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€4 Verfahren und Vorrichtung zum automatischen Ausfahren und Einfahren einer Antenne bei einer

schnurlosen Kommunikationsvorrichtung.

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum automati-

schen Ausfahren und Einfahren einer Antenne aus ei-
nem Antennengehduse und in dieses hinein bei einer
schnurlosen Kommunikationsvorrichtung, umfassend die
folgenden Verfahrensschritte:

Beschaffen der Information fir das Aus- und Einfah-
ren der Antenne von elektrischen Signalen,
basierend auf der genannten Information wird dem Motor
ein Motor-Antriebs-Signal eingespeist (S16),
parallel zum Antreiben des Motors wird eine wirksame Mo-
tor-Antriebs-Zeitspanne akkumuliert, und es wird die akku-
mulierte Zeitspanne mit einer vorgegebenen Zeitspanne
verglichen (S18);
basierend auf den Ergebnissen der vergleichenden Opera-
tionen wird periodisch Uberprift, ob der Motor (ber einen
Bezugswert hinaus Uberiastet ist (S20);
{ibersteigt die Motortast den genannten Bezugswert, so
wird innerhalb einer Anzahi von Malen eine Abschaltope-
ration des Motor-Antriebssignales wiederholt (S24); und
basierend auf den genannten Ergebnissen der verglei-
chenden Operationen wird dann kein Motor-Antriebssignal
mehr dem Motor eingespeist, wenn die effektive Motor-An-
trsiebs)zeitspanne gleich der vorgegebenen Zeitspanne ist
(818).
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Beschreibung

Hintergrund_der Erfindung
1. Gebiet der Erfindung

Die votliegende Erfindung betrifft eine Antennen-
antriebsvorrichtung gem. Patentanspruch 7 u. 12
und ein Verfahren bei einer schnurlosen Kommuni-
kationsvorrichtung gem. Anspruch 1, insbesondere
ein Verfahren und eine Vorrichtung zum automati-
schen Betreiben der Antenne einer schnurlosen
Kommunikationsvorrichtung mit einer gleitend-einge-
betteten Antenne, wobei mittels eines Antriebsmo-
tors zu Beginn einer Verbindung die Antenne auto-
matisch aus einem Antennengehduse ausgefahren,
und am Ende der Verbindung automatisch in das
Antennengehause eingefahren wird.

2. Stand der Technik
Heutzutage enthalt ein herkdmmiiches schnurlo-

ses Telefon, beispielsweise ein Mobilfunk, ein City-
phon, ein PC-System oder dergleichen ganz allge-

mein eine gleitend-eingebettete Antenne. Eine Un-

tersuchung zeigt, dass die Intensitét elektromagneti-
scher Wellen, die bei der Benutzung -eines
schnurlosen Telefons ausgestrahit werden, bei voll-
standig aus einem Antennengehduse ausgefahrener
Antenne ein Drittel so hoch ist wie beim Gebrauch
des schnurlosen Telefons bei vollstandig in das Ge-
h3use eingebetteter Antenne. Die Anwendung eines
schnurlosen Telefons bei vollstandig aus dem Anten-
nengehduse ausgefahrener Antenne verringert somit
die Beeintrachtigung, die die Gesundheit eines Be-
nutzers durch elektromagnetische Wellen erleiden
kann, die von der Antenne abgestrahit werden.

Heutzutage findet man sogar noch einige her-
kommliche schnurlose Telefone mit einer handbe-
triebenen Art von Antenne, wobei der Benutzer
selbst zu Beginn oder bei Ende der Verbindung die
Antenne aus dem Antennengehduse ausfihrt bzw.
einfahrt. Um diesen Nachteil zu vermeiden, verwen-
den andere schnurlose Telefone ein automatisches
Antennenausfahr-Einfahr-System.

US 5497 506 (Shinji Takeyasu) beschreibt eine
automatische Antennenantriebstechnik. Um ein
Problem eines Standes der Technik zu vermeiden,
wobei eine federbelastete Antenne durch Driicken
eines Knopfes aus dem Antennengehduse ausge-
fahren werden kann, und wobei die Antenne manuell
in das Antennengehéuse wieder eingeschoben wird,
schldgt das Patent von Shinji Takeyasu eine Anten-
nenbetétigungsvorrichtung vor, die drei Bedienungs-
schalter «OFF», «STANDBY» und «TALK» zur An-
tennenbewegung umfasst, wobei die Antenne dann
ausgefahren wird, wenn «TALK» gewahit wird, und
eingefahren wird, wenn «STANDBY» gewahit wird.

Da bei diesem Antennenbewegungsmechanismus
eine Gewindespindel mit einer Mutter auf einer Mo-
torwelle sitzen muss, muss am Ende der Antenne
eine Mutter gebildet sein; die Antenne wird vertikal
durch die beiden umlaufenden Muttern ausgefahren
oder eingefahren; fiir diesen Bewegungsmechanis-
mus ist eine bestimmte Antenne notwendig. Hier-
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durch entsteht das Problem der Inkompatibilitat mit
konventionellen schnurlosen Telefonen. Ausserdem
gibt es keine Losung fur Probleme auf Grund einer
Verformung oder Verbiegung der Antenne zufolge
ausserer Krafte, die haufig wéahrend der Antennen-
bewegung oder wahrend langerfristiger Benutzung
auftreten, was zu Problemen beziiglich der Dauer-
haftigkeit und Stabilitat des Betriebes fiihrt.

Zusammenfassung der Erfindung

Eine erste Aufgabe der Erfindung besteht darin,
ein Verfahren zum automatischen Ausfahren bzw.
Einfahren einer Antenne zu schaffen durch selbstta-
tiges Erkennen der Handlungen des Benutzers be-
ziiglich des Beginns und des Endens einer Verbin-
dung, Verringern der Haufigkeiten des Batterie-
wechsels durch Minimierung des Leistungsbedarfes
beim Betreiben der Antenne, Schiitzen gegen Be-
schadigungen zufolge mechanischen oder elektri-
schen Schocks auf Grund &usserer Kréfte, und mit
einer Flexibilitat, die dazu in der Lage ist, den An-
tennenantriebszustand mittels einer Software =zu

- verandern.

Eine zweite Aufgabe der Erfindung besteht darin,
eine Vorrichtung zum automatischen Ausfahren und
Einfahren einer Antenne zu schaffen, die nicht nur
gemass der ersten Aufgabe bedienungsfreundlich,
stabil und flexibel ist, sondern auch keine strukturel-
le Anderung der herkdmmlichen gleitend-eingebette-
ten Antenne benétigt, und die entsprechend einem
derzeitigen technischen Trend zum Minimieren der
Grosse eines schnurlosen Telefones dessen Grds-
se verringernt, sodass die Vorrichtung leicht in das
Antennengehduse eines herkémmlichen schnurlo-
sen Telefons eingebaut werden kann, nach gering-
fagiger Abwandlung der Antennengehiusestruktur.

Um die erste Aufgabe zu I6sen, wird ein Verfah-
ren zum automatischen Aus- und Einfahren einer
Antenne aus bzw. in ein Antennengehause bei ei-
ner schnurlosen Kommunikationsvorrichtung vorge-
sehen, umfassend die in Anspruch 1 wiedergegebe-
nen Schritte.

Um die zweite Aufgabe zu ldsen, wird eine Vor-
richtung angegeben zum automatischen Aus- und
Einfahren einer Antenne in bzw. aus einem Anten-
nengehéuse einer schnurlosen Kommunikationsein-
richtung, wobei die Vorrichtung die in den unabhan-
gigen Anspriichen 7 und 12 enthaltenen Merkmale
aufweist. Die Vorrichtung umfasst ferner vorteilhaf-
terweise eine Fixier- und Puffereinrichtung zum si-
cheren Befestigen einer Einheit aus Motor und Ge-
triebe am Antennengehduse, zum Absorbieren der
Vibration, die dann erzeugt wird, wenn der Motor
angetrieben und/oder eine externe Kraft auf die Ein-
heit Gber die Antenne aufgebracht wird. Ausserdem
fahrt die Vorrichtung innerhalb einer vorgegebenen
Zeitspanne die Motorantriebssignale intermittierend
dem Motor zu und prift wahrend des Betreibens
der Antenne, ob das Betreiben der Antenne gestort
wird, und flihrt eine vorgegebene Routinepriifung
beziglich des Handhabens einer Stérung durch,
wenn eine Stoérung aufgebracht wird, um zu verhin-
dern, dass die Steuereinrichtung elektrisch und/oder
mechanisch beschadigt wird.
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Die automatische Antennenausfahr- und Einfahr-
vorrichtung gemass der Erfindung hat die Vorteile ei-
ner hohen Sprachqualitdt, des Verhinderns von Be-
eintrachtigungen des Benutzers auf Grund elektro-
magnetischer Wellen durch Sicherstellen, dass die
Antenne stets volistindig ausgefahren ist, wéhrend
der Benutzer mittels des schnurlosen Telefones
spricht, einer verringerten Grdsse, sodass sie an-
wendbar ist bei jeglichem schnurlosen Telefon, dass
sie wirksam eine Batterie zu schonen vermag durch
intermittierendes Zufihren elektrischer Energie zu
einem Antriebsmotor, dass sie bedienungsfreundlich
ist, da sie den Offnungs- und Schliessvorgang eines
Frontklappendeckels erfasst und automatisch die
Antenne aus- und einfahrt, sowie durch eine gute
Dauerhaftigkeitscharakteristik, da sie derart gestaltet
ist, dass sie externe Stdsse absorbiert.

