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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Heckklap-
pensystem für ein Kraftfahrzeug (1), mit einer an dem Kraft-
fahrzeug (1) anlenkbaren Heckklappe (5) zum Verschließen
einer Heckraumöffnung des Kraftfahrzeugs (1), und einem
motorischen und steuerbaren Antrieb (10) zum automati-
schen Verschwenken der Heckklappe (5) von einem geöff-
neten Zustand in einen geschlossenen Zustand und umge-
kehrt, wobei die Heckklappe (5) eine wenigstens einen Ab-
standssensor (20) umfassende Abstandssensorik (15) auf-
weist, mittels der ein Abstand zu einem in einem Schwenk-
bereich der am Kraftfahrzeug (1) angelenkten Heckklappe
(5) detektierten Hindernis (30) ermittelbar ist, und wobei ein
Mittel (25) zur Steuerung des Antriebs (10) vorhanden ist,
das den Antrieb (10) abhängig von dem ermittelten Abstand
steuert.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Heckklappensystem
für ein Kraftfahrzeug, ein Verfahren zum Betrieb ei-
nes solchen Heckklappensystems sowie ein Kraft-
fahrzeug, das ein solches Heckklappensystem um-
fasst oder in dem ein solches Verfahren durchgeführt
wird.

[0002] Beim Öffnen der Heckklappe eines Kraft-
fahrzeugs können Beschädigungen auftreten, wenn
diese mit Gegenständen oder Wänden kollidie-
ren, die sich im Schwenkbereich befinden. Die
DE 19801274 A1 beschreibt zur Vermeidung von
Schäden die Verwendung einer bereits auf den Heck-
bereich eines Fahrzeugs ausgerichteten Abstands-
sensorik. Dabei werden die Daten der Abstandssen-
sorik, die eigentlich für Abstandswarnungen beim
Einparken oder für Abstandsermittlungen zu nach-
folgenden Fahrzeugen im Fahrbetrieb gedacht sind,
verwendet, um die Antriebsleistung für den Antrieb
der Heckklappe zu steuern, falls rechnerisch erkannt
wird, dass sich ein Hindernis innerhalb des Schwenk-
bereichs der Heckklappe hinter dem Kraftfahrzeug
befindet.

[0003] Derartige auf den Heckbereich eines Kraft-
fahrzeugs ausgerichteten Abstandssensoren sind
üblicherweise so weit wie möglich hinten am Kraft-
fahrzeugheck angeordnet, also in den rückwärtigen
Stoßfängern, und erfassen somit ungehindert den
Bereich hinter dem Kraftfahrzeugheck.

[0004] Die Aufgabe der Erfindung ist es, Möglichkei-
ten bereitzustellen, mit denen ein erweiterter Erfas-
sungsbereich vorliegt oder mit denen Abstandssen-
soren vorteilhafter eingesetzt werden können.

[0005] Die Erfindung ergibt sich aus den Merkmalen
der unabhängigen Ansprüche. Vorteilhafte Weiterbil-
dungen und Ausgestaltungen sind Gegenstand der
abhängigen Ansprüche. Weitere Merkmale, Anwen-
dungsmöglichkeiten und Vorteile der Erfindung erge-
ben sich aus der nachfolgenden Beschreibung, so-
wie der Erläuterung von Ausführungsbeispielen der
Erfindung, die in den Figuren dargestellt sind.

[0006] Die Aufgabe ist in einem ersten Aspekt ge-
löst durch ein Heckklappensystem für ein Kraftfahr-
zeug, mit einer an dem Kraftfahrzeug anlenkbaren
Heckklappe zum Verschließen einer Heckraumöff-
nung des Kraftfahrzeugs, und einem motorischen
und steuerbaren Antrieb zum automatischen Ver-
schwenken der Heckklappe von einem geöffneten
Zustand in einen geschlossenen Zustand und um-
gekehrt, wobei die Heckklappe eine Abstandssen-
sorik aufweist, mittels der ein Abstand zu einem in
einem Schwenkbereich der am Kraftfahrzeug ange-
lenkten Heckklappe detektierten Hindernis ermittel-
bar ist, und wobei ein Mittel zur Steuerung des An-

triebs vorhanden ist, das den Antrieb abhängig von
dem ermittelten Abstand steuert.

[0007] Die Abstandssensorik, die einen oder meh-
rere Abstandssensoren umfasst, ist somit direkt an
der Heckklappe angeordnet und wird während des
Verschwenkens der Heckklappe zusammen mit die-
ser bewegt. Ist die Heckklappe geschlossen, so liegt
der Erfassungsbereich der Abstandssensorik hin-
ter dem Kraftfahrzeugheck, wodurch Gegenstände
oder Wände hinter dem Kraftfahrzeug erfassbar sind.
Wird die Heckklappe in Richtung des geöffneten Zu-
stands verschwenkt, so ändert auch der Erfassungs-
bereich der Abstandssensorik von einem im Wesent-
lichen in Richtung der Fahrzeuglängsachse nach hin-
ten gerichteten Bereich im geschlossenen Zustand
zu einem mehr in Richtung der Fahrzeughochach-
se gerichteten Bereich im geöffneten Zustand. Vor-
teilhaft ist somit nicht eine Kollisionsgefahr mit hin-
ter dem Kraftfahrzeugheck befindlichen Hindernissen
wie Gegenständen oder Wänden feststellbar, son-
dern zusätzlich auch eine Kollisionsgefahr mit über
dem Kraftfahrzeugheck befindlichen Hindernissen.
Beispielsweise kann somit verhindert werden, dass
die Heckklappe des Kraftfahrzeugs beim Öffnen mit
niedrig liegenden Deckenwänden einer Parkgarage,
mit niedrig liegenden Gestängen, Leitungen oder mit
Sensoreinrichtungen, die in Parkgaragen die Bele-
gung eines Stellplatzes detektieren, oder mit niedri-
gen Decken oder Trennböden, die oft bei Duplexga-
ragen auftreten, kollidiert. Da im geschlossenen Zu-
stand wiederum der Bereich hinter dem Kraftfahrzeug
erfasst wird, kann die Abstandssensorik des Heck-
klappensystems vorteilhaft eine herkömmliche Ab-
standssensorik ersetzen, die nicht in der verschwenk-
baren Heckklappe angeordnet ist, sondern in einem
nicht verschwenkbaren Teil der Fahrzeugkarosse-
rie, üblicherweise im Stoßfänger. Somit wird eine in
Kraftfahrzeugen bekannte Funktionalität, nämlich ei-
ne Überwachung einer Kraftfahrzeugumgebung hin-
ter dem Fahrzeug, beibehalten und ohne das Erfor-
dernis zusätzlicher Bauteile durch eine weitere Funk-
tionalität ergänzt, nämlich die Überwachung einer
Kraftfahrzeugumgebung oberhalb des Fahrzeugs.

