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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Stelleinrichtung zur
elektromotorischen Verstellung eines beweglichen
Verstellelementes eines Kraftfahrzeugs, mit einem
Antrieb und mit einer Auswerteeinheit sowie mit ei-
nem Sensor zur beriihrungslosen Erfassung der Po-
sition des Verstellelementes.

[0002] Bei einem modernen Kraftfahrzeug sind Ub-
licherweise eine Vielzahl von mittels Elektromoto-
ren angetriebenen Stelleinrichtungen vorhanden, die
unterschiedliche Verstellelemente automatisch ent-
lang eines Verstellweges bewegen. Hierbei handelt
es sich beispielsweise um einen elektrischen Fens-
terheber, eine elektrische Sitzverstellung oder eine
Einrichtung zur motorischen Verstellung einer Fahr-
zeugtur, einer Heckklappe, einer Tir, eines Schiebe-
dachs, eines Verstellbodens oder eines Cabriover-
decks.

[0003] Wahrend eines Stellvorgangs eines solchen
Verstellelementes ist haufig eine gewlnschte End-
position prazise anzufahren. Hierzu ist eine genaue
Kenntnis der Stellposition des Verstellelementes er-
forderlich. Die Kenntnisse der aktuellen Stellposition
oder hieraus ableitbarer GréRen, wie der Drehzahl,
der Drehrichtung, der Stellgeschwindigkeit oder des
zurlickgelegten Stellwegs, sind dariber hinaus hau-
fig auch fur die sichere Erkennung eines Einklemm-
falls erforderlich.

[0004] Zur mdglichst genauen Erfassung der Stell-
position eines Verstellelementes ist es Ublich, einen
Stellungs-, Positions-, Drehzahl- und/oder Drehrich-
tungssensor vorzusehen. Ein bekannter bertihrungs-
loser Sensor besteht im Wesentlichen aus zwei in ei-
nem Abstand oder in einem Winkel versetzt zuein-
ander angeordneten Hall-Sensoren und einem mehr-
poligen, beispielsweise zwei- oder vierpoligen Ring-
magneten, der auf der Antriebswelle des Elektromo-
tors angeordnet ist. Die Hall-Sensoren erfassen ei-
ne Magnetfeldanderung infolge einer Rotation des
mit der Antriebswelle fest verbundenen Ringmagne-
ten und generieren hieraus Zahlimpulse. Diese wer-
den zusammen mit einer Information Uber die Dreh-
richtung des Ringmagneten und damit des Elektro-
motors ausgewertet, indem die Z&hlimpulse je nach
Drehrichtung des Antriebs aufwarts oder abwarts ge-
zahlt werden und somit die jeweilige Stellung bzw.
Position der Fensterscheibe angeben. Ein Stellungs-
und Drehrichtungssensor zur méglichst genauen Er-
fassung der Stellposition einer Fensterscheibe ist bei-
spielsweise aus der DE 199 16 400 C1 bekannt.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
ne moglichst einfache Sensorik, insbesondere zur
mdglichst exakten Positionsbestimmung, anzuge-
ben.
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[0006] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf gelost
durch die Merkmale des Anspruchs 1. Dazu ist ein
nach dem Mausprinzip arbeitender optischer Sensor
zur berihrungslosen Erfassung der Position des Ver-
stellelementes vorgesehen. Der Sensor ist beziiglich
einer als Signalgeber wirksamen Referenzflache der-
art angeordnet, dass bei einer Betdtigung des An-
triebs eine Relativbewegung des Sensors gegenlber
der Referenzflache erfasst wird. Aus den vom Sen-
sor erfassten Relativbewegungsdaten ermittelt eine
Auswerteeinheit die aktuelle Position des Verstellele-
mentes.

[0007] Dem optischen Sensor ist eine Lichtquelle,
insbesondere Licht emittierende Diode oder Leucht-
diode (LED) zugeordnet. Alternativ kann auch eine
Laserlichtquelle in Form einer Laserdiode vorgese-
hen sein, die auf Grund des sogenannten Speckle-Ef-
fektes infolge des dadurch erzielten hohen Kontras-
tes auch bei wenig strukturierten Oberflachen, wie
beispielsweise Glas, die Ermittlung der Relativbewe-
gungsdaten ermdéglichen. Die Lichtquelle dient zum
Ausleuchten der Referenzoberflache und ist hierzu
auf diese derart ausgerichtet, dass ein bestimmtes
Objektfeld und/oder ein darin wiederum enthaltenes
Merkmal oder Muster ausgeleuchtet wird. Ein Licht-
detektor nimmt mit einer bestimmten Wiederholrate
Einzelbilder von der ausgeleuchteten Referenzober-
flache auf.

