EP 4 092 235 A1

(19)

Europdisches
Patentamt

European
Patent Office

Office européen
des brevets

9

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
23.11.2022 Patentblatt 2022/47

(21) Anmeldenummer: 22174413.9

(22) Anmeldetag: 19.05.2022

(11) EP 4 092 235 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) Internationale Patentklassifikation (IPC):
EO05B 85/10(2014.01) E05B 81/64 (2014.01)
E05B 81/06 (2014.01) E05B 17/00 (2006.07)
E05B 39/00 (2006.07

(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):
E05B 85/103; E0O5B 17/0016; E05B 39/007;
E05B 81/06; EO5B 81/64; E05B 85/107

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC MKMT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA ME
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN

(30) Prioritat: 20.05.2021 DE 102021205151

(71) Anmelder: HS Products Engineering GmbH
82216 Maisach (DE)

(72) Erfinder: GROVER, Niklas Christopher
80636 Miinchen (DE)

(74) Vertreter: Wietzke, Andreas et al
Mathys & Squire
Theatinerstrae 7
80333 Miinchen (DE)

(54)

VERFAHREN FUR DIE DURCHFUHRUNG EINER FUNKTIONSBEWEGUNG EINER

SEKUNDARFUNKTION EINES ELEKTRISCHEN TURGRIFFS SOWIE ELEKTRISCHER

TURGRIFF

(57)  Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
fur eine Durchflihrung einer alternierenden Funktionsbe-
wegung zur Erzeugung einer Sekundarfunktion mit ei-
nem Handgriff (30) eines elektrischen Tirgriffs (10) einer
Fahrzeugtur (100), aufweisend die folgenden Schritte:
- Erhalten einer Funktionsaufforderung (FA) zur Aktivie-
rung der Sekundarfunktion,

- Durchfilhren der alternierenden Funktionsbewegung,
wobei der Handgriff (30) mehrfach zwischen wenigstens
zwei unterschiedlichen Funktionspositionen (FUP) hin-
und herbewegt wird.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
fur die Durchfiihrung einer alternierenden Funktionsbe-
wegung einer Sekundarfunktion eines elektrischen Tur-
griffs einer Fahrzeugtir sowie einen elektrischen Tirgriff
fur eine Fahrzeugtiir mit einer Kontrollvorrichtung zur
Durchfiihrung eines solchen Verfahrens.

[0002] Es ist bekannt, dass Fahrzeugtiiren von Fahr-
zeugen mit Handgriffen ausgestattet sind, um die Fahr-
zeugtlren komfortabel zu 6ffnen und zu schlieBen. Sol-
che elektrischen Tirgriffe weisen Ublicherweise einen
Handgriff auf, welcher von dem Nutzer des Turgriffs mit
der Hand gegriffen werden kann. Ublicherweise sind die
Handgriffe dariiber hinaus mit einer Entriegelungsfunk-
tion ausgestattet, sodass beim Durchfiihren einer Ent-
riegelungsbewegung die Fahrzeugtir fiir eine nachfol-
gende Offnung entriegelt werden kann. Ebenfalls ist es
bekannt, dass solche Tirgriffe elektrisch ausgebildet
sind, also insbesondere mithilfe eines elektrischen An-
triebs zwischen einer eingefahrenen Fahrposition und ei-
ner ausgefahrenen Greifposition hin- und herbewegt
werden kdnnen.

[0003] Nachteilhaft bei den bekannten Lésungen, ins-
besondere bei elektrischen Tirgriffen, ist es, dass diese
im Falle einer Vereisung nur schwer gegriffen werden
konnen. Dies beruht insbesondere auf der Tatsache,
dass fur das Ausfahren des elektrischen Turgriffs aus
der Fahrposition in eine Greifposition eine erhdhte Kraft
notwendig ist, um einen dariber liegenden Eispanzer in
Form einer Eisschicht wegsprengen zu kénnen. Um dies
zu ermoglichen, ist eine duBerst massive und mecha-
nisch stabile Ausgestaltung des Handgriffs beziehungs-
weise des kompletten elektrischen Turgriffs notwendig.
Dies flihrt zu einem hohen konstruktiven Aufwand, ent-
sprechend héherem Materialbedarf und héheren Kosten
sowie einem erhéhten Gewicht.

[0004] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die
voranstehend beschriebenen Nachteile zumindest teil-
weise zu beheben. Insbesondere ist es Aufgabe der vor-
liegenden Erfindung, in kostengunstiger und einfacher
Weise eine Sekundarfunktion, insbesondere fir eine
Enteisung des Handgriffs, fir einen elektrischen Turgriff
zur Verfligung zu stellen.

[0005] Die voranstehende Aufgabe wird geldst durch
ein Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 1 sowie
einen elektrischen Tirgriff mit den Merkmalen des An-
spruchs 15. Weitere Merkmale und Details der Erfindung
ergeben sich aus den Unteranspriichen, der Beschrei-
bung und den Zeichnungen. Dabei gelten Merkmale und
Details, die im Zusammenhang mit dem erfindungsge-
mafRen Verfahren beschrieben sind, selbstverstandlich
auch im Zusammenhang mit dem erfindungsgemafen
elektrischen Turgriff und jeweils umgekehrt, sodass be-
zuglich der Offenbarung zu den einzelnen Erfindungsa-
spekten stets wechselseitig Bezug genommen wird be-
ziehungsweise werden kann.

[0006] Erfindungsgemal® wird ein Verfahren vorge-
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schlagen fiir eine Durchfilhrung einer alternierenden
Funktionsbewegung zur Erzeugung einer Sekundar-
funktion mit einem Handgriff eines elektrischen Turgriffs
einer Fahrzeugtir. Ein solches Verfahren weist die fol-
genden Schritte auf:

- Erhalten einer Funktionsaufforderung zur Aktivie-
rung der Sekundarfunktion,

- Durchfuhren der alternierenden Funktionsbewe-
gung, wobei der Handgriff mehrfach zwischen we-
nigstens zwei unterschiedlichen Funktionspositio-
nen hin- und herbewegt wird.

[0007] Zusatzlich kann insbesondere noch der folgen-
de Schritt vor oder nach dem Erhalt der Funktionsauffor-
derung durchgefiihrt werden:

- Bestimmen einer aktuellen Position des Handgriffs
in einem Bewegungsbereich zwischen einer ersten
mechanisch definierten Endposition und einer zwei-
ten mechanisch definierten Endposition.

[0008] Unter einer Fahrzeugtir istim Sinne der vorlie-
gen Erfindung jede Form eines eine Fahrzeugdéffnung
reversibel verschlieBenden Bauteils zu verstehen. Ins-
besondere fallen hierunter auch Kofferraumklappen,
Frunk-Abdeckungen, Motorhauben oder ahnliches.
[0009] Der erfindungsgemafRe Kerngedanke beruht
darauf, dass mit dem Handgriff eines elektrischen Tir-
griffs eine Sekundarfunktion zur Verfligung gestellt wer-
den kann. Die Sekundarfunktion unterscheidet sich von
der Primarfunktion des Handgriffs, also der Offnungs-
funktion und/oder der Entriegelungsfunktion. Ein Beispiel
fur eine solche Sekundarfunktion ist eine Enteisungs-
funktion, also das Entfernen oder teilweise Entfernen ei-
ner blockierenden Eisschicht im Bereich des Handgriffs
des elektrischen Turgriffs.

[0010] Um diese Sekundarfunktion mit dem Handgriff
zu erzeugen, wird erfindungsgemal eine alternierende
Funktionsbewegung durchgeflihrt. Darunter ist zu ver-
stehen, dass sich der Handgriff alternierend, also mehr-
fach, zwischen wenigstens zwei unterschiedlichen Funk-
tionspositionen hin- und herbewegt. Diese Funktionspo-
sitionen kénnen beide unterschiedlich von den mecha-
nisch definierten Endpositionen sein. Jedoch ist es auch
moglich, dass eine oder sogar beide Funktionspositionen
identisch oder im Wesentlichen identisch mit den defi-
nierten Endpositionen sind.

[0011] Der erfindungsgemafRe Kerngedanke beruht
nun darauf, dass die Sekundarfunktion einer Funktions-
bewegung des Handgriffs zugrunde liegt. Diese Funkti-
onsbewegung ist auch keine einmalige Funktionsbewe-
gung zwischen zwei Bewegungspositionen, sondern ei-
ne mehrfache Bewegung in alternierender Weise zwi-
schen den Funktionspositionen hin und her. Wie dies
spater noch erlautert wird, kann diese alternierende
Funktionsbewegung sowohl in regelmaRiger, insbeson-



3 EP 4 092 235 A1 4

dere frequenzbehafteter Weise, aber auch in unregelma-
Riger Weise durchgefiihrt werden.

[0012] Eine Funktionsaufforderung im Sinne der vor-
liegenden Erfindung ist der Erhalt eines Signals zur
Durchfilhrung der Sekundarfunktion. Eine solche Funk-
tionsaufforderung kann beispielsweise aktiv von einem
Nutzer gegeben werden, indem dieser ein Signal an eine
entsprechende Kontrollvorrichtung des elektrischen Tir-
griffs gibt. Jedoch sind auch andere auslésende Funkti-
onsaufforderungen denkbar, beispielsweise durch das
Erkennen einer Eisschicht, welche tiber dem Handgriff
liegt und entfernt werden soll. Eine solche Funktionsaus-
I6sung kann auch als interne Funktionsaufforderung in-
nerhalb des elektrischen Turgriffs verstanden werden.
Selbstverstandlich kann auch von Extern, beispielsweise
dem Fahrzeug oder einem Kontrollmodul des Fahr-
zeugs, die Funktionsaufforderung an den elektrischen
Targriff Gbermittelt werden.

[0013] Unterder optionalen Bestimmung der aktuellen
Position des Handgriffs ist sowohl eine direkte als auch
eine indirekte Bestimmung dieser Position zu verstehen.
So kann beispielsweise die aktuelle Winkelposition auf
Basis einer elektrischen Antriebsvorrichtung fiir diesen
Handgriff als Basis fur die aktuelle Position des Hand-
griffs verwendet werden. Auch das Verwenden der letz-
ten angefahrenen Position als Ausgangsposition bezie-
hungsweise aktuelle Position ist hier grundsatzlich denk-
bar.

