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(57) Abstract: The invention relates to an electromechanical actuator (1) for motor

5 1 vehicles, particularly an electromechanical suspension actuator, comprising a
spindle drive (3) that has a lead screw (5) and a nut (6), and a motor (4) that is

/_/ provided to drive same, these being surrounded by a multi-part housing (8, 9, 17),
/_\_/‘} 7 wherein an integrated overload arrangement (2) is provided which converts an

axial motion into a radial motion in order to achieve a frictional engagement with
14 respect to a housing part (17).

(57) Zusammenfassung: Elektromechanischer Aktuator (1) fiir Kraftfahrzeuge,
insbesondere  elektromechanischer  Fahrwerksaktuator, umfassend einen
Spindeltrieb (3) mit einer Gewindespindel (5) und einer Mutter (6) und einen zu
dessen Antrieb vorgesehenen Motor (4), die von einem mehrteiligen Gehéuse (8, 9,
17) umgeben sind, wobei eine integrierte Oberlasteinrichtung (2), die eine
Axialbewegung in eine Radialbewegung zum Erreichen eines Kraftschlusses zu
einem Gehéduseteil (17) hin umwandelt, vorhanden ist.
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Elekfromechanischer Aktuator fiir Kraftfahrzeuge

Die Erfindung betrifft einen elektromechanischen Aktuator fir Kraftfahrzeuge, inshe-
sondere elektromechanischen Fahrwerksaktuator, umfassend sinen Spindeltrieb mit
ginar Gewindespindel und einer Mutter und einen zu dessen Antrieb vorgesehenen

Motor, die von einem mehrieiligen Gehaduse umgeben sind. Des Weiteren betrifft die

Erfindung auch ein Verfahren zum Betreiben eines elekiromechanischen Aktuators.

in der EP 1 932 693 B1 st ein elekiromagnetischer Stoldampfer fir ein Fahrzeug of-
fenbart, wobei der glekiromagnetische Stolidédmpfer einen Motor mit Spulen und Per-
manenimagneten aufweist, wobei die Spulen vertikal beweglich relativ zu einem inne-
ren Rohr sind, das an einem radseitigen Element befestigt ist. Des Weiteren sind die
Spulen des Motors durch Federn elastisch gelagert, so dass eine Bewegung der Spu-
len relativ zu den Permanentmagneten in axialer Richtung zugelassen wird.

Aufgabe der vorliegenden Erindung ist es, einen elekiromechanischen Akiuator mit
einem Getriebe, namlich einem Spindeltrieb, weiterzuentwickeln, so dass das Getrie-
be vor zu hohen axial angreifenden Kraften geschiitzt wird.

Zuy Losung der effindungsgemaRlen Aufgabe wird der im Anspruch 1 angegebene
elektromechanische Aktuator sowie in Anspruch 10 ein Verfahren zu dessen Befrei-
bung vorgeschlagen. Optionale vorteilhafte Ausgesialiingen der Erfindung srgeben
sich ganz oder teilweise aus den abhangigen Anspriichen.

Der erfindungsgemalie elekiromechanische Aktuator fur Kraftfahrzeuge, insbesondere
elektromechanischer Fahnwerksaktuator, zeichnet sich durch eine integrierte Uber-
lasteinrichiung aus, die eine Axialbewegung in eine Radialbewegung zum Erreichen
eines Kraftschlusses zu einem Gehéuseteil hin umwandelt. Dabei bezieht sich die
Axialbewegung auf die Rolationsachse des Spindeltriebs.
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Des Weiteren ist es vorteithaft, wenn die Uberlasteinrichtung eine Spreizvarrichtung
mit einer Viglzahl miteinander ringférmig verbundener Doppelgelenke umfasst. Unter
Doppelgelenk wird ein Element mit drei Angriffspunkien verstanden. Beispielsweise
sind zwischen 10 und 50, inshesondere 20, Doppelgelenke an einer Uberlasteinrich-
tung vorhanden. Vorzugsweise weist jedes Doppelgelenk einen kelchartigen Quer-
schnitt auf. Dabeli besteht jedes Doppelgelenk beispisisweise aus zwel Schenkein und
einem Fullelement. Die Schenkel sind dabei derart ausgebildet, dass sie aufgrund ih-
rer Bauteilsteifigkeit als Feder wirken. Die Schenkel kénnen des Weiteren federvorge-
spannt sein, so dass die Uberlasteinrichtung erst ab einer bestimmten Kraft aktiviert
wird. Die Federvorspannung kann durch die Bauteilsteifigkeit selbst und/oder Uber ei-

ne Zusatzfeder erzeugt werden.