Kurzbeschreibunq der Zeichnungen

Fig. 1 ist ein Blockschaltbild, das das gesamte
Konzept einer automatischen Antennenausfahr- und
-einfahrvorrichtung gemass einer Ausfihrungsform
der Erfindung zeigt.

Fig. 2 zeigt die Schaltung einer Steuereinrich-
tung, die in Fig. 1 gezeigt ist.

Fig. 3 ist ein Fliessschema, das ein Steuerverfah-
ren fir eine automatische Antennenausfahr- und
-ginfahrvorrichtung veranschaulicht, vermittelt mittels
der in Fig. 1 gezeigten Steuereinrichtung.

Fig. 4a ist eine Draufsicht auf eine automatische
Antennenausfahr- und -einfahrvorrichtung zur Erlau-
terung des Antennenbewegungsmechanismus ent-
sprechend einer ersten Ausflihrungsform der Erfin-
dung.

Fig. 4b ist eine Seitenansicht der Vorrichtung, in
Richtung des Pfeiles «A» in Fig. 4a gesehen.

Fig. 5a ist eine Draufsicht auf ein Getriebe, das
ein Element einer in Fig. 4a gezeigten Getriebeein-
heit ist, gesehen in Richtung des Pfeiles «A» in
Fig. 4a.

Fig. 5b ist eine Seitenansicht des in Fig. 4a ge-
zeigten Getriebes, in Richtung des Pfeiles «C» in
Fig. 5a gesehen.

Fig. 5¢c ist eine Ansicht des in Fig. 4a gezeigten
Getriebes von unten, gesehen in Richtung des Pfei-
les «D» in Fig. 5a.

Fig. 6 ist eine Seitenansicht einer Getriebewelle,
die ein Element der in Fig. 4a gezeigten Getriebe-
einheit ist.

Fig. 7a ist eine Seitenansicht eines Zahnrades,
das ein Element der in Fig. 4a gezeigten Getriebe-
einheit ist, gemass der ersten Ausfihrungsform der
Erfindung.

Fig. 7b ist eine Seitenansicht eines Zahnrades,
das ein Element der in Fig. 4a gezeigten Getriebe-
einheit ist, gemass einer zweiten Ausflihrungsform
der Erfindung.

Fig. 7c ist eine Seitenansicht eines Zahnrades,
das ein Element der in Fig. 4a gezeigten Getriebe-
einheit ist, gemass einer dritten Ausfihrungsform
der Erfindung.

Fig. 8a ist eine Draufsicht auf ein Stossdamp-
fungsteil, gesehen in Richtung des Pfeiles «A» in
Fig. 8a.
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Fig. 8b ist eine Seitenansicht des Stossdamp-
fungsteiles, gesehen in Richtung des Pfeiles «A» in
Fig. 8a.

Fig. 8c ist eine Seitenansicht des Stossdémp-
fungsteiles, gesehen in Richtung des Pfeiles «B» in
Fig. 8a.

Fig. 9 ist eine Seitenansicht des Fixierstiftes, der
ein Element der in Figur 4a gezeigten Getriebeein-
heit ist.

Fig. 10 ist eine Seitenansicht des in Fig. 4a ge-
zeigten Motors.

Fig. 11a ist eine vereinfachte Schnittansicht von
Teil «B» von Fig. 4a in jenem Falle, in welchem
das in Fig. 7a gezeigte Zahnrad verwendet wird.

Fig. 11b ist eine vereinfachte Schnittansicht von
Teil «B» von Fig. 4a in jenem Faile, in welchem
das in Fig. 7b gezeigte Zahnrad verwendet wird.

Fig. 12 ist eine Ansicht, bei welcher die automati-
sche Antennenausfahr-/Einfahrvorrichtung gemass
der Erfindung in einem Antennengehduse montient
ist.

Fig. 13a zeigt leicht abgewandelte Elemente in
einem Falle, in welchem ein Sagezahnmechanis-
mus gemass einer zweiten Ausfihrungsform der Er-
findung verwendet wird.

Fig. 13b ist eine Draufsicht auf die automatische
Antennenausfahr-/Einfahrvorrichtung in jenem Fal-
le, in welchem geanderte Elemente verwendet wer-
den.

Fig. 14a zeigt einige abgewandelte Elemente in
einem Falle, in welchem ein Bandibertragungsme-

chanismus gemass einer dritten Ausflihrungsform

der Erfindung verwendet wird.

Fig. 14b ist eine Draufsicht der automatischen An-
tennenausfahr-/Einfahrvorrichtung in jenem Falle, in
welchem abgewandelte Elemente verwendet werden.

Fig. 14c ist eine Seitenansicht der automatischen
Antennenausfahr/Einfahrvorrichtung  bei’  Anwen-
dung des Ubertragungsbandes auf ein Zahnradpaar
und eine Motorwelle.

Fig. 15 zeigt ein herkdmmliches schnurloses Te-
lefon, bei welchem die Erfindung angewandt wer-
den kann.

Einzelbeschreibung  der Aus-
fihrunsgform

Im Folgenden soll eine erste bevorzugte Ausfih-
rungsform einer automatischen Antennenausfahr-/
Einfahrvorrichtung gemass der Erfindung unter Be-
zugnahme auf die beigefigten Zeichnungen be-
schrieben werden.

Das in Fig. 1 gezeigte Blockschaltbild zeigt das
gesamte Konzept einer automatischen Antennen-
austahr-/Einfahrvorrichtung gemaéass einer Ausfih-
rungsform der Erfindung. Die Vorrichtung weist eine
Getriebeeinheit 6 zum Aus- oder Einfahren einer
Antenne 38 in bzw. aus einem Antennengehéuse
172 auf (Fig. 12), einen Motor 4 zum Ubertragen
eines Drehmomentes auf eine Getriebeeinheit 6 so-
wie eine Steuereinrichtung 2 zum Abgeben von an-
triebssignalen an den Motor 4, nachdem dieser
elektrische Leistung von einer Stromquelle (Vcc) er-
halten hat, um die Motordrehrichtung zu steuern
und Stdrungen zu bewaitigen, die beim Betétigen
der Antenne auftreten kdnnen.

bevorzugten
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Heutzutage weisen einige herkdmmliche schnur-
lose Telefone, so wie in Fig. 15 gezeigt, eine
«SEND»-Taste, eine «TALK»-Taste, eine «END»-
Taste oder eine «OFF»-Taste in einem Tastenfeld
212 auf, um den Beginn bzw. die Beendigung einer
Verbindung zu befehlen. Andere enthalten eine
Frontklappe 206 zum Abdecken des Tastenfeldes
212. Aus Griinden des Bedienungskomforts wendet
die automatische Antennenausfahr-/Einfahrvortich-
tung geméass der Erfindung vorzugsweise ein Ver-
fahren zum automatischen Erkennen des Offnens
und/oder Schiiessens der Frontklappe 206 an als
Signal zum Antreiben der Antenne und damit zu
deren Bewegung, oder es wird bei einem schnurlo-
sen Telefon ohne Frontklappe ein Verfahren eines
Signales von der «SEND»-Taste 208 und/oder
«END»-Taste 210 als Antennenantriebssignal ver-
wendet.

Wie in Fig. 2 gezeigt, die eine Ausflhrungsform
eines Steuerteiles geméss Fig. 1 wiedergibt, um-
fasst Steueremnchtung 2 eine elektrische Energie-
quelle, einen Mikroprozessor 12, einen Uberlast-
strom-Detektor 14, einen Resettingteil 16 und einen
Klingelsignalteil 18.

Die elektrische Energiequelle 10 umfasst eine
Energiequelle Vcc, eine Zener-Diode D1, die an die
Energiequelle Vcc angeschlossen ist, um eine
Gleichspannung anzulegen, und einen Widerstand
R4, der an die Zener-Diode D1 angeschlossen ist,
um den Mikroprozessor 12 mit der notwendigen
elektrischen Energie zum Antreiben und Steuern
des Motors 4 zu versorgen.