[0014] Erfindungsgemall wird es nun also mdglich,
insbesondere bei einer bestehenden Konstruktion eines
elektrischen Turgriffs, eine Sekundarfunktion zusatzlich
fur diesen Handgriff des elektrischen Turgriffs zur Verfi-
gung zu stellen. Diese Sekundarfunktion unterscheidet
sich von der bereits erlauterten Primarfunktion des Off-
nens und Entriegelns und kann einem Sekundarnutzen,
wie zum Beispiel dem Enteisen des Handgriffs, dienen.
Selbstverstandlich sind zusatzlich oder alternativ auch
noch andere Sekundarnutzungen als Sekundarfunktion
moglich, wie sie nachfolgend noch naher erlautert wer-
den.

[0015] Eskann von Vorteil sein, wenn bei einem erfin-
dungsgemafien Verfahren die Sekundarfunktion we-
nigstens eine der Folgenden ist:

- Enteisung des Handgriffs,

- Haptische Signalisierung an den Nutzer des Hand-
griffs,

- Akustische Signalisierung an die Umgebung des
Fahrzeugs.

[0016] Beider voranstehenden Aufzahlung handelt es
sich um eine nicht abschlieRende Liste. Fir die Entei-
sung des Handgriffs wird es beispielsweise moglich,
dass der Handgriff sich in Kontakt mit der Eisschicht be-
findet oder in eine Startposition zur Kontaktierung der
Eisschicht bewegt wird. Die nachfolgend durchgefiihrte
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Funktionsbewegung, insbesondere alternierend und fre-
quenzbehaftet, flihrt dazu, dass die Eisschicht selbst in
eine alternierende Schwingung, insbesondere Vibration,
versetzt wird, und auf diese Weise reift und einfach ent-
fernt werden kann oder sogar von selbst abfallt. Zusatz-
lich oder alternativ sind auch haptische Signalisierungen
als Sekundarfunktionen mdoglich, also zum Beispiel
dann, wenn der Nutzer des Fahrzeugs den Handgriff in
einer Greifposition gegriffen hat. Hier ist es moglich, in
dieser gegriffenen Situation den Handgriff in eine alter-
nierende Funktionsbewegung zu versetzten und auf die-
se Weise beispielsweise ein Vibrationssignal an die
Hand des Benutzers zu ubermitteln. Eine weitere Mog-
lichkeit einer Sekundarfunktion im Rahmen der vorlie-
genden Erfindung ist die akustische Signalisierung an
die Umgebung des Fahrzeugs. Insbesondere dann,
wenn eine frequenzbehaftete alternierende Funktions-
bewegung eingesetzt wird, kann eine akustische Ausga-
be durch die Vibration des Handgriffs und/oder eine Vi-
bration umgebender Bauteile erfolgen. Diese Ausgabe
von akustischen Vibrationssignalen kann zum Beispiel
zum Schutz der FulRganger bei langsamen Geschwin-
digkeiten von Elektrofahrzeugen eingesetzt werden.
Auch sind akustische Signalisierungen, wie beispielswei-
se eine Erganzung einer Alarmanlage, einem Uberfall-
schutz nach auRRen oder aber auch einer Warnfunktion
in den Innenraum des Fahrzeugs, als Sekundarfunktion
moglich. Beispielsweise kann durch eine alternierende
Funktionsbewegung des Handgriffs ein Teil der AulRen-
haut des Fahrzeugs und/oder ein Teil der Innenverklei-
dung des Fahrzeugs in Vibration versetzt werden, um
auf diese Weise die akustische Signalfunktion nach Au-
Ren und/oder nach Innen zur Verfligung stellen zu kén-
nen.

[0017] Weitere Vorteile kbnnen erzielt werden, wenn
bei einem erfindungsgemaRen Verfahren die alternieren-
de Funktionsbewegung den Handgriff mit einer definier-
ten Funktionsfrequenz und/oder einer definierten Funk-
tionsamplitude zwischen den wenigstens zwei unter-
schiedlichen Funktionspositionen hin- und herbewegt.
Dabei kann es sich sowohl um eine feste Funktionsfre-
quenzund/oder eine feste Funktionsamplitude aberauch
um eine variable Funktionsfrequenz und/oder variable
Funktionsamplitude handeln. Insbesondere ist die Hohe
der Frequenz und die Starke der Amplitude an die jewei-
lige Sekundarfunktion angepasst. Soll beispielsweise ei-
ne Eisschicht entfernt werden, kann vorzugsweise mit
einer hohen Funktionsfrequenz bei geringer Funktions-
amplitude die alternierende Funktionsbewegung durch-
gefuihrt werden. Selbstverstandlich kann die Funktions-
amplitude auch an den maximalen Bewegungsspiel-
raum, beispielsweise bei einer blockierten Bewegung auf
Basis einer Eisschicht, angepasst werden.

[0018] Weitere Vorteile sind erzielbar, wenn bei einem
erfindungsgeméflen Verfahren die Funktionsfrequenz
und/oder die Funktionsamplitude sich tber den Verlauf
der Funktionsbewegung andert. Dies kann regelmaRig,
kontinuierlich, aber auch unregelmaRig und/oder schritt-
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weise erfolgen. Diese Variation der Funktionsfrequenz
und/oder der Funktionsamplitude kann auch als soge-
nannter Sweep bezeichnetwerden. Dies erlaubtes, dass
die alternierende Funktionsbewegung uber einen Fre-
quenzbereich unterschiedliche Frequenzen anregt und
damit insbesondere Eigenschwingungen einer Eis-
schicht oder anderer Bauteile mit einschlieRt. Dies fuhrt
zu einer verstarkten Anregung und einer damit optimier-
ten Wirkung der jeweiligen gewlinschten Sekundarfunk-
tion.

[0019] Ebenfalls von Vorteil kann es sein, wenn bei
einem erfindungsgemaRen Verfahren die Funktionsbe-
wegung aufgeteilt ist in eine erste Teil-Funktionsbewe-
gung, bei welcher der Handgriff mehrfach zwischen zwei
unterschiedlichen Funktionsbewegungen hin- und her-
bewegt wird, und einer zweiten Teil-Funktionsbewe-
gung, bei welcher der Handgriff mehrfach zwischen zwei
unterschiedlichen Funktionspositionen hin- und herbe-
wegt wird, welche sich von zumindest einer Funktions-
position der ersten Teil-Funktionsbewegung unterschei-
den. Somit ist es mdglich, dass die Funktionsbewegung
beliebig komplex ausgebildet wird. Wird beispielsweise
eine blockierende Eisschicht Gber dem Handgriff er-
kannt, so kann bei der ersten Teil-Funktionsbewegung
die alternierende Funktionsbewegung von dieser Eis-
schicht weg erfolgen. Dies erlaubt es, dass sich ein Luft-
polster zwischen der Eisschicht und der Oberflache des
Handgriffs ausbildet. Sobald dies geschehen ist, erfolgt
die zweite Teil-Funktionsbewegung, nun nach aufen ge-
richtet, sodass entsprechend nach dem Abldsen einer
Eisschicht von der Oberflache des Handgriffs nun die
Eisschicht selbst durch die alternierende Funktionsbe-
wegung nach aullen geldst beziehungsweise wegge-
sprengt werden kann. Selbstverstandlich ist dies auch
moglich durch eine unterschiedliche Ausgestaltung des
bereits erlauterten Sweeps, flr die Funktionsfrequenz
und/oder die Funktionsamplitude.

[0020] Vorteilhaft ist es darliber hinaus, wenn bei ei-
nem erfindungsgemalen Verfahren die alternierende
Funktionsbewegung eine Vibration des Handgriffs zwi-
schen wenigstens zwei unterschiedlichen Funktionspo-
sitionen erzeugt. Unter einer Vibration ist vorzugsweise
eine frequenzbehaftete und insbesondere regelmafige
Funktionsbewegung zu verstehen. Dabei werden vor-
zugsweise hohe Frequenzen bevorzugt, um eine ent-
sprechende Vibrationsiibertragung auf eine Eisschicht
oder auf benachbarte Bauteile zu gewahrleisten. Da b-
licherweise eine Vibration auch in der Umgebung des
elektrischen Handgriffs akustisch wahrnehmbarist, kann
durch eine gezielte Variation der Vibration sogar eine
melodische Audiosignalisierung in der Umgebung durch-
fUhrbar sein.

[0021] Von Vorteil ist es weiter, wenn bei einem erfin-
dungsgemafien Verfahren vor dem Durchfiihren der al-
ternierenden Funktionsbewegung der Handgriff in eine
Startposition bewegt wird. Liegt beispielsweise uber ei-
nem elektrischen Turgriff eine Eisschicht, welche ein
Ausfahren des Handgriffs blockiert, so kann eine Start-
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position zum Beispiel ein aktives Herstellen einer Kon-
taktierung zwischen der Oberflache des Handgriffs und
der inneren Oberflache der Eisschicht darstellen. Eine
solche Startposition kann auch mithilfe einer Kraftmes-
sung definiert werden und variabel ausgebildet sein,
wenn also der Handgriff so lange ausfahrt, bis die Kraft
ohne eine weitere Bewegung des Handgriffs ansteigt.
Eine solche Startposition kann zusatzlich oder alternativ
auch ein Abziehen oder ein Einziehen von einer Eis-
schicht weg darstellen, um einen Schwungbereich zur
Verfigung zu stellen, Uber welchen der Handgriff
Schwung holen kann, um die Eisschicht zu treffen und
ein Absprengen derselben zu erzielen. Das Anfahren ei-
ner mechanischen Endposition ist ebenfalls als eine sol-
che Startposition méglich, insbesondere dann, wenn ei-
ne Vibration durch die alternierende Funktionsbewegung
erzeugt und auf das Gehause und/oder benachbarte
Bauteile der Fahrzeugtir Ubertragen werden soll.
[0022] Vorteile bringtes dariiber hinaus mit sich, wenn
bei einem erfindungsgemalen Verfahren nach der
Durchfiihrung der alternierenden Funktionsbewegung,
insbesondere nach einer Wartezeit, die alternierende
Funktionsbewegung nochmals durchgefiihrt wird. Es er-
folgt also ein wiederholtes Eisbrechen beziehungsweise
eine wiederholte Durchfihrung der Sekundarfunktion.
Auch ein nachfolgendes Aneinanderreihen unterschied-
licher Sekundarfunktionen, dann mit unterschiedlich aus-
gebildeten alternierenden Funktionsbewegungen, ist
selbstverstandlich im Rahmen der vorliegenden Erfin-
dung moglich. Auch kann zwischen den beiden Funkti-
onsbewegungen, also insbesondere wahrend der War-
tezeit, eine Prifbewegung durchgefiuhrt werden, um zu
Uberprifen, ob die Eisschicht noch vorhanden ist oder
der erste Durchgang der Funktionsbewegung bereits er-
folgreich war.