Es ist des Weiteren vorteilhaft, wenn die Uberlasteinrichtung einteilig ausgebildet ist
und beispielsweise umformtechnisch, insbesondere spanend hergestellt ist. Es ist al-
lerdings auch moglich, die Doppelgelenke einzeln herzustellen und anschlieBend zu-
sammenzuschweiflen oder zusammenzustecken, so dass die Uberlasteinrichtung als
Schweilbaugruppe oder als Steckbaugruppe ausgebildet ist. Des Weiteren ist auch
eine reine Stanz- und Umformldsung denkbar, das heifdt die Bauteile werden gestanzt
und anschliefend zur Uberlasteinrichtung umgeformt. Die Uberlasteinrichtung besteht

auflerdem vorzugsweise aus Metall, insbesondere Stahl.

Ferner zeichnet sich der erfindungsgemilie elektromechanische Aktuator vorzugs-
weise durch eine radial aulerhalb der Uberlasteinrichtung angeordnete, als
Gehausetell ausgebildete Hilse aus, wobei zwischen Hilse und Uberlasteinrichiung
ein Spalt vorhanden ist. Je hoéher die axial angreifenden Krafte an dem elektromecha-
nischen Aktuator werden, desto kieiner wird der Spalt zwischen Hillse und Uberlast-
girrichtung. Bei sehr hohen axial angreifenden Kraften wird der Spalt gleich null, so
dass die Krafte auf die Hllse Ubertragen werden. Bei Erhéhung der axial angreifenden
Krafte werden die Schenkel der Uberlasteinrichtung axial zusammengedrickt, wo-
durch eine Erhthung des GesamtauBendurchmessers der Uberlasteinrichtung ent-
steht. Das heifdt, die FuBelemente der Doppelgelenke werden radial nach aulen ver-
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schoben, so dass die Fuibelemente die Hillse berithren und an dem elekiremechani-

schen Aktuator angreifenden Krafte Gber die Hilse umgsleitet werden.

Die Hulse ist entweder als Teil des Aktuators an einer Umgebungskonstruktion ange-
bunden oder selbst Teil der Umgebungskonstruktion. Dadurch gehen die Krifte, die
gber die Hilse geleitet werden auf Teile der Umgebungskonstruktion, wie beispiels-
weise Karosserie, Uber, wodurch das Getriebe vor den hohen Kraften geschiitzt wird,

Des Weileren ist es vorteithaft, wenn der elektromechanische Aktuator zwei Brems-

einheiten aufweist, waobei die Uberlasteinrichtung als erste Bremseinheit den Aktuator
var zu hohen Kréften und die andere Bremseinheit den Aktuator vor zu hohen Stelige-
schwindigkeiten schiifzt. Die zweite Bremseinheil, die vor zu hohen Stellgeschwindig-
keiten schutzt, ist vorzugsweise als Fliehkraftbremse ausgebildet. Die Fliehkraftbrem-
se ist dabei abhiéingig von der Mutterdrehzahl, wogegen die Uberlasteinrichiung ab-

hangig von der Grof3e der axial angretfenden Kraft ist. Der Autbau sowie die Funktion
giner Fliehkraftbremse ist beispielsweise in der DE 10 2010 013 935 A1 beschrieben.

