kann dabei durch eine Tasterbetätigung 
beispielsweise zum Verfahren in einer Memorypositi-
on gestartet werden. Der Antrieb muss für eine derar-
tige, an die Verstellung in die Normalposition ange-
passte Untersetzung oder Übersetzung, für eine 
Massagebewegung mit entsprechend langsamerer 
Drehzahl betrieben werden.

[0036] Hierzu ist eine Recheneinheit vorgesehen, 
die zur Steuerung mit dem Antrieb verbunden ist, wo-
bei die Recheneinheit eingerichtet ist, den Antrieb so-
wohl für die Verstellung in eine Normalposition als 
auch für eine geregelte Massagebewegung zu steu-
ern. Hierbei ist die Momentangeschwindigkeit der 
Massagebewegung durch Vorgabe mehrerer unter-
schiedlicher Sollgeschwindigkeiten variabel und ge-
genüber der Verstellgeschwindigkeit der Verstellung 
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in die Normalposition reduziert. Die Momentange-
schwindigkeit ist dabei ein Teil von der maximalen 
Verstellgeschwindigkeit in dieser Verstellposition.

[0037] Eine vorteilhafte Ausgestaltung der Lordose 
eines Kraftfahrzeugsitzes dieser Erfindung ist, dass 
die Sollgeschwindigkeit gegenüber der Verstellge-
schwindigkeit um mindestens die Hälfte reduziert ist. 
Durch die Anpassung des Verstellmomentes in der 
Regelung der Massagebewegung kann vorzugswei-
se auch eine weitere Reduktion der Massagege-
schwindigkeit auf ein Viertel erreicht werden.

[0038] Eine besonders vorteilhafte Weiterbildung 
der Erfindung sieht vor, dass die Sollgeschwindigkeit 
in einer Verstellrichtung von einem oder mehreren 
berechneten oder gemessenen Parametern einer 
weiteren Verstellrichtung der Lordose abhängig ist.

[0039] In diesem Verfahren wird zugleich eine An-
triebsbewegung in einer ersten Verstellrichtung und 
in einer zweiten Verstellrichtung automatisch gesteu-
ert. Die automatische Steuerung erfolgt bevorzugt 
durch eine Steuerungsvorrichtung, beispielsweise 
mittels eines Programmablaufs, so dass eine perma-
nente manuelle Steuerung, beispielsweise durch die 
Betätigung eines Bedienschalters unnötig ist. Die 
Lordose weist hierzu einen ersten Antrieb für eine 
Verstellung in einer ersten Verstellrichtung und einen 
zweiten Antrieb für eine Verstellung in einer zweiten 
Verstellrichtung auf. Prinzipiell können verschiedene 
Arten von Antrieben, wie pneumatische oder hydrau-
lische verwendet werden, vorteilhafterweise werden 
jedoch elektromotorische Antriebe verwendet. Eine 
Verstellrichtung kann dabei eine beliebige, zum Bei-
spiel bogenförmige, rotatorische oder eine entlang ei-
ner Verstellbahn zusammengesetzte Verstellmög-
lichkeit durch einen Antrieb sein. Bevorzugt wird je-
doch jeweils eine linienförmige Verstellung durch ei-
nen Antrieb ermöglicht. Die Verstellrichtungen wei-
chen voneinander ab. Demzufolge führt die Verstel-
lung durch den ersten Antrieb zu einer anderen Ver-
änderung der Lehnenkontur als die Verstellung durch 
den zweiten Antrieb.

[0040] Weiterhin kann vorgesehen sein, dass eine 
Verstellbewegung aus den Antriebsbewegungen in 
der ersten Verstellrichtung und der zweiten Verstell-
richtung zusammengesetzt ist. Vorteilhafterweise ist 
hierzu die Lordosenstütze der Lordose zumindest in 
der Sitzlehnenhöhe durch den ersten Antrieb und in 
der Sitzlehnentiefe durch den zweiten Antrieb ver-
stellbar. Bevorzugt wird dabei das Antriebsmoment 
zumindest dieses zweiten Antrieb angepasst, um die 
Lasteinwirkung in Richtung der Sitzlehnentiefe zu be-
rücksichtigen. Die Stützposition ist in diesem Fall 
durch jeweilige aktuelle Verstellpositionen in der ers-
ten Verstellrichtung und in der zweiten Verstellrich-
tung definiert. Die zusammengesetzte Verstellbewe-
gung wird dabei erreicht, indem die Verstellung in der 

ersten Verstellrichtung der Verstellung in der zweiten 
Verstellrichtung zugeordnet wird. Im einfachsten Fall 
erfolgt die Zuordnung über die Verstellzeit, indem bei-
spielsweise jedem Verstellzeitpunkt eine Verstellrich-
tung, eine Verstellgeschwindigkeit oder eine Verstell-
beschleunigung dem jeweiligen Antrieb zugeordnet 
wird.

[0041] Eine andere Abhängigkeit ist die der An-
triebsbewegungen als Zuordnung. Dabei wird die An-
triebsbewegung des zweiten Antriebs in Abhängig-
keit von einer ersten Verstellposition und/oder der 
zeitlichen Änderung dieser ersten Verstellposition ge-
steuert. Die Abhängigkeit kann dabei als feste Zuord-
nung programmierbar sein. Besonders vorteilhaft ist 
diese Abhängigkeit jedoch anhand von weiteren Be-
dingungen, insbesondere Parametern oder Kenngrö-
ßen veränderbar. Die zeitliche Änderung der Verstell-
position ist vorteilhafterweise die Verstell-Geschwin-
digkeit oder die Verstell-Beschleunigung des ersten 
Antriebs während der Massage. Dient beispielsweise 
der zweite Antrieb zur Verstellung der Lordosenstüt-
ze in der Sitzlehnentiefe und der erste Antrieb zur 
Verstellung der Lordosenstütze in der Sitzlehnenhö-
he wird die Sitzlehnentiefe in Abhängigkeit von der 
aktuellen Position der Sitzlehnenhöhe gesteuert.

