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(57) Abstract: A capacitive proximity sensor arrangement
(8) on a door (2) of a motor vehicle for detecting an
approximately horizontal approaching movement of an
operator's hand is arranged in an outer wall adjacent to a
handle edge (6A; 3) to be gripped from behind by the
operator's hand. At least two electrode arrangements are
arranged spaced apart next to one another in an area in the
approximately horizontal direction of movement (7), to be
detected, of the approaching movement. Each of the
electrode arrangements consists of an elongate electrode (10,
11, 12) extending in a transverse direction to the
approximately horizontal direction of movement (7) or of a
chain of electrodes extending in said transverse direction,
wherein each electrode (10, 11, 12) has a sensor capacity in
relation to a reference potential (15). An evaluating circuit
(14) for detecting changes in the sensor capacities is coupled
to the electrodes (10, 11, 12), wherein the dimensions of and
distances between the electrodes are selected in such a
manner, and the evaluation circuit (14) is configured in such
a manner, that the latter detects whether an object is moving
in an approximately horizontal direction with a speed of
between 0.2 m/s and 2 m/s past the electrode arrangements in
the immediate vicinity thereot and is approaching the handle
edge (6A; 3).

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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LT, LU, LV, MC, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO, RS, Veriffentlicht:
SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM,
GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3)

Eine kapazitive Anndherungssensoranordnung (8) an einer Tiir (2) eines Kraftfahrzeugs zum Erfassen einer ndherungsweise
horizontalen Anndherungsbewegung einer Bedienerhand ist in einer Aulenwandung benachbart zu einem von der Bedienerhand
zu hintergreifenden Griffrand (6A; 3) angeordnet. Wenigstens zwei Elektrodenanordnungen sind in der zu erfassenden,
ndherungsweise horizontalen Bewegungsrichtung (7) der Anndherungsbewegung beabstandet in einer Fldche nebeneinander
angeordnet. Jede der Elektrodenanordnungen besteht aus einer sich in einer Querrichtung zu der ndherungsweise horizontalen
Bewegungsrichtung (7) erstreckenden langgestreckten Elektrode (10, 11, 12) oder aus einer sich in dieser Quetrichtung
erstreckenden Kette von Elektroden, wobei jede Elektrode (10, 11, 12) eine Sensorkapazitét gegeniiber einem Referenzpotential
(15) aufweist. Eine Auswerteschaltung (14) zum Erfassen von Anderungen der Sensorkapazititen ist mit den Elektroden (10, 11,
12) gekoppelt, wobei die Abmessungen und Abstinde der Elektroden so gewdhlt sind und die Auswerteschaltung (14) so
konfiguriert ist, dass sie erfasst, ob sich ein Objekt in ndherungsweise horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwischen
0,2 m/s und 2 m/s in unmittelbarer Néhe an den Elektrodenanordnungen vorbeibewegt und an den Griffrand (6A; 3) annéhert.



10

15

20

25

30

35

WO 2014/108377 PCT/EP2014/050105

Kapazitive Annaherungssensoranordnung an einer Tir eines
Kraftfahrzeugs zum Erfassen einer ndaherungsweise horizontalen

Annaherungsbewegung einer Bedienerhand

Die Erfindung betrifft eine kapazitive Anndherungssensor-
anordnung an einer Tlir eines Kraftfahrzeugs zum Erfassen einer
ndherungsweise horizontalen Anndherungsbewegung einer Bediener-—
hand, wobei die Anndherungssensoranordnung in einer AuBenwandung
benachbart zu einem von der Bedienerhand zu hintergreifenden
Griffrand angeordnet ist.

Im Stand der Technik ist es bekannt, kapazitive
Anndherungssensoren in der Ndhe eines Tlirgriffs eines
Kraftfahrzeugs anzuordnen, um mit diesen die Anndherung einer
Hand eines Bedieners zu erfassen. Das Ereignis des Erfassens der
Anndherung der Hand des Bedieners 1&st dann in einer
Steuereinrichtung einen Algorithmus zur Abfrage einer
zugriffsberechtigung aus. Die Abfrage der Zugriffsberechtigung
umfasst beispielsweise das Aussenden von Abfragesignalen mittels
Funkkommunikation, wobei diese Abfragesignale von einem
sogenannten elektronischen Schliissel oder ID-Geber empfangen und
mit Antwortsignalen beantwortet werden. Die Auswertung der
Antwortsignale und ggf. weiterer im Dialog ausgetauschter
Signale fiihrt dann zu einer Uberpriifung der
Zugriffsberechtigung. Sofern die Zugriffsberechtigung des
Bedieners, dessen Hand sich an den kapazitiven Sensor angendhert
hat, bejaht wird, fiihrt dies zur Freigabe einer
TlirschlieReinrichtung. Dies wiederum ermdglicht es der dann
zugreifenden Hand des Bedieners, die Kraftfahrzeugtiir zu Offnen
bzw. den Schlossmechanismus zu betdtigen.