Ferner ist es vorteithaft, wenn die Uberlasteinrichtung axial zwischen zwel
Gehauseteilen angeordnet ist und abhangig von der Grole der angreifenden Kraft
beide Gehauseteile miteinander koppelt. Dabei ist der Grad der Kopplung genauso
wie der Abstand der beiden Gehauseteile variabel, Eine vollstdndige Kopplung liegt
vor, wenn die am elekiromechanischen Aktuator axial angreifende Kraft geringer ist
als die Federvorspannung der Uberlasteinrichtung. Bei einer Kopplung beider
Gehauseteile sind die axial angreifenden Krafte so gering, dass diese durch den eleki-
romechanischen Aktuator durchgeleitet werden konnen, ohne Beschadigungen zu

verursachen,

Allerdings ist es auch maglich, dass die axial angreifenden Krafte so groR sind, dass
diese vor allem den Spindeltrieb schadigen kénnten. Aus digsem Grund ist es auch
vorteithaft, wenn die Uberlasteinrichtung, die axial zwischen den zwei Gehduseteilen

angeordnet ist, abhéngig von der Grélle der angreifenden Kraft beide Gehauseteile
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voneinander tellweise entkoppelt, Die teilweise Entkopplung wird dadurch erreicht,
dass die axial angreifende Kraft gréBer ist als die Federvorspannung der Uberlastein-
richtung, wodurch die Uberlasteinrichtung thren Gesamtaufendurchmesser vergro-
Rert, so dass ein Kraftschluss zwischen Uberlasteinrichtung und einer radial auRer-
halb davon angeordneten Hilse erreicht wird, Die Hilse ist als weiteres Gehsusetell
zu sehen, das Teil der Umgebungskonstruktion ist oder mit der Umgebungskonstruk-
tion verbunden ist. Bei einer wirkenden Kraft, welche hoch genug ist, um die Vorspan-
nung der Doppelgelenke der Uberlasteinrichtung zu tberwinden, gehen diese in Kraft-
schiuss mit der Hilse, wodurch die Kréfte, welche groRer sind als die Aktivierungs-
kraft, direkt auf die Umgebungskonstruktion abgeleitet werden. Dadurch wird in die-
sem Zeitpunkt der Spindeltrieb nicht héher belastet. Der Entkoppelte Zustand wird
wieder aufgehoben sobald der Spindeltrieb soweit entlastet wird, dass die Vorspan-
nung der Doppelgelenke der Uberlasteinrichtung unterschritten ist.

Hierdurch werden Uberlast-Kréfte vom Spindeitrieb ferngehaiten und der Spindeltrieb
wird nur mit Normlast belastet. Somit wirkt die Ubetlasteinrichtung vor allem bei Im-
pulsen von hoher Kraft. Das heif3t, der erfindungsgeméale Aktuator reguliert die Kraft-

umieitung aufgrund der angeordneten Uberlasteinrichtung selbst.

Hierfur ist folgende Reihenfolge der Kraftibertragung vorteilhaft: Rotor des Motors,
am Rotor befestigte Mutter, Innenhllse, Lagerung, zweites Gehauseteil, Uberlastein-
richtung, erstes Gehduseteil und Stator des Motors. Die Innenhiilse und die Mutter
kénnen auch einteilig ausgebildet sein. Bei der Reihenfolge der Bauslemente sollte
allgemein die Uberlasteinrichtung in Bezug auf den Kraftfluss vor dem Spindeltrisb
angeordnet sein. Es kann somit beispielsweise auch die Uberlasteinrichiung axial zwi-
schen Gehadusetell und Mutter des Spindeltriebs angeordnet sain.

Vorzugsweise zeichnet sich aulerdem der erfindungsgemate Akiuator durch ein in-
tegriertes Steuergerat aus. Das Steuergeréi steuert den Spindeltrieb an und weist op-
tionat eing Winkel- und / oder Wegemessvorrichtung auf,
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Das erfindungsgemaRe Verfahren zum Betreiben eines vorher beschriebenen eleki-

romechanischen Aktuators zeichnet sich dadurch aus, dass

%

im normalen Betrisb die Uberlasteinrichtung keine Bremswirkung entfaltet

und

erst bei ansteigender axial angreifender Kraft die Uberlasteinrichtung in axi-
aler Richiung komprimiert wird, wodurch sich der GesamtauRendurchmes-

ser der Uberlasteinrichtung erhéht

und bei siner weiter ansteigenden Kraft ein Kraftschiuss zwischen Uberlast-
einrichtung und Hilse erreicht wird, wobei durch diesen Kraftschluss der
Spindeltrieb zumindest gebremst wird und ein Teil der angreifenden Kraft