[0042] Vorteilhafterweise wird in dem Verfahren zur 
Steuerung der Lordose die erste Verstellposition in 
der ersten Verstellrichtung ermittelt. Wird ein mecha-
nisch kommutierter Elektromotor als Antrieb verwen-
det, wird die Verstellposition vorteilhafterweise aus 
der durch die mechanische Kommutierung bedingten 
Welligkeit des Antriebsstroms ermittelt. Eine bevor-
zugte Ausgestaltung dieser Weiterbildung der Erfin-
dung sieht vor, dass zur Ermittlung der Verstellpositi-
on diese mittels eines Sensorsystems sensiert wird. 
Dieses Positionssensorsystem ist mit dem Antrieb 
wirkverbunden, vorzugsweise mechanisch gekop-
pelt. Der Positionssensor ermöglicht dabei eine Ab-
bildung der Verstellposition des mechanischen Ver-
stellweges auf elektronisch auswertbare Signale, bei-
spielsweise ein zu der Verstellposition korrelierendes 
Spannungssignal.

[0043] Ein anderer Aspekt der Erfindung ist eine 
Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes mit einem Syn-
chronmotor, der zur Einstellung der Sitzkontur mit der 
Verstellmechanik mechanisch, insbesondere mittels 
eines Getriebes, gekoppelt ist. Zudem ist eine Re-
cheneinheit vorgesehen, die zur Steuerung mit dem 
Synchronmotor verbunden ist. Dabei ist die Rechen-
einheit eingerichtet den Synchronmotor sowohl für 
die Verstellung in eine Normalposition durch eine 
Verstellgeschwindigkeit als auch für eine Massage-
bewegung durch mehrere unterschiedliche, vorgeb-
bare Sollgeschwindigkeiten zu steuern.

[0044] Der Synchronmotor ist derart konstruktiv 
ausgelegt, dass eine Istgeschwindigkeit der Massa-
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gebewegung der vorgegebenen Sollgeschwindigkeit 
entspricht und die Istgeschwindigkeit im Wesentli-
chen unabhängig von der aktuell, zeitlich oder örtlich 
veränderlichen Last des Synchronmotors ist. Hierzu 
ist ein derartiger Synchronmotor vorgesehen, der 
durch eine Frequenzansteuerung in seiner Drehzahl 
steuerbar ist, wobei der Motor im Falle einer erhöhten 
Last einen erhöhten Antriebsstrom aufnimmt.

[0045] Neben der Steuerungsvorrichtung und der 
Lordose ist ein Teil der Erfindung noch ein digitales 
Speichermedium, insbesondere eine Diskette oder 
ein Halbleiterspeicher, mit elektronisch auslesbaren 
Steuersignalen, die so mit einer programmierbaren 
Recheneinheit zusammenwirken können, dass das 
zuvor beschriebene Verfahren zur Steuerung der 
Lordose ausgeführt wird.

[0046] Zudem ist ein Teil der Erfindung noch ein 
Rechner-Programm-Produkt mit auf einem maschi-
nenlesbaren Träger gespeicherten Programmcode 
zur Durchführung des zuvor beschriebenen Verfah-
rens zur Steuerung der Lordose, wenn das Pro-
grammprodukt auf einer Recheneinheit, insbesonde-
re auf einem Mikrocontroller abläuft.

[0047] Ein weiterer Teil der Erfindung ist ein Re-
chen-Programm mit einem Programmcode zur 
Durchführung des zuvor beschriebenen Verfahrens 
zur Steuerung der Lordose, wenn das Programmpro-
dukt auf einer Recheneinheit, insbesondere auf ei-
nem Mikrocontroller abläuft.

[0048] Die Erfindung umfasst neben den dargeleg-
ten Prinzipien und Mitteln auch die hierzu möglichen 
Funktionsumkehrungen und Substitutionen.

[0049] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von 
Ausführungsbeispielen bezugnehmend auf zeichne-
rische Darstellungen näher erläutert.

Ausführungsbeispiel

[0050] Dabei zeigen

[0051] Fig. 1 eine Steuerungsvorrichtung und einen 
Antrieb einer Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes,

[0052] Fig. 2 eine schematische Darstellung eines 
Kraftfahrzeugsitzes mit drei Verstellrichtungen der 
Lordose, und

[0053] Fig. 3 eine schematische Darstellung eines 
Beispiels einer Folge unterschiedlicher Sollge-
schwindigkeiten eines Antriebs in einer Massagefi-
gur.

[0054] In der Fig. 1 sind eine Steuerungsvorrich-
tung SV und ein Antrieb E einer Lordose eines Kraft-
fahrzeugsitzes dargestellt. Der Antrieb E ist ein me-

chanisch kommutierter Elektromotor E, der mit zwei 
Leitern mit einem Leistungsausgang oE der Steue-
rungsvorrichtung SV verbunden ist. Über eine An-
triebswelle W ist der Elektromotor E mechanisch mit 
einem Getriebe G gekoppelt. Das Getriebe G ist wie-
derum mechanisch mit der Verstellmechanik VM der 
Lordose wirkverbunden. In Fig. 1 ist die Verstellme-
chanik VM schematisch aus einem Zahnrad und ei-
ner Zahnstange gebildet.