Die Annadherung der Hand eines Bedieners wird beispielsweise
bei einer herkdmmlichen Anordnung, welche einen von einer
Tirwandung abstehenden Tirgriff umfasst, durch einen kapazitiven
Sensor mit einer Sensorelektrode erfasst, die in dem Tirgriff
derart angeordnet ist, dass sie ein Eingreifen in den Raum

zwischen dem Tirgriff und der Tirwandung erfasst. Es gibt auch
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Ausfiihrungsformen, bei denen die Elektrode des kapazitiven
Sensors nicht im Tirgriff selbst, d.h. im Betdtigungselement
oder der Handhabe des Tlirgriffs, angeordnet ist, sondern in
einer Griffmulde benachbart zum Betdtigungselement des
Tlirgriffs.

Es gibt im Stand der Technik Tiirdffnungsmechanismen, bei
denen ein den Zugang wiinschender Bediener mit der Hand in einer
im wesentlichen horizontalen Zugriffsbewegung seitlich in eine
Griffmulde eingreift und dann eine die Griffmulde teilweise
iberdeckende Griffplatte, die einen der Griffmulde zugewandten
vorderen AuBenrand aufweist, hintergreift und die Griffplatte
nach auBen zieht. Wenn nach dem Hintergreifen der Griffplatte
aufgrund der inzwischen bestdtigten Zugriffsberechtigung dieses
Bedieners ein SchlieBmechanismus freigegeben worden ist, so kann
der Bediener durch Ziehen an der Griffplatte den
SchlielBmechanismus und die Tiir &ffnen.

Bei einem derartigen Offnungsmechanismus ist es erwlinscht,
dass die zum zZugriff auf die Tiir fiilhrende Handbewegung des
Bedieners einerseits mdglichst frithzeitig als solche erkannt
wird; andererseits soll ein Ausl®Osen des die
Zzugriffsberechtigung abfragenden Mechanismus durch andere
Bewegungen oder Stdreinfliisse, die nicht das Hintergreifen der
Griffplatte zum Ziel haben, mdglichst vermieden werden. Da ein
eine Sensorelektrode aufweisender kapazitiven Sensor nicht nur
dann Kapazitdtsidnderungen erfahrt, wenn sich eine Bedienerhand
an die Sensorelektrode anndhert, sondern auch dann, wenn sich
andere Korper oder Substanzen, wie beispielsweise Regenwasser,
auf die Sensorelektrode bewegen, muss auch vermieden werden,
dass derartige Storeinfliisse zum unbeabsichtigten Ausldsen des
Abfragemechanismus fiihren.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine
kapazitive Anndherungssensoranordnung der eingangs genannten Art
zu schaffen, die eine Anndherung einer Bedienerhand zum Zwecke
des Hintergreifens eines Griffrands frithzeitig und zuverlassig
erfasst, aber nur in sehr geringem Male auf Fehleinfliisse, wie

insbesondere Regenwasser, reagiert.
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Diese Aufgabe wird erfindungsgemédl durch eine kapazitive
Anndherungssensoranordnung mit den Merkmalen des Anspruchs 1
geldst.