Mikroprozessor 12 ist an die elektrische Energie-
quelle 10, den Uberstromdetektor 14, den Reset-
tingteil 16 und den Klingelsignaiteil 18 angeschios-
sen und hat ein Eingangsterminal RTCC fir ein
Schaltsignal eines Schaiters SW1 oder 216 in
Fig. 15, magnetisch angeschlossen an einen Mag-
neten 214, der in die Frontklappe 206 eines schnur-
losen Telefones eingelassen ist. Bei einem schnur-
losen Telefon ohne Frontklappe sind Hilfsterminale
RA2 und RA3 zum Aufnehmen eines Verbindungs-
startsignales bzw. eines Verbindungsendsignales
vorgesehen. Der Mikroprozessor 12 verwirklicht ein
eingebautes Programm zum Steuern des automati-
schen Antennenausfahr-/Einfahrbetriebs. Eine Ein-
zelbeschreibung bezlglich des Ablaufs des Pro-
grammes soll gegeben werden in Gestalt der Be-
schreibung im Fliessschema von Fig. 3.

Der Uberstromdetektor 14 weist einen Transistor
Q1 und einen Widerstand R5 auf, die in Reihe ge-
schaltet sind. Bei Transistor Q1 sind ein Emitter
und eine Basis an die Terminalen des Widerstan-
des R4 angeschlossen, und ein Kollektor ist an den
Mikroprozessor 12 angeschlossen. Widerstand R5
ist durch eines seiner Terminale geerdet und an die
beiden Kollektoren von Transistor Q1 und Mikropro-
zessor 12 mittels des anderen Terminals ange-
schlossen. Tritt ein Problem auf, wobei beispiels-
weise ein Benutzer die Antenne wahrend ihrer Be-
wegung erfasst oder ein &usseres Objekt den
Motorbetrieb der Antenne beeintrachtigt, so wird
Motor 4 stark belastet und mit einem zusétzlichen
Strom versorgt, um ein grésseres Moment zu er-
zeugen, wobei in Widerstand R4 ein hoher Span-
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nungsabfall stattfindet. Gleichzeitig steigt der Kollek-
tor des Transistors Q1, der dem Mikroprozessor zu-
gefihrt wird, ebenfalls an. Demzufolge erhait
Mikroprozessor 12 eine Information dariber, ob Mo-
tor 4 (berlastet ist oder nicht, und zwar durch He-
rausfinden, dass der Strom grésser als ein vorgege-
bener Wert ist.

Resettingteil 16 weist einen Widerstand R1 und
einen Kondensator C1 auf; Widerstand Rt ist an
ein Ausgangsterminal der elektrischen Energiever-
sorgung 10 angeschlossen, und die beiden Termi-
nale von Kondensator C1 sind an Mikroprozessor
12 angeschlossen und stellen den Mikroprozessor
12 bei Bedarf zurlick.

Klingelsignalteil 18 weist einen Widerstand R3
auf, dessen eines Terminal an Widerstand R4, und
dessen anderes Terminal an Mikroprozessor 12 an-
geschlossen ist. Klingelsignalteil 18 weist weiterhin
einen Kondensator C2 auf, dessen eines Terminal
an den Widerstand R3 angeschlossen ist, und des-
sen anderes Terminal geerdet ist; es erzeugt durch
Mikroprozessor 12 veranlasste Klingelsignale.

Die Steuerschaltung 2 lasst sich minimieren
durch Anordnen von Elementen beidseits der ultra-
diinnen gedruckten Schaltkarte, sodass die Steuer-
schaltung 2 in einen Aufnahmeraum eingefithrt wer-
den kann, der in einem oberen Bereich des Anten-
nengehduses 172 eines herkommlichen schnurlo-
sen Telefons vorgesehen ist. Flhrt man ausserdem
die Steuerschaltung 2 als digitale Schaltung mit ei-
nem Mikroprozessor einer Tastatur ein, so lasst
sich der Batterieverlust verringern; ein intermittie-
rendes Zuflhren eines Motorantriebsignales zum
Motor 4 mittels des Mikroprozessors 12 zu vorgege-
benen Zeitpunkten, beispielsweise alle paar Millise-
kunden, kann ebenfalls den Batterieverlust verrin-
gern und damit die Notwendigkeit eines haufigen
Wechsein und Ladens der Batterie.

Fig. 3 ist ein Fliessschema und zeigt die zeitliche
Abfolge des Steuerverfahrens fiir das automatische
Antennenausfahren/-einfahren, ausgefihrt mittels
der Steuereinrichtung 2 von Fig. 1. Im Folgenden
soll das Steuerverfahren mit der Steuereinrichtung 2
anhand der Zeichnungen 2 und 3 erléutert werden.

Das im Mikroprozessor 12 eingebaute Programm
beginnt zu laufen durch Zufuhr eines Leistungs-
oder Wake-up-Signales von einem hierin befindli-
chen Wachter (Schritt S10). Nach der Leistungszu-
fuhr werden alle Anschliisse des Mikroprozessors
zwecks Verringerns der Batterieverluste auf Ein-
gangsbetrieb (input mode) eingestelit (Schritt S12).

Wahrend des Eingangsbetriebes oder nach Auf-
nahme des Wake-up-Signals vom Waichter erhalt
Mikroprozessor 12 eine Kommunikations-Startinfor-
mation oder eine Kommunikations-Endinformation
tiber Eingangsterminal RTCC vom ON/OFF-Schalt-
signal des Schalters SW1, der entsprechend einem
Offnen bzw. Schliessen der Frontklappe 206 geschal-
tet wird. Diese Information betrifft das Motoranfahren
oder Abstoppen sowie die Drehrichtung des Motors.
Basierend auf der erhaltenen Information wird eine
Entscheidung darliber getroffen, ob die Antenne aus
dem Antennengehause 172 ausgefahren oder in die-
ses eingefahren wird. Im Falle eines schnurlosen Te-
lefons, das keine Frontklappe aufweist, kénnen die
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«SEND»-Taste 208 und die «END»-Taste 210, die
den Kommunikationsbeginn bzw. das Kommunikati-
onsende anzeigen, als Antennenantriebssignalquelle
verwendet werden (Schritt S14).

Sodann wird anhand der erworbenen Motoran-
triebsinformation ein  Antennenausfahrkommando
oder ein Antenneneinfahrkommando gegeben. Mik-
roprozessor 12 liefert das Motorantriebssignal einer
ersten Polaritdt oder einer zur ersten entgegenge-
setzten Polaritat dem Motor 4 Gber die Ausgangs-
terminale RBO-RB7 des Mikroprozessors 12 wéh-
rend einer vorgegebenen Zeitspanne «Tset», die
notwendig ist, um die Antenne vollsténdig auszufah-
ren oder einzufahren, um den Motor anzutreiben
(Schritt S16).

Die vorgegebene Zeitspanne «Tset» ist jedoch
ein experimenteller Wert, der je nach den Antriebs-
bedingungen variabel ist, wie der Antennenlénge,
einem Untersetzungsverhaltnis und der Motordreh-
zahl. Um den Batterieverlust zu verringern, wird das
Zuflihren und Unterbrechen des Motorantriebssigna-
les standig wahrend einer vorgegebenen Zeitspan-
ne «Tint» wiederholt. Die Zeitspannen «Tset» und
«Tint» sind bei dem eingebauten Programm des
Mikroprozessors 12 variabel.

Wahrend der Motor angetrieben wird, wird die
wirksame Antriebszeitspanne des Motors akkumu-
liert (Schritt S22). Diese akkumulierte Motoran-
triebszeitspanne «Tdrv» wird mit der vorgegebenen
Zeitspanne «Tset» verglichen (Schritt S18).

Ergibt der genannte Vergleich, dass die Motoran-
triebszeitspanne «Tdrv» kleiner als die vorgegebene
Zeitspanne «Tset» ist, was einen Zustand bedeutet,
bei welchem die Antenne nicht vollstandig_ausge-
fahren oder eingezogen ist, so wird eine Uberlas-
tungspriifung des Motors bezlglich einer externen
Storkraft durchgefiihrt (Schritt S20). Zu diesem Zeit-
punkt wird die Motoriberlastprifung, wie oben be-
schrieben, dadurch durchgefihrt, dass das Aus-
gangssignal vom Uberlastdetektor 14 (berprift wird.