[0055] Um die Bewegung der Lordose zu erfassen, 
ist ein Messsystem vorgesehen. Ein Teil dieses 
Messsystems ist ein auf der Antriebswelle W ange-
ordneter Ringmagnet M mit im Umfang wechselnder 
Polarität N, S. Die Drehbewegung dieses Ringmag-
neten M wird mittels zweier zueinander in Umfangs-
richtung örtlich versetzter Hallsensoren HS1 und 
HS2 erfasst. Aus der Phasenlage der Hallsignale 
wird die Drehrichtung des Antriebs E bestimmt, wäh-
rend aus der zeitlichen Abfolge der detektierten Pola-
ritätswechsel eine Position eines zu verstellenden 
Elementes der Lordose, eine Drehgeschwindigkeit 
und eine Drehbeschleunigung des Antriebs E be-
stimmt werden kann. Zur Detektion sind die beiden 
Hallsensoren HS1 und HS2 jeweils mit einem Ein-
gang iH1 und iH2 der Steuerungsvorrichtung SV ver-
bunden.

[0056] Weiterhin wird ein Positionssensor PS ver-
wendet um eine oder mehrere Positionen des zu ver-
stellenden Elementes der Verstellmechanik VM zu 
messen. Beispielsweise ist der Positionssensor PS 
ein Endlagenschalter, durch den bei Erreichen der 
Endlage des zu verstellenden Elementes der Ver-
stellmechanik VM über eine Signalleitung ein Positi-
onssignal an einen Eingang iPS der Steuerungsvor-
richtung SV übertragbar ist.

[0057] Weiterhin ist die Steuerungsvorrichtung SV 
über eine Leitung mit dem Getriebe G verbunden, 
wobei das Getriebe G eine durch die Steuerungsvor-
richtung SV stellbare stufenlose Untersetzung auf-
weist. Mittels des stufenlosen Getriebes G ist durch 
die Steuerungsvorrichtung SV durch Variation der 
Untersetzung das in Abhängigkeit von der vorliegen-
den Last benötigte Moment der aus dem Elektromo-
tor E und dem Getriebe G bestehenden Antriebsvor-
richtung steuerbar.

[0058] Die Steuerungsvorrichtung SV weist zur 
Messung und Auswertung der Sensorsignale an den 
Signaleingängen iH1, iH2 und iPS, sowie an weiterer 
Messsignaleingänge iT und iAE, beispielsweise ei-
nen Mikrocontroller μC auf, der mit den Signaleingän-
gen iH1, iH2, iPS, iT und iAE verbunden ist. Bei-
spielsweise ist der Mikrocontroller μC mit einem Tem-
peratursensor T verbunden. Der Mikrocontroller μC 
weist Analogeingänge und Digitaleingänge auf, die 
zur Vereinfachung in Fig. 1 nicht dargestellt sind. 
Weiterhin ist der Mikrocontroller μC mit einer Leis-
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tungsschalteranordnung HL zur Steuerung verbun-
den. Die Leistungsschalteranordnung HL besteht 
beispielsweise aus mehreren Halbleiterbrücken oder 
Relais, die eine gesteuerte Bestromung des Elektro-
motors E und des Getriebes G ermöglichen.

[0059] Die Steuerung der Höhe der jeweiligen Be-
stromung wird durch den Mikrocontroller μC mittels 
eines pulsweiten-modulierten Steuersignals (PWM), 
mit dem ein oder mehrere Leistungshalbleiter der 
Leistungsschalteranordnung HL angesteuert und in 
Abhängigkeit vom Tastverhältnis des Steuersignals 
durchgesteuert werden. Werden so genannte Sen-
se-FET-Leistungshalbleiter oder so genannte 
„shunt-Widerstände" verwendet, kann zudem der 
Mittelwert als auch die Welligkeit des Motorstroms 
des Elektromotors E gemessen und zur Steuerung 
durch den Mikrocontroller μC ausgewertet werden.

[0060] Zudem ist die Steuerungsvorrichtung SV mit 
weiteren Elektroniken verbunden. Zur Kommunikati-
on mit den weiteren Elektroniken ist ein Bussystem 
LIN, im Ausführungsbeispiel der Fig. 1 ein LIN-Bus-
system vorgesehen. Über das LIN-Bussystem ist die 
Lordose durch andere Steuergeräte, beispielsweise 
einem Zentralsteuergerät des Kraftfahrzeugs oder 
durch jeden anderen Knoten des LIN-Bussystems 
fernsteuerbar. Zudem ist die Steuerungsvorrichtung 
SV mit weiteren, in Fig. 1 als „black-box" dargestell-
ten Antriebseinheiten AE zur Bestromung von Moto-
ren oder Getrieben über Leistungsausgänge oAE 
und zur Messung von Bewegungen dieser Antriebs-
einheiten AE mittels nicht dargestellten Sensoren 
über Messeingänge iAE verbunden.