Die erfindungsgemdle kapazitive Anndherungssensoranordnung
an einer Tlir eines Kraftfahrzeugs zum Erfassen einer ndherungs-
weise horizontalen Anndherungsbewegung einer Bedienerhand ist in
einer AuBRenwandung des Kraftfahrzeugs benachbart zu einem von
der Bedienerhand zu hintergreifenden Griffrand angeordnet, bei-
spielsweise in einem Griff-Kunststoffelement, das in die AuBen-
wandung eingelassen ist. Der ,Griffrand” kann beispielsweise der
Rand der Tir selbst oder ein AuRenrand einer eine in der Tir
eingelassenen Griffmulde teilweise liberdeckenden Griffplatte
sein. Unter der zu dem Griffrand ,benachbarten” Anordnung ist
eine Anordnung in der N&he des Griffrands zu verstehen, bei der
der Abstand zwischen dem Griffrand und den aktiven
Sensorelementen so gering ist, dass tatsdchlich eine
Anndherungsbewegung der Bedienerhand an den Griffrand, d.h. an
den Rand der Tir oder den Rand des eine Griffmulde teilweise
iberdeckenden Griffs, bei der ein Hintergreifen des Griffrands
beabsichtigt ist, von einer beliebigen anderen Handbewegung, die
kein Hintergreifen des Griffrands zum Ziel hat, unterschieden
werden kann. Bei der erfindungsgemédfRen kapazitiven
Anndherungssensoranordnung sind wenigstens zweil
Elektrodenanordnungen vorgesehen, die in der zu erfassenden,
ndherungsweise horizontalen Bewegungsrichtung beabstandet in
einer Flache (diese braucht nicht eben zu sein) nebeneinander
angeordnet sind. Unter einer ,ndherungsweise” horizontalen
Bewegungsrichtung soll auch eine von der Bedienerhand ausgefihr-
te nicht ganz horizontale Richtung einer Bewegung verstanden
werden, die ein seitliches Hintergreifen eines Griffrands zum
Zziel hat, wobei die Orientierung des Griffrands auch von der
vertikalen Richtung abweichen kann, beispielsweise um bis zu
40°. Hierbei besteht jede der Elektrodenanordnungen aus einer
sich in einer Querrichtung zu der ndherungsweise horizontalen
Bewegungsrichtung erstreckenden langgestreckten Elektrode oder
aus einer sich in dieser Querrichtung erstreckenden Kette von
Elektroden. Unter einer ,Querrichtung” soll hier eine

vorzugsweise orthogonale oder auch eine davon im spitzen Winkel
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von weniger als 45° abweichende Richtung verstanden werden.
Dabei weist jede Elektrode eine Sensorkapazitdt gegeniiber einem
Referenzpotential auf, wobei das Referenzpotential
beispielsweise das Erdpotential oder Massepotential ist. Eine
Auswerteschaltung ist zum Erfassen von Anderungen der
Sensorkapazitdten mit den Elektroden gekoppelt. Dabei sind die
Abmessungen und Abstdnde der Elektroden so gewdhlt und ist die
Auswerteschaltung so konfiguriert, dass sie erfasst, ob sich ein
Objekt in n&herungsweise horizontaler Richtung mit einer
Geschwindigkeit zwischen 0,2 m/s und 2 m/s in unmittelbarer N&he
an den Elektrodenanordnungen vorbeibewegt und an die Tiir
anndhert.

Die erfindungsgemdle kapazitive Anndherungssensoranordnung
basiert zundchst auf der Erkenntnis, dass ein Zugriff durch eine
Bedienerhand bei stehendem Kraftfahrzeug stattfindet und mit
einer im wesentlichen horizontalen Zugriffsbewegung verbunden
ist, wohingegen Regenwasser sich im Wesentlichen in vertikaler
Richtung bewegt. Dariiber hinaus nutzt die erfindungsgemale
Anordnung die Erkenntnis, dass sich die Anndherung der
Bedienerhand zum Zwecke des Hintergreifens des Griffrands in
einem bestimmten Geschwindigkeitsintervall vollzieht. Die
erfindungsgemdlbe Anordnung gestattet daher eine gute
Unterscheidung von gewollter Zugriffsbewegung gegeniiber der
Hauptstdrwirkung des Regenwasserflusses.

Bei einer bevorzugten Ausfihrungsform ist die Auswerteschal-
tung so konfiguriert, dass sie einerseits zumindest einen Wert
fiir einen zeitlichen Versatz eines Anstiegs der Sensorkapazitéd-
ten zwischen Elektroden benachbarten Elektrodenanordnungen und
andererseits zumindest einen Wert fiir eine Anstiegsrate der Sen-
sorkapazitdt zumindest einer Elektrode jeder Elektrodenanordnung
bestimmt und ausgehend von diesen Werten entscheidet, ob sich
ein Objekt in nadherungsweise horizontaler Richtung mit einer
Geschwindigkeit zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griffrand
annahert. Vorzugswelise sind die Elektrodenanordnungen sich quer
zu der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende Streifen-
elektroden mit vorgegebener Breite und vorgegebenem Abstand und
entscheidet die Auswerteschaltung, dass sich ein Objekt in nédhe-

rungsweise horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit
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zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griffrand anndhert, sofern
erstens der Wert fiir die Anstiegsrate der Sensorkapazitat jeder
Streifenelektrode einen Mindestwert {iberschreitet und zweitens
der Kehrwert des zeitlichen Versatzes des Anstiegs der Sensor-—
kapazitdten zwischen den Streifenelektroden multipliziert mit
dem Abstand der von dem Griffrand abgewandten Radnder der beiden
Streifenelektroden zwischen 0,2 m/s und 2 m/s liegt.