[0008] Für den motorischen und steuerbaren Antrieb
kommen beispielsweise fachbekannte Lösungen in
Frage, wie etwa Schwenkmotoren, Elektrozylinder,
Hydraulikzylinder, Pneumatikzylinder oder beliebige
Kombinationen davon.

[0009] Das Mittel zur Steuerung des Antriebs steuert
diesen abhängig von dem ermittelten Abstand zu ei-
nem Hindernis, oder bei mehreren detektierten Hin-
dernissen in Abhängigkeit zum demjenigen Hinder-
nis, für das bei weiterem Verschwenken als erstes
eine Kollisionsgefahr mit der Heckklappe bestünde.
Das Mittel zur Steuerung kann räumlich zusammen
mit dem Antrieb in einer Verschwenkvorrichtung für
die Heckklappe untergebracht sein oder räumlich ge-



DE 10 2012 024 931 A1    2014.06.26

3/13

trennt davon vorliegen. In einem nicht beschränken-
den Beispiel ist das Mittel zur Steuerung ein elek-
tronischer Regelkreis, der die Steuerung unabhängig
von anderen Fahrzeugfunktionen durchführt. In ei-
nem weiteren nicht beschränkenden Beispiel ist das
Mittel zur Steuerung in einem Fahrzeugzentralcom-
puter implementiert, der auch weitere Fahrzeugfunk-
tionen steuert.

[0010] Gemäß einer Ausführungsform ist das Mit-
tel zur Steuerung des Antriebs derart ausgeführt und
eingerichtet, dass im Falle, dass ein Abstand zu ei-
nem im Schwenkbereich detektierten Hindernis einen
vorgegebenen Grenzwert unterschreitet, der Antrieb
gestoppt wird. Das Verschwenken der Heckklappe
wird dadurch getoppt, so dass diese sich nicht wei-
ter in Richtung des Hindernisses bewegt wird. Ein
Kontakt der Heckklappe mit dem Hindernis, eine Be-
schädigung der Heckklappe und/oder des Hinder-
nisses, und/oder eine Verlagerung des Hindernisses
durch die Heckklappe werden dadurch vorteilhaft ver-
mieden. Das Mittel zur Steuerung des Antriebs er-
hält Abstandsdaten der Abstandssensorik über eine
drahtlose oder leitungsgebundene Datenverbindung
und übermittelt über ebenfalls eine drahtlose oder lei-
tungsgebundene Datenverbindung Steuerungsdaten
an den Antrieb, der in Abhängigkeit davon die Heck-
klappe verschwenkt oder nicht verschwenkt. Das
Stoppen des Antriebs erfolgt gemäß einer Weiterbil-
dung abrupt, sobald der Mindestabstand unterschrit-
ten wird. In einer alternativen Weiterbildung wird die
Leistung des Antriebs bereits vor Erreichen des Min-
destabstands mit zunehmender Annäherung an die-
sen allmählich verringert, so dass beim Erreichen des
Grenzwerts oder spätestens bei dessen Unterschrei-
ten die Heckklappe stetig zum Stillstand kommt.

[0011] In einer weiteren Ausführungsform ist die Ab-
standssensorik in einem Bereich der Heckklappe an-
geordnet, der im geschlossenen Zustand der am
Kraftfahrzeug angelenkten Heckklappe einer Fahr-
bahnoberfläche zugewandt ist. Dadurch kommen
Gegenstände auf der Fahrbahnoberfläche oder Er-
hebungen der Fahrbahnoberfläche im Erfassungsbe-
reich der Abstandssensorik zu liegen. Die Abstands-
sensorik des Heckklappensystems kann somit vor-
teilhaft insbesondere die Aufgabe einer Einparkhilfe
wahrnehmen und im Rahmen eines Einparkvorgangs
geeignete Abstände zu Bordsteinen oder anderen
Abgrenzungen von Fahrbahnen oder Parkbuchten,
wie etwa Ziersteinen oder Pflanzenkübeln, ermitteln.
Kommt das Kraftfahrzeug zum Stillstand und wird ein
Verschwenken der Heckklappe eingeleitet, um die-
se zu öffnen, so schwenkt auch der Erfassungsbe-
reich der Abstandssensorik nach oben, wodurch wie-
der vorteilhaft Hindernisse erfassbar sind, die sich
oberhalb der Fahrbahnoberfläche und innerhalb des
Schwenkbereichs der Heckklappe befinden. Weiter-
hin kann der Erfassungsbereich der Abstandssenso-
rik in der zwischen Hochachse und Längsachse des

Kraftfahrzeugs aufgespannten Ebene eng oder weit
ausgelegt sein. Bei einem engen Erfassungsbereich
liegt ein geringer Höhenwinkel vor, so dass bei ge-
schlossener Heckklappe im Wesentlichen nur Hin-
dernisse auf der Ebene der Fahrbahn erfasst werden.
Bei einem weiten Erfassungsbereich liegt dement-
sprechend ein großer Höhenwinkel vor, so dass nicht
nur Hindernisse auf Fahrbahnebene erfasst werden,
sondern auch höher liegende Hindernisse wie etwa
Pflanzenkübel und dergleichen. Weiterhin vorteilhaft
nutzbar ist ein großer Öffnungswinkel zur Überwa-
chung nachfolgender Verkehrsteilnehmer, die sich
nicht unmittelbar hinter dem Kraftfahrzeug befinden,
sondern weiter entfernt, beispielsweise fünf bis Dut-
zende von Metern.