Wird ein Uberlaststrom erfasst, so wird der Vor-
gang des Unterbrechens wiéhrend einer vorgegebe-
nen Zeitspanne «Tdly» und des Fortfihrens der
Energiezufuhr zum Motor 4 innerhalb einer gewissen
Haufigkeit «N» wiederholt (Schritt $24). Diese Wie-
derholung der Energiezufuhr und des Unterbrechens
wird durchgefithrt, um elektrische Schaden zu ver-
hindern, die an Motor 4 und/oder am Steuerteil 2
durch kontinuierliche Energiezufuhr zu Motor 4 auf-
treten kénnen, wenn Motor 4 (berlastet ist. Die vor-
gegebene Zeitspanne «Tdly» und die vorgegebene
maximale Zahl «N» sind ebenfalls im Programm ver-
anderbar. Wird an Motor 4 selbst nach der Energie-
zufuhr und -unterbrechung der maximalen Zahl «N»
erfasst, so steuert die Steuerschaitung 2 die Anten-
ne 38, damit diese automatisch in das Antennenge-
hause zurlckgezogen wird; sodann hért die Zufuhr
von Energie sowie des Motorantriebssignales zum
Motor 4 auf. Anders ausgedrickt sollen die Lebens-
dauer der Vorrichtung und die Stabilitat des Vorgan-
ges sichergestellt werden. So kann beispielsweise
eine Widerstandskraft dadurch auftreten, dass die
Antenne 38 von der Hand des Benutzers erfasst
oder durch einen Gegenstand blockiert wird. Diese
Widerstandskraft wird Gber die Antenne 38 auf Motor
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4 Ubertragen. Wird eine solche Kraft durch die Steu-
erschaltung 2 erfasst, so wiederholt die Steuerschal-
tung 2 den Vorgang des Antreibens und Abstoppens
des Motors 4 innerhalb der gegebenen maximalen
Haufigkeit «N», wenn die normale Bewegung der
Antenne standig gestort wird, obgleich trotz der oben
genannten wiederholten Versuche die Antenne auto-
matisch in das Antennengehduse eingefahren wur-
de, und die Energiezufuhr zum Motor wird beendet,
um den Motor, die Steuerschaltung und/oder die Ge-
triebeeinheit gegen elektrische und/oder mechani-
sche Schaden zu schitzen. Ist es aus der Prifung
geméss Schritt 18 bekannt, dass die Motorantriebs-
zeitspanne «Tdrv» die vorgegebene Zeitspanne
«Tset» ist, so bedeutet dies, dass die Antenne voll-
standig ausgefahren oder eingezogen ist. In diesem
Falle wird die Energiezufuhr zum Motor beendet, um
das Antreiben der Antenne zu beenden (Schritt
526).

Zwischen dem Ende des Antennenantriebs bis
zum Eingang des Antennenausfahr- oder Einfahrbe-
fehls wird der Mikroprozessor 12 in einen Ruhezu-
stand versetzt, um die Batterie zu schonen (Schritt
S28). Befindet sich Mikroprozessor 12 im Ruhezu-
stand, so kann er unnétigen Energieverlust vermei-
den, da lediglich ein Teil des Mikroprozessors 12
aktiv ist, der die Rolle des Ermittelns von Informati-
onen beziiglich des Antreibens ibemimmt.

Im Folgenden soll ein Antennenantriebsmecha-
nismus einer automatischen Antennenausfahr-Ein-
fahr-Vorrichtung gemass einer ersten Ausfithrungs-
form der Erfindung beschrieben werden.

Der Motor 4 mit der Motorwelle 24 lauft im Zei-
gersinne oder im Gegenzeigersinne um, je nach der
Polaritat des von Mikroprozessor 12 eingespeisten
Antriebssignales. Wie in Fig. 10 gezeigt, ist die Mo-
torwelle 24 von einem Mantel 170 aus Gummi um-
geben, um die Reibungskraft zu vergréssern.

Motor 4 ist zweckméssigerweise ein kleiner
Gleichstrommotor ohne Statorblechpaket mit einem
Durchmesser von 4 mm bis 6 mm.

Eine Getriebeeinheit 6, die an Motor 20 Idsbar
angeschlossen ist, dbertragt Drehmoment von der
Motorwelle 24 auf die Antenne 38 und fahrt diese
dabei aus dem Antennengehduse 172 aus bzw. in
dieses hinein. Im Folgenden soll die Getriebeeinheit
6 im Einzeinen beschrieben werden.

Das in den Fig. 4a, 4b und 5a bis 5c gezeigte
Getriebegehduse 26 umfasst eine Basisplatte 112,
deren Abmessungen ausreichen, um den oberen
Teil des Motors 20 aufzunehmen, welcher die Mo-
torwelle 24 tragt. Einer Flache der Basisplatte 112
sind Kupplungselemente angeformt, beispielsweise
die Kupplungsvorspriinge 100, 102 und 104, die
das Getriebegehduse 26 eng mit dem Motor 20
verbinden. Es sind ferner Getriebewellenkonsolen
106 und 108 gebildet, die von einer Position der
Basisplatte 112 in einer Richtung ausgehen, die der
projektierten Richtung der Kupplungsvorspringe
100, 102 und 104 entgegengerichtet sind und die
derart abgekropft sind, dass sie parallel zur Basis
112 verlaufen. Im Zentrum der Basisplatte 112 ist
eine Offnrung 114 zum Hindurchfihren der Motor-
welle 24 angeformt, und an der Basisplatte 112 und
den Konsolen 106 und 108 sind zwei Paare von
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Lochern 116/118 bzw. 120/122 angeformt, wobei je-
des Paar von Léchemn 116/118 und 120/122 mitei-
nander fluchten. Ausserdem umfasst das Getriebe-
gehause 26 eine Befestigungskonsole 110, die sich
von einer Kantenposition aus in radialer Richtung
erstreckt und in der Projektionsrichtung der Kupp-
lungsvorspringe 100, 102 und 104 abgekropft ist,
wobei Befestigungsnuten 124 und 124’ an den Sei-
ten der abgekrépften Teile jeweils vorgesehen sind.

Die Getriebeeinheit 6 weist ein Paar Getriebewel-
len auf, die dieselbe Gestalt haben. Wie in Fig. 6
gezeigt, weist jede Getriebewelle 28 und 30 Endbe-
reiche 136 und 138 auf. Diese werden jeweils in
zwei Bohrungen 116 und 118 eingeflhrt bzw. in
Bohrungen 120 und 122. Man erkennt aus Fig. 6
ferner zwei Bunde 130 und 134, die ein Herausglei-
ten der Getriebewellen 28 und 30 aus dem Getrie-
begehduse 26 verhindern. Teil 132 tragt Zahnrader
32, 34.

Es ist ein erstes Zahnrad 34 und ein zweites
Zahnrad 32 vorgesehen. Das zweite Zahnrad 32 ist
in Fig. 7a gezeigt. Zahnrad 32 ist aus zwei Teilen
einteilig hergestellt: ein Verzahnungsteil 144 und ein
Antennenkontaktteil 146. Verzahnungsteil 144 des
ersten Zahnrades 34, dessen Durchmesser grosser
als derjenige des Antennenkontakiteiles 146 ist,
kammt mit der Motorwelle 24. Der Durchmesserun-
terschied zwischen Teil 144 und Teil 146 solite auf
die folgende Weise bemessen werden: Befinden
sich die beiden Verzahnungsteile 144 der beiden
Zahnrader in Eingriff miteinander und laufen um, so
soll die Antenne 38 zwischen dem Kontaktteil 146
des einen Zahnrades und dem Kontaktteil 146 des
anderen Zahnrades stramm aufgenommen werden,
sodass kein Schlupf entsteht. Um andererseits ein
grosseres Drehmoment aufzubringen beim richtigen
Ubersetzungsverhiltnis der Motorwelle 24, ist der
Durchmesser des Verzahnungsteiles 144 des ers-
ten Zahnrades 34 grésser als jener der Motorwelle
24, und zwar um ein bestimmtes .Vielfaches. Im
Zentrum der Zahnrader 32 und 34 ist eine Durch-
gangsbohrung 142 in axialer Richtung vorgesehen.
Die Zahnrader 32 und 34, so wie in Fig. 11 darge-
stellt, sitzen stramm auf den Mantelflachen 132 der
Getriebewellen 28 bzw. 30.

Far eine weitere Ausfihrungsform weist die
Durchgangsbohrung 148 gemass Fig. 7b denselben
Durchmesser auf wie der Bund 134 der Getriebe-
welle 30. Zwischen dem Zahnradkupplungsteil 132
von Teil 30 und der inneren Umfangsflache des An-
tennenkontaktteils 146 von Zahnrad 32 ist ein Hohi-
raum. Das Anpassen von Zahnrad 32a, so wie in
Fig. 11a gezeigt, ermdglicht es, die Antenne auf
stabilere Weise zu bewegen und Stésse oder
Schwingungen wirksamer zu dampfen, und zwar
deshalb, weil der Kontaktflachenteil 146, der mit der
Antenne 38 unmittelbar in Berlihrung steht, breiter
ist.