Diese Ausfihrungsform erlaubt eine noch sicherere Erkennung
der den Zugriff wiinschenden Bedienerhandbewegung, da nicht nur
der zeitliche Versatz sondern auch die Anstiegsrate zumindest
einer Sensorelektrodenanordnung ausgewertet wird. Dieser
Ausfihrungsform liegt die Erkenntnis zugrunde, dass eine zu
geringe Anstiegsrate trotz eines im relevanten Intervall
liegenden zeitlichen Versatzes bei den Kapazitdtsidnderungen
benachbarter Elektrodenanordnungen gegen eine zu erfassende
Bedienerhandbewegung spricht. Eine solche zu geringe
Anstiegsrate bei einem im richtigen Intervall liegenden Versatz
kann beispielsweise durch eine gleichzeitige Anregung zweier
benachbarter Elektrodenanordnungen durch zwei unterschiedliche
Objekte (beispielsweise Wassertropfen) mit geringem zeitlichen
Versatz erzeugt werden.

Bei einer Weiterbildung der Erfindung ist die Auswerteschal-
tung so konfiguriert, dass sie auBerdem zumindest einen Wert fiir
den Verlauf der Sensorkapazitdt einer Elektrode einer weiter vom
Griffrand entfernt angeordneten Elektrodenanordnung bis zum und
nach dem Erfassen eines Anstiegs der Sensorkapazitdt einer Elek-
trode einer ndher am Griffrand angeordneten Elektrodenanordnung
bestimmt und auch in Abhdngigkeit von diesem Wert entscheidet,
ob sich ein Objekt in né&herungsweise horizontaler Richtung mit
einer Geschwindigkeit zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griff-
rand anndhert. Vorzugsweise sind die Elektrodenanordnungen sich
gquer zu der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende Strei-
fenelektroden mit vorgegebener Breite und vorgegebenem Abstand
und entscheidet die Auswerteschaltung, dass sich ein Objekt in
nadherungsweise horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit
zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griffrand anndhert, sofern
erstens der Wert fiir die Anstiegsrate der Sensorkapazitat jeder

Streifenelektrode einen Mindestwert {iberschreitet, zweitens der
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Kehrwert des zeitlichen Versatzes des Anstiegs der Sensorkapazi-
tdten zwischen den Streifenelektroden multipliziert mit dem Ab-
stand der von dem Griffrand abgewandten Ré&nder der beiden Strei-
fenelektroden zwischen 0,2 m/s und 2 m/s liegt und drittens der
Wert fiir den Verlauf der Sensorkapazitdt der weiter vom Griff-
rand entfernt angeordneten Streifenelektrode bis zum Erfassen
des Anstiegs der Sensorkapazitdt der ndher am Griffrand ange-
ordneten Streifenelektrode keinen wesentlichen Abfall der
Sensorkapazitdt anzeigt.

Bei dieser bevorzugten Ausfiihrungsform wird zusdtzlich der
Verlauf der Sensorkapazitdt der zeitlich friiher ausgeldsten
Streifenelektrode bis zum und nach dem Ausldsen der weiter am
Griffrand angeordneten, spdter ausgeldsten Sensorelektrode
iberwacht. Bei der zugreifenden Hand handelt es sich ndmlich um
ein relativ groBes Objekt, so dass eine erhdhte Sensorkapazitat
der friher ausgeldsten Elektrode auch dann noch vorhanden sein
muss, wenn nachfolgend eine weiter zum Griffrand liegende
Elektrodenanordnung angeregt wird. Sofern dies nicht der Fall
ist, ist das sich an den Griffrand anndhernde Objekt zu klein,
um als Hand zu gelten.

Bei einem Ausfiihrungsbeispiel sind die Elektrodenanordnungen
sich quer zu der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende
Streifenelektroden mit vorgegebener Breite und vorgegebenem Ab-
stand. Hierbei ist bevorzugt, dass die kapazitive Anndherungs-
sensoranordnung wenigstens drei ndherungsweise parallele Strei-
fenelektroden aufweist, wobei die Auswerteschaltung unter ande-
rem den zeitlichen Versatz und die zeitliche Reihenfolge der
Anstiege der Sensorkapazitdten der wenigstens drei Streifenelek-
troden auswertet.