[0023] Weitere Vorteile kbnnen erzielt werden, wenn
bei dem Verfahren gemaf dem voranstehenden Absatz
bei der folgenden Durchfihrung der alternierenden
Funktionsbewegung wenigstens ein Bewegungspara-
meter gedndert wird, insbesondere einer der Folgenden:

- Wenigstens eine Funktionsposition,
- Bewegungsfrequenz,

- Bewegungsamplitude,

- Bewegungsrichtung.

[0024] Beidervoranstehenden Aufzahlung handelt es
sich um eine nicht abschlieRende Liste. So ist es bei-
spielsweise moglich, je nach Erfolg oder Teilerfolg oder
Misserfolg der ersten alternierenden Funktionsbewe-
gung die zweite alternierende Funktionsbewegung in ge-
anderter Weise durchzuflihren, um einen neuen Versuch
mit einem mdglicherweise erfolgreichen Entfernen einer
Eisschicht durchzufiihren. Dies ist insbesondere korre-
liert miteiner dazwischenliegenden Messbewegung oder
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Prifbewegung, ob die Enteisung im ersten Schritt erfolg-
reich war oder nicht. So kann beispielsweise nach einem
ersten Enteisungsversuch als Sekundéarfunktion eine
Prifbewegung dahingehend stattfinden, dass der Hand-
griff in eine Greifposition ausgefahren werden soll. Ist
dies mdglich, war die Enteisung erfolgreich und eine wei-
tere Durchfiihrung der alternierenden Funktionsbewe-
gungist nicht notwendig. Istdas Ausfahren nicht moéglich,
da eine Bewegung trotz Kraftanstieg nicht mdglich ist,
so wird die alternierende Funktionsbewegung nochmals
durchgefiihrt, insbesondere mit veranderter Amplitude
und/oder Frequenz. Selbstverstandlich kann, insbeson-
dere nach Durchfiihren einer solchen Messbewegung,
fur zukinftige Durchlaufe des Verfahrens die erfolgrei-
che Kombination der Bewegungsparameter gespeichert
und wiederverwendet werden.

[0025] Von Vorteil ist es weiter, wenn bei einem erfin-
dungsgemafien Verfahren fir den Erhalt der Funktions-
aufforderung eine Prifbewegung mit dem Handgriff er-
folgt. Beispielsweise ist das bereits erlauterte versuchte
Ausfahren und die Erkennung einer Blockade durch eine
Eisschicht moglich. Auch ein versuchtes Einfahren ist
denkbar, um beispielsweise ein Anhaften einer Eis-
schicht, welches ein solches Einfahren verhindert, zu er-
kennen. Selbstverstandlich sind auch deutlich komple-
xere Prifbewegungen im Rahmen der vorliegenden Er-
findung einsetzbar.

[0026] Weitere Vorteile kdnnen erzielt werden, wenn
bei einem erfindungsgemafen Verfahren vor der Durch-
fuhrung der alternierenden Funktionsbewegung eine
Plausibilitatsprifung erfolgt, insbesondere unter der Nut-
zung von Umgebungsparametern und/oder Fahrzeug-
parametern. Beispielsweise konnen Informationen lGber
den Verlauf der Umgebungstemperatur, den Zeitverlauf
der Luftfeuchtigkeit in der Umgebung, den Zeitverlauf
des Niederschlags in der Umgebung oder Ahnliches zur
Verfiigung gestellt werden, um hinsichtlich einer Eis-
schicht die Plausibilitat deren Vorhandenseins zu priifen.
Dabei kénnen sowohl Fahrzeugsensoren zum Einsatz
kommen als auch Wetterinformationen aus dem Netz.
Selbstverstandlich kbnnen neben reinen Sensorparame-
tern auch optische Informationen, beispielsweise basie-
rend auf Kamerabildern des Fahrzeugs, zum Beispiel
durch digitale Rlckspiegel, eingesetzt werden.

[0027] Darlber hinaus kann es von Vorteil sein, wenn
beieinem erfindungsgemaRen Verfahren die alternieren-
de Funktionsbewegung zumindest teilweise einer Eigen-
frequenz eines benachbarten Bauteils und/oder einer
Eisschicht entspricht. Die Verwendung einer alternieren-
den Funktionsbewegung in spezifischer Vibration einer
Eigenfrequenz fiihrt dazu, dass ein deutlich verstarktes
und gezieltes Anregen des gewlinschten Bauteils oder
der Eisschicht erfolgen kann. Damitkonnen verstarkt und
damit proportional verbessert die erfindungsgemalen
Vorteile der Sekundarfunktion erzielt werden. Wird bei-
spielsweise ein benachbartes Bauteil mittels Eigenfre-
quenz angeregt, so kann dies dazu fiihren, dass bei einer
Vereisung der Tur nicht nur der Teil der Eisschicht, wel-
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cher in direktem Kontakt mit dem Handgriff steht, beauf-
schlagt wird, sondern durch das Mitvibrieren umgeben-
der Blechteile eine deutlich gréRere Einwirkungsflache
auf die Eisschicht zur Verfligung gestellt werden. Dies
kann so weit gehen, dass auch ein Fensterrahmen des
Fahrzeugs in Vibration versetzt wird, um eine mdgliche
Vereisung des Fensters, insbesondere bei rahmenlosen
Fenstern eines Fahrzeugs, ebenfalls wirkungsvoll auf-
heben zu kénnen.

[0028] Weitere Vorteile kbnnen erzielt werden, wenn
bei einem erfindungsgemafen Verfahren zeitlich parallel
und/oder nachfolgend die Funktionsbewegung auch bei
anderen elektrischen Turgriffen des Fahrzeugs durchge-
fuhrt wird. Somit kann mit dem Beispiel einer Vereisung
die Enteisung auch fir die anderen Fahrzeugtiiren
gleichzeitig oder nacheinander, beispielsweise nach
Freigabe durch den Nutzer, durchgefiihrt werden. Insbe-
sondere erfolgt dies automatisch und vorzugsweise in
gleicher Art und Weise, wie dies erfolgreich bei dem ers-
ten elektrischen Turgriff zur Verfligung gestellt wurde.
[0029] Weitere Vorteile sind erzielbar, wenn bei einem
erfindungsgeméafen Verfahren die Funktionsbewegun-
gen flir wenigstens zwei elektrische Turgriffe sich von-
einander unterscheiden. Insbesondere dann, wenn eine
akustische und/oder haptische Signalisierungsfunktion
gewunscht wird, kann bei dieser Ausfiihrungsform eine
unterschiedliche und tlrspezifische Signalisierung zur
Verfigung gestellt sein. Es ist sogar mdglich, durch un-
terschiedliche Vibrationsfrequenzen eine unterschiedli-
che und um das Fahrzeug herumlaufende Vibrations-
Melodie zur Verfiigung zu stellen.

[0030] Ein weiterer Gegenstand der vorliegenden Er-
findung ist ein elektrischer Tirgriff fir eine Fahrzeugtr.
Dieser elektrische Turgriff weist einen Grundkdrper zur
Anordnung in der Fahrzeugtiir auf, wobei am Grundkor-
per ein Handgriff bewegbar in einem Bewegungsbereich
zwischen einer mechanisch definierten Endposition und
einer mechanisch definierten zweiten Endposition mittels
einer Grifflagerung gelagertist. Zusatzlich weistder elek-
trische Turgriff eine Kontrollvorrichtung fir die Durchfih-
rung eines erfindungsgemafen Verfahrens mittels eines
Bestimmungsmoduls, eines Empfangsmoduls sowie ei-
nes Durchfiihrungsmoduls auf. Der mechanische Teil ei-
nes solchen elektrischen Turgriffs sowie seine Funktion
wird nachfolgend als Teil der vorliegenden Erfindung na-
her erlautert.

[0031] Erfindungsgemal wird ein elektrischer Turgriff
fur eine Fahrzeugtir vorgeschlagen, welcher mit einem
Grundkorper zur Anordnung in der Fahrzeugtiir ausge-
stattet ist. Am Grundkorper ist ein Handgriff bewegbar in
einem Bewegungsbereich gelagert, wobei der Bewe-
gungsbereich sich zwischen einer mechanisch definier-
ten ersten Endposition und einer mechanisch definierten
zweiten Endposition erstreckt und die Bewegbarkeit mit-
tels einer Grifflagerung gewahrleistet wird. Weiter weist
der elektrische Trgriff einen Elektroantrieb auf, fir eine
Bewegung des Handgriffs zwischen den beiden Endpo-
sitionen. Mithilfe wenigstens eines Sensormittels kann
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die Position des Handgriffs zwischen den beiden End-
positionen erfasst werden. Der Elektroantrieb ist miteiner
Getriebevorrichtung ausgestattet, zur lastfreien Positio-
nierung des Handgriffs in einer Greifposition des Hand-
griffs, beabstandet zu den Endpositionen und zur last-
freien Positionierung des Handgriffs in einer Fahrpositi-
on, beabstandet zu den Endpositionen und beabstandet
zur Greifposition.