[0008] Der Lichtdetektor wertet die in dem von der
Referenzoberflache reflektierten Licht enthaltenen
Bildinformationen aus und generiert hieraus relati-
ve Bewegungsdaten. Dies erfolgt im Wesentlichen
durch den Vergleich zweier aufeinander folgender
Bilder. Dabei kénnen aus einer Wegverschiebung,
mit dem sich ein Objekt oder Merkmal der Refe-
renzoberflache zwischen zwei entsprechenden Zeit-
punkten bewegt hat, sowohl der Bewegungsweg als
auch die Bewegungsgeschwindigkeit ermittelt wer-
den. Dieser Weg bzw. diese Verschiebung ist mit
der Relativbewegung des Verstellelementes korre-
liert, so dass die Auswerteeinheit eine relative Langs-
und/oder Drehbewegung des Verstellelementes so-
wie dessen aktuelle Position ermitteln kann. Indem
die Auswerteeinheit die Relativbewegungsdaten auf-
summiert, kann hieraus auch die Absolutposition des
Verstellelementes bezogen auf die Referenzflache
ermittelt werden, wenn eine beliebige Anfangspositi-
on des Verstellelementes bekannt ist.

[0009] Die Auswerteeinheit kann Teil des Lichtde-
tektors sein. Auch kann der Lichtdetektor selbst be-
reits einen CMOS-Chip oder (digitalen Signal-)Mikro-
prozessor enthalten, der dann Teil der Auswerteein-
heit sein kann. Der Mikroprozessor berechnet aus
zwei aufeinander folgenden Bildern die relative Be-
wegung des optischen Sensors gegenuber der Re-
ferenzflache und aus den berechneten Relativbewe-
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gungsdaten ermittelt die Auswerteeinheit die aktuelle
Position des Verstellelementes.

[0010] Der optische Sensor ermittelt die Bewegung
des Verstellelementes direkt oder indirekt tber ein
hiermit und mit dem Antrieb gekoppeltes Koppelele-
ment kontinuierlich und prazise. Fir die Bestimmung
der Absolutposition des Verstellelementes bzw. des
Koppelelementes, das dann die Referenzoberflache
aufweist, eignet sich eine optische Markierung oder
ein bestimmtes optisches Muster. Passiert der diese
Markierung bzw. dieses Muster den optischen Sen-
sor, so kann die Absolutposition des Verstellelemen-
tes direkt ermittelt und/oder eine hinterlegte Absolut-
oder Anfangsposition korrigiert werden.

[0011] So weistin vorteilhafter Weiterbildung die Re-
ferenzflache in Bewegungsrichtung eine Abfolge von
optischen Oberflachenmustern auf. Diese kdnnen
gleich oder unterschiedlich sein. Bei gleichen Ober-
flachenmustern ist zwischen diesen geeigneterwei-
se ein von den beiden Oberflachenmustern verschie-
denes optisches Ubergangsmuster vorgesehen. Die
Oberflachenmuster kdnnen hierbei einem definierten
Langsweg innerhalb des Verstellweges des Verstel-
lelementes zugeordnet sein.

[0012] Im Falle einer Zylindermantelflache als Refe-
renzflache sind einer bestimmten Anzahl von Kreis-
segmenten entsprechende Oberflachenabschnitte
entlang der jeweiligen Kreisbdgen zugeordnet. Diese
kénnen wiederum verschiedene Oberflachenmuster
oder bestimmte Ubergangsmuster zwischen gleichen
Oberflachenmustern aufweisen.