[0061] Der Mikrocontroller μC der in Fig. 1 darge-
stellten Steuerungsvorrichtung SV ist mit einem 
Steuerungsprogramm konfiguriert, welches bewirkt, 
dass eine durch vorgebbare Sollgeschwindigkeiten 
charakterisierte Massagebewegung in einer Massa-
gefigur der Lordose gesteuert wird (in Fig. 1 nicht 
dargestellt). Diese Sollgeschwindigkeiten sind in ei-
nem in Fig. 1 nicht dargestellten Speicher, insbeson-
dere einem nichtflüchtigen Speicher des Mikrocont-
roller μC gespeichert. Die jeweils gerade aktuelle 
Sollgeschwindigkeit der Antriebsbewegung des Elek-
tromotors E wird aus diesem Speicher ausgelesen. 
Durch das zeitlich aufeinanderfolgende Auslesen 
verschiedener Sollgeschwindigkeiten wird die Ver-
stellmechanik VM in der Massagefigur oder als Teil 
der Massagefigur, die sich noch aus weiteren Bewe-
gungen weiterer Antriebseinheiten AE zusammen-
setzen kann, bewegt.

[0062] Neben konstanten Sollgeschwindigkeiten 
sind auch zeitliche Verläufe, beispielsweise Sollge-
schwindigkeitsrampen im Speicher des Mikrocontrol-
lers μC gespeichert und auslesbar. Die Sollgeschwin-
digkeiten sind einer Verstelldauer innerhalb der Mas-
sagefigur zugeordnet. Dabei soll das zu verstellende 

Element der Lordose durch die Verstellmechanik VM 
von Position A in Position B mit der Sollgeschwindig-
keit X verstellt werden. Hierbei ist unter Sollge-
schwindigkeit X eine Führungsgröße eines Regel-
kreises und unter einer Istgeschwindigkeit die Regel-
größe zu verstehen. Daher ist unter der Sollge-
schwindigkeit X nicht eine mittlere Geschwindigkeit 
zu verstehen, die sich beispielsweise aus einem 
Steppbetrieb ergibt. Zum Erreichen der Position wird 
demzufolge die Sollgeschwindigkeit X und zur Bewe-
gung von Position A nach Position B benötigte Ver-
stelldauer, beispielsweise 5 Sekunden vorgegeben.

[0063] Wird während der Verstellung detektiert, 
dass die mit den Hallsensoren HS1 oder HS2 be-
stimmte Istgeschwindigkeit des Elektromotors E der 
Sollgeschwindigkeit nicht entspricht, weil beispiels-
weise die auf die Verstellmechanik VM wirkende 
Last, beispielsweise eines überdurchschnittlich 
schweren Benutzers des Kraftfahrzeugsitzes, erhöht 
ist. Hierzu wird die aktuelle Istgeschwindigkeit des 
Antriebs gemessen und durch den Mikrocontroller μC 
ausgewertet.

[0064] Um die gewünschte Zielposition B noch in-
nerhalb der vorgegebenen Verstelldauer zu errei-
chen, wird ein Antriebsmoment des Antriebs, der aus 
dem Elektromotor E und dem Getriebe G besteht, an-
gepasst, indem die Antriebsenergie durch das puls-
weitenmodulierte Steuersignal durch den Mikrocont-
roller in Abhängigkeit von der aktuellen Sollge-
schwindigkeit und der aktuellen gemessenen Istge-
schwindigkeit angepasst wird. Mit der Anpassung 
des Antriebsmomentes erfolgt die charakteristische 
Massagebewegung im Wesentlichen unabhängig 
von einer aktuellen, zeitlich oder örtlich veränderli-
chen Last des Antriebs. Für die gewünschte Unab-
hängigkeit dieser Geschwindigkeitszeitsteuerung 
kann beispielsweise ein P-, Pl-, oder PID-Regelkreis 
verwendet werden.

[0065] Damit der Mikrocontroller μC die aktuell kor-
rekte Sollgeschwindigkeit aus dem Speicher ausle-
sen kann, ist die jeweils aktuelle Sollgeschwindigkeit 
oder der aktuelle zeitliche Verlauf der Sollgeschwin-
digkeit einem Steuerungszeitpunkt oder Steuerungs-
zeitraum innerhalb der Massagefigur zugeordnet. Al-
ternativ oder in Komination kann eine Zuordnung 
auch zu einer Position oder einem Positionsbereich 
erfolgen. Die Zuordnung erfolgt mittels eines Kenn-
feldes, das in dem Speicher des Mikrocontrollers μC 
beispielsweise als Matrix eingelesen ist. Die Zuord-
nung ist dabei beispielsweise abhängig von einem 
Zeitwert eines Zeitgebers (in Fig. 1 nicht dargestellt) 
des Mikrocontrollers μC, der wiederum einem Zeit-
punkt innerhalb der Massagefigur zugeordnet ist.

[0066] Eine Aufeinanderfolge von Sollgeschwindig-
keiten des Elektromotors E ist als Ausführungsbei-
spiel in Fig. 3 als Zeitdiagramm schematisch darge-
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stellt. Dabei entspricht dem Sinngehalt der Regelung, 
dass zumindest eine Sollgeschwindigkeit von der 
Maximalgeschwindigkeit (durch die Anlegung der ge-
samten Batteriespannung an den Antriebsmotor) und 
der Geschwindigkeit Null verschieden ist. Die Massa-
gebewegung beginnt im Zeitpunkt t0. Die Massage-
bewegung wird beispielsweise durch die Betätigung 
eines Massagetasters durch den Benutzer zu diesem 
Zeitpunkt t0 gestartet. Aus dem Speicher des Mikro-
controllers μC werden die erste Sollgeschwindigkeit 
X1 und die erste Verstelldauer ∆t1 ausgelesen. Auf-
grund der festgelegten ersten Sollgeschwindigkeit X1

und der ersten Verstelldauer ∆t1 wird innerhalb dieser 
Zeit ein bestimmter, mittels des Sollgeschwindig-
keits-Verstelldauer-Verhältnisses vorgesehener Ver-
stellort erreicht, unabhängig davon, welche Lastver-
hältnisse innerhalb dieser Verstelldauer ∆t1 vorlagen.