[0012] Als Sensoren für die Abstandssensorik kön-
nen fachbekannte Sensoren verwendet werden.
Nicht-beschränkende Beispiele dafür sind Radarsen-
soren, Ultraschallsensoren, LIDAR-Sensoren, opti-
sche oder stereooptische Sensoren, die einzeln oder
in beliebiger Kombination verwendbar sind. Dem-
entsprechend kann die Abstandssensorik einen ein-
zigen Abstandssensor umfassen, zwei oder mehr
Abstandssensoren des gleichen Typs, die an un-
terschiedlichen Stellen der Heckklappe vorliegen,
oder wenigstens ein Exemplar eines Abstandssen-
sors eines ersten Typs zusammen mit wenigstens
einem Exemplar eines Abstandssensors eines zwei-
ten Typs. Umfasst eine Heckklappe eine Vielzahl von
Abstandssensoren, beispielsweise zwei innere Ab-
standssensoren, die nahe der durch die Fahrzeug-
mitte verlaufenden Längsachse angeordnet sind, und
zwei äußere Abstandssensoren, die weiter entfernt
von der Fahrzeugmitte in Richtung der Fahrzeugsei-
ten angeordnet sind, so ist gemäß einer Weiterbil-
dung vorgesehen, dass die Abstandsmesswerte aller
Sensoren für die Steuerung des Antriebs berücksich-
tigt werden. Gemäß einer alternativen Ausführungs-
form ist vorgesehen, dass nur Messwerte derjenigen
Abstandssensoren verwendet werden, die beim Öff-
nen der Heckklappe am wahrscheinlichsten mit ei-
nem Hindernis kollidieren würden, beispielsweise die
inneren Sensoren, falls diese aufgrund einer kon-
vexen Form der Heckklappe als erste Oberflächen
mit dem Hindernis kollidieren würden. Für Abstands-
messungen im Fahrbetrieb bei geschlossener Heck-
klappe würden dann sowohl die Messwerte der in-
neren als auch der äußeren Abstandssensoren ver-
wendet. Eine geeignete Positionierung des oder der
Abstandssensorik ist in Kenntnis des hier offenbar-
ten Erfindungsgedankens, der Oberflächenform der
jeweiligen Heckklappe und deren Schwenkbereich
vom Fachmann leicht bestimmbar. Beispiele für ge-
eignete Positionen sind solche im Bereich des äuße-
ren Rands der Heckklappe oder unterhalb der für das
Nummernschild vorgesehenen Position. Gemäß ei-
ner Weiterbildung werden der oder die Abstandssen-
soren so positioniert, dass keine Beeinträchtigung
von deren Erfassungsbereich durch sich noch wei-
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ter in Richtung des Fahrzeugshecks erstreckende Er-
hebungen wie etwa die Stoßfänger, das rückwärtige
Nummernschild oder die Nummerschildbeleuchtung
auftritt.

[0013] Gemäß einer besonderen Ausführungsform
umfasst die Abstandssensorik Ultraschallsensoren
und/oder LIDAR-Sensoren.

[0014] Gemäß einer Ausführungsform ist die Ab-
standssensorik derart ausgeführt und an der Heck-
klappe angeordnet, dass sie bei einem Verschwen-
ken der am Kraftfahrzeug angelenkten Heckklappe
einen von einem Innenraum des Kraftfahrzeugs ab-
gewandten Umgebungsbereich abtastet. Somit befin-
det sich die Heckklappe zwischen dem Innenraum
des Kraftfahrzeugs und von der Abstandssensorik er-
fassbaren Hindernissen. Vorteilhaft erfasst die Ab-
standssensorik damit Hindernisse, die sich vom Fahr-
zeuginnenraum gesehen jenseits der Heckklappe be-
finden, beispielsweise bei geschlossener Heckklap-
pe hinter dem Fahrzeug befindliche senkrechte Wän-
de oder andere Verkehrsteilnehmer. Bei weitgehend
geöffneter Heckklappe werden dagegen Hindernis-
se oberhalb des Kraftfahrzeugs detektiert, etwa De-
ckenwände. Eine Beschädigung all dieser Wände bei
stehendem Kraftfahrzeug, dessen Heckklappe geöff-
net wird, kann somit durch entsprechende Steuerung
des Antriebs, der den Öffnungsvorgang abbricht, ver-
hindert werden. Bei Vorwärts- oder Rückwärtsfahrt
des Kraftfahrzeugs und geschlossener Heckklappe
ermöglicht die Abstandssensorik des Heckklappen-
systems gleichwohl eine Abstandsregelung in Be-
zug auf hinter dem Kraftfahrtzeug befindliche Objekte
oder eine Einparkhilfe.

[0015] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist
die Abstandssensorik derart ausgeführt und an der
Heckklappe angeordnet, dass sie bei einem Ver-
schwenken der am Kraftfahrzeug angelenkten Heck-
klappe einen einem Innenraum des Kraftfahrzeugs
zugewandten Umgebungsbereich abtastet. Dement-
sprechend befinden sich von der Abstandssensorik
detektierbare Hindernisse zwischen diesem Innen-
raum des Kraftfahrzeugs und dessen Heckklappe.
Vorteilhaft kann dadurch verhindert werden, dass ei-
ne sich schließende Heckklappe beispielsweise mit
Hindernissen wie etwa Personen, die sich unter der
Heckklappe befinden, oder Gegenständen, die über
die Hinterkante des Laderaums ragen, kollidiert und
damit die Personen gefährdet oder die Gegenstän-
de beschädigt. Gemäß einer Weiterbildung wird der
Antrieb durch das Mittel zu dessen Steuerung so
gesteuert, dass das Verschwenken gestoppt wird,
wenn ein vorgegebener Sicherheitsabstand zu einem
von der Abstandssensorik ermittelten Abstand zu ei-
nem Hindernis unterschritten wird. Gemäß einer an-
deren Weiterbildung wird ein Verschwenken auf je-
den Fall unterbunden, solange ein Hindernis von der
Abstandssensorik erfasst wird.

[0016] Insbesondere durch eine Abstandssensorik
mit Abstandssensoren, die sowohl an der Außenseite
einer Heckklappe als auch an deren Innenseite an-
geordnet sind, sind die beiden vorgenannten Ausfüh-
rungsformen gleichzeitig an einem Kraftfahrzeug rea-
lisierbar.

[0017] In einer weiteren Ausführungsform ist die Ab-
standssensorik derart eingerichtet und ausgeführt,
dass sie im geschlossenen Zustand der am Kraft-
fahrzeug angelenkten Heckklappe Abstandsmess-
werte von in einer rückwärtigen Umgebung des
Kraftfahrzeugs befindlichen Hindernissen erfasst und
entsprechende Umgebungsdaten, die entsprechen-
de Abstandsmesswerte detektierter Hindernisse um-
fassen beziehungsweise im Falle fehlender Hinder-
nisse keine Abstandsmesswerte umfassen, an ein
oder mehrere Fahrerassistenzsysteme des Kraftfahr-
zeugs übermittelt. Nicht beschränkende Beispiele für
derartige Fahrerassistenzsysteme sind Einparkassis-
tenten, welche insbesondere ein Rückwärtseinpar-
ken unterstützen, Abstandregelungen, welche Ab-
stände zwischen Fahrzeugen regeln und/oder vor
einer Unterschreitung von Mindestabständen war-
nen, Totwinkelassistenten, welche sich seitlich und/
oder hinter dem eigenen Kraftfahrzeug nähernde
Verkehrsteilnehmer melden, und Navigationssyste-
me, die anhand von durch die Abstandssensorik er-
kannten Hindernissen Rückschlüsse auf die geogra-
fische Position des eigenen Kraftfahrzeugs ziehen
können.