Gber die Hillse umgeleitet wird,

wodurch die Krafteinwirkung auf den Spindeltrieb und somit auch auf die
Uberlasteinrichtung reduziert wird und somit der Kraftschiuss zwischen
Uberlasteinrichtung und Hiilse sowig gleichzeitig die Bremswirkung des
Spindeliriebs reduziert wird.

Weitere Einzelheiten, Merkmale, Merkmalskombinationen und Wirkungen auf der Ba-

sis der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung bevorzugter,

beispielhafter Ausfthrungsformen der Erfindung sowie aus den Zeichnungen, Diese

zeigen i

Figur1

Figur 2

Figur 3

schematische Darstellung eines erfindungsgemalen elektromechani-
schen Aktuators mit einer Uberlasteinrichtung,

eine beispielhafte AusfGhrungsform einer Uberlasteinrichtung in perspek-

fivischer Ansicht,

die Uberfasteiryichtung aus Fig. 2 im Querschnitt sowie dessen Funkti-

onsweise abstraki dargestelit,
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Figur 4 ginen beispielhaften Kraftiiuss bei einer gering axialangreifenden Kraft,
Figur 5 ginen beispielhaften Kraftfluss bei einer grofien axialangreifenden Kraft.

In der Fig. 1ist ein erfindungsgeméaer elektromechanischer Aktuator 1 fur Kraftfahy-
zeuge mit einer Uberlasteinrichiung 2 schematisch dargestellt. Der elektromechani-
sche Aktuator 1 weist einen Spindeltrieb 3 mit einer Rolationsachse &g sowie einen
Motor 4 auf, wobei der Motor 4 den Spindeltrieb 3 antreibt. Der Spindeltrieb 3, der in
digser Austihrungsform als Kugelgewindetrieb ausgebildet ist, umfasst gine Gewin-
despindel 5 sowie eine Mutter 8. Die Gewindespindel 5 weist an einem Ende ein
Fahrzeuganbindungselement 7 auf, tiber das der elekiromechanische Akiuator 1 mit

einem Kraftfahrzeug verbunden ist.

Der elektromechanische Aktuator 1 weist des Weiteren mehrere topfférmige
Gehéduseteile 8, 8 auf. Das erste Gehiuseteil 8 umgibt ein Steuergerat 10, den Motor
4 sowie tellweise den Spindeltrieb 3. Ferner weist das erste Gehduseteil 8 an seinar
geschiossenen Stirnseite ebenfalls ein Fahrzeuganbindungselement 7 auf. An deran-
deren Stirnseite des ersten Gehauseteils 8 liegt die Uberlasteinrichtung 2 biindig an.
Die Uberlasteinrichtung 2 liegt zwischen zwei Gehéuseteilen 8, @ und liegt somit auch
biindig an der Stirnseite des zweiten GCehduseteils 9 an. Dabel weisen die beiden
Gehauseteile 8, 8 einen gleichen AuBendurchmesser sowie an der Stirnseite zur
Uberlasteinrichtung 2 einen radial nach innen erstreckenden Flansch 11 auf. Die
Uberlasteinrichtung 2 ragt des Weiteren radial Gber den Auendurchmesser der bei-

den Gehauseteile 8, 9 hinaus.