[0067] Mit Ende der ersten Verstelldauer ∆t1 wird die 
nächstfolgende Geschwindigkeits-Zeitpaarung ∆t2
und X2 aus dem Speicher ausgelesen, die dem Ende 
der ersten Verstelldauer ∆t1 zum Zeitpunkt t1 zuge-
ordnet ist. Während der zweiten Verstelldauer ∆t2
wird derselbe Antrieb mit der zweiten, gegenüber der 
ersten Sollgeschwindigkeit X1 erhöhten Sollge-
schwindigkeit X2 weiter verstellt. Das Zeit-Weg-Inte-
gral der beiden Verstellzeiten ∆t1 und ∆t2 ist beispiels-
weise so gewählt, dass das zu verstellende Element 
der Lordose im Wesentlichen den zuvor genannten 
Punkt B erreicht. Im Punkt B verharrt diese Bewe-
gung in diese Verstellrichtung für die Ruhezeit ∆t3. 
Nachfolgend wird das zu verstellende Element der 
Lordose mit der Sollgeschwindigkeit X3 innerhalb der 
Verstelldauer ∆t4 in die Ausgangsposition A zurück-
bewegt, die zum Zeitpunkt t4 erreicht wird. Innerhalb 
der Massagefigur wird also das vom Elektromotor E 
verstellte Element zwischen den Zeitpunkten t0 und t4
von der Ausgangsposition A zur Position B und zu-
rückbewegt. Zeitgleich können weitere Verstellungen 
der Massagefigur durch den Antrieb AE bewirkt wer-
den, so dass sich die Massagefigur aus mehreren 
Antriebsbewegungen zusammensetzt, wie im Fol-
genden im Ausführungsbeispiel zur Fig. 2 beschrie-
ben ist.

[0068] Dass die Massagebewegung im Wesentli-
chen unabhängig von der aktuellen, zeitlich oder ört-
lich veränderlichen Last ist, bedeutet in diesem kon-
kreten Ausführungsbeispiel, dass durch eine Verstel-
lung mit Vorgabe der Sollgeschwindigkeit X1, X2, X3

die gewünschte, innerhalb einer vorgegebenen Ver-
stellzeit t1, t2, t4 zu erreichende Verstellposition A, B 
mit einem geringen Positionsfehler erreicht wird und 
der Antrieb E während der Verstellung auch im Falle 
einer hohen Last nicht stehen bleibt.

[0069] Dies gilt auch für die weitere, folgende Mas-
sagebewegung, die im Zeitpunkt t0' beginnt. In Fig. 3
ist dabei lediglich der Beginn der Massagebewegung 
dargestellt. Der Verlauf der Sollgeschwindigkeit X ist 

eine ansteigende Rampe. Damit auch bei langsamen 
Geschwindigkeiten der Rampe eine Bewegung des 
Antriebs und damit der Lordose sichergestellt ist, wird 
insbesondere für die langsamen Geschwindigkeiten 
der Rampe das Antriebsmoment entsprechend er-
höht. Eine fallende Rampe bis zum Stillstand der An-
triebsbewegung ist in Fig. 3 nicht dargestellt. Die An-
passung des Antriebsmomentes gilt für eine fallende 
Rampe jedoch analog. Beide Rampenarten dieses 
konkreten Ausführungsbeispiels haben den Vorteil, 
das der Antrieb und die Mechanik vor mechanischen 
Stoßbelastungen geschützt werden und dennoch 
das Sollgeschwindigkeits-Verstellzeit-Verhältnis die 
Erreichung einer gewünschten Verstellposition inner-
halb der Massagefigur ermöglicht.

[0070] In dem in Fig. 2 dargestellten Ausführungs-
beispiel ist die Steuerungsvorrichtung SV über zwei 
Treiberausgänge oE und oAE mittels mehrerer Kabel 
mit jeweils einem Antrieb LAH und LAV der Lordose 
verbunden. Die Antriebe LAH und LAV verstellen das 
zu verstellende Element der Lordose in zwei vonein-
ander abweichende Richtungen (VH und VV). Wie in 
Fig. 2 dargestellt, ermöglicht dabei die Richtung W 
eine Verstellbewegung in der Sitzlehnenhöhe, das 
heißt innerhalb der Rückenlehne RL in Richtung der 
Kopfstütze KS, während die Richtung VH im Wesent-
lichen quer dazu ausgebildet sein kann, die Lordo-
senstütze dementsprechend im Wesentlichen in der 
Sitzlehnentiefe verstellbar ist.

[0071] Die Fig. 2 zeigt dabei schematisch einen 
Kraftfahrzeugsitz mit einem Sitzkissen SK, einer Rü-
ckenlehne RL und einer Kopfstütze SK. Die Lordose 
ist in der Rückenlehne RL, in Fig. 2 nicht dargestellt, 
angeordnet. Die Lordose weist in diesem Ausfüh-
rungsbeispiel der Erfindung drei Verstellrichtungen 
VH, VV und VR auf. Die Verstellrichtung VV erstreckt 
sich in der Ebene der Rückenlehne RL und ermög-
licht eine Verstellung entlang eines Teils der Länge 
der Wirbelsäule des Benutzers. Die Verstellrichtung 
VV ist dabei geradlinig ausgebildet.