[0032] EinerfindungsgeméaRer elektrischer Turgriff ba-
siert auf dem Kerngedanken, dass der elektrische Tir-
griff fur eine elektrisch durchgefiihrte Bewegung ausge-
legt ist. Insbesondere sind zwei Funktionspositionen
voneinander zu unterscheiden. Dabei handelt es sich
zum einen um die Fahrposition, also die Position, in wel-
cher der Handgriff angeordnet wird, wenn sich das Fahr-
zeug in einem fahrenden Zustand befindet. Davon un-
terschiedlich ist eine Greifposition, in welcher ein Nutzer
des elektrischen Tirgriffs den Handgriff greifen und an-
schlieend die Tur 6ffnen kann. Im einfachsten Fall han-
delt es sich dabei um ein passives Greifen, wobei das
Ziehen eine Offnungsbewegung der Fahrzeugtiir zur Fol-
ge hat. Wie dies spater noch erlautert wird, kann das
Greifen jedoch auch als aktives Greifen ausgebildet sein,
um vor der Offnungsbewegung der Fahrzeugtiir einen
Entriegelungsvorgang der Fahrzeugtir auszuldésen
und/oder durchzufiihren.

[0033] Die Bewegungsmoglichkeiten des Handgriffs
erstrecken sich dabei zwischen der ersten Endposition
und der zweiten Endposition, welche mechanisch defi-
niert sind und beispielsweise die spater noch erlauterten
Anschlage aufweisen kénnen.

[0034] Ein erfindungsgemaRer Kerngedanke liegt da-
rin, dass zumindest zwei der beschriebenen Funktions-
positionen, namlich die Fahrposition einerseits und die
Greifposition anderseits, mithilfe des Elektroantriebs
Uber die Getriebevorrichtung lastfrei positioniert werden
kénnen. Mit anderen Worten kann der Elektroantrieb al-
leine und insbesondere unabhangig von mechanischen
weiteren Bauteilen, den Handgriff in der Fahrposition wie
auch in der Greifposition positionieren. Die einzige Kraft,
welche in Fahrposition und Greifposition am Handgriff
angreift, ist eine Haltekraft des Elektroantriebs, welche
den Handgriff in der entsprechenden Funktionsposition
halt. Im Gegensatz zu bekannten Lésungen sind hier kei-
ne separaten Schaltelemente, Mechanikelemente oder
kinematische Hebelelemente notwendig, um diese Po-
sitionen einzunehmen und zu halten.

[0035] Durch die Tatsache, dass nun ausschlieRlich
mit dem Elektroantrieb Gber die Getriebevorrichtung die
Positionierung des Handgriffs in zumindest den Funkti-
onspositionen Fahrposition und Greifposition erfolgen
kann, werden eine Vielzahl von Vorteilen erzielt.

[0036] Ein erster Vorteil liegt darin, dass durch die
Lastfreiheit der Positionierung die Positionsauswahl im
Wesentlichen frei zur Verfliigung gestellt werden kann.
So kann beispielsweise fir unterschiedliche Fahrzeuge,
unterschiedliche Nutzer des Fahrzeugs, aber auch fir
unterschiedliche Fahrzeugtiiren eine unterschiedliche
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Fahrposition und/oder eine unterschiedliche Greifpositi-
on angefahren werden. Die freie Wahlbarkeit erlaubt es
also, einen solchen elektrischen Turgriff an einem Fahr-
zeug zu individualisieren beziehungsweise als lberge-
ordnetes Baumodul fiir eine Vielzahl unterschiedlicher
Fahrzeuge einzusetzen und anschlieRend in kontrollier-
ter Weise zu spezifizieren und/oder zu kalibrieren. Es ist
also moglich, ein kompaktes modulares Bauteil als elek-
trischen Turgriff vorzusehen, welcher in individualisierter
Weise bei unterschiedlichen Fahrzeugen einsetzbar ist.
[0037] Ein weiterer groRer Vorteil durch die lastfreie
Positionierung ist es, dass keine mechanische Korrela-
tion mehr fiir den Offnungsmechanismus und/oder den
Entriegelungsmechanismus der Fahrzeugtiir notwendig
ist. Vielmehr reicht es aus, wenn die Entriegelung
und/oder die Offnung der Tiir durch eine separate, ins-
besondere rein elektrisch wirkende, Offnung und/oder
Entriegelungsmechanik gegeben ist. Das Ausldsen der
Offnung und/oder des Entriegelns erfolgt dann, wenn das
wenigstens eine Sensormittel die fir den Entriegelungs-
wunsch oder den Offnungswunsch relevante Positionie-
rung des Handgriffs erfasst. Neben einer héheren Vari-
abilitat und Flexibilitat fir den Einsatz des elektrischen
Turgriffs, wird dieser auch durch den Verzicht auf eine
mechanische Korrelation oder zusatzliche Mikroschalter
kleiner, leichter und damit kostengtinstiger in ein Fahr-
zeug integrierbar.

[0038] Nicht zuletzt ist noch darauf hinzuweisen, dass
mithilfe eines erfindungsgemafRien elektrischen Tirgriffs
auch unterschiedliche Profile in der Bewegungscharak-
teristik des elektrischen Tirgriffs eingestellt werden kon-
nen. Insbesondere, wenn Gegenkrafte bei einer Aktivie-
rungsbewegung zum Entriegeln des Turgriffs von dem
Elektroantrieb auf den Handgriff aufgebracht werden sol-
len, kénnen diese im Wesentlichen frei eingestellt wer-
den. Beispielsweise kann fiir das Entriegeln einer Fahr-
zeugtir der Nutzer den Handgriff aus der Greifposition
in eine Entriegelungsposition bewegen. Fir diese Bewe-
gung bringt der Benutzer eine Aktivierungskraft in den
Handgriff ein. Der Elektroantrieb kann nun variabel und
frei einstellbar eine Gegenkraft aufbringen, sodass die
Leichtgangigkeit und/oder Schwergangigkeit dieser Be-
wegung im Wesentlichen frei einstellbar ist. Handelt es
sich bei dem Fahrzeug, an welchem der elektrische Tir-
griff angebracht ist, beispielsweise um einen groRen
SUV, so ist hier mdglicherweise passend zum Fahrzeug
eine schwergangige Charakteristik fir diese Bewegung
und dementsprechend eine hohe Gegenkraft ge-
wiinscht. Handelt es sich bei dem Fahrzeug beispiels-
weise um ein kompaktes Fahrzeug, so ist ebenfalls wie-
der spezifisch fur den Fahrzeugtyp eine geringere Ge-
genkraft méglich, welche sich flir den Benutzer als leicht-
gangige Bewegung des Handgriffs aus der Greifposition
in die Entriegelungsposition darstellt.

[0039] Wie aus der voranstehenden Erlauterung er-
sichtlich wird, ist der elektrische Turgriff nun frei von einer
mechanisch definierten Nulllage ausgebildet und kann
insbesondere in die genannten zwei oder auch mehr
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Funktionspositionen in lastfreier Weise positioniert wer-
den. Damit werden eine Vielzahl von unterschiedlichen
Individualisierungen mdoglich, wie sie spater mit Details
zu den Ausflihrungsformen noch naher erlautert werden.
Die mechanischen Grenzen fiir diese Bewegungsfreihei-
ten geben die beiden mechanisch definierten Endpositi-
onen vor.

[0040] Der Antrieb erfolgt beispielsweise mithilfe eines
DC-Motors, und kann insbesondere eine Schwenkbewe-
gung zwischen den Endpositionen beinhalten. Insbeson-
dere ist die gesamte Ausfiihrungsform des elektrischen
Turgriffs frei von einem SchlieBmechanismus und/oder
frei von einem Entriegelmechanismus, sowie insbeson-
dere ebenfalls frei von einem Mikroschalter ausgebildet.
Das beschriebene Sensormittel fir die Erfassung der Po-
sition des Handgriffs, kann beispielsweise ein Winkel-
sensor, ein absoluter Positionssensor und/oder ein rela-
tiver Positionssensor sein, welcher in Abhangigkeit der
tatsachlichen Einsatzsituation eine entsprechende phy-
sikalische und/oder elektrische Erkennungsfunktionalitat
zur Verfigung stellt.

[0041] Es kann von Vorteil sein, wenn bei einem elek-
trischen Turgriff die Grifflagerung frei von einer mecha-
nischen Abstltzung in der Fahrposition und/oder der
Greifposition und/oder frei von einem Hebelmechanis-
mus ausgebildet ist. Dies unterstreicht die lastfreie Po-
sitionierungsmaoglichkeit weiter und reduziert den Auf-
wand, die Konstruktionskomplexitat und auch den not-
wendigen Bauraum des elektrischen Turgriffs. Es wer-
den also insbesondere mechanische Anschlage sowie
Reibung von mechanisch miteinander zusammenwir-
kenden Hebeln eines Hebelmechanismus fiir Zwischen-
positionen vermieden.

[0042] Es ist weiter von Vorteil, wenn bei einem elek-
trischen Turgriff der vorliegenden Erfindung der Grund-
korper eine Griffmulde aufweist, wobei die erste Endpo-
sition innerhalb der Griffmulde und die zweite Endposi-
tion auRerhalb der Griffmulde angeordnet ist. Der Hand-
griff kann also in die Griffmulde hinein- und aus der Griff-
mulde herausbewegt werden. Auch hier handelt es sich
insbesondere um eine Schwenkbewegung, wobei vor-
zugsweise die Schwenkachse fir diese Schwenkbewe-
gung auf3erhalb der Griffmulde und innerhalb des Grund-
kérpers angeordnetist. Dieser grol3e Bewegungsbereich
fihrtzu einer Vielzahl, spater noch ndher erlauterter, un-
abhangiger lastfreier Funktionspositionen des Hand-
griffs.