[0013] Durch die Pragung oder Beaufschlagung der
Referenzflaiche mit unterschiedlichen Oberflachen-
mustern kann die aktuelle Position des Verstellele-
mentes insbesondere beim Einschalten oder Wieder-
einschalten des Antriebs nach vorherigem Antriebs-
stopps zumindest insoweit ermittelt werden, in wel-
chem Bewegungsabschnitt innerhalb des gesamten
Verstellweges sich das Verstellelement aktuell be-
findet. Eine weitergehende Prazisierung der aktu-
ellen Position des Verstellelementes nach dem er-
neuten Einschalten des Antriebs bzw. dessen er-
neuter Spannungsversorgung kann in einfacher Art
und Weise dadurch erreicht werden, dass die Ober-
flachenmuster weitere Merkmale oder Muster, bei-
spielsweise eine in Langsrichtung verlaufende Dia-
gonallinie oder im Falle einer Zylindermantelflache
eine alle Oberflachenmuster erfassende Schrauben-
linie, enthalt. Aus dem speziellen Oberflichenmus-
ter kann dann der zugeordnete Langsabschnitt bzw.
Drehwinkel oder Sektor ermittelt werden, wahrend
aus der Lage bzw. aus der Lageverschiebung der
Diagonal- bzw. Schraubenlinienmarkierung im aktu-
ellen Objektfeld des optischen Sensors die exakte
Position innerhalb dieses Oberflachenmusters und
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somit die Absolutposition des Verstellelementes be-
stimmt werden kann.

[0014] Die Referenzflache kann eine den gesam-
ten Verstellweg des Verstellelementes zwischen zwei
Endpositionen reprasentierende Oberflache des Ver-
stellelementes selbst sein. Auch kann die Referenz-
flache an einem antriebsseitigen oder abtriebsseiti-
gen Koppelelement vorgesehen sein, dass sich in-
nerhalb des Kraftflusses zwischen dem Antrieb und
dem Verstellelement befindet. In diesem Fall ist der
optische Sensor geeigneterweise ortsfest, wahrend
sich relativ hierzu die Referenzflache synchron mit
dem Verstellelement bzw. Koppelelement bewegt.

[0015] Bei einem Fensterhebersystem ist beispiels-
weise die Referenzflache von einem Bowdenzug ge-
tragen, der uber eine vom Antrieb angetriebene Seil-
trommel gefiihrt ist und einen mit einem Mitnehmer
fur die Fensterscheibe gekoppelten Gleiter entlang
einer Fuhrungsschiene bewegt.

[0016] Eine sich in L&ngsrichtung erstreckende
bandférmige Referenzflache eignet sich vorteilhafter-
weise auch bei einer automatischen Sitzverstellung,
indem die Referenzflache in einer am Fahrzeugbo-
den fixierten Unterschiene oder in einer entlang die-
ser gefuhrten und den Fahrzeugsitz tragenden Ober-
schiene vorgesehen ist. Der optische Sensor ist dann
mit der Oberschiene bzw. mit der Unterschiene ver-
bunden oder in geeigneter Weise in diese integriert.

[0017] Eine Zylindermantelflache als Referenzflache
eignet sich besonders zur Erfassung von Drehbe-
wegungen, beispielsweise der Antriebs- oder Mo-
torwelle, einer Getriebeachse oder einer Spindel ei-
nes Spindelantriebs, insbesondere bei einem Sitzver-
stell-, Heckklappen- oder Ladebodenantrieb.

[0018] Nachfolgend werden Ausflhrungsbeispiele
der Erfindung anhand einer Zeichnung naher erlau-
tert. Darin zeigen:

[0019] Fig. 1 schematisch einen motorisch betatig-
ten Fensterheber mit einem optischen Sensor zur Po-
sitionserfassung einer Fensterscheibe,

[0020] Fig. 2 schematisch ein Schienensystem einer
motorisch betatigten Sitzverstelleinrichtung mit opti-
schem Sensor zur Positionserfassung,

[0021] Fig. 3 schematisch den optischen Sensor
gegenuber einer Referenzflache des Fensterhebers
bzw. des Schienensystems,

[0022] Fig. 4 schematisch den optischen Sensor ge-
genulber einer Zylindermantelflache einer rotierenden
Antriebswelle,
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[0023] Fig. 5 schematisch den optischen Sensor ge-
genlber einem rotierenden Signalgeber als Refe-
renzflache mit verschiedenen Oberflachenmustern in
mehreren Segmenten,

[0024] Fig. 6 eine erste Variante einer strukturierten
Referenzflache mit einem Oberflichenmuster,

[0025] Fig. 7 eine zweite Variante einer strukturier-
ten Referenzflache mit unterschiedlichen Ubergangs-
strukturen,

[0026] Fig. 8 eine dritte Variante einer strukturierten
Referenzflache mit unterschiedlichen Oberflachen-
mustern in benachbarten Langs- oder Kreisbogenab-
schnitten, und

[0027] Fig. 9 eine vierte Variante einer strukturierten
Referenzflache mit einem Oberflachenmuster und ei-
ner diagonalen Linienmarkierung.