[0072] Die Verstellrichtung VH weicht von der Ver-
stellrichtung VV in dem Sinne ab, dass diese im Aus-
führungsbeispiel winkelig zu der Verstellrichtung VV 
ausgerichtet ist. Die Verstellrichtung VH ermöglicht 
die Ausprägung der Stützkonturhervorhebung durch 
die Lordosenstütze einzustellen. In dem dargestell-
ten Ausführungsbeispiel erfolgt diese Verstellung 
entlang einer bogenförmigen Verstellbahn. Diese bei-
den und die folgende dritte Verstellrichtung VR sind 
dabei mechanisch unabhängig voneinander durch 
den jeweiligen Antrieb verstellbar. Doch sind die Ver-
stellungen derart miteinander gekoppelt, dass diese 
Verstellrichtungen mit ein und demselben Stützele-
ment der Lordose mechanisch verbunden sind.

[0073] Die dritte Verstellrichtung VR ist insbesonde-
re für eine spezifische Massagefunktion ausgelegt. 
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Sie ermöglicht eine kreisförmige, rotatorische Bewe-
gung des zu verstellenden Stützelementes der Lor-
dose. In Kombination mit den anderen beiden Ver-
stellrichtungen VV und VH können komplexe Massa-
gefiguren programmiert werden. Eine derartige kom-
plexe Bewegung ist schematisch durch die Massage-
figur MF" dargestellt, die auch in Abhängigkeit von 
der zuvor eingestellten Position oder einer Memory-
position konfigurierbar ist, so dass die Massagefigur 
der Kontur des Sitzes in der gewünschten Normalpo-
sition (vor und nach der Massage) angepasst ist.

Patentansprüche

1.  Verfahren zur Steuerung eines Antriebs (E, G) 
einer Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes, wobei  
eine Massagebewegung der Lordose gesteuert wird, 
indem  
– mehrere unterschiedliche Sollgeschwindigkeiten 
(X1, X2, X3) und/oder Sollmomente vorgegeben wer-
den, die eine Massagefigur (MF'') der Massagebewe-
gung charakterisieren, und  
– die Massagebewegung geregelt wird, indem die 
Antriebsenergie in Abhängigkeit von der aktuell vor-
gegebenen Sollgeschwindigkeit (X1, X2, X3) und/oder 
des aktuell vorgegebenen Sollmomentes angepasst 
wird.

2.  Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine aktuelle Sollgeschwindigkeit (X1, 
X2, X3) und/oder ein aktuelles Sollmoment in Abhän-
gigkeit von einem Kennfeld und/oder einem mathe-
matischen Algorithmus vorgegeben wird.

3.  Verfahren nach einem der Ansprüche 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, dass zur Regelung die ak-
tuelle Istgeschwindigkeit des Antriebs (E, G) gemes-
sen wird, so dass die charakteristische Massagebe-
wegung im Wesentlichen unabhängig von einer aktu-
ellen, zeitlich oder örtlich veränderlichen Last des An-
triebs (E, G) erfolgt.

4.  Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass zusätz-
lich der zeitliche und/oder örtliche Verlauf der Sollge-
schwindigkeit (X1, X2, X3) und/oder des Sollmomen-
tes vorgegeben wird.

5.  Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass zur Vor-
gabe mindestens eine Sollgeschwindigkeit (X1, X2, 
X3) und/oder ein Sollmoment und/oder deren Verlauf 
mindestens einem Steuerungszeitpunkt (t0, t1, t2, t3, t4, 
t0') oder Steuerungszeitraum (∆t1, ∆t2, ∆t3, ∆t4) oder 
einer Verstellposition oder einem Verstellbereich in 
der Massagefigur (MF'') zugeordnet wird.

6.  Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zur Zuordnung  
– der aktuelle Steuerungszeitpunkt (t0, t1, t2, t3, t4, t0') 
oder Steuerungszeitraum (∆t1, ∆t2, ∆t3, ∆t4) oder die 
aktuelle Verstellposition oder der Verstellbereich vor-
zugsweise mittels einer Logikverifikation ermittelt 
wird,  
– aus diesem oder dieser eine Speicheradresse er-
mittelt wird, und  
– aus einem Speicher  
die zugehörige Sollgeschwindigkeit (X1, X2, X3) oder 
der zugehörige Sollgeschwindigkeitsverlauf und/oder  
das zugehörige Sollmoment oder der zugehörige 
Sollmomentverlauf ausgelesen wird.

7.  Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mittels der Logikverifikation weitere 
Größen, insbesondere Mess- und/oder Steuergrö-
ßen, denen vorzugsweise ein oder mehrere Spei-
cherwerte zugeordnet sind, ausgewertet werden.

8.  Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die Soll-
geschwindigkeit (X1, X2, X3) der Massagebewegung 
fortlaufend variiert wird und gegenüber einer Verstell-
geschwindigkeit der Verstellung in die Normalpositi-
on reduziert wird.