[0043] Vorteilhaft ist es weiter, wenn bei einem erfin-
dungsgemalien elektrischen Turgriff das Sensormittel in
den Elektroantrieb integriert ist. Insbesondere kann es
sich hier um einen Winkelsensor handeln, welcher bei-
spielsweise bei einem Elektroantrieb insbesondere in
Form eines elektrischen Schrittmotors vorgesehen sein
kann. Die Integration des wenigstens einen Sensormit-
tels in den Elektroantrieb erlaubt es, den restlichen Teil
des elektrischen Tirgriffs frei oder im Wesentlichen frei
von Sensormitteln auszufihren. Dies konzentriert die
notwendige Komplexitat auf den Elektroantrieb und ver-
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starkt die bereits mehrfach erlauterten Vorteile der kom-
pakten Bauweise, der leichten Bauweise und der kos-
tenguinstigen Herstellungsmdglichkeiten.

[0044] Von Vorteil ist es darliber hinaus, wenn bei ei-
nem erfindungsgemalen elektrischen Turgriff der
Grundkorper fir die erste Endposition einen ersten An-
schlag und/oder fiir die zweite Endposition einen zweiten
Anschlag aufweist. Dabei handelt es sich vorzugsweise
um mechanische Anschlage, die eine Flachenkontaktie-
rung mit einer entsprechenden Gegenflache der Getrie-
bevorrichtung und/oder des Handgriffs zur Verfligung
stellen. Vorzugsweise werden diese Anschlage jedoch
im normalen Betrieb nicht erreicht, da durch die entspre-
chenden Gegenkrafte und Ruckstellmdglichkeiten des
Elektroantriebes eine Positionierung des Handgriffs in
den Endpositionen vermieden wird. Die Anschlage kén-
nen vorzugsweise Schutz vor unerwiinschten Beschadi-
gungen, insbesondere bei Gewalteinwirkung auf den
Handgriff, zur Verfiigung stellen und/oder eine Sicherheit
beim Ausfall des Elektroantriebs bieten.

[0045] Von Vorteil ist es weiter, wenn bei einem erfin-
dungsgemalen elektrischen Turgriff der Elektroantrieb
die Getriebevorrichtung aufweist, fir eine zuséatzliche
lastfreie Positionierung in wenigstens einer der folgen-
den, von den Endpositionen beabstandeten Positionen:

- Entriegelungsposition zwischen Greifposition und
zweiter Endposition,

- Anzeigeposition,

- Abwehrposition gegen eine mechanische Belastung
des Handgriffs,

- Schutzposition zwischen der Fahrposition und der
ersten Endposition.

[0046] Beidervoranstehenden Aufzahlung handelt es
sich um eine nicht abschlielRende Liste. Die einzelnen
Positionen sind insbesondere korreliert mit einer ersten
Endposition im Inneren einer Griffmulde und einer zwei-
ten Endposition auerhalb einer Griffmulde des Grund-
korpers. Die Entriegelungsposition stellt dabei das Ende
einer Entriegelungsbewegung des Handgriffs aus der
Greifposition dar, wie dies spater noch naher erlautert
wird. Sie nimmt in ihrer Positionierung eine Signalisie-
rungsfunktion wahr, welche beispielsweise eine Entrie-
gelungsmechanik anzeigt, dass diese in elektrischer
Weise die Fahrzeugtir entriegeln soll. Eine Anzeigepo-
sition erlaubt eine Kommunikation zwischen dem Nutzer
des elektrischen Turgriffs und dem Fahrzeug. So kann
beispielsweise eine Visualisierung stattfinden, indem der
Handgriff durch den Elektroantrieb in eine Anzeigeposi-
tion bewegt wird. Somit kann beispielsweise angezeigt
werden, dass das Fahrzeug noch nicht verschlossen ist
oder eine andere Funktionssituation eingetreten oder
noch nicht eingetreten ist. So ist es beispielsweise mdg-
lich, dass Uber die Anzeigeposition dem Fahrer mitgeteilt
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wird, dass eine Lichtsituation am Fahrzeug, eine Ab-
sperrfunktion oder Ahnliches erreicht beziehungsweise
nicht erreicht worden ist. Auch in umgekehrter Weise ist
es mdoglich, dass durch eine Bewegung, beispielsweise
ein Driicken des Handgriffs entlang des Bewegungsbe-
reichs, durch den Benutzer des elektrischen Tirgriffs, in
umgekehrter Richtung eine Signalisierung an das Fahr-
zeug gegeben werden kann. So kann beispielsweise
durch mehrmaliges Driicken des Tirgriffs, dies als Aus-
gangssignal verwendet werden, um das Fahrzeug zu
verriegeln. Separate Sensoren, wie beispielsweise be-
rihrungsempfindliche Elemente im Bereich des Tir-
griffs, kdbnnen auf diese Weise vermieden werden, so-
dass eine zusatzliche Signalisierungsfunktionalitat ohne
zusatzlichen konstruktiven Aufwand in den elektrischen
Turgriff integriert werden kann. Eine Abwehrposition
kann beispielsweise die Abwehr gegen eine mechani-
sche Belastung sein. Lehnt sich beispielsweise eine Per-
son an das Fahrzeug und auch gegen den Handgriff, so
kann dieser in eine Abwehrposition gefahren werden,
welche insbesondere als klopfende Bewegung am Kor-
perteil wahrgenommen wird, welches am Handgriff an-
lehnt. Nicht zuletzt ist noch eine Schutzposition méglich,
welche in eine Griffmulde eingefahren zwischen Fahrpo-
sition und Endposition ausgebildet sein kann. Befindet
sich das Fahrzeug beispielsweise in einer Crash-Situa-
tion oder eine Pre-Crash-Situation, so kann diese
Schutzposition die Wahrscheinlichkeit erhéhen, dass der
Handgriff wahrend des Crashs nicht abgerissen oder an-
derweitig beschadigt wird.

[0047] Weitere Vorteile kdnnen erzielt werden, wenn
bei einem elektrischen Turgriff geman der vorliegenden
Erfindung die Getriebevorrichtung und die Grifflagerung
eine Schwenkachse ausbilden, fiir eine Schwenkbewe-
gung des Handgriffs Giber wenigstens einen Teilabschnitt
des Bewegungsbereichs, insbesondere lber den ge-
samten oder im Wesentlichen den gesamten Bewe-
gungsbereich. Diese Schwenkachse liegt vorzugsweise
innerhalb des Grundkdrpers und aulRerhalb einer Griff-
mulde. Die Schwenkbewegung erlaubt eine besonders
kompakte Bauweise und kann zusatzlich oder alternativ
auch mit einer translatorischen Bewegung kombiniert
sein.

[0048] Ebenfalls Gegenstand der vorliegenden Erfin-
dung ist ein Kontrollverfahren fiir ein kontrolliertes Be-
wegen eines Handgriffs eines erfindungsgemaRen elek-
trischen Turgriffs, aufweisend die folgenden Schritte:

- Bestimmen der aktuellen Position des Handgriffs im
Bewegungsbereich,

- Erfassen einer Zielposition des Handgriffs im Bewe-
gungsbereich,

- Bewegen des Handgriffs in die Zielposition im Be-
wegungsbereich durch Beaufschlagen mit einer Be-
wegungskraft mittels des Elektroantriebs,
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- Halten des Handgriffs in der erreichten Zielposition
mit einer Haltekraft mittels des Elektroantriebs.

[0049] Ein erfindungsgemafes Kontrollverfahren
bringt die gleichen Vorteile mit sich, wie sie ausfihrlich
mit Bezug auf einen elektrischen Tirgriff erlautert worden
sind. Die Bestimmung des Handgriffs in der aktuellen
Position erfolgt dabei insbesondere durch die Verwen-
dung des Sensormittels. Die Erfassung einer Zielposition
kann beispielsweise mittels einer Vorgabe eines Kon-
trollsystems des Fahrzeugs gewahrleistet werden. Bei-
spielsweise kann sich der Handgriff in einer Fahrposition
befinden, wahrend sich der Nutzer des Fahrzeugs dem
Fahrzeug annahert. Ein Erkennen einer Aktion des Nut-
zers des Fahrzeugs oder die bloRe Anndherung mit ei-
nem Schlissel in der Hosentasche des Benutzers, kann
eine Erfassung der Zielposition in Form der Greifposition
bei einem erfindungsgemafRen Kontrollverfahren auslo-
sen. Anschlielend wird der Handgriff in diese Zielpositi-
on, zum Beispiel in Form der Greifposition, bewegt. Fur
diese Bewegung beaufschlagt der Elektroantrieb den
Handgriff mit der entsprechend dafir benétigten Bewe-
gungskraft. Sobald der Handgriff die Zielposition erreicht
hat, ist diese als lastfreie Positionierung nur so lange
stabil, solange der Elektroantrieb auch die entsprechend
notwendige Haltekraft beaufschlagt. Hier ist nochmals
gut zu erkennen, wie frei variabel sowohl die Positionie-
rung als auch die Kraftbeaufschlagung in der jeweiligen
als Funktionsposition ausgestalteten Zielposition des
Handgriffs ist.

[0050] Von Vorteil ist es, wenn bei einem erfindungs-
gemalen Kontrollverfahren bei einer Erkennung einer
von auflen eingebrachten Aktivierungskraft zur Bewe-
gung des Handgriffs aus der Zielposition, insbesondere
in Form der Greifposition, eine definierte Gegenkraft ent-
gegen der Aktivierungskraft mittels des Elektroantriebs
erzeugt wird. Beispielsweise ist es mdglich, dass der
Handgriff vom Benutzer gegriffen und in eine Entriege-
lungsposition bewegt wird. Die definierte Gegenkraft ist
also ein definierter Widerstand gegen diese Bewegung,
welcher beim Benutzer als Leichtgangigkeit oder
Schwergangigkeit des Handgriffs wahrgenommen wer-
den kann. Mit anderen Worten wird es mdéglich, die Kraft-
charakteristik bei der Bewegung des Handgriffs nun va-
riabel einzustellen und insbesondere unterschiedliche
mechanische Charakteristiken durch unterschiedliche
Beaufschlagungen mit Gegenkraftverlaufen des Elektro-
antriebs nachzubilden. Die Gegenkraft und damit die
Charakteristik bei der Bewegung des Turgriffs ist somit
frei einstellbar ausgebildet.