[0018] Gemäß einer weiteren Ausführungsform ist
die Abstandssensorik derart eingerichtet und aus-
geführt, dass sie im geschlossenen Zustand der
am Kraftfahrzeug angelenkten Heckklappe mit ei-
ner ersten Empfindlichkeit und in jedem vom ge-
schlossenen Zustand abweichenden Zustand mit ei-
ner zweiten Empfindlichkeit betrieben wird. Vorzugs-
weise geht die erste Empfindlichkeit mit einer grö-
beren Abstandssauflösung und einem größeren Ab-
standsmessbereich einher, beispielsweise mit einem
Messbereich von etwa Dutzenden von Zentimetern
oder einem halben Meter bis zu mehreren Hunder-
ten von Metern und Abstandsauflösungen im Bereich
von Fünfzentimeterschritten über Schritte im Bereich
von Metern bis hin zu Dutzenden von Metern. Vorteil-
haft ist mit einer derartigen ersten Empfindlichkeit ei-
ne Überwachung des Bereichs hinter dem Kraftfahr-
zeug für eine Einparkhilfe oder für eine Abstandsre-
gelung durchführbar. Die zweite Empfindlichkeit, die
sich teilweise durchaus mit der ersten Empfindlich-
keit überlappen kann, geht entsprechend mit einer
feinen Abstandsauflösung und einem geringen Ab-
standsmessbereich im Nahbereich einher, beispiels-
weise einer Abstandsauflösung im Bereich von we-
niger als fünf Zentimetern, etwa einem Zentimeter
oder weniger als einem Zentimeter, und Abstands-
messbereich von maximal zwei Metern, wie etwa ei-
nem Meter, bis zu 50 Zentimeter, bis zu 30 Zentime-
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ter oder bis zu 20 Zentimeter. Vorteilhaft lassen sich
dadurch Hindernisse im Nahbereich der Heckklappe
detektieren, mit denen die Heckklappe nach Verlas-
sen des geschlossenen Zustands und/oder während
des Verschwenkens kollidieren könnte. Durch die fei-
nere Abstandsauflösung ist der Abstand der Heck-
klappe zu einem Hindernis mit ausreichender Genau-
igkeit ermittelbar. In Bezug auf den Abstandsmess-
wert. Bei den vorgenommenen Abstandsmessungen
wird durch das Mittel zur Steuerung des Antriebs ge-
gebenenfalls die Tatsache berücksichtigt, dass ein
Abstandssensor nicht zwangsläufig die erhabenste
Fläche auf der Heckklappe darstellen muss, son-
dern existieren Bereiche existieren könne, die sich
noch über die Ebene des Abstandssensors erheben
und folglich bei einem Verschwenken der Heckklappe
mit zuerst mit einen detektierten Hindernis kollidieren
könnten. Das Mittel zur Steuerung des Antriebs legt
in solchen Fällen die tatsächliche räumliche Ausdeh-
nung der Heckklappe zugrunde.

[0019] In einer weiteren Ausführungsform weist eine
Verschwenkvorrichtung der Heckklappe einen Win-
kelsensor auf, wobei das Mittel zur Steuerung des
Antriebs nach Erreichen des kleinsten von der Ab-
standssensorik detektierbaren Abstands zwischen ei-
nem Abstandssensor und einem Hindernis den An-
trieb abhängig von einem dann noch zulässigen Ver-
schwenkwinkel der Heckklappe steuert. Beispiels-
weise kann bauteilbedingt der kleinste feststellba-
re Abstand zwischen einem Abstandssensor und ei-
nem Hindernis so groß sein, dass die Heckklappe bei
einem weiteren Verschwenken durchaus noch wei-
ter dem Hindernis angenähert werden könnte, oh-
ne dass die Gefahr einer Kollision bestünde. So lie-
gen kleinste feststellbare Abstände für bestimmte
Abstandsensoren im Bereich von 25 bis 35 Zenti-
metern. Eine weitere Annäherung einer Heckklappe
an ein Hindernis ist dementsprechend vom derarti-
gen Abstandssensor nicht mehr erfassbar. Um den
tatsächlich zur Verfügung stehenden Annäherungs-
spielraum möglichst vollständig auszunutzen, kann in
Kenntnis der räumlichen Gestalt und des Schwenk-
bereichs der Heckklappe festgelegt sein, um wel-
chen Verschwenkwinkel die Heckklappe noch wei-
ter nach Erreichen eines von der Abstandssenso-
rik kleinsten feststellbaren Abstands von einem Hin-
dernis, insbesondere in Richtung des maximal ge-
öffneten Zustands verschwenkt werden könnte, oh-
ne dass vorbehaltlich eines Sicherheitsabstandes die
Gefahr einer Kollision mit einem Hindernis droht. Der
Antrieb wird entsprechend erst dann ausgeschaltet,
wenn der Winkelsensor dem Mittel zur Steuerung des
Antriebs anzeigt, dass dieser Verschwenkwinkel aus-
geschöpft ist.

[0020] In einem zweiten Aspekt betrifft die Erfindung
ein Kraftfahrzeug, das ein Heckklappensystem wie
vorstehend beschrieben umfasst.

[0021] Ein dritter Aspekt der Erfindung betrifft ein
Verfahren zum Betrieb eines Heckklappensystems
eines Kraftfahrzeugs, das eine an dem Kraftfahrzeug
angelenkte Heckklappe und einen motorischen und
steuerbaren Antrieb zum automatischen Verschwen-
ken der Heckklappe von einem geöffneten Zustand
in einen geschlossenen Zustand um umgekehrt um-
fasst. Bei dem Verfahren wird mit einer an der Heck-
klappe angeordneten Abstandssensorik ein Abstand
zu einem in einem Schwenkbereich der Heckklappe
detektiert Hindernis ermittelt, und mit einem Mittel zur
Steuerung des Antriebs dieser abhängig von dem er-
mittelten Abstand gesteuert.