[0028] Einander entsprechende Teile sind in allen Fi-
guren mit den gleichen Bezugszeichen versehen.

[0029] Fig. 1 zeigt einen Fensterheber als Stellein-
richtung 1 eines Kraftfahrzeuges zur elektromoto-
rischen Verstellung einer Fenster- oder Fahrzeug-
scheibe 2 entlang eines Verstellweges 3 zwischen ei-
ner SchlieBposition und einer Offenstellung. Die Stell-
einrichtung 1 umfasst einen Antrieb mit einem Elek-
tromotor 4, der tGber mindestens ein Koppelelement
5, beispielsweise ein Schneckengetriebe, und Uber
eine Seiltrommel 6 sowie einen Bowdenzug 7 und ei-
ne Umlenkrolle 8 die Fensterscheibe 2 mit daran an-
gebundenem Mitnehmer 8 antreibt.

[0030] Ein nach dem Mausprinzip arbeitender opti-
scher Sensor 9 zur beriihrungslosen Erfassung der
Position der Fensterscheibe 2 ist ortsfest gegentiber
einer als Signalgeber wirksamen Referenzflache R
(Fig. 5 bis Fig. 8) angeordnet. Die in Fig. 1 nicht dar-
gestellte Referenzflache R ist Bestandteil des Bow-
denzuges 7, beispielsweise dessen Oberflache, oder
auf diesem aufgebracht. Der optische Sensor 9 liefert
Uber eine Signalleitung 10 relative Bewegungsdaten
D an eine Auswerteeinheit 11. Die Auswerteeinheit
11 ist beispielsweise Bestandteil einer Elektronik des
Fensterhebers 1 und liefert Steuerdaten S, beispiels-
weise ein Antrieb-, Stopp- oder Drehrichtungssignal,
an den Elektromotor 4.

[0031] Fig. 2 zeigt eine Stelleinrichtung 1 zur elek-
tromotorischen Verstellung eines beweglichen Schie-
nensystems 13 eines nicht nadher dargestellten Fahr-
zeugsitzes, der mit einer Oberschiene 14 des Schie-
nensystems 13 verbunden ist. Die Oberschiene 14 ist
in einer Unterschiene 15 des Schienensystems 13 in
Schienenlangsrichtung entlang wiederum eines Ver-
stellweges 16 im Wesentlichen horizontal verschieb-
bar gefihrt.
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[0032] Der optischer Sensor 9 ist im Ausfiihrungs-
beispiel mit der Unterschiene 15 verbunden und be-
ziglich einer wiederum als Signalgeber wirksamen
Referenzflache R (Fig. 5 bis Fig. 8) derart angeord-
net, dass der Sensor 9 bei einer Betatigung des An-
triebs oder Motors 4 eine Relativbewegung gegen-
Uber der Referenzflache R erfasst. Die Auswerteein-
heit 11 ermittelt wiederum aus den vom Sensor 9 er-
fassten Relativbewegungsdaten D die aktuelle Posi-
tion des mit der Oberschiene 14 verbundenen Fahr-
zeugsitzes.

[0033] Die Referenzflache R (Fig. 5 bis Fig. 8) ist
im Ausfuhrungsbeispiel an der Oberschiene 14 vor-
gesehen. Auch kann der optische Sensor 9 mit der
Oberschiene 14 verbunden und die Referenzflache R
an der Unterschiene 15 vorgesehen oder eine dortige
Oberflache selbst sein.