9.  Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Sollgeschwindigkeit (X1, X2, X3) 
gegenüber der Verstellgeschwindigkeit zumindest 

Bezugszeichenliste

E Elektromotor
W Antriebswelle
M Ringmagnet
G stufenloses Getriebe
VM Verstellmechanik
HS1, HS2 Hallsensor
PS Positionssensor
TS Temperatursensor
SV Steuerungsvorrichtung, 

Türsteuergerät
µC Mikrocontroller
HL Leistungsschalter, Halblei-

terbrücke
AE Antriebselektronik
iH1, iH2, iT, iPS, iAE Eingänge, analog oder digi-

tal
oE, oG, oAE Ausgänge, Leistungsaus-

gänge
LIN LIN-Busverbindung
Ks Kopfstütze
RL Rückenlehne
SK Sitzkissen, Sitzwanne
VV, VR, VH Verstellrichtungen
MF'' Massagefigur
X, X1, X2, X3 Sollgeschwindigkeit
∆t1, ∆t2, ∆t3, ∆t4, Verstelldauer innerhalb der 

Massagefigur
t0, t1, t2, t3, t4, t0' Zeitpunkt innerhalb der 

Massagefigur
t Zeit
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abschnittsweise um mindestens Dreißig Prozent, be-
sonders bevorzugt um die Hälfte reduziert wird.

10.  Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die Soll-
geschwindigkeit (X1, X2, X3) zusätzlich in Abhängig-
keit von der aktuellen Position des mit dem Antrieb 
(E, G) gekoppelten Verstellelementes gesteuert wird.

11.  Verfahren nach einem der vorhergehenden 
Ansprüche, wobei die Lordose  
– einen ersten Antrieb für eine Verstellung in einer 
ersten Verstellrichtung (VH) und  
– einen zweiten Antrieb für eine Verstellung in einer 
zweiten Verstellrichtung (VV) aufweist und die Ver-
stellrichtungen (VH, VV) voneinander abweichen, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Steuerung zugleich 
eine Antriebsbewegung in der ersten Verstellrichtung 
(VH) und in der zweiten Verstellrichtung (VV) auto-
matisch gesteuert wird.

12.  Verfahren nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass sowohl die Bewegung des ersten 
Antriebs als auch die Bewegung des zweiten An-
triebs geregelt werden.

13.  Verfahren nach einem der Ansprüche 11 oder 
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsbewe-
gung in der ersten Verstellrichtung (VH) in Abhängig-
keit von der Antriebsbewegung in der zweiten Ver-
stellrichtung (VV), insbesondere in Abhängigkeit von 
der Position, Verstellzeit, der Sollgeschwindigkeit (X1, 
X2, X3) und/oder der Istgeschwindigkeit gesteuert 
wird.

14.  Verfahren nach Anspruch 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die beiden Antriebsbewegungen 
in der ersten Verstellrichtung (VH) und in der zweiten 
Verstellrichtung (VV) zueinander synchronisiert wer-
den, indem vorzugsweise in Positionen, in denen die 
Sollgeschwindigkeit (X1, X2, X3) und/oder das Sollmo-
ment geändert werden, eine der beiden Antriebsbe-
wegungen angehalten wird, bis die andere der bei-
den Antriebsbewegungen eine zugeordnete Sollposi-
tion erreicht.

15.  Elektrische Steuerungsvorrichtung (SV) für 
eine Lordose, die einen mit einer Verstellmechanik 
(VM) zur Einstellung der Sitzkontur der Lordose me-
chanisch gekoppelten Antrieb (E, G) aufweist, mit ei-
ner Recheneinheit (μC), die eingerichtet ist  
– eine Massagebewegung der Lordose durch mehre-
re vorgebbare Sollgrößen, vorzugsweise durch meh-
rere unterschiedliche Sollgeschwindigkeiten (X1, X2, 
X3) zu steuern, und  
– zu einer Regelung der Massagebewegung ein An-
triebsmoment an eine aktuelle Last des Antriebs (G, 
E) derart anzupassen, dass die Massagebewegung 
im Wesentlichen unabhängig von der aktuellen, zeit-
lich oder örtlich veränderlichen Last durch die Sollge-

schwindigkeiten (X1, X2, X3) steuerbar ist.

16.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass die ak-
tuelle Sollgröße, insbesondere die aktuelle Sollge-
schwindigkeit (X1, X2, X3) in Abhängigkeit von einem 
Kennfeld und/oder einem mathematischen Algorith-
mus vorzugeben.

17.  Elektronische Steuerungsvorrichtung einem 
der Ansprüche 15 oder 16, gekennzeichnet durch 
eine Messvorrichtung (M, HS1, HS2) zur Bestim-
mung der aktuellen Istgeschwindigkeit der Massage-
bewegung, wobei zur Anpassung des Antriebsmo-
ments die Recheneinheit (μC) eingerichtet ist in Ab-
hängigkeit von der aktuell gemessenen Istgeschwin-
digkeit eine Übersetzung eines mechanisch mit der 
Lordose gekoppelten Getriebes (G) zu variieren.

18.  Elektronische Steuerungsvorrichtung einem 
der Ansprüche 15 oder 16, gekennzeichnet durch 
eine Messvorrichtung (M, HS1, HS2) zur Bestim-
mung der aktuellen Istgeschwindigkeit der Massage-
bewegung, wobei zur Anpassung des Antriebsmo-
ments die Recheneinheit (μC) eingerichtet ist in Ab-
hängigkeit von der aktuell gemessenen Istgeschwin-
digkeit eine elektrische Antriebsenergie zu variieren.

19.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
Anspruch 18, gekennzeichnet durch mindestens ei-
nen Leistungshalbleiter (HL) zur Bestromung des An-
triebs (E, G), wobei ein Eingang des Leistungshalb-
leiters (HL) mit der Recheneinheit (μC) verbunden ist 
und zur Variation der elektrischen Antriebsenergie 
die Recheneinheit (μC) eingerichtet ist den Antriebs-
strom in Abhängigkeit von der aktuellen Istgeschwin-
digkeit und der aktuellen Sollgeschwindigkeit (X1, X2, 
X3) der Massagebewegung zu variieren.