[0022] Die Steuerung erfolgt gemäß einer Ausfüh-
rungsform derart, dass der Antrieb gestoppt wird,
wenn der Abstand zu einem im Schwenkbereich der
Heckklappe detektierten Hindernis einen vorgegebe-
nen Grenzwert unterschreitet. Die Messung des Ab-
stands kann kontinuierlich oder periodisch erfolgen.
Gemäß einer Weiterbildung wird der Antrieb so ge-
steuert, dass sich das Verschwenken der Heckklap-
pe bereits im Vorfeld des Erreichens des Grenzwerts
verlangsamt. Wird der Grenzwert erreicht oder über-
schritten, so wird das Verschwenken vollständig ge-
stoppt.

[0023] Das Verfahren kann Abstandsmesswerte
verschiedener fachüblicher Abstandssensoren er-
halten, wie etwa Radarsensoren, Ultraschallsenso-
ren, LIDAR-Sensoren, optischer oder stereooptischer
Sensoren, die einzeln oder in beliebiger Kombination
verwendbar sind. Gemäß besonderen Ausführungs-
formen umfasst die Abstandssensorik Ultraschallsen-
soren und/oder LIDAR-Sensoren.

[0024] Im Rahmen des Verfahrens kann über die Ab-
standssensorik ein von einem Innenraum des Kraft-
fahrzeugs abgewandter Umgebungsbereich und/
oder ein dem Innenraum zugewandter Umgebungs-
bereich erfasst werden. Werden beide Umgebungs-
bereiche erfasst, so umfasst die Abstandssensorik
gemäß einer Weiterbildung insbesondere getrennte
Abstandssensoren für jeden dieser Umgebungsbe-
reiche. Weitere Ausführungsformen sehen vor, dass
das Verfahren Abstandsmesswerte einer Abstands-
sensorik verwendet, die derart in einem Bereich der
Heckklappe angeordnet ist, dass dieser im geschlos-
senen Zustand der am Kraftfahrzeug angelenkten
Heckklappe einer Fahrbahn zugewandt ist.

[0025] In einer Weiterbildung werden im Rahmen
des Verfahrens durch die Abstandssensorik erhobe-
ne Umgebungsdaten einer rückwärtigen Umgebung
des Kraftfahrzeugs an ein oder mehrere Fahreras-
sistenzsysteme des Kraftfahrzeugs übermittelt. Die-
se Umgebungsdaten umfassen gegebenenfalls die
Abstandsmesswerte sich in der rückwärtigen Umge-
bung befindlicher Hindernisse oder zeigen an, dass
keine Hindernisse vorliegen, Beispiele für derarti-
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ge Fahrerassistenzsysteme sind Einparkassistenten,
welche insbesondere ein Rückwärtseinparken unter-
stützten, Abstandregelungen, welche Abstände zwi-
schen Fahrzeugen regeln oder vor einer Unterschrei-
tung von Mindestabständen warnen, Totwinkelassis-
tenten, welche sich seitlich und/oder hinter dem ei-
genen Kraftfahrzeug nähernde Verkehrsteilnehmer
melden, und Navigationssysteme, die anhand von
durch die Abstandssensorik erkannten Hindernis-
sen Rückschlüsse auf die geografische Position des
Kraftfahrzeugs ermöglichen.

[0026] In einer weiteren Ausführungsform des Ver-
fahrens ist die Abstandssensorik derart eingerichtet
und ausgeführt, dass sie im geschlossenen Zustand
der am Kraftfahrzeug angelenkten Heckklappe mit
einer ersten Empfindlichkeit und in jedem vom ge-
schlossenen Zustand abweichenden Zustand mit ei-
ner zweiten Empfindlichkeit betrieben wird. Im ge-
schlossenen Zustand ist das Verfahren insbesonde-
re geeignet zur Detektion von Hindernissen in ei-
nem rückwärtigen Umgebungsbereich, etwa bei Ein-
parken oder bei der Überwachung nachfolgender
Verkehrseilnehmer, in dem Messbereiche von etwa
Dutzenden von Zentimetern oder etwa einem hal-
ben Meter bis zu mehreren Hunderten von Metern
und Abstandsauflösungen im Bereich von Fünfzenti-
meterschritten über Schritte im Bereich von Metern
bis hin zu Dutzenden von Metern zweckmäßig sind.
Im einem vom geschlossenen Zustand abweichen-
den Zustand ist insbesondere die Detektion von im
Schwenkbereich der Heckklappe befindlichen Hin-
dernisse relevant, so dass eine feinere Abstandsauf-
lösung und einem geringer Abstandsmessbereich zu-
grunde gelegt werden, beispielsweise eine Abstands-
auflösung im Bereich von weniger als fünf Zentime-
tern, etwa einem Zentimeter oder weniger als einem
Zentimeter, und ein Abstandsmessbereich von maxi-
mal zwei Metern, wie etwa einem Meter, bis zu 50
Zentimeter, bis zu 30 Zentimeter oder bis zu 20 Zen-
timeter.

[0027] In einer weiteren Ausführungsform werden
beim Betrieb des Heckklappensystems nicht nur
Abstandsmesswerte der Abstandssensorik berück-
sichtigt, sondern auch Winkelmesswerte des Ver-
schwenkwinkels der Heckklappe. Ist beispielsweise
der kleinste Abstand zu einem Hindernis erreicht,
der durch die Abstandssensorik noch detektierbar ist,
und wird weiterhin in Kenntnis der räumlichen Ge-
stalt und des Schwenkbereichs der Heckklappe eine
darüber hinausgehende Annäherung der Heckklap-
pe an das Hindernis für sicher erachtet, so ist diese
Annäherung über Winkelmesswerte des Winkelsen-
sors steuerbar. Im Rahmen des Verfahrens erfolgt
ab diesem Punkt die Steuerung über das Mittel zur
Steuerung des Antriebs nicht mehr auf der Grundla-
ge der Abstandssensorik, die keine verlässlichen Ab-
standsmesswerte mehr liefern kann, sondern auf der
Grundlage der Winkelmesswerte des Winkelsensors.

Die Heckklappe kann dann noch soweit verschwenkt
werden, bis unter Zugrundelegung von deren räumli-
cher Gestalt und deren bekanntem Schwenkbereich
und des zusätzlichen Verschwenkwinkels ein Grenz-
wert für eine maximale Annäherung zwischen der
Heckklappe und dem Hindernis erreicht ist.