Das zweite Gehausetell 8 umschiiellt unter anderem ebenfalls teilweise den Spindel-
frieb 3 sowie volistandig eine Lagerung 12, eine Fliehkraflbremse 13 und eine Innen-
hulse 14. Die Lagerung 12 ist dabei als Axial-Radial-Lager ausgebildet und weist ei-
nen Lagerinnenring 15 sowie einen Lageraulenring 16 auf. Der Lageraulenring 16 ist
feststehend mit dem zwelten Gehausetell 9 verbunden. Der Lagerinnenring 18 hinge-
gen ist mit der innenhiilse 14 fest verbunden und vorzugsweise auf die Innenhiiise 14
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aufgepresst. Des Weiteren ist an der abgewandten Stirnseite zur Uberlasteinrichtung
2 des Lagerinnenrings 15 die Fliehkraftbremse 13 angeordnet, die mit dem Auflenum-
fang der Innenhiiise 14 und ebenfalls mit dem zweiten Gehauseteil 8 verbunden ist.
Die Fliehkraftbremse 13 bremst das System bei zu hohen Steligeschwindigkeiten, wo-
bei die Bremskrait abhangig von der Mutterdrehzahtl ist. Die Innenhiilse 14 ist ferner
mit der Mutter € des Spindeltriebs 3 fest verbundeh. Ungeachiet der in Fig. 1 darge-
stellten Ausfihrungsform kann die Mutter und die Innenhlise auch als ein Tell, das
heif’t einteilig, ausgebildet sein. Des Weiteren sind folgende Teile des elektromecha-
nischen Aktuators 1 in der aufgezahlten Reihenfolge axial hintereinander angeordnet:
Motor 4, Uberlasteinrichtung 2, Lagerung 12 und Fliehkraftbremse 13.

Das zweite Gehauseteil 9 ist des Weiteren komiplett und das erste Gehiuseteil 8 nur
teilweise von einer Hilse 17, die als Gehauseteil ausgebildet ist, radial umgeben. Die
Hilse 17 ist ebenfalls topfformig ausgebildet, wobei das Fahrzeuganbindungselement
7 der Gewindespindel § auflerhalb der Hilse 17 angeordnet ist. Radial zwischen
Uberlasteinrichtung 2 und Hillse 17 ist ein Spalt 18 vorhanden, der bei Aktivierung der
Uberlasteinrichtung 2 soweit minimiert wird, bis ein direkter Kontakt der Uberlastein-
richtung 2 mit der Hillse 17 entsteht.

In der Fig. 2 ist eine beispielhafte Ausfihrungsform einer spanend bearbeiteten Uber-
lasteinrichiung 2 dargestelit, Die Uberlasteintichtung 2 besteht aus einer Vielzahl, in
dieser Ausfihrungsform zwanzig, miteinander ringfdrmig verbundener Doppelgelenke
12, Der Querschnitt sowie die Funktion eines Doppelgelenks 18 sind in der Fig. 3 dar-
gestellt. Die beispielhafte Uberlasteinrichiung 2 ist einteilig ausgebildet und weist ei-
nen kelchartigen Querschnitt auf. Das heifdt, sin Doppelgelenk 19 weist zwei gegen-
Uberliegende Schenkel 20 sowie ein Fullelement 21 auf, das beide Schenkel 20 mit-
einandery verbindet. Beide Schenkel 20 sowie das Fulelement 21 weisen jeweils ei-
nen Angriffspunkt 22 auf. Ein Element mit dref Angriffspunkten 22 wird hier als Dop-
pelgelenk 19 bezeichnet. Des Weiteren sind die Schenkel 20 der Uberlasteinrichtung

2 radial nach innen und die Fullelemente 21 radial nach aullen gerichtet.
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Die beiden Schenkel 20 wirken aufgrund ihrer Bauteilsteifigkeit als Feder und sind nur
in axialer Richtung, bezogen auf die Rotationsachse Ag des Spindeltriebs 3, ver-
schiebbar, Durch ein axiales Zusammendriicken der beiden Schenkel 20 wird das
Fulielement 21 in radialer Richtung verschoben, so dass sich der Gesamiaulen-
durchmesser der Uberlasteinrichtung 2 erhoht. Aufgrund der Erhdhung des Gesamt-
aullendurchmessers wird der Spalt 18 geman Fig. 1 zwischen der Uberlasteinrichtung
2 und der Hilse 17 minimiert, wodurch sich der Kraftfluss Fx verénderi.