Fig. 7c zeigt eine dritte Ausfihrungsform eines
Zahnrades. Dabei weist der Antennenkontaktteil
140 dieses Zahnrades 32b Umfangsrippen und Um-
fangsnuten auf. Die gerippte und genutete Fliche
hat den Vorteil, dass sie die Antenne 38 daran hin-
dert, aus der normalen Bewegungsspur zu laufen.

Es ist vorzuziehen, dass die genannten Zahnra-
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der aus elastischem Material hergestellt werden,
beispielsweise aus Gummi, um die Reibkraft zu
steigern und um Stdsse oder Vibration zu absorbie-
ren. Die Wahl des Materiales ist jedoch nicht auf
Gummi beschrankt.

Die Langzeitbenutzung einer Antennenantriebs-
vorrichtung kann eine gekrimmte Form der Anten-
ne zufolge externer Krafte nach sich ziehen, die ein
normales Betreiben der Antenne beeintrachtigen.
Ausserdem kann eine Vibration auf Grund des Mo-
torantriebs oder auf Grund externer Stosse, die auf
die Antenne 38 Obertragen werden, haufig auftre-
ten. Deshalb ist es notwendig, dass ein Stossdamp-
fer vorgesehen wird, der externe Krafte oder Vibra-
tion, die auf Motor 20 oder Getriebegehiuse 26
aufgebracht werden, reduziert oder absorbiert. Zu
diesem Zwecke und zum Zwecke des Fixierens des
Motors 20 und der Getriebeeinheit 6 am Antennen-
gehduse 172 wird weiterhin eine Fixiervorrichtung
vorgesehen, umfassend ein stossabsorbierendes
Element 36 und einen Fixierstift 40 wie auch eine
Fixierkonsole 110.

Der in Fig. 4a gezeigte Stossdampfer 36 ist
stramm eingesetzt zwischen einem Teil seiner obe-
ren Umfangsfldche und unter der Fixierkonsole 110
in Getriebegehduse 26. Zum Zwecke des strammen
Haftens hat der Stossdampfer 36, so wie in den
Fig. 8a bis 8¢ gezeigt, an seinem Boden 150 Kreis-
form; Vorspringe 154 und 156 sind in Befesti-
gungsnuten 124, 124’ stramm eingesetzt. Eine
Durchgangsbohrung 152 ist im mittleren Bereich
vorgesehen, Der Stossdampfer 36 solite im Hinblick
auf seine Funktion aus elastischem Material wie
Gummi hergestellt sein, um externe Stdsse, die
Uber die Antenne 38 Ubertragen werden, zu absor-
bieren oder abzuschwéachen, oder um die Motorvib-
ration zu absorbieren.

Wie in Fig. 9 gezeigt, weist ein Fixierstift 40 eine
Winkelgestalt auf. Die beiden Kupplungsenden 168
und 170 sind dazu vorgesehen, in die beiden Kupp-
lungsnuten (nicht dargestellt) in vorgegebenen Posi-
tionen des Antennengehauses 172 jeweils einge-
fihrt zu werden. Man erkennt einen Teil 160, der
an der Fiache der Durchgangsbohrung 152 im
Stossdampfer 36 stramm anliegt. Man erkennt fer-
ner Bunde 162, 164 und 166 zum strammen An-
koppein des Fixierstiftes 40 an den Stossdampfer
36

Werden die genannten Zahnrader 32 und 34 so-
wie der Stossdampfer 36 von der beschriebenen
Gestalt und dem beschriebenen Material verwendet,
so ist es mdglich zu verhindern, dass die Antenne
38 in abnormer Weise betrieben wird auf Grund
von Veranderungen oder Verbiegungen der Anten-
ne senkrecht zu ihrer Bewegungsachse, ferner eine
dussere Kraft, die vom Motor 20 und Getriebege-
hause 26 (bertragen wird, flexibel zu absorbieren,
die Antenne stets in bestem Zustand zu halten und
Gerausch sowie Vibration vom Motor zu reduzieren.

Bei der oben beschriebenen und in Fig. 4b dar-
gestellten Getriebeeinheit wird von der Motorwelle
24 das Drehmoment lber das erste Zahnrad 34 bei
entsprechendem Untersetzungsverhéltnis auf einen
héheren Wert gebracht. Das erste Zahnrad 34 wird
im Gegensinn zur Motorwelle 24 in Umlauf versetzt.
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Das zweite Zahnrad 32 erhalt Drehmoment vom
ersten Zahnrad 34 und wird in eine Richtung in
Umdrehung versetzt, die dem Drehsinn des ersten
Zahnrades 34 entgegengerichtet ist. Somit wird die
Antenne 38 vertikal ausgefahren oder eingezogen
durch die beiden. im Gegensinne umlaufenden
Zahnrader 32 und 34. .

Im Folgenden soll eine automatische Antennen-
ausfahr-Einfahr-Vorrichtung gemass weiterer Aus-
fihrungsformen der Erfindung beschrieben werden.

Die Fig. 13a und 13b zeigen eine automatische
Antennenausfahr-Einfahr-Vorrichtung gemass einer
zweiten Ausfithrungsform der Erfindung. Hierbei
wird ein Sdgezahngetriebe angewandt.

Im Folgenden sollen jene Elemente beschrieben
werden, die sich von der ersten Ausfihrungsform
unterscheiden. Die Motorwelle 24 tragt ein erstes
Sagezahnrad 184 in einer bestimmten Axialposition.
Innerhalb der Bunde 130 der Getriebewellen 28
bzw. 30 sind weitere Sagezahnrader 186 und 188
aufgekeilt. Die beiden Sagezahnrader 186 und 188
weisen einen Aussendurchmesser auf, der um ein
Vielfaches grosser als derjenige des ersten Sage-
zahnrades 184 ist, um das Drehmoment zu erhé-
hen. Man erkennt die Zahnrader 190 und 192, die
eine zylindrische Gestalt haben. Sie weisen jeweils
eine Durchgangsbohrung auf, die sich in Achsrich-
tung erstreckt. Die Bohrung nimmt einen Teil 132
der Getriebewellen 28 bzw. 30 auf, sodass eine
stramme Verkeilung mit den Zahnradern 190 bzw.
192 erfolgt. Die Zahnrader 190 und 192 werden
zweckmaéssigerweise wieder aus elastischem Mate-
rial wie Gummi hergestellt. Der Aussendurchmesser
der beiden Zahnrader 190 und 192 ist gleich jenem
des Antennenkontaktteiles 146 von Zahnrad 32. Ist
das S&gezahnrad 186 und das erste Zahnrad 190
auf die erste Getriebewelle 30 aufgekeilt, und das
Séagezahnrad 188 und das zweite Zahnrad 192 auf
die zweite Getricbewelle 28, und am Getriebege-
hause 26 montiert, so kdmmt das Sagezahnrad 186
der ersten Getriecbewelle 30 mit dem Sagezahnrad
188 der zweiten Getriebewelle 28, sodass das erste
Zahnrad 190 und das zweite Zahnrad 192 mit der
Antenne 38 in strammem Eingriff stehen.

Die Fig. 14a bis 14c zeigen eine automatische

" Antennenausfahr-Einfahr-Vorrichtung geméss einer
dritten Ausfiihrungsform der Erfindung, wobei ein
Riementrieb verwendet wird.

Im Folgenden sollen jene Elemente beschrieben
werden, die anders sind als bei der ersten Ausfiih-
rungsform. Wie in den Zeichnungen dargestellt, wird
Kraft Qibertragen Uber einen Riemen 204. Eine erste
Riemenscheibe 194 ist an einer bestimmten axialen
Stelle der Motorwelle 24 angeordnet, und eine
zweite Riemenscheibe 196 und eine dritte Riemen-
scheibe 198 sind genau an jenen Positionen ange-
ordnet, wo sich die Bunde 130 der Getriebewellen
28 bzw. 30 befinden. Jede Riemenscheibe 196 und
198 weist einen Durchmesser auf, der um ein vor-
bestimmtes Mehrfaches grésser als jener der ersten
Riemenscheibe 194 ist, um ein grésseres Drehmo-
ment bei einer Untersetzung in Bezug auf die erste
Riemenscheibe 194 zu erzielen. Ein erstes Rad 200
und ein zweites Rad 202 sind von zylindrischer Ge-
stalt und weisen jeweils eine Durchgangsbohrung
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auf, in die ein Teil 132 der Getriebewellen 28 bzw.
30 eingefiihrt ist, um mit den Rademn 200 und 202
stramm verkeilt zu werden.