[0028] Im Rahmen der Beschreibung des Heck-
klappensystems wurden implizite Offenbarungen hin-
sichtlich des Verfahrens gemacht, und umgekehrt
wurden im Rahmen der Beschreibung des Verfah-
rens implizite Offenbarungen hinsichtlich des Heck-
klappensystems gemacht, auf die ebenfalls Bezug
genommen wird.

[0029] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung,
in der – gegebenenfalls unter Bezug auf die Zeich-
nung – zumindest ein Ausführungsbeispiel im Ein-
zelnen beschrieben ist. Beschriebene und/oder bild-
lich dargestellte Merkmale bilden für sich oder in
beliebiger, sinnvoller Kombination den Gegenstand
der Erfindung, gegebenenfalls auch unabhängig von
den Ansprüchen, und können insbesondere zusätz-
lich auch Gegenstand einer oder mehrerer separater
Anmeldung/en sein. Gleiche, ähnliche und/oder funk-
tionsgleiche Teile sind mit gleichen Bezugszeichen
versehen.

[0030] Es zeigen:

[0031] Fig. 1 eine schematische Seitenansicht eines
Kraftfahrzeugs mit Heckklappe

[0032] Fig. 2 eine schematische Seitenansicht eines
Kraftfahrzeugs mit verschiedenen Öffnungssituatio-
nen der Heckklappe

[0033] Fig. 3 eine schematische Seitenansicht von
Kraftfahrzeughecks mit Abstandssensoriken, die ei-
nen vom Innenraum abgewandten Umgebungsbe-
reich erfassen

[0034] Fig. 4 eine schematische Seitenansicht von
Kraftfahrzeughecks mit Abstandssensoriken, die ei-
nen dem Innenraum zugewandten Umgebungsbe-
reich erfassen

[0035] Fig. 5 schematische Seitenansichten der
Hecks von Kraftfahrzeugen mit einer Fahrbahnober-
flächen zugewandten Abstandssensorik

[0036] Fig. 6 ein schematisches Ablaufdiagramm ei-
nes Verfahrens zum Betrieb eines Heckklappensys-
tems.

[0037] Fig. 1 zeigt eine schematische Seitenansicht
eines Kraftfahrzeugs 1 mit einer Heckklappe 5, die
in zwei Positionen dargestellt ist, wobei die dem ge-
schlossenen Zustand entsprechende Position über
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durchgezogene Linien und die dem geöffneten Zu-
stand entsprechende Position über Punktlinien sym-
bolisiert ist. Über einen Antrieb 10, der beispielhaft
als Schwenkmotor dargestellt ist, ist die Heckklappe
5 zwischen dem geöffneten und dem geschlossenen
Zustand verschwenkbar. Die Heckklappe 5 umfasst
eine Abstandssensorik 15, für die stellvertretend ein
Abstandssensor 20 gezeigt ist. Von der Abstands-
sensorik 15 werden über eine Datenverbindung, die
schematisch als Strichlinie dargestellt ist, Abstands-
messwerte an ein Mittel 25 zur Steuerung des An-
triebs 10 übermittelt. In Abhängigkeit von dem ermit-
telten Abstand zu einem Hindernis 30 übermittelt das
Mittel 25 zur Steuerung des Antriebs 10 über eine Da-
tenverbindung, die schematisch als Punktstrichlinie
dargestellt ist, Steuerdaten an den Antrieb 10, die ein
entsprechendes Verschwenken oder das Beenden
eines Verschwenkens der Heckklappe 5 durch den
Antrieb 10 bewirken. Die Datenverbindungen sind
beispielhaft als direkte Verbindungen dargestellt, die
drahtlos realisierbar sind, können jedoch auch lei-
tungsgebunden ausgebildet sein, wobei die Leitun-
gen zusammen mit Leitungen etwa für die Stromver-
sorgung einer Kennzeichenbeleuchtung geführt wer-
den können. Beispielhaft für Hindernisse 30 sind eine
senkrechte Wand 30a sowie eine waagrechte Wand
30b einer Decke dargestellt.

[0038] Fig. 2 zeigt eine schematische Seitenansicht
eines Kraftfahrzeugs 1 mit verschiedenen Öffnungs-
situationen der Heckklappe 5. Das Kraftfahrzeug 1
befindet sich in einem Parkhaus mit im Vergleich zu
der in Fig. 1 gezeigten Situation niedrigerer Decken-
höhe. Ein Verschwenken der Heckklappe 5 vom ge-
schlossenen Zustand, in dem die Heckklappe 5 wie-
derum mit durchgezogenen Linien dargestellt ist, ist
anfänglich möglich, da über die Abstandssensorik 15
bereits durch Abstandsmessungen in einer im We-
sentlichen geschlossenen Position über das Mittel 25
zur Steuerung des Antriebs festgestellt wird, dass
selbst bei einem Verschwenken über eine im Wesent-
lichen waagrechte Position noch ein ausreichender
Sicherheitsabstand zu dem Hindernis 30a in Form ei-
ner senkrechten Wand eingehalten wird. In dieser im
Wesentlichen waagrechten Position ist der Abstands-
sensor 20 der Abstandssensorik 15 auf das Hinder-
nis 30b in Form der waagrechten Deckenwand ge-
richtet und ermittelt den Abstand zu dem Hindernis
30b. Unter Berücksichtigung der Ausmaße der Heck-
klappe 5 und deren Schwenkbereich ermittelt das Mit-
tel 25 zur Steuerung des Antriebs 10, dass der voll-
ständig geöffnete Zustand des Heckklappe 5, der bei-
spielhaft dargestellt ist, nicht erreichbar ist, da die-
se mit dem Hindernis 30b kollidieren würde. Folg-
lich steuert das Mittel 25 zu Steuerung des Antriebs
10 diesen so, dass die Heckklappe 5 zwischen der
im Wesentlichen waagrechten Position und dem un-
zulässigen vollständig geöffneten Zustand zum Still-
stand kommt, so dass als Abstand ein vorgegebe-
ner Grenzwert zum Hindernis 30b eingehalten wird.

In Fig. 2 ist die Datenverbindung zwischen der Ab-
standssensorik 15 der Übersichtlichkeit halber nur für
die geschlossene Position der Heckklappe 5 gezeigt.