[0051] Weitere Vorteile kdnnen erreicht werden, wenn
bei einem erfindungsgemafen Kontrollverfahren die Ge-
genkraft Uber einen Bewegungsabschnitt des Handgriffs
kleiner als die Aktivierungskraft ist, um die definierte Be-
wegung des Handgriffs zuzulassen. Dies erlaubt es also,
eine resultierende Kraft zu erzeugen, welche die ge-
wiinschte Bewegung, insbesondere unter der Berlick-
sichtigung einer maximal erlaubten Bewegungsge-
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schwindigkeit, zulasst. Auch hier ist es wieder moglich,
eine Kraftcharakteristik und/oder eine Bewegungscha-
rakteristik definiert einzustellen und in einer elektroni-
schen Weise zu kontrollieren. So ist es selbstverstandlich
moglich, dass die Gegenkraft nicht konstant, sondern
entlang eines Kurvenverlaufs variabel zur Verfiigung ge-
stellt ist, um beispielsweise Uber einen Anstieg ein me-
chanisches Klickgefiihl einer mechanischen Entriege-
lungskinematik elektronisch nachzubilden.

[0052] Weitere Vorteile sind erzielbar, wenn bei einem
erfindungsgemaRen Kontrollverfahren die Bewegungs-
kraft, die Haltekraft und/oder insbesondere eine Gegen-
kraft spezifisch flir wenigstens eine der folgenden Ein-
satzvarianten angepasst wird:

- Artdes Fahrzeugs,

- Marke des Fahrzeugs,

- Position der Fahrzeugtir,
- Nutzen der Person.

[0053] Beider voranstehenden Aufzahlung handelt es
sich um eine nicht abschlieBende Liste. Beispielsweise
kénnen fir unterschiedliche Fahrzeugtypen unterschied-
lich schwergangige Turgriffe nachgebildet werden. Ein
Targriff fur einen SUV kann nun mit einer schwergangi-
geren Charakteristik durch den Elektronantrieb ausge-
stattet werden, wahrend ein kompakter Kleinwagen mit
einer leichtgangigen Charakteristik durch den gleichen
Elektroantrieb versehen wird. Dabei ist es moglich, den
identischen elektrischen Turgriff zu verwenden, ohne,
dass diese konstruktive Identitat bei der Nutzung zu Tage
tritt. Auch konnen fir unterschiedliche Hersteller des
Fahrzeugs, und damit unterschiedliche Marken, unter-
schiedliche Charakteristika am elektrischen Turgriff ein-
gestellt werden. Auch ist es mdglich, an ein und demsel-
ben Fahrzeug fir unterschiedliche Fahrzeugtlren eine
unterschiedliche Charakteristik zur Verfiigung zu stellen.
Sind beispielsweise auf den Ricksitzen Kindersitze
montiert, so kann der elektrische Turgriff auf den zuge-
hérigen hinteren Fahrzeugtiiren leichtgangiger ausgebil-
det werden als dies bei den vorderen Fahrzeugtiren fir
die Eltern der Fall ist. Auch fiir unterschiedliche nutzende
Personen, beispielsweise identifizierbar Giber Personen
zugeordnete Schlissel des Fahrzeugs, kann hier eine
Anpassung und damit eine Individualisierung zur Verfi-
gung gestellt sein.

[0054] Weitere Vorteile kdnnen erreicht werden, wenn
bei einem erfindungsgemafRen Kontrollverfahren tber
den Bewegungsabschnitt des Handgriffs unter Einwir-
kung der Aktivierungskraft der Verlauf der Aktivierungs-
kraft und/oder der Verlauf der Zuggeschwindigkeit des
Handgriffs bestimmt wird. Es entsteht also eine Live-
Messung und/oder eine Echtzeitmessung, welche in das
Kontrollverfahren zuriickgekoppelt werden kann. Eine
Anpassung an die aktuelle Situation ist somit kosten-
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gunstig und einfach moglich, sodass insbesondere mit
hoher Wirksamkeit eine mechanische Beschadigung
und/oder ein unerwiinschtes Erreichen einer der Endpo-
sitionen vermieden werden kann.

[0055] Weiter von Vorteil ist es, wenn bei einem erfin-
dungsgemalen Kontrollverfahren eine Bewegungsdau-
er, insbesondere fiir die Bewegung aus der aktuellen Po-
sition des Handgriffs in die Zielposition des Handgriffs,
bestimmt wird. Es kann also die Bewegungsdauer Uber-
wachtwerden und vorzugsweise mit einer vorgegebenen
maximalen Bewegungsdauer verglichen werden. Ist die
Bewegung beispielsweise aus der Greifposition in die
Fahrposition zu langsam, so kann dies mit einer Ein-
klemmsituation zusammenhéangen. Dies erlaubt es, oh-
ne zusatzliche Einklemmsensorik eine solche Situation
zu erkennen und damit die notwendige Absicherung ge-
gen das Einklemmen zur Verfigung zu stellen. Auch
kann beispielsweise festgestellt werden, wenn eine zu
langsame Bewegung in der Ausfahrrichtung der Fall ist,
dass moglicherweise eine Vereisungssituation vorliegt,
welcher mit einer definierten Enteisungsbewegung des
elektrischen Turgriffs begegnet werden kann.

[0056] Weitere Vorteile sind erzielbar, wenn bei einem
erfindungsgeméafien Kontrollverfahren eine Crash-Situ-
ation und/oder eine Pre-Crash-Situation erfasst wird und
als Zielposition fir den Handgriff eine Crash-Position
und/oder eine Pre-Crash-Position angefahren wird. Ins-
besondere werden Pre-Crash und Crash unterschieden,
sodass in der Pre-Crash-Situation eine Schutzposition
gegen das AbreilRen oder Beschadigen des Handgriffs
eingenommen und ber die Crash-Situation beibehalten
werden kann. Am Ende des Crashs kdnnen automatisch
die Handgriffe in eine Greifposition ausgefahren werden,
um beispielsweise herbeieilenden Rettungskraften den
Zugang in das Fahrzeug zu erleichtern. Auch ist es mog-
lich, dass fir die unterschiedlichen Tiren unterschiedli-
che Schutzpositionen eingenommen werden, um die
Wahrscheinlichkeit einer moglichst leichten Zugangs-
moglichkeit noch weiter zu steigern.

[0057] Vorteilhaft ist es darliber hinaus, wenn bei ei-
nem erfindungsgemafen Kontrollverfahren als Zielposi-
tion eine Anzeigeposition angefahren wird, fir eine Aus-
gabe eines visuellen und/oder haptischen Signals. Dabei
kann sowohl die Position alleine als auch die Bewegung
in diese Position dieses visuelle und/oder haptische Si-
gnal darstellen. Beispielsweise ist eine Klopfbewegung
mit dem Handgriff durchfiihrbar, welcher in haptischer
Weise vom Benutzer wahrgenommen werden kann.
Auch eine optische Winkbewegung oder ein Anfahren in
eine definiert erkennbare Winkposition kann hier eine Si-
gnalisierungsfunktionalitdt dem Kontrollverfahren hinzu-
fugen.

[0058] Vorteilhaft ist es weiter, wenn bei einem erfin-
dungsgemalen Kontrollverfahren durch die Einbringung
einer Aktivierungskraft eine Bewegung des Handgriffs
erzeugt wird, welche als Signaleingabe erfasst wird. Wie
bereits erlautert worden ist, kann hier eine umgekehrte
Signalisierung vom Nutzer an das Fahrzeug erfolgen. So
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kénnen Funktionen des Fahrzeugs, wie ein Absperren,
das Aktivieren eines Parklichtes, das Offnen eines Kof-
ferraums, das SchlieRen der Fenster oder das Offnen
oder SchlieRen anderer Tliren, hier als Funktionswunsch
signalisiert werden. Dabei kann es zusatzlich mdglich
sein, dass der Elektroantrieb als Generator wirkt, um
auch in einer stromlosen Situation, beispielsweise im Zu-
sammenspiel mit einem elektrischen Kondensator, die
beschriebene Funktionalitdt zur Verfligung stellen zu
kénnen.

[0059] Ein weiterer Gegenstand der vorliegenden Er-
findung ist ein Kalibrierverfahren zum Kalibrieren eines
erfindungsgemaRen elektrischen Tirgriffs zum Einsatz
in einem erfindungsgemaRen Kontrollverfahren, aufwei-
send die folgenden Schritte:

- Erfassen eines Positionssignals einer aktuellen Po-
sition des Handgriffs,

- Bestimmen einer aktuellen Position des Handgriffs
mit Bezug zu wenigstens einer der beiden Endposi-
tionen,

- Setzen des aktuellen Positionssignals in Bezug zur
bestimmten aktuellen Position des Handgriffs.

[0060] Damit bringt ein erfindungsgeméafes Kalibrier-
verfahren die gleichen Vorteile mit sich, wie sie ausfihr-
lich mit Bezug auf einen elektrischen erfindungsgema-
Ren Handgriff sowie ein erfindungsgemafes Kontrollver-
fahren erlautert worden sind. Die Position, die erfasst
werden soll, kann auch aktiv angefahren werden. Dabei
kann es sichim einfachsten Fallum eine oder sogar beide
der Endpositionen handeln. Auch ist es jedoch moglich,
dass bewusst eine Kalibrierposition angefahren wird,
welche zwischen den Endpositionen liegt und Uber se-
parate Prifmittel Gberprifbar ist. Die gewUlinschte kalib-
rierte Position ist dabei vorzugsweise eine moglichstbiin-
dige Positionierung an der AuRRenseite der Fahrzeughaut
des Fahrzeugs beispielsweise in der Fahrposition.
[0061] Ein solches Kalibrierverfahren lasst sich dahin-
gehend weiterbilden, dass die aktuelle Position auf we-
nigstens eine der folgenden Weisen bestimmt wird:

- Verwenden eines Prifmittels zur Erzeugung einer
Festlegung des Handgriffs,

- Kamerabilder, insbesondere von einer fahrzeugfes-
ten Kameravorrichtung.