[0034] Fig. 3 zeigt den prinzipiellen Aufbau des opti-
schen Sensors 9 sowie dessen Anordnung bezliglich
der als Signalgeber wirksamen Referenzflache R, die
an dem Bowdenzug 7 gemal Fig. 1 bzw. am Schie-
nensystem 13 gemaR Fig. 2 an der Ober- oder Un-
terschiene 14 bzw. 15 vorgesehen ist. Der optische
Sensor 9 umfasst eine Lichtquelle 17 in Form einer
Leuchtdiode (LED) sowie einen Mikroprozessor 18
mit einem nachfolgend als Sensorelement bezeich-
neten Lichtdetektor 19, beispielsweise in Form eines
Fototransistors oder einem lichtsensitiven Array. Die
Lichtquelle 17 leuchtet ein definiertes Objektfeld auf
der Referenzoberflache R aus und das hiervon reflek-
tierte Licht gelangt Uber eine Fokussier- oder Streulin-
se 20 auf das Sensorelement 19 des optischen Sen-
sors 9. Der optische Sensor 9 nimmt pro Zeiteinheit
eine Vielzahl von Bildern der Referenzflache R bzw.
des definierten Objektfeldes auf. Der Mikroprozessor
18 kann auch Teil der Auswerteeinheit 11 sein.

[0035] Der Mikroprozessor 18 verarbeitet diese Bil-
der, indem er die zweidimensionalen Bilder digitali-
siert und jedes digitalisierte Bild mit einem zuvor er-
fassten Referenzbild vergleicht, um auf diese Weise
bei einer Betatigung des Motors (Antriebs) 4 die Re-
lativbewegung des Sensors 9 gegenlber der Refe-
renzflache R zu erfassen.

[0036] Aufgrund der zweidimensionalen Bilderfas-
sung liegen sowohl x-Koordinaten als auch y-Koordi-
naten der Bewegung vor, so dass beispielsweise aus
der x-Koordinaten die Relativbewegung entlang des
Verstellweges 3, 16 bestimmt werden kann. Die y-
Koordinaten kann dann zur Korrektur von Einbautole-
ranzen des optischen Sensors 9 innerhalb der Stell-
einrichtung 1 herangezogen werden.

[0037] Die vom optischen Sensor 9 erfassten Rela-
tivbewegungsdaten D werden in der Auswerteeinheit
11 zur Ermittlung der aktuellen Position des jewei-
ligen Verstellelementes 2, 14 herangezogen. Hier-
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zu summiert die Auswerteeinheit 11 die Relativbewe-
gungsdaten D auf und ermittelt hieraus eine Abso-
lutposition P, des Verstellelementes bezogen auf die
Referenzflache R gemal der Beziehung P, = P, +
ZAP,.

[0038] Dabei sind P; die aufsummierten Positionsda-
ten und Po ein definierter Anfangswert bzw. eine defi-
nierte Anfangsposition. Dieser Anfangswert Po kann
eingelernt oder aber durch eine definierte Markierung
M (Fig. 6 bis Fig. 8) auf der Referenzflache R bereit-
gestellt werden.

[0039] Fig. 4 zeigt den optischen Sensor 9 gegen-
Uber einer als Zylindermantelflache ausgefihrten Re-
ferenzflache R, die beispielsweise am Umfang einer
rotierenden Welle 21 angebracht ist. Die rotierende
Welle 21 kann die Motor- oder Antriebswelle oder bei-
spielsweise die Spindel eines Spindelantriebs sein,
der bevorzugt bei einer Stelleinrichtung 1 zur Sitzver-
stellung geman Fig. 2 eingesetzt wird.

[0040] Fig. 5 zeigt den optischen Sensor, insbeson-
dere als Winkelsensor, gegeniber einem rotieren-
den Signalgeber 22 mit verschiedenen Oberflachen-
mustern M; , in mehreren Kreissegmenten als Re-
ferenzflache R. Die Referenzflache R bzw. die Ober-
flachenmuster M, mit oder ohne zuséatzliche Markie-
rung (Fig. 8 und Fig. 9) sind beispielsweise an ei-
ner Stirnseite der Welle 21 oder eines Gertriebezahn-
rades vorgesehen. Auch kann die Referenzflache R
bzw. das Oberflichenmuster M, an einem auf der
Welle 21 angeordneten kreisringférmigen oder kra-
genartige Signalgeber 22 vorgesehen sein.

[0041] Wahrend bei den Ausfiihrungsbeispielen ge-
mal den Fig. 1 und Fig. 2 die Positionsbestimmung
mittels des optischen Sensors 9 bei Langsbewegun-
gen erfolgt, erfolgt bei den Ausflihrungsbeispielen ge-
mal den Fig. 4 und Fig. 5 die Positionser- oder Win-
kelfassung bei einer Drehbewegung. Hierbei ist ei-
ne vollstdndige Umdrehung der Welle 21 bzw. des
kranzfdrmigen oder stirnseitigen Signalgebers 22 mit
einer entsprechenden Langsbewegung oder Langs-
verschiebung eines mit der Welle 21 bzw. mit dem
kranzférmigen oder stirnseitigen Signalgeber gekop-
pelten Verstellelementes korreliert.