[0039] Fig. 3 zeigt in zwei Teilfiguren schematische
Seitenansichten der Heckbereiche von Kraftfahrzeu-
gen 1 mit jeweils einer Abstandssensorik 15, die ei-
nen vom Innenraum 40 des jeweiligen Kraftfahrzeugs
1 abgewandten Umgebungsbereich 45 erfasst. So-
mit befindet sich die Heckklappe 5 zwischen dem In-
nenraum 40 und dem innenraumabgewandten Um-
gebungsbereich 45. In der linken Teilfigur befindet
sich die Heckklappe 5 des nur unvollständig gezeig-
ten Kraftfahrzeugs 1 im geschlossenen Zustand. Der
gezeigte Abstandssensor 20 der Abstandssensorik
15 erfasst daher einen innenraumabgewandten Um-
gebungsbereich 45, der sich im Wesentlichen hin-
ter dem Kraftfahrzeug 1 befindet. Beispielsweise sind
damit hinter dem Kraftfahrzeug 1 befindliche Gegen-
stände oder Wände beim Einparken erfassbar, oder
dem Kraftfahrzeug 1 nachfolgende Verkehrsteilneh-
mer im normalen Fahrbetrieb des Kraftfahrzeugs 1.
In der rechten Teilfigur befindet sich die Heckklap-
pe 5 in einem geöffneten Zustand. Der zusammen
mit der Heckklappe 5 verschwenkte Abstandssen-
sor 20 der Abstandssensorik 15 erfasst nun einen
innenraumabgewandten Umgebungsbereich 45, der
sich im Wesentlichen über dem Kraftfahrzeug 1 befin-
det. Über die Abstandssensorik 15 können somit bei-
spielsweise Hindernisse 30 detektiert werden, etwa
wie gezeigt eine Deckenwand, wobei das in der Fig. 3
nicht dargestellte Mittel 25 zur Steuerung des An-
triebs 10 diesen so steuert, dass der Antrieb 10 beim
Verschwenken der Heckklappe 5 in Richtung des ge-
öffneten Zustands bei Unterschreiten eines durch ei-
nen Doppelpfeil symbolisierten Grenzwerts für den
Abstand zu dem Hindernis 30 gestoppt wird.

[0040] Fig. 4 zeigt eine schematische Seitenansicht
des Heckbereichs eines Kraftfahrzeugs 1 mit ei-
ner Abstandssensorik 15, die einen dem Innenraum
40 zugewandten Umgebungsbereich 50 erfasst. Wie
das Kraftfahrzeug 1 aus Fig. 3 umfasst das Kraft-
fahrzeug 1 eine Abstandssensorik 15 mit einem Ab-
standssensor 20a, der einen innenraumabgewand-
ten Umgebungsbereich 45 umfasst und beispielswei-
se in der für die Fig. 2 oder die Fig. 3 beschriebene
Weise zur Steuerung des Verschwenkens der Heck-
klappe 5 in Abhängigkeit des Abstands zu einer De-
ckenwand als Hindernis Heckklappe 30a verwendbar
ist. Weiterhin umfasst die Abstandssensorik 15 einen
Abstandsensor 20b, der einen innenraumzugewand-
ten Umgebungsbereich 50 erfasst. Wenn ein Hinder-
nis 30b, beispielsweise eine Person wie in der lin-
ken Teilfigur von Fig. 4 gezeigt, sich im innenraum-
zugewandten Umgebungsbereich 50 aufhält, wird so-
mit über das nicht dargestellte Mittel 25 zur Steue-
rung des Antriebs 10 verhindert, dass die Heckklap-
pe 5 in Richtung des geschlossenen Zustands ver-
schwenkt wird und die Heckraumöffnung verschließt,
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die durch eine punktierte Linie angedeutet ist. In der
rechten Teilfigur von Fig. 4 wird die Heckklappe 5 ge-
schlossen, wobei jedoch durch den Abstandssensor
20b ein im Kofferraum abgelegter und über die die
Heckklappenkante ragender Gegenstand als Hinder-
nis 30b erfasst und ein Verschwenken der Heckklap-
pe 5 in Richtung des geschlossenen Zustands ge-
stoppt wird.

[0041] Fig. 5 zeigt in zwei Teilfiguren schematische
Seitenansichten der Heckbereiche von Kraftfahrzeu-
gen 1 mit jeweils einer Abstandssensorik 15, die einer
Fahrbahnoberfläche 35 zugewandt ist und von der je-
weils ein Abstandssensor 20 gezeigt ist. In der linken
Teilfigur liegt ein geringer Höhenwinkel α des Erfas-
sungsbereichs der Abstandssensorik 15 vor, so dass
nur Hindernisse 30 erfasst werden, die sich im We-
sentlichen auf der Ebene der Fahrbahn 35 befinden,
wie etwa ein dargestellter Bordstein. Weiter oberhalb
dieser Ebene befindliche Hindernisse liegen dage-
gen außerhalb des Erfassungsbereichs. In der rech-
ten Teilfigur weist der Erfassungsbereich dagegen ei-
nen großen Höhenwinkel α auf. Somit werden nicht
nur etwaige Hindernisse 30a auf der Fahrbahn 35 er-
kannt, wie etwa ein dargestellter Randstein, sondern
auch oberhalb der Ebene der Fahrbahn 35 befindli-
che Hindernisse, etwa beispielhaft gezeigt an einem
Feuerlöscher als Hindernis 30b, der an einer Wand
einer Parkgarage befestigt ist und bei einen Rück-
wärtseinparken oder einem Verschwenken der Heck-
klappe 5 vom geschlossenen in Richtung des geöff-
neten Zustands mit dieser kollidieren könnte.

[0042] Fig. 6 zeigt ein schematisches Ablaufdia-
gramm eines Verfahrens zum Betrieb eines Heck-
klappensystems. In einem Verfahrensschritt 100 wird
mit einer an der Heckklappe 5 angeordneten Ab-
standssensorik 15 ein Abstand zu einem in einem
Schwenkbereich der Heckklappe 5 detektierten Hin-
dernis 30 ermittelt. In einem Verfahrensschritt 200
wird mit einem Mittel 25 zur Steuerung des Antriebs
10 dieser abhängig von dem ermittelten Abstand ge-
steuert.