20.  Elektronische Steuerungsvorrichtung einem 
der Ansprüche 15 bis 19, dadurch gekennzeichnet, 
dass für eine (manuelle) Verstellung der Lordose in 
eine für eine Sitzkontur vorgegebene Normalposition 
die Recheneinheit (μC) eingerichtet – ist abweichend 
von den Sollgeschwindigkeiten (X1, X2, X3) der Mas-
sagebewegung den Antrieb (E, G) mit einem nicht 
angepassten, vorzugsweise konstanten, besonders 
bevorzugt maximalen Antriebsmoment zu betreiben.

21.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
einem der Ansprüche 15 bis 20, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Kennfeld, insbesondere in Abhän-
gigkeit von Messwerten adaptierbar ist.

22.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Kennfeld vom Benutzer veränderbar ist.

23.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
einem der Ansprüche 15 bis 22, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass die Recheneinheit (μC) eingerichtet ist 
die aktuelle Sollgeschwindigkeit (X1, X2, X3) einer ers-
ten Verstellrichtung (VH) der Lordose in Abhängigkeit 
von der Position und/oder Geschwindigkeit eines 
weiteren Antriebs einer zweiten Verstellrichtung (VV) 
der Lordose vorzugeben.

24.  Elektronische Steuerungsvorrichtung nach 
einem der Ansprüche 15 bis 23, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Recheneinheit (μC) eingerichtet ist 
zur Messung von physikalischen Größen, insbeson-
dere der Sitzbelegung, dem Einsitzgewicht, der In-
nenraumtemperatur, der Temperatur des Antriebs, 
dem Zustand von Eingabeelementen, die zur Steue-
rung der Sollgeschwindigkeiten (X1, X2, X3) von der 
Recheneinheit (μC) auszuwerten sind.

25.  Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes mit  
– einer Verstellmechanik (VM), die zur Einstellung der 
Sitzkontur mit einem Antrieb (E, G) mechanisch ge-
koppelt ist,  
– einem Getriebe (G) zur Kopplung, das eine Getrie-
beübersetzung oder Getriebeuntersetzung aufweist, 
die für eine Verstellung in eine Normalposition einer 
Sitzlehnenkontur ausgelegt ist,  
– einer Recheneinheit (μC), die zur Steuerung mit 
dem Antrieb (E, G) verbunden ist, wobei die Rechen-
einheit (μC) eingerichtet ist den Antrieb (E, G) sowohl 
für die Verstellung in eine Normalposition als auch für 
eine geregelte Massagebewegung zu steuern, wobei 
die Momentangeschwindigkeit der Massagebewe-
gung durch die Vorgabe mehrerer unterschiedlicher 
Sollgeschwindigkeiten (X1, X2, X3) variabel und ge-
genüber der Verstellgeschwindigkeit der Verstellung 
in die Normalposition reduziert ist.

26.  Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes nach An-
spruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass die Sollge-
schwindigkeiten (X1, X2, X3) gegenüber der Verstell-
geschwindigkeit zur Verstellung in die Normalposition 
um mindestens die Hälfte reduziert ist.

27.  Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes nach An-
spruch 25, dadurch gekennzeichnet, dass die Sollge-
schwindigkeiten (X1, X2, X3) in einer Verstellrichtung 
von einem oder mehreren berechneten oder gemes-
senen Parametern einer weiteren Verstellrichtung 
der Lordose abhängig ist.

28.  Lordose eines Kraftfahrzeugsitzes mit  
– einer Verstellmechanik (VM) zur Einstellung der 
Sitzkontur,  
– einem Synchronmotor, der zur Einstellung der Sitz-
kontur mit der Verstellmechanik mechanisch, insbe-
sondere mittels eines Getriebes (G), gekoppelt ist, 
und  
– einer Recheneinheit (μC), die zur Steuerung mit 
dem Synchronmotor verbunden ist, wobei die Re-
cheneinheit (μC) eingerichtet ist den Synchronmotor 
sowohl für die Verstellung in eine Normalposition 

durch eine Verstellgeschwindigkeit als auch für eine 
Massagebewegung durch mehrere unterschiedliche 
vorgebbare Sollgeschwindigkeiten (X1, X2, X3) zu 
steuern,  
wobei der Synchronmotor derart konstruktiv ausge-
legt ist, dass eine Istgeschwindigkeit der Massagebe-
wegung der vorgegebenen Sollgeschwindigkeit (X1, 
X2, X3) entspricht.

29.  Digitales Speichermedium, insbesondere 
Diskette oder Halbleiterspeicher, mit elektronisch 
auslesbaren Steuersignalen, die so mit einer pro-
grammierbaren Recheneinheit (μC) zusammenwir-
ken können, dass ein Verfahren zumindest nach An-
spruch 1 ausgeführt wird.

30.  Rechner-Programm-Produkt mit auf einem 
maschinenlesbaren Träger gespeicherten Pro-
grammcode zur Durchführung des Verfahrens zumin-
dest nach Anspruch 1, wenn das Programmprodukt 
auf einer Recheneinheit (μC) abläuft.

31.  Rechen-Programm mit einem Programm-
code zur Durchführung des Verfahrens zumindest 
nach Anspruch 1, wenn das Programmprodukt auf ei-
ner Recheneinheit (μC) abläuft.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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