[0042] Die als Referenzflache R wirksame Zylin-
dermantelflache bzw. der kreisringférmige Signalge-
ber 22 kann beispielsweise bei der Ausfihrungsform
nach Fig. 1 auf der Motorwelle des Motors 4 vorge-
sehen sein. Eine Drehbewegung und damit auch ein
Bruchteil einer vollstdndigen Umdrehung der Welle
21 ist dann korreliert mit einer definierten Langsbe-
wegung oder einem entsprechenden Hub der Fens-
terscheibe 2 entlang des Verstellweges 3. Analog
ist bei der Stelleinrichtung 1 gemal Fig. 2 mit ei-
ner Antriebsspindel, die mit der Referenzflache R ver-
sehen ist, eine Spindeldrehung mit einer Langsver-
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schiebung der Oberschiene 14 — und damit des mit
dieser verbundenen Fahrzeugsitzes — entlang des
Verstellweges 16 korreliert.

[0043] Die Fig. 6 bis Fig. 9 zeigen unterschiedliche
Oberflachenmuster oder -strukturen M der Referenz-
flaiche R. So zeigt Fig. 6 ein einheitliches Muster M
der gesamten Referenzflache R, die praktisch den
gesamten Verstellweg 3, 16 abbildet.

[0044] Fig. 7 zeigt eine Anzahl optisch glei-
cher Oberflachenabschnitte R, _,, mit zwischen die-
sen Oberflachenabschnitten R, |, unterschiedlichen
Ubergangsmustern F, . Ein Start- oder Normie-
rungsmuster Fg an einem Ende der Referenzflache
R kann zur Bestimmung der Anfangsposition P, die-
nen. Die Ubergangsmuster F,, dienen dann im We-
sentlichen zur Korrektur der aktuell ermittelten Abso-
lutposition P, oder der Anfangsposition P, des Ver-
stellelementes 2, 16.

[0045] Fig. 8 zeigt eine Referenzflache R mit einer
Anzahl unterschiedlicher Oberflachenmuster M, bis
M,. Die Ubergange U, kénnen dann wiederum zur
Korrektur der jeweils ermittelten Absolut- und/oder
Anfangsposition P, bzw. Py herangezogen werden.

[0046] Wie an dem Oberflachenmuster R in Fig. 8
gezeigtist, kann innerhalb dieses Musters R eine zu-
satzliche optische Markierung A vorgesehen sein, die
im Ausfiihrungsbeispiel eine das Oberflachenmuster
R5 diagonal durchlaufende Markierungslinie ist. Wah-
rend somit bereits durch die Identifizierung dieses
Oberflachenmuster R die ungefahre relative Position
P des Verstellelementes 2, 14 ermittelt werden kann,
dient die zusatzliche Markierung A zur vergleichswei-
se genauen Positionsbestimmung und/oder zur Kor-
rektur der Anfangsposition P, des Verstellelementes
2,14

[0047] Fig. 9 zeigt eine Referenzflache R ahnlich
derjenigen nach dem Ausflihrungsbeispiel gemaf
Fig. 5. Dort ist jedoch wiederum ein das einheitliche
Muster M der Referenzflache R diagonal durchset-
zende Markierung A vorgesehen, die eine vergleichs-
weise exakte Positionsbestimmung bzw. eine Korrek-
tur der Anfangsposition P, des Verstellelementes 2,
14 ermdglicht.

[0048] Bei der Ausflihrungsformen nach den Fig. 4
und Fig. 5 weist bevorzugt die Zylindermantelflache
bzw. der kreisringférmige Signalgeber eine Anzahl
von n Oberflachenabschnitten R, in 360°/n Kreisseg-
menten mit jeweils einem Oberflaichenmuster M,, auf-
weist. Beispielsweise ist die Zylinderflache in sechs
60°-Sektoren bzw. Kreisbogenabschnitte mit den un-
terschiedlichen Oberflichenmustern M, bis Mg ge-
maR Fig. 8 unterteilt. Die Zylindermantel- bzw. Refe-
renzflache R kann auch in 30°-Sektoren mit entspre-
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chend zwolf Oberflachenmustern M, bis M,, unterteilt
sein.