[0062] Beider voranstehenden Aufzahlung handelt es
sich um eine nicht abschlieBende Liste. Beispielsweise
kénnen Prifmittel eingesetzt werden, welche eine defi-
nierte, biindige Positionierung des Handgriffs mit der Au-
Renhaut des Fahrzeugs gewahrleisten. So kann bei-
spielsweise ein Klebeband lber den Handgriff gefiihrt
sein, sodass eine temporare Endposition in mechanisch
definierter Weise fur diese Kalibriersituation vorgegeben
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ist. Auch kdnnen Kamerabilder ausgewertet werden, um
bei einer Servicefahrt aus der ersten Endposition in Rich-
tung der zweiten Endposition festzustellen, wann eine
biindige Ausrichtung mit der Aulenhaut des Fahrzeugs
und damit ein Setzen der Fahrposition ermdglicht wird.
[0063] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden Be-
schreibung, in der unter Bezugnahme auf die Zeichnun-
gen Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung im Einzelnen
beschrieben sind. Dabei kdnnen die in den Anspriichen
und in der Beschreibung erwahnten Merkmale jeweils
einzeln fur sich oder in beliebiger Kombination erfin-
dungswesentlich sein. Es zeigen schematisch:

Fig. 1 eine Ausflihrungsform eines erfindungsge-
mafen elektrischen Tirgriffs in der Fahrposi-
tion,

Fig. 2 die Ausfuhrungsform der Figur 1 in erster End-
position,

Fig. 3 die Ausfuhrungsform der Figuren 1 und 2 in
zweiter Endposition,

Fig. 4 die Ausfiihrungsform der Figuren 1 bis 3 in
Greifposition,

Fig. 5 die Ausfiihrungsform der Figuren 1 bis 4 in
einer Anzeigeposition,

Fig. 6 die Ausfiihrungsform der Figuren 1 bis 5 in
einer Schutzposition,

Fig. 7 die Ausfiihrungsform der Figuren 1 bis 6 in
einer Kalibriersituation,

Fig. 8 der Verlauf einer Kraft-Weg-Kurve beider Nut-
zung eines elektrischen Turgriffs und

Fig. 9 der Zeitverlauf der einzelnen Positionen an ei-
nem Beispiel,

Fig. 10  eine Darstellung eines erfindungsgemafien
elektrischen Turgriffs mit einer Eisschicht,

Fig. 11 die Situation der Figur 10 wahrend der Entei-
sung,

Fig. 12  ein moglicher Bewegungsverlauf bei einem
erfindungsgemaRen Verfahren,

Fig. 13  ein weiterer moglicher Bewegungsverlauf bei
einem erfindungsgemafen Verfahren,

Fig. 14  ein weiterer moglicher Bewegungsverlauf bei
einem erfindungsgemalen Verfahren,

Fig. 15  ein weiterer moglicher Bewegungsverlauf bei
einem erfindungsgemafen Verfahren und

Fig. 16 ein weiterer moglicher Bewegungsverlauf bei
einem erfindungsgemafen Verfahren.

[0064] In den Figuren 1 bis 9 wird schematisch eine

besondere Form eines elektrischen Tirgriffs, insbeson-
dere ohne mechanisch definierte Nulllage erlautert. Ein
solcher elektrischer Turgriff 10 ist besonders vorteilhaft
fur ein erfindungsgemales Verfahren einsetzbar. Je-
doch kénnen grundsatzlich auch klassische elektrische
Turgriffe 10 fur ein erfindungsgemafes Verfahren zur
Verfligung gestellt werden.

[0065] In Figur 1 ist schematisch ein Turgriff 100 dar-
gestellt, welcher Uber einen Grundkérper 20 an einem
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Fahrzeug angebracht sein kann. In dem Grundkérper 20
ist hier eine Griffmulde 22 ausgebildet, in welcher der
Handgriff 30 in der dargestellten Fahrposition biindig mit
der AuRBenhaut des Fahrzeugs angeordnet ist. Fir eine
Bewegungsfahigkeit des Handgriffs 30 ist hier eine Grif-
flagerung 32 mit einer Getriebevorrichtung 42 gekoppelt,
sodass mithilfe eines Elektroantriebs 40 eine Bewegung
in gewlinschte Zielpositionen fiir den Handgriff 30 mog-
lich wird. Die Positionserkennung ist hier mit einem Sen-
sormittel 50, zum Beispiel in Form eines Winkelsensors,
vorgegeben.

[0066] In den Figuren 2 und 3 sind schematisch zwei
mogliche Endpositionen EP1 und EP2 dargestellt. Die
Figur 2 zeigt dabei die Korrelation zwischen diesen bei-
den Endpositionen EP1 und EP2, welche den maximalen
Bewegungsbereich BB vorgeben. Um die Endpositionen
EP1 und EP2 in mechanisch definierter Weise vorzuge-
ben, sind hier jeweils ein erster Anschlag A1 fir die erste
Endposition EP1 und ein zweiter Anschlag A2 fiir die
zweite Endposition EP2 vorgegeben. Im normalen Be-
trieb des elektrischen Turgriffs 10 sind diese beiden End-
positionen EP1 und EP2 vorteilhafterweise als mecha-
nische Schutzpositionen zu verstehen, welche vorzugs-
weise nie oder nur in Ausnahmesituationen eingenom-
men werden.

[0067] Die Figur4 zeigt eine Greifposition GP, bei wel-
cher beispielsweise in oder unter den Handgriff 30 ein-
gegriffen werden kann. In dieser Position kann nun eine
Entriegelungsbewegung durchgefiihrt werden, indem
beispielsweise mit einer Greifbewegung der Handgriff 30
aus dieser Greifposition GP weiter heraus, in Richtung
der zweiten Endposition EP2, gezogen wird.

[0068] Die Figur5 zeigt eine mogliche Anzeigeposition
AP, welche in optischer Weise von der Greifposition GP
unterscheidbar ist. Eine Bewegung in diese Anzeigepo-
sition AP kann als Winkbewegung eine Signalisierung
an den Benutzer des elektrischen Turgriffs 10 ausgeben.
[0069] Die Figur 6 zeigt schematisch eine Schutzposi-
tion SP, beiwelcher der Handgriff 30 gegen unerwiinsch-
te mechanische Beeintrachtigung oder Beschadigung
weiter in die Griffmulde 22 eingefahren wird, um eine
erhohte Schutzwirkung zur Verfligung stellen zu kdnnen.
[0070] Die Figur 7 zeigt eine Moglichkeit mit einem
Prifmittel 200, welches hier eine Bewegung des Hand-
griffs 30 temporar limitiert. Wird fir ein Kalibrierverfahren
der Handgriff 30 nun in Richtung der zweiten Endposition
EP2 bewegt, so legt das Prifmittel 200 eine neue tem-
porar mechanisch definierte Endposition als Fahrpositi-
on FP fest. Sobald diese mechanisch temporar definierte
Endposition erreicht ist, kann die Kalibrierung diese Po-
sition als Fahrposition FP setzen und das Prifmittel 200
wieder entfernt werden.

[0071] Inder Figur 8 ist schematisch gut zu erkennen,
wie eine frei einstellbare Kraftverlaufscharakteristik
durch solch einen elektrischen Trgriff 10 beispielsweise
eingestelltwerden kann. Aus einer Fahrposition FP (nicht
dargestellt in der Figur 8) erfolgt mithilfe einer Bewe-
gungskraft BK eine Bewegung des Handgriffs 30 in die
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Greifposition GP. Dort wird dieser Handgriff 30 mit der
Haltekraft HK gehalten. Greift nun der Nutzer des elek-
trischen Turgriffs 10 den Handgriff 30 und zieht ihn weiter
nach aufen in Richtung einer Entriegelungsposition
ERP, so bringt er eine Aktivierungskraft AK ein, bis eine
Entriegelung erreichtist. Dabei gibt der Elektroantrieb 40
eine Uber den Weg ansteigende Gegenkraft GK auf den
Handgriff 30 auf, bis ein Maximum an der Entriegelungs-
position ERP erreicht wird. Dort wird entweder die Be-
wegung des Handgriffs 30 beendet oder Uber ein deut-
liches Reduzieren der Gegenkraft GK iber den weiteren
Wegverlauf ein Klickgefuhl fir den Benutzer erzielt. Im
weiteren Wegverlauf ist gut zu erkennen, dass noch vor
Erreichen der zweiten Endposition EP2 die Gegenkraft
GK stark ansteigt, um eine maximale Blockadewirkung
gegen ein tatsachliches Erreichen dieser zweiten End-
position EP2 fur den Handgriff 30 zu gewahrleisten.
[0072] In der Figur 9 ist schematisch dargestellt, wie
die einzelnen Winkelpositionen Uber die Zeit eingenom-
men werden kénnen. So kann beispielsweise als Null-
position hier die Fahrposition FP definiert sein. Bei dieser
Bewegung, beispielsweise einer Servicebewegung des
Handgriffs 30, erfolgt die Bewegung aus der zweiten
Endposition EP2 Uber eine Entriegelungsposition ERP,
eine Anzeigeposition AP, eine Greifposition GP, eine
Fahrposition FP, eine Schutzposition SP in die erste End-
position EP1. Insbesondere von Belang ist der Bereich
der Bewegung zwischen der Entriegelungsposition ERP
in die Fahrposition FP und die dafiir bendtigte Bewe-
gungsdauer BD. Ist diese langer als eine definierte Vor-
gabe beziehungsweise ein definierter Grenzwert, so
kann dies beispielswese an einer Einklemmsituation lie-
gen, welche hier alleine tber den Zeit- und Positionsver-
lauf und ohne einen separaten Klemmsensor ermittelbar
ist.