Fig. 4 zeigt den Kraftfluss Fg bei einer Normallast, das heilt bei einer geringen axial
angreifenden Kraft. Dabei wird die axial angreifende Kraft am Fahrzeuganbindungs-
element 7 des ersten Gehauseteils 8 Uber die Uberlasteinrichtung 2 axial zur Lage-
rung 12 und von dem Innenring 18 der Lagerung 12 und der damit fest verbundenen
Innenhiilse 14 zur Mutter 8 und von der Mutter 8 Gher die Gewindespindel § des Spin-
deltriebs 3 zum Fahrzeuganbindungselement 7 der Gewindespindel § und somit zur
Umgebungskonstruktion, die hier nicht dargestellt ist, geleitet. Der Kraftfluss Fy ver-
lduft somit direkt durch die Lagerung 12 und den Spindelirieb 3.

in der Fig. 5 hingegen ist der idealisierte Kraftfluss Fic bei einer Uberlast, das heifit bei
giner sehr groflen axial angreifenden Kraft, dargestelit. Die Kraft greift ebenfalls am
Fahrzeuganbindungselement 7 des ersten Gehéduseteils 8 an und wird zur Uberlast-
einrichtung 2 geleitet. Durch die hohe axiale Kraft, die auf die Schenkel 20 der Uber-
fasteinrichtung 2 wirkt, werden die FulRelemente 21 in radialer Richtung sowelt ver-
schoben, bis die Uberlasteinrichtung 2 und die Hillse 17 in direktem Kontakt stehen.
Somit wird die angreifende Kraft von den Schenkeln 20 tber die Fuflelemente 21 und
anschlieliend {iber die Hilse 17 zum Fahrzeuganbindungselement 7 der Gewinde-
spindel & und somit zur Umgebungskonstruktion, die hier ebenfalls nicht dargestelit
ist, geleitet. Dadurch wird der Spindelirieb 3 sowie dessen Lagerung 12, wobei die
Lagerung 12 gegentiber der Mutter 8 axial versetzt ist, vor sehr hohen angreifenden
Kraften geschittzt. In dem idealisierten Zustand gemaR Fig. 5 ist der Spindeltrieb 3
aufgrund des Kraftschiusses zwischen Uberlasteinrichtung 2 und Hulse 17 gesperrt,
wodurch sich die Krafteinwirkung von der Mutter 8 kommend an der Uberlasteinrich-
fung 2 reduziert. Dadurch driicken sich die Schenkel 20 der Uberlasteinrichtung 2 axi-
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al auseinander und der Kraftschiuss zwischen Uberlasteinrichtung 2 und Hullse 17
wird geldst, das wiederum dazu fuhrt, dass sich die Sperrwirkung des Spindeltriebs 3
I6st und ein Kraftfluss Fx, ndherungsweise wie in Fig. 4 dargestellt, ergibt. Das heildt,
s stellt sich ein Zwischenzustand zwischen den in Fig. 4 und Fig. 8 dargesteliten Zu-
standen ein,
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Bezugszeichenliste
1 elektromechanischer Aktuator
2 Uberlasteinrichtung
3 Spindeltrieb
4 Motor
5 Gewindespindel
& Mutter
7 Fahrzeuganbindungselement
8 erstes Gehauseteil
8 zweites Gehauseteail
10  Steuergerat
11 Flansch
12 Lagerung
13  Fliehkraftbremse
14 Innenhilise
15 Lagerinnenring
16 lLageraulenring
17 Hilse
18 Spalt zwischen Uberlasteinrichtung und Hilss
19 Doppelgeienk
20 Schenkel
21 Fuletement
22 Angriffspunkt
Az Rotationsachse des Spindeliriebs

Fx

Kraftfluss

PCT/DE2016/200434
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Patentanspriiche