Bezugszeichenliste

Stelleinrichtung
Fensterscheibe
Verstellweg
Motor/Antrieb
Koppelelement
Seiltrommel
Bowdenzug
Mitnehmer
optischer Sensor
10  Signalleitung

1 Auswerteeinheit
12  Steuerleitung

13  Schienensystem
14  Oberschiene

15  Unterschiene

16  Verstellweg

17  Lichtquelle

18 Mikroprozessor
19  Sensorelement
20 Linse

21 Motor-/Welle

A Markierung

D Bewegungsdaten
F, Ubergangsmuster
Fs  Start-/Normierungsmuster
M, Oberflachenmuster/-struktur
P,  Absolutposition
P, Anfangsposition
P; Positionsdaten

Coo~NOGOPAWN-

R Referenzoberflache
R, Oberflachenabschnitt
S Steuerdaten

U, Ubergang
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschliel3lich
zur besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw.
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA lbernimmt keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Patentliteratur

- DE 19916400 C1 [0004]
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Schutzanspriiche

1. Stelleinrichtung (1) zur elektromotorischen Ver-

stellung eines beweglichen Verstellelementes (2, 14)
eines Kraftfahrzeugs, mit einem Antrieb (4) und mit
einer Auswerteeinheit (11) sowie mit einem nach
dem Mausprinzip arbeitenden optischen Sensor (9)
zur bertihrungslosen Erfassung der Position (P,) des
Verstellelementes (2, 14) entlang dessen Verstellwe-
ges (3, 16),
— wobei der Sensor (9) beziglich einer Referenzfla-
che (R) derart angeordnet ist, dass der Sensor (9) bei
einer Betatigung des Antriebs (4) eine Relativbewe-
gung gegeniber der Referenzflache (R) erfasst, und
— wobei die Auswerteeinheit (11) aus den vom Sen-
sor (9) erfassten Relativbewegungsdaten (D) die ak-
tuelle Position (P,, P;) des Verstellelementes (2, 14)
ermittelt.

2. Stelleinrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass dem optischen Sensor (9) eine
auf die Referenzflache (R) ausgerichtete Lichtquel-
le (17) und ein Lichtdetektor (19) zugeordnet sind,
der in dem von der Referenzoberflache (R) reflektier-
ten Licht enthaltene Bildinformationen auswertet und
daraus die Relativbewegungsdaten (D) ableitet.

3. Stelleinrichtung (1) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteeinheit
(11) aus den Relativbewegungsdaten (D) eine Langs-
und/oder Drehbewegung des Verstellelementes (2,
14) ermittelt.

4. Stelleinrichtung (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswer-
teeinheit (11) die Relativbewegungsdaten (D, P,;) auf-
summiert und hieraus eine Absolutposition (P,) des
Verstellelementes (2, 14) ermittelt.

5. Stelleinrichtung (1) nach einem der Ansprtiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Referenzfla-
che (R) in Bewegungsrichtung eine Abfolge von opti-
schen Oberflachenmustern (R, F,,) aufweist.

6. Stelleinrichtung (1) nach einem der Ansprtiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Referenzfla-
che (R) mindestens eine optische Markierung (A) zur
Korrektur der Position (P, P,) des Verstellelementes
(2, 14) aufweist.

7. Stelleinrichtung (1) nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen zwei glei-
chen Oberflachenmustern (M,)) ein von diesen beiden
Oberflachenmustern (M,) verschiedenes optisches
Ubergangsmuster (Fr) vorgesehen ist.

8. Stelleinrichtung (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Referenz-
flache (R) eine Zylindermantelflache eines mit dem
Antrieb (4) gekoppelten Koppelelementes (21) ist.

8/11
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9. Stelleinrichtung (1) nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Zylindermantelflache eine
Anzahl von n Oberflachenabschnitten (R,)) in 360°/n
Kreissegmenten mit jeweils einem Oberflachenmus-
ter (M,)) aufweist.

10. Stelleinrichtung (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Referenz-
flache (R) eine Langsflache entlang des Verstellwe-
ges (3, 16) des Verstellelementes (2, 14) oder eines
mit diesem gekoppelten Koppelelementes (7) ist.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG. 6
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