[0043] Obwohl die Erfindung im Detail durch bevor-
zugte Ausführungsbeispiele näher illustriert und er-
läutert wurde, so ist die Erfindung nicht durch die
offenbarten Beispiele eingeschränkt und andere Va-
riationen können vom Fachmann hieraus abgelei-
tet werden, ohne den Schutzumfang der Erfindung
zu verlassen. Es ist daher klar, dass eine Vielzahl
von Variationsmöglichkeiten existiert. Es ist ebenfalls
klar, dass beispielhaft genannte Ausführungsformen
wirklich nur Beispiele darstellen, die nicht in irgendei-
ner Weise als Begrenzung etwa des Schutzbereichs,
der Anwendungsmöglichkeiten oder der Konfigura-
tion der Erfindung aufzufassen sind. Vielmehr ver-
setzen die vorhergehende Beschreibung und die Fi-
gurenbeschreibung den Fachmann in die Lage, die
beispielhaften Ausführungsformen konkret umzuset-

zen, wobei der Fachmann in Kenntnis des offenbar-
ten Erfindungsgedankens vielfältige Änderungen bei-
spielsweise hinsichtlich der Funktion oder der Anord-
nung einzelner, in einer beispielhaften Ausführungs-
form genannter Elemente vornehmen kann, ohne den
Schutzbereich zu verlassen, der durch die Ansprüche
und deren rechtliche Entsprechungen, wie etwa wei-
tergehenden Erläuterung in der Beschreibung, defi-
niert wird.

Bezugszeichenliste

1 Kraftfahrzeug
5 Heckklappe
10 Antrieb
15 Abstandssensorik
20a, b Abstandssensor
25 Mittel zur Steuerung des Antriebs
30a, b Hindernis
35 Fahrbahnoberfläche
40 Innenraum des Kraftfahrzeugs
45 innenraumabgewandter Umge-

bungsbereich
50 innenraumzugewandter Umge-

bungsbereich
100–200 Verfahrensschritte
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Patentansprüche

1.    Heckklappensystem für ein Kraftfahrzeug (1),
mit einer an dem Kraftfahrzeug (1) anlenkbaren
Heckklappe (5) zum Verschließen einer Heckraum-
öffnung des Kraftfahrzeugs (1), und einem motori-
schen und steuerbaren Antrieb (10) zum automati-
schen Verschwenken der Heckklappe (5) von einem
geöffneten Zustand in einen geschlossenen Zustand
und umgekehrt,
dadurch gekennzeichnet, dass
– die Heckklappe (5) eine Abstandssensorik (15) auf-
weist, mittels der ein Abstand zu einem in einem
Schwenkbereich der am Kraftfahrzeug (1) angelenk-
ten Heckklappe (5) detektierten Hindernis (30) ermit-
telbar ist, und
– ein Mittel (25) zur Steuerung des Antriebs (10) vor-
handen ist, das den Antrieb (10) abhängig von dem
ermittelten Abstand steuert.

2.  Heckklappensystem nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das Mittel (25) derart ausge-
führt und eingerichtet ist, dass im Falle, dass ein zu ei-
nem im Schwenkbereich detektierten Hindernis (30)
ermittelter Abstand einen vorgegebenen Grenzwert
unterschreitet, der Antrieb (10) gestoppt wird.

3.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Ab-
standssensorik (15) in einem Bereich der Heckklap-
pe (5) angeordnet ist, der im geschlossenen Zustand
der am Kraftfahrzeug (1) angelenkten Heckklappe (5)
einer Fahrbahnoberfläche (35) zugewandt ist.

4.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die
Abstandssensorik (15) Ultraschallsensoren und/oder
LIDAR-Sensoren umfasst.

5.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Ab-
standssensorik (15) derart ausgeführt und an der
Heckklappe (5) angeordnet ist, dass sie bei einem
Verschwenken der am Kraftfahrzeug (1) angelenkten
Heckklappe (5) einen von einem Innenraum (40) des
Kraftfahrzeugs (1) abgewandten Umgebungsbereich
(45) erfasst.

6.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Ab-
standssensorik (15) derart ausgeführt und an der
Heckklappe (5) angeordnet ist, dass sie bei einem
Verschwenken der am Kraftfahrzeug (1) angelenk-
ten Heckklappe (5) einen einem Innenraum (40) des
Kraftfahrzeugs (1) zugewandten Umgebungsbereich
(50) erfasst.

7.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Ab-
standssensorik (15) derart eingerichtet und ausge-

führt ist, dass sie im geschlossenen Zustand der am
Kraftfahrzeug (1) angelenkten Heckklappe (5) Ab-
standsmesswerte von in einer rückwärtigen Umge-
bung des Kraftfahrzeugs (1) befindlichen Hindernis-
sen (30) erfasst und entsprechende Umgebungsda-
ten an ein oder mehrere Fahrerassistenzsysteme des
Kraftfahrzeugs (1) übermittelt.

8.    Heckklappensystem nach einem der Ansprü-
che 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die
Abstandssensorik (15) derart eingerichtet und aus-
geführt ist, dass sie im geschlossenen Zustand der
am Kraftfahrzeug (1) angelenkten Heckklappe (5) mit
einer ersten Empfindlichkeit und in jedem vom ge-
schlossenen Zustand abweichenden Zustand mit ei-
ner zweiten Empfindlichkeit betrieben wird.

9.  Heckklappensystem nach einem der Ansprüche
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass eine Ver-
schwenkvorrichtung der Heckklappe (5) einen Win-
kelsensor aufweist, wobei das Mittel (25) zur Steue-
rung des Antriebs (10) nach Erreichen des kleins-
ten von der Abstandssensorik (15) detektierbaren Ab-
stands zwischen einem Abstandssensor (20) und ei-
nem Hindernis (30) den Antrieb (10) abhängig von
einem dann noch zulässigen Verschwenkwinkel der
Heckklappe (5) steuert.

10.  Kraftfahrzeug (1) mit einem Heckklappensys-
tem nach einem der Ansprüche 1 bis 9.

11.  Verfahren zum Betrieb eines Heckklappensys-
tems eines Kraftfahrzeugs (1), das eine an dem Kraft-
fahrzeug (1) angelenkte Heckklappe (5) und einen
motorischen und steuerbaren Antrieb (10) zum auto-
matischen Verschwenken der Heckklappe (5) von ei-
nem geöffneten Zustand in einen geschlossenen Zu-
stand und umgekehrt umfasst,
dadurch gekennzeichnet, dass
– mit einer an der Heckklappe (5) angeordneten
Abstandssensorik (15) ein Abstand zu einem in ei-
nem Schwenkbereich der Heckklappe (5) detektier-
ten Hindernis (30) ermittelt wird, und
– mit einem Mittel (25) zur Steuerung des Antriebs
(10) dieser abhängig von dem ermittelten Abstand
gesteuert wird.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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