Elektromechanischer Aktuator (1) fur Kraftfahrzeuge, inshesondere slekirome-
chanischer Fahrwerksaktuator, umfassend einen Spindeltrieb (3) mit einer Ge-
windespindel (5) und einer Mutter (8) und einen zu dessen Antrieb vorgesehe-
nen Motor (4), die von einem mehrteiligen Gehause (8, 9, 17) umgeben sind,

gekennzeichnet durch eine integrierte Uberlasteinrichtung (2), dia eine Axial-
bewegling in eine Radialbewegung zum Erreichen eines Kraftschlusses zu ei-

nem Gehduseteil (17) hin umwandelt,

Elektromechanischer Aktuator (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die Uberlasteinrichtung (2) eine Spreizvorrichtung mit einer Vielzahl mitei-
nander ringférmig verbundener Doppeigelenke {19) umfasst.

Elektromechanischer Aktuator (1) nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass jedes Doppelgelenk (19) einen kelchartigen Querschnitt aufweist, wobei
jedes Doppelgelenk (19) aus zwet Schenkein (20) und einem Fulelement (21)
hesteht,

Elektromechanischer Aktuator {1) nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Schenkel (20} der Doppelgelenke (19) derart ausgebildet
sind, dass sie aufgrund ihrer Bauteilsteifigkeit als Feder wirken.

Elektromechanischer Aktuator (1) nach einem der vorangehenden Anspriche,
gekennzeichnet durch eine radial auRerhalb der Uberlasteinrichtung (2) an-
geordnete, als Gehauseteil ausgebildete Hilse {(17), wobel zwischen Hilse (17)

und Uberlasteinrichtung (2) ein Spalt (18) vorhanden ist.

Elektromechanischer Aktuator (1) nach einem der vorangehenden Anspriiche,
gekennzeichnet durch zwei Bremseinheiten (2, 13), wobel die Uberlastein-

richtung (2) als erste Bremseinheit den Aktuator (1) vor zu hohen Kraften und
die andere Bremseinheit (13} den Aktuator (1) vor zu hohen Stellgeschwindig-

keiten schiltzt.

Elektromechanischer Aktuator (1} nach einem der vorangehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Uberlast@in_richtung (2) axial zwischen
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zwei Gehaduseteilen (8, 9) angeordnet ist und abhéngig von der Gréfke der an-
greifenden Kraft beide Gehéuseteile (8, 9) voneinander teilweise entkoppelt.

Elektromechanischer Aktuator (1) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet,
dass zur Krafttiberiragung zwischen Rotor und Stator des Motors {4} die Mutter
{6}, eine Innenhiiise (14), eine Lagerung (12), das zweite Gehauseteil (9), die
Uberlasteinrichtung (2), das erste Gehauseteil (8) mechanisch in Reihe ge-
schaltet sind.

Elektromechanischer Aktuator (1) nach einem der vorangehenden Anspriiche,
gekennzeichnet durch ein integrierfes Steuergerat (10).

Verfahren zum Betreiben eines elekiromechanischen Aktuators (1) mit einem
Spindeltrieb (3), einer Uberlasteinrichtung {2) und einer radial aulRerhalb der
Uberlasteinrichtung (2) angeordneten Hiise (17),

- wobei im normalen Betrieb die Uberlasteinrichtung (2) keine Bremswirkung

entfaltet und

- erst bei ansteigender axial angreifender Kraft die Uberlasteinrichtung (2) in

axialer Richtung komprimiert wird, wodurch sich der Gesamtaullendurch-

- und bei einer weiter ansteigenden Kraft ein Kraftschluss zwischen Uberlast-
einrichtung (2) und Hilse (17) erreicht wird, wobei durch diesen Kraft-
schiuss der Spindeltrisb (3) zumindest gebremst wird und ein Teil deran-
greifenden Kraft ber die Hillse {17) umgeleitet wird,

- wodurch die Krafteinwirkung auf den Spindelirieb (3) und somit auch auf die
Uberlasteinrichtung (2) reduziert wird und somit der Kraftschluss zwischen
Uberlasteinrichtung (2) und Hilse {17) sowie gleichzeitig die Bremswirkung
des Spindeltriebs (3) reduziert wird.
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