Der Aussendurchmesser der beiden Réader 200
und 202 ist gleich jenem des Antennenkontaktteiles
146 von Zahnrad 32. Es empfiehlt sich, die Rader
200 und 202 aus elastischem Material wie Gummi
herzustellen. Sind die erste und die zweite Getrie-
bewelle 30 und 28 am Getriebegehduse montiert,
so wird die Antenne 38 vom ersten und zweiten
Rad 200, 202 stramm erfasst. Wie in Fig. 14c ge-
zeigt, umschlingt Riemen 204 die drei Riemenschei-
ben 194, 196 und 198, sodass die erste Getriebe-
welle 30 in einer Richtung entgegen dem Drehsinn
der Motorwelle 24 verdreht wird, und gleichzeitig
die zweite Getricbewelle 28 im selben Drehsinn
umlauft wie die Motorwelle 24. Die Antenne 38 wird
dabei in vertikaler Richtung bewegt durch das vom
Motor 20 gelieferte Drehmoment, dass Uber die ers-
te Getriebewelle 30 und die zweite Getriecbewelle
28 mittels des Riemens 204 Ubertragen wird.

Wahrend die Erfindung unter Bezugnahme auf
bestimmte Ausfiihrungsformen beschrieben wurde,
ist sie nicht auf ein tragbares oder schnurloses Te-
lefon beschrankt, sondern anwendbar auf jegliche
andere Art von Radiotransmitter/Receiver oder ein
anderes tragbares elektronisches Produkt mit einer
Antenne. Es versteht sich, dass zahlreiche Ande-
rungen bezlglich Formen und Einzelheiten vorge-
nommen werden koénnen, ohne dass damit der
Rahmen der Erfindung verlassen wird, so wie in
den beigefiigten Ansprichen beschrieben.

Patentanspriche

1. Verfahren zum automatischen Ausfahren und
Einfahren einer Antenne mittels eines Motors aus
einem Antennengehduse und in dieses hinein bei
einer schnurlosen Kommunikationsvorrichtung, um-
fassend die folgenden Verfahrensschritte:

a) Beschaffen der Information fiir das Aus- und Ein-
fahren der Antenne von elektrischen Signalen, ent-
sprechend dem Kommunikationsbeginn bzw. dem
Kommunikationsende der schnurlosen Kommunikati-
onsvorrichtung;

b) basierend auf der genannten Information wird
dem Motor ein Motor-Antriebs-Signal eingespeist,
um diesen im Uhrzeigersinn bzw. im Gegenuhrzei-
gersinn in Umiauf zu versetzen;

c) parallel zum Antreiben des Motors wird eine
wirksame Motor-Antriebs-Zeitspanne akkumuliert,
und es wird die akkumulierte Zeitspanne mit einer
vorgegebenen Zeitspanne verglichen, wahrend wel-
cher die Antenne aus dem Gehéuse voll ausgefah-
ren oder in das Gehause voll eingefahren wird, falls
keine Stérung des Betreibens des Motors vorliegt,
wobei der Vorgang des Akkumulierens und des
Vergleichens so lange periodisch wiederholt wird,
wie der Motor betrieben wird;

d) basierend auf den Ergebnissen der vergleichen-
den Operationen wird periodisch Oberprift, ob der
Motor (ber einen Bezugswert hinaus Uberlastet ist,
wenn die wirksame Motor-Betriebszeitspanne gerin-
ger als die genannte vorgegebene Zeitspanne ist;
e) lbersteigt die Motorlast den genannten Bezugs-
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wert, so wird innerhalb einer Anzahl von Malen eine
Abschaltoperation des Motor-Antriebssignales wie-
derholt, sodass das Motorantriebssignal dem Motor
wahrend einer bestimmten Zeitspanne so lange
nicht zugeflhrt wird, bis ein Zustand eintritt, bei
welchem die Motorlast nicht mehr den genannten
Bezugswert Uberschreitet; und

f) basierend auf den genannten Ergebnissen der
wiederholten vergleichenden Operationen wird dann
kein Motor-Antriebssignal mehr dem Motor einge-
speist, wenn die effektive Motor-Antriebszeitspanne
gleich der genannten vorgegebenen Zeitspanne ist.

2. Verfahren nach Anspruch 1, weiterhin umfas-
send einen Verfahrensschritt zum Ruhenlassen ei-
ner Steuereinrichtung, die das Antreiben des Motors
wahrend einer Zeitspanne steuert, nachdem das
Ausfahren der Antenne aus dem Antennengehduse
bzw. das Einfahren in das Antennengehause vollen-
det ist, bis eine nachste Kommunikations-Startope-
ration oder eine nachste Kommunikations-Endope-
ration beginnt.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Einspeisen von Motorantriebs-
signalen an den Motor intermittierend wéhrend ei-
nes bestimmten Zeitintervalls durchgefiihrt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das genannte Uberpriifen auf Uber-
lastung des Motors dadurch ausgefiihrt wird, dass
erfasst wird, ob ein Strom, der einer Motorsteuer-
einrichtung von einer Energiequelle zugeflhrt wird,
grosser als ein vorgegebener Wert ist.

5. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die genannten elekirischen Signale,
die einer Kommunikations-Startoperation und einer
Kommunikations-Endoperation entsprechen, entwe-
der elektrische Schaltsignale sind, umgeformt von
Vorgangen des Offnens und Schliessens einer
Frontklappe der schnurlosen Kommunikationsein-
richtung, oder elektrische Signale, erzeugt durch
Driicken einer Kommunikations-Starttaste und einer
Kommunikations-Endtaste der genannten schnurio-
sen Kommunikationseinrichtung.

6. Verfahren nach Anspruch 1, weiterhin umfas-
send den Schritt des automatischen Einfahrens der
Antenne in das Antennengehause bei Erfassen ei-
ner Motoriiberlastung selbst nach Wiederholen des
Unterbrechens des genannten Motorantriebssigna-
les, wahrend die Antenne aus dem Antennengehéu-
se ausfahrt.

7. Vorrichtung zur Durchfilhrung des Verfahrens
nach Anspruch 1 zum automatischen Ausfahren ei-
ner Antenne aus einem Antennengehéuse tind Ein-
fahren in das Antennengehduse einer schnurlosen
Kommunikationseinrichtung, umfassend:

a) einen Motor mit einer Motorwelle zum Antreiben
im Gegenuhrzeigersinn oder im Uhrzeigersinn ent-
sprechend einem zugeflihrten Motorantriebssignal
zum Erzeugen eines Drehmomentes;

b) eine Steuereinrichtung zum Erfassen einer Infor-
mation bezlglich des Aus- und Einfahrens der An-
tenne von elektrischen Signalen entsprechend einer
Kommunikations-Startoperation und einer Kommuni-
kations-Endoperation der genannten schnuriosen
Kommunikationseinrichtung und, basierend auf der
genannten Information, Einspeisen der Motoran-
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triebssignale zum Motor, um diesen so lange im
Uhrzeigersinne oder im Gegenuhrzeigersinne in
Umlauf zu versetzen, bis eine vorgegebene Zeit-
spanne abgelaufen ist, wahrend welcher die Anten-
ne aus dem Antennengehduse vollstdndig ausge-
fahren oder in dieses vollstandig eingefahren ist, in
jenem Falle, bei welchem keine Stérung des Betrei-
bens des Motors vorliegt;

c) eine Getriebeeinheit, die dem Motor lésbar zuge-
ordnet ist, um der Antenne das genannte Drehmo-
ment von der Motorwelle zu Gbertragen und um da-
mit die Antenne aus dem Antennengehause auszu-
fahren bzw. in das Antennengeh&use einzufahren.

8. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass diese weiterhin ein Befesti-
gungsmittel zum Befestigen einer Einheit aus Motor
und Getriebe am Antennengehduse aufweist.

9. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass diese weiterhin ein Fixier- und
Absorbiermittel zum Befestigen einer Einheit aus
Motor und Getricbe am Antennengehéuse aufweist
und zum Absorbieren von Vibrationen, die dann er-
zeugt werden, wenn der Motor umlauft sowie einer
externen stérenden Kraft, die Uber die Antenne auf
die genannte Einheit aufgebracht wird.

10. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung das ge-
nannte Motorantriebssignal intermittierend dem Mo-
tor wahrend vorgegebener Zeitspannen zufihrt.

11. Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung paraliel
zum Antreiben des Motors eine wirksame Motoran-
triebszeitspanne akkumuliert und diese mit einer
vorgegebenen Zeitspanne vergleicht, wobei der Ak-
kumulier- und der Vergleichsvorgang periodisch so
lange wiederholt werden, wie der Motor umlauft, ba-
sierend auf jedem der genannten wiederholten Ver-
gleiche periodisch Uberprift, ob die Motorlast dann
einen Bezugswert (berschreitet, wenn die genannte
wirksame Motorantriebszeitspanne kleiner als die
genannte vorgegebene Zeitspanne ist, wenn die
Motorlast den genannten Bezugswert Uberschreitet,
innerhalb einer maximalen Zahl N von Malen eine
Operation des Unterbrechens des Motorantriebssig-
nales wiederholt, sodass diese dem Motor wahrend
einer vorgegebenen Zeitspanne nicht zugefihrt wer-
den, bis zu einem Zustand, in welchem der Motor
nicht mehr Uberlastet wird, und, basierend auf je-
dem der genannten wiederholten Vergleiche, dem
Motor dann keine Motorantriebssignale mehr zu-
fahrt, wenn die effektive Motorantriebszeitspanne
gleich der genannten vorgegebenen Zeitspanne ist.

12. Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens
nach Anspruch 1 zum automatischen Ausfahren ei-
ner Antenne aus einem Antennengehduse einer
schnurlosen Kommunikationseinrichtung sowie zum
Einfahren in dieses Gehause, umfassend:

a) einen Motor mit einer Motorwelle, die entspre-
chend einem zugefilhiten Motorantriebssignal um-
lauft, um ein Drehmoment zu erzeugen;

b) eine Steuereinrichtung zum Sammeln einer Infor-
mation beziglich des Aus- und Einfahrens der An-
tenne von elektrischen Signalen entsprechend der
Kommunikations-Startoperation und der Kommuni-
kations-Endoperation der genannten schnurlosen
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Kommunikationseinrichtung und, basierend auf der
genannten Information, Einspeisen der genannten
Motorantriebssignale zum Motor, um diesen im Uhr-
zeigersinne oder im Gegenuhrzeigersinne so lange
in Umlauf zu versetzen, bis eine vorgegebene Zeit-
spanne abgelaufen ist, wahrend welcher die Anten-
ne aus dem Antennengehduse vollstandig ausge-
fahren oder vollsténdig eingefahren ist in jenem Fal-
le, in welchem keine Storung des Betreibens des
Motors vorliegt, wobei das Zufiihren des genannten
Motorantriebssignales zum Motor intermittierend
wéhrend vorgegebener Zeitspannen durchgefuhrt
wird, und wahrend die Antenne betrieben wird, die
Steuereinrichtung {berprift, ob das Betreiben der
Antenne gestort wird, und eine vorgegebene Routi-
nelberprifung zum Handhaben einer Stérung dann
ausfihrt, wenn eine Stérung aufgebracht wird, um
zu verhindern, dass die Steuereinrichtung elektrisch
und/oder mechanisch beschadigt wird;

¢) eine Getriebeeinheit, die mit dem Motor eine Ein-
heit bildet, um von der Motorwelle Ubertragenes
Drehmoment auf die Antenne zu Ubertragen, um
diese aus dem Antennengehduse auszufahren oder
in dieses einzufahren; und d) ein Fixiermittel zum
Fixieren einer Einheit aus Motor und Getriebe am
Antennengehause.

13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung paralilel
zum Antreiben des Motors eine wirksame Motor-An-
triebszeitspanne akkumuliert und diese mit einer vor-
gegebenen Zeitspanne vergleicht, wobei der Akum-
mulationsvorgang und der Vergleichsvorgang perio-
disch so lange wiederholt werden, wie der Motor
umlauft, basierend auf jedem der genannten wieder-
holten Vergleiche periodisch tberpriift, ob die Motor-
last einen Bezugswert dann {berschreitet, wenn die
genannte effektive Motor-Antriebszeitspanne kleiner
ist als die genannte vorgegebene Zeitspanne; wenn
die Motorlast den Bezugswert Gberschreitet, inner-
halb einer maximaien Anzahl N von Malen eine
Operation des Unterbrechens des Motorantriebssig-
nales wiederholt, sodass diese dem Motor wahrend
einer vorgegebenen Zeitspanne so lange nicht zuge-
fihrt werden, bis ein Zustand erreicht ist, bei wel-
chem der Motor nicht mehr (berlastet ist; und, ba-
sierend auf jedem der genannten wiederholten Ver-
gleiche, dem Motor dann nicht mehr das genannte
Motorantriebssignal zufiihrt, wenn die genannte ef-
fektive Motor-Antriebszeitspanne gleich der genann-
ten vorgegebenen Zeitspanne ist.

14. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung einen Mik-
roprozessor zum Durchfiihren eines hierin einge-
bauten, vorgegebenen Programmes umfasst, einen
Resettingteil zum Zurlckstellen des Mikroprozes-
sors, einen Uberstromdetektor zum Liefern einer In-
formation an den Mikroprozessor dariiber, ob die
Motorlast einen Bezugswert {berschreitet, einen
Klingelsignaiteil zum Zufihren von Klingelsignalen
zum Mikroprozessor, und einen Energiequellenteil
zum Liefern einer konstanten Spannung zum Mikro-
prozessor, zum Resettingteil, zum Uberstromdetek-
tor und zum Klingelsignaiteil.

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Energiequellenteil eine Ze-
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nerdiode umfasst, angeschlossen an eine Energie-
quelle, und einen ersten Widerstand, angeschios-
sen an die Zenerdiode, dass der Mikroprozessor an
den Energiequellenteil angeschlossen ist, dass der
Resettingteil einen zweiten Widerstand und einen
ersten Kondensator umfasst, die in Reihe geschal-
tet sind, wobei der zweite Widerstand an den Ener-
giequellenteil angeschiossen ist und die beiden Ter-
minale des genannten ersten Kondensators an den
Mikroprozessor angeschlossen sind, wobei der
Uberstromdetektor einen Transistor aufweist und ei-
nen dritten Widerstand, der mit dem Transistor in
Reihe geschaltet ist, wobei ein Emitter und eine Ba-
sis des Transistors an Terminale des genannten
ersten Widerstandes angeschlossen sind, wobei ein
Kollektor des genannten Transistors an den Mikro-
prozessor angeschlossen ist, und der genannte drit-
te Widerstand durch ein erstes Terminal geerdet ist
und angeschlossen ist an den Kollektor des ge-
nannten Transistors und den Mikroprozessor durch
ein zweites Terminal; und wobei der Klingelsignalteil
einen vierten Widerstand und einen zweiten Kon-
densator umfasst, die in Reihe geschaitet sind, wo-
bei der vierte Widerstand an die Terminale des ers-
ten Widerstandes und des Mikroprozessors ange--
schlossen sind und der zweite Kondensator durch
einen seiner Terminale geerdet ist, das nicht an
den vierten Widerstand angeschlossen ist.

16. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinrichtung nach dem
Beenden des Aus- oder Einfahrens der Antenne
aus bzw. in das Antennengehduse wéhrend eines
Intervalles im Ruhezustand gehalten wird, bis die
nachste Kommunikations-Startoperation bzw. Kom-
munikations-Endoperation beginnt.

17. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Getriebeeinheit ein Getrie-
begehause aufweist, das abnehmbar an den Motor
angeschlossen ist, wobei die Motorwelle hierin auf-
genommen ist und die Antenne hindurchgefihrt ist,
dass ein erster Getriebeteii am Getriebegehéuse
gelagert ist, und parallel zur Motorwelle mit dieser
im Eingriff steht und mit der Antenne in Bezug auf
die Achse eines ersten Zahnrades quer im Eingriff
steht, um das Drehmoment von der Motorwelle auf
die Antenne und einen zweiten Getriebeteil, der am
Getriebegehduse gelagert ist, zu Ubertragen, wobei
der zweite Getriebeteil parallel mit dem ersten Ge-
triebeteil und quer mit der Antenne in Bezug auf
eine Achse des zweiten Getriebeteiles in Eingriff
steht, um Drehmoment vom ersten Getriebeteil zur
Antenne zu Gbertragen, wobei der erste Getriebeteil
und der zweite Getriebeteil auf die Antenne mittels
Verzahnung Drehmoment Gbertragen, um diese li-
near zu bewegen.

18. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Motorwelle einen Mantel
aus einem Material zum Steigern der Reibkraft zwi-
schen Motorwelle und erstem Getriebeteil aufweist.

19. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der erste und der zweite Getrie-
beteil jeweils ein vorbestimmtes Untersetzungsver-
héltnis in Bezug auf die Motorwelle aufweisen, um
ein hoheres Drehmoment als die Motorwelle zu er-
zeugen.
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20. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der erste und der zweite Getrie-
beteil eine Getriebewelle aufweisen, die im Getrie-
begehduse drehbar gelagert ist, ferner ein Zahnrad
aus elastischem Material, das abnehmbar an der
Getriebewelle angekoppelt ist, und das ein be-
stimmtes Untersetzungsverhéltnis in Bezug auf die
Motorwelle aufweist, um ein héheres Drehmoment
als die Motorwelle zu erzeugen.

21. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der erste und der zweite Getrie-
beteil reibschlissige Elemente sind, die das Dreh-
moment von der Motorwelle auf die Antenne (ber-
tragen.

22. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Getriebe weiterhin ein Sa-
gezahnrad aufweist, das mit der Motorwelle gekop-
pelt ist, und dass die beiden Getriebeteile jeweils
ein Sagezahnelement sind.

23. Vorrichtung nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Motorteil einen Antriebsrie-
men aufweist, der der Motorwelle zugeordnet ist,
und dass die Getriebeeinheit einen Antriebsriemen
umfasst, und das erste und das zweite Getriebeteil
jeweils ein Riementriebelement mit einer Riemen-
scheibe ist, die Drehmoment von der Motorwelle
auf die Antenne Ubertragt.

24, Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Getriebeeinheit ein erstes
und ein zweites Zahnrad aufweist, die jeweils aus
elastischem Material bestehen und einteilig ausge-
bildet sind mit einem Verzahnungsteil von zylindri-
scher Gestalt und von einem ersten Aussendurch-
messer sowie einem Antennenkontakiteil von zy-
lindrischer Gestalt von einem zweiten Aussendurch-
messer, wobei der zweite Aussendurchmesser etwa
um den Aussendurchmesser einer Antenne kleiner
ist als der erste Aussendurchmesser, wobei eine
erste Getriebewelle und eine zweite Getriebewelle
einen ersten bzw. einen zweiten Bund aufweisen,
wobei das Getriebegehduse eine Basisplatte auf-
weist, die mit der Oberseite des Motors, an welcher
die Motorwelle gelagert ist, in Kontakt steht, wobei
ein Kupplungselement an einer Kante der Basisplat-
te gebildet ist, um das Getriebegehduse mit dem
Motor losbar zusammenzukoppeln, wobei sich die
Getriebewellenkonsolen parallel zur Motorwelle er-
strecken und parallel zur Basisplatte abgekropft
sind, um die erste Getriebewelle und die zweite Ge-
triebewelle drehbar zu tragen, wobei eine erste
Bohrung in einer ersten Position der Basisplatte
vorgesehen und von der Motorwelle durchdrungen
ist, und eine zweite und eine dritte Bohrung an ei-
ner zweiten Position der Basisplatte vorgesehen
werden, um eine erste Kante der ersten Getriebe-
welle bzw. der zweiten Getriebewelle aufzunehmen,
sowie eine vierte und flnfte Bohrung an den Getrie-
bewellenkonsolen vorgesehen und der zweiten und
dritten Bohrung der Basisplatte zugewandt sind, um
zweite Kanten der ersten bzw. der zweiten Getrie-
bewelle aufzunehmen, und wobei dann, wenn das
genannte Paar von Getriebewellen mit dem ge-
nannten Paar von Zahnradern im Getriebegehause
montiert ist, die zweite und die dritte Bohrung wie
auch die vierte und die fiinfte Bohrung um einen
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solchen Abstand auseinander liegen, dass die An-
tennenkontaktteile des ersten und des zweiten
Zahnrades die Antenne stramm erfassen und
gleichzeitig die Getriebeteile des ersten Zahnrades
und des zweiten Zahnrades sich im Eingriff befin-
den, und die erste und die zweite Bohrung um ei-
nen solchen Abstand auseinander liegen, dass die
Motorwelle mit dem Verzahnungsteil des ersten
Zahnrades in Eingriff steht.

25. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das erste und das zweite Zahn-
rad aus elastischem Material hergestellt sind, dass
der Verzahnungsteil zylindrisch ist und einen ersten
Innendurchmesser und einen ersten Aussendurch-
messer aufweist, dass der Antennenkontakiteil zy-
lindrisch ist und einen zweiten Innendurchmesser
und einen zweiten Aussendurchmesser aufweist,
der etwa um den Aussendurchmesser der Antenne
kleiner als der erste Aussendurchmesser ist, dass
der erste Innendurchmesser derart bemessen ist,
dass jedes Zahnrad mit jeder Getriebewelle in Ein-
griff gebracht werden kann, dass der zweite Innen-
durchmesser gleich einem Durchmesser desjenigen
Teiles ist, dem der genannte Bund einer jeden Ge-
triebewelle angeformt ist, und dass der erste Aus-
sendurchmesser grosser als der Durchmesser der
Motorwelle ist, um das Drehmoment bei einer gege-
benen Untersetzung in Bezug auf die Motorwelle zu
vergréssern.

26. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Fixiereinrichtung eine Fixier-
konsole aufweist, die sich von einem Kantenbereich
einer Basisplatte des Getriebegehduses aus hori-
zontal erstreckt und abgekropft ist, um sich in Rich-
tung des Kupplungselementes zu erstrecken, dass
auf beiden Seiten des vorstehenden Teiles Fixiernu-
ten angeformt sind, dass ein Stossdampfer aus
elastischem Material in die Fixiernuten stramm ein-
gepasst und zwischen einem oberen Bereich einer
Umfangsfliche des Motors und der Fixierkonsole
stramm eingesetzt ist, sodass eine Durchgangsboh-
rung gebildet ist, und dass ein Fixierstift in die
Durchgangsbohrung des Stossdampfers stramm
eingesetzt ist, um die Einheit aus Motor und Getrie-
be an das Antennengehduse anzuschliessen.

27. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Motor weiterhin eine erste
Riemenscheibe aufweist, die an die Motorwelle an-
gekoppelt ist, dass die Getriebeeinheit weiterhin ein
Band zum Ubertragen von Drehmoment aufweist,
dass die erste Getriebewelle und die zweite Getrie-
bewelle eine zweite bzw. eine dritte Riemenscheibe
an einer Position innerhalb des genannten Bundes
aufweisen, dass die Durchmesser der zweiten und
der dritten Riemenscheibe grosser sind als jener
der ersten Riemenscheibe, um das Drehmoment
bei einem gegebenen Untersetzungsverhaitnis in
Bezug auf die erste Riemenscheibe zu erhéhen,
und dass das erste und das zweite Zahnrad, aus
elastischem Material bestehend, jeweils eine zylind-
rische Gestalt aufweisen mit einem solchen Innen-
durchmesser, dass jedes Zahnrad an jede Getriebe-
welle angekoppelt werden kann, und einen soichen
Aussendurchmesser, dass jedes Zahnrad dann in
strammen Kontakt mit der Antenne gebracht wer-



19 CH 693 430 A5

den kann, wenn das erste und das zweite Zahnrad
mittels der ersten und der zweiten Getriebewelle im
Getriebegehduse gelagert sind, wobei das Band die

drei Riemenscheiben derart umschlingt, dass das
erste Zahnrad gegenlaufig zur Motorwelle umlaufen 5
kann, und das zweite Zahnrad in derselben Rich-
tung wie die Motorwelle.

28. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Motor weiterhin ein erstes
Sagezahnrad aufweist, das mit der Motorwelle ge- 10
koppelt ist, dass die erste und die zweite Getriebe-
welle ein zweites Sagezahnrad und ein drittes Sa-
gezahnrad aufweisen, jeweils in einer Position in-
nerhalb des genannten Bundes, dass der
Durchmesser des zweiten und des dritten Sage- 15
zahnrades grosser ist als jener des ersten Sage-
zahnrades, um bei einem gegebenen Uberset-
zungsverhaltnis eine Drehmomentvergrésserung in
Bezug auf das erste Sagezahnrad zu erzeugen,
dass das erste und das zweite Zahnrad, aus elasti- 20
schem Material hergestellt, eine zylindrische Gestalt
haben, wobei deren Innendurchmesser derart be-
messen ist, dass jedes Zahnrad an jede Getriebe-
welle angekoppelt werden kann, und einen Aussen-
durchmesser, dass jedes Zahnrad mit der Antenne 25
dann in strammen Kontakt gebracht werden kann,
wenn das erste und das zweite Zahnrad mittels der
ersten und der zweiten Getriebewelle im Getriebe-
gehause gelagert sind, wobei das erste Sdgezahn-
rad der Motorwelle mit dem zweiten Sagezahnrad 30
der ersten Getriebewelle im Eingriff steht und das
zweite Sagezahnrad der ersten Getriebewelle mit
dem dritten Sagezahnrad der zweiten Getricbewelle
in Eingriff steht.
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