[0073] In den Figuren 10 und 11 ist schematisch der
gleiche elektrische Turgriff 10 der Figuren 1 bis 7 darge-
stellt. Jedoch ist in diesen Figuren nun die Kontrollvor-
richtung 300 dargestellt, welche auch bei den Ausfiih-
rungen der Figuren 1 bis 7 vorhanden ist. Diese Kontroll-
vorrichtung 300 weist ein Bestimmungsmodul 310 auf,
um beispielsweise die Fahrposition FP als aktuelle Po-
sition des Handgriffs 30 in der Figur 10 zu bestimmen.
Anschliefend ist es moglich, mithilfe des Empfangsmo-
duls 320 geman der Figur 11 eine Funktionsaufforderung
FA zu empfangen und anschlieRend mithilfe des Durch-
fuhrungsmoduls 330 in diesem Fall eine Enteisungsfunk-
tion als Sekundarfunktion durchzufiihren. Die Figur 11
zeigt hier, wie der Handgriff 30 nun in eine Vibration ver-
setzt wird, zwischen zwei Funktionspositionen FUP, und
auf diese Weise Risse in der Eisschicht ES erzeugt wer-
den. Auf Basis dieser Risse fallt die Eisschicht ES ab
oder wird sogar aktiv von der Oberflache des elektrischen
Turgriffs 10 weggesprengt.

[0074] Die Figur 12 zeigt schematisch einen Verlauf
einer solchen Funktionsbewegung, wobei ausgehend
von der Fahrposition FP nun in pendelnder Weise zwi-
schen zwei Funktionspositionen FUP eine Funktions-
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amplitude FAP mit konstanter Funktionsfrequenz FF als
Funktionsbewegung abgefahren werden kann. Die Figur
13 zeigt, dass die Funktionsamplitude FAP hier verringert
worden ist, indem die untere Funktionsposition FUP im
Vergleich zur Figur 12 verandert wurde. Dabei kann es
sich um eine alternative oder nachfolgende alternierende
Funktionsbewegung handeln.

[0075] In der Figur 14 ist schematisch dargestellt, wie
verschiedene Funktionsbewegungen nacheinander
nach einer Wartezeit miteinander kombiniert werden
kénnen. Hier dndern sich sowohl Funktionsamplitude
FAP als auch Funktionsfrequenz FF zwischen den bei-
den Teil-Funktionsbewegungen.

[0076] In der Figur 15 und der Figur 16 sind noch 2
Beispiele fiir einen sogenannten Sweep dargestellt. Die
Figur 15 zeigt eine Uber den zeitlichen Verlauf variieren-
de untere Funktionsposition FUP, sodass sich dement-
sprechend auch die Funktionsamplitude FAP andert. In
der Figur 16 ist ein Sweep Uber den Frequenzbereich bei
gleichbleibender Funktionsamplitude FAP dargestellt.
[0077] Beidervoranstehenden Erlauterung handeltes
sich ausschlief3lich um Beispiele. Selbstverstandlich
kénnen einzelne Merkmale der Ausfiihrungsformen, so-
fern technisch sinnvoll, frei miteinander kombiniert wer-
den, ohne den Rahmen der vorliegenden Erfindung zu
verlassen.

Bezugszeichenliste
[0078]

10  Elektrischer Turgriff
20  Grundkorper

22 Griffmulde

30 Handgriff

32  Grifflagerung

40  Elektroantrieb

42  Getriebevorrichtung
50 Sensormittel

100 Fahrzeugtir

200  Prufmittel

300 Kontrollvorrichtung
310  Bestimmungsmodul
320 Empfangsmodul
330  Durchfiihrungsmodul
BK  Bewegungskraft

HK  Haltekraft

AK  Aktivierungskraft

GK  Gegenkraft

BD Bewegungsdauer
BB Bewegungsbereich
GP Greifposition

FP Fahrposition

AP Anzeigeposition
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SP Schutzposition

ABP  Abwehrposition

ERP  Entriegelungsposition
EP1 erste Endposition
EP2 zweite Endposition
A1l erster Anschlag

A2 zweiter Anschlag

SA Schwenkachse

ES Eisschicht

FA Funktionsaufforderung
FUP  Funktionsposition
STP  Startposition

FF Funktionsfrequenz
FAP  Funktionsamplitude
Patentanspriiche

1. Verfahren fir eine Durchfiihrung einer alternieren-
den Funktionsbewegung zur Erzeugung einer Se-
kundarfunktion mit einem Handgriff (30) eines elek-
trischen Turgriffs (10) einer Fahrzeugtur (100), auf-
weisend die folgenden Schritte:

- Erhalten einer Funktionsaufforderung (FA) zur
Aktivierung der Sekundarfunktion,

- Durchfiihren der alternierenden Funktionsbe-
wegung, wobei der Handgriff (30) mehrfach zwi-
schen wenigstens zwei unterschiedlichen Funk-
tionspositionen (FUP) hin- und herbewegt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Sekundarfunktion wenigstens ei-
ne der folgenden ist:

- Enteisung des Handgriffs (30),

- Haptische Signalisierung an den Nutzer des
Handgriffs (30),

- Akustische Signalisierung an die Umgebung
des Fahrzeugs (100).

3. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die alternie-
rende Funktionsbewegung den Handgriff (30) mit ei-
ner definierten Funktionsfrequenz (FF) und/oder ei-
ner definierten Funktionsamplitude (FAP) zwischen
den wenigstens zwei unterschiedlichen Funktions-
positionen (FUP) hin- und herbewegt.

4. Verfahren nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Funktionsfrequenz (FF)
und/oder die Funktionsamplitude (FAP) sich tber
den Verlauf der Funktionsbewegung andert.

5. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Funkti-
onsbewegung aufgeteilt ist in eine erste Teil-Funk-
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tionsbewegung, bei welcher der Handgriff (30) mehr-
fach zwischen zwei unterschiedlichen Funktionspo-
sitionen (FUP) hin- und herbewegt wird, und einer
zweiten Teil-Funktionsbewegung, bei welcher der
Handgriff (30) mehrfach zwischen zwei unterschied-
lichen Funktionspositionen (FUP) hin- und herbe-
wegt wird, welche sich von zumindest einer Funkti-
onsposition (FUP) der ersten Teil-Funktionsbewe-
gung unterscheiden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die alternie-
rende Funktionsbewegung eine Vibration des Hand-
griffs (30) zwischen wenigstens zwei unterschiedli-
chen Funktionspositionen (FUP) erzeugt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass vor dem
Durchfilhren der alternierenden Funktionsbewe-
gung der Handgriff (30) in eine Startposition (STP)
bewegt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass nach der
Durchfilhrung der alternierenden Funktionsbewe-
gung, insbesondere nach einer Wartezeit, die alter-
nierende Funktionsbewegung nochmals durchge-
fihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei der folgenden Durchfiihrung der
alternierenden Funktionsbewegung wenigstens ein
Bewegungsparameter gedndert wird, insbesondere
einer der folgenden:

- Wenigstens eine Funktionsposition (FUP)
- Bewegungsfrequenz

- Bewegungsamplitude

- Bewegungsrichtung

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass fiir den Erhalt
der Funktionsaufforderung (FA) eine Prifbewegung
mit dem Handgriff (30) erfolgt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass vor der
Durchfilhrung der alternierenden Funktionsbewe-
gung eine Plausibilitatsprifung erfolgt, insbesonde-
re unter der Nutzung von Umgebungsparametern
und/oder Fahrzeugparametern.

Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die alternie-
rende Funktionsbewegung zumindest teilweise ei-
ner Eigenfrequenz eines benachbarten Bauteils
und/oder einer Eisschicht (ES) entspricht.
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Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass zeitlich paral-
lel und/oder nachfolgend die Funktionsbewegung
auch bei anderen elektrischen Tirgriffen (10) des
Fahrzeugs (100) durchgeflhrt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Funkti-
onsbewegungen fir wenigstens zwei elektrische
Turgriffe (10) sich voneinander unterscheiden.

Elektrischer Turgriff (10) fur eine Fahrzeugtir (100),
aufweisend einen Grundkdérper (20) zur Anordnung
in der Fahrzeugtir (100), wobei am Grundkoérper
(20) ein Handgriff (30) bewegbar in einem Bewe-
gungsbereich (BB) zwischen einer mechanisch de-
finierten ersten Endposition (EP1) und einer mecha-
nisch definierten zweiten Endposition (EP2) mittels
einer Grifflagerung (32) gelagert ist, weiter aufwei-
send einen Elektroantrieb (40) fir eine Bewegung
des Handgriffs (30) zwischen den beiden Endposi-
tionen (EP1, EP2) und wenigstens ein Sensormittel
(50) zur Erfassung der Position des Handgriffs (30)
zwischen den beiden Endpositionen (EP1, EP2),
wobei der Elektroantrieb (40) eine Getriebevorrich-
tung (42) aufweist zur lastfreien Positionierung des
Handgriffs (30) in einer Greifposition (GP) des Hand-
griffs (30) beabstandet zu den Endpositionen (EP1,
EP2) und zur lastfreien Positionierung des Hand-
griffs (30) in einer Fahrposition (FP) beabstandet zu
den Endpositionen (EP1, EP2) und zur Greifposition
(GP), weiter aufweisend eine Kontrollvorrichtung
(300) fir eine Durchfiihrung einer alternierenden
Funktionsbewegung zur Erzeugung einer Sekun-
darfunktion mit einem Handgriff (30) eines elektri-
schen Turgriffs (10) einer Fahrzeugtir (100) mit ei-
nem Bestimmungsmodul (310) zum Bestimmen ei-
ner aktuellen Position des Handgriffs (30) in einem
Bewegungsbereich (BB) zwischen einer ersten me-
chanisch definierten Endposition (EP1) und einer
zweiten mechanisch definierten Endposition (EP2),
einem Empfangsmodul (320) zum Erhalten einer
Funktionsaufforderung (FA) zur Aktivierung der Se-
kundarfunktion und einem Durchfiihrungsmodul
(330) zum Durchfiihren der alternierenden Funkti-
onsbewegung, wobei der Handgriff (30) mehrfach
zwischen wenigstens zwei unterschiedlichen Funk-
tionspositionen (FUP) hin- und herbewegt wird, wo-
bei das Bestimmungsmodul (310), das Empfangs-
modul (320) und/oder das Durchfiihrungsmodul
(330) insbesondere fiir eine Ausfiihrung eines Ver-
fahrens mit den Merkmalen eines der Anspriiche 1
bis 14 ausgebildet sind.
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