Diese bevorzugte Ausfiilhrungsform stellt ein Optimum zwischen
einer fiir eine gute Erfassung ausreichenden Anzahl von
Flektroden und geringen Kosten durch geringen baulichen Aufwand
dar.

Bei einer bevorzugten Weiterbildung ist lber den oberen
Enden der Streifenelektroden und beabstandet zu diesen eine
weitere Streifenelektrode vorgesehen, die sich in ndherungsweise
horizontaler Richtung erstreckt und ebenfalls mit der Auswerte-

schaltung gekoppelt ist, wobei die Auswerteschaltung so konfigu-
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riert ist, dass sie zusadtzlich in Abhdngigkeit von wenigstens
einem den Verlauf der Sensorkapazitédt der weiteren Streifenelek-
trode kennzeichnenden Wert entscheidet, ob sich ein Objekt in
naherungsweise horizontaler Richtung an den Griffrand anndhert.
Vorzugsweise ist die Auswerteschaltung so konfiguriert, dass sie
entscheidet, dass sich das Objekt nicht in ndherungsweise hori-
zontaler Richtung an den Griffrand anndhert, wenn unmittelbar
vor einem Anstieg einer der Sensorkapazitdten der sich gquer zu
der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende Streifenelek-
troden ein Anstieg der Sensorkapazitdt der sich in ndherungswei-
se horizontaler Richtung erstreckenden weiteren Streifenelektro-
de erfasst wurde, der einen vorgegebenen Schwellwert {iberschrei-
tet.

Vorteilhaft ist die zusédtzliche Anordnung einer horizontalen
(oder im Wesentlichen horizontalen) Streifenelektrode oberhalb
der im Wesentlichen senkrechten Streifenelektroden, weil diese
horizontale Streifenelektrode eine frithzeitige Erfassung
herabflieRender Wassertropfen oder Wasserbahnen gestattet. Das
Ausldsen der horizontalen Elektrode vor einem Ausldsen einer der
vertikalen Elektroden kann beispielsweise von der
Auswerteschaltung verwendet werden, um ein zeitliches
Sperrintervall zu starten, in dem Ausldsungen der vertikalen
Streifenelektroden ignoriert werden. Insgesamt gestattet diese
Weiterbildung eine noch genauere Unterscheidung des Erfassens
der gewollten Bewegung von den anderen mdglichen
Ausldsemechanismen.

Bei bevorzugten Ausfiihrungsformen weist die Auswerteschal-
tung einen Mikrocontroller und Schaltungen auf, die die Elektro-
den ansteuern und in vorgegebenen Zeitintervallen Werte bestim-
men, die ein MaBR fiir die Sensorkapazitdt oder deren Anderung
darstellen, wobeil der Mikrocontroller diese Werte verarbeitet,
um ein die Entscheidung dariiber, ob sich ein Objekt in nédhe-
rungsweise horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwi-
schen 0,2 m/s und 2 m/s in unmittelbarer Nahe an den Elektroden-
anordnungen vorbeibewegt und an den Griffrand anndhert, kenn-

zeichnendes Ausgabesignal zu erzeugen.
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Vorteilhafte und/oder bevorzugte Weiterbildungen und
Ausfihrungsformen der Erfindung sind in den Unteranspriichen
gekennzeichnet.

Nachfolgend wird die Erfindung anhand von in den Zeichnungen
dargestellten bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen ndher
beschrieben. In den Zeichnungen zeigen:

Figur 1 eine schematische Darstellung eines Ausschnitts
einer Kraftfahrzeugtiir mit angrenzender Karosserie, die eine
erste Ausfiihrungsform der erfindungsgemilen
Anndherungssensoranordnung zeigt, bei der die Sensoranordnung in
einer in der Kraftfahrzeugtiir eingelassenen Griffmulde
untergebracht ist;

Figur 2 eine schematische Darstellung eines Ausschnitts des
Randes der Kraftfahrzeugtiir mit angrenzender Karosserie, die
eine zweite Ausfiihrungsform der Erfindung veranschaulicht, bei
der die kapazitive Anndherungssensoranordnung in einer
Griffmulde untergebracht ist, die benachbart zum Rand der
Kraftfahrzeugtiir angeordnet ist;

Figur 3 eine schematische Darstellung einer ersten
Ausfihrungsform der Anordnung der Sensorelektroden und deren
Kopplung mit der Auswerteschaltung;

Figur 4 eine schematische Darstellung einer zweiten
Ausfihrungsform der Anordnung der Sensorelektroden; und

Figur 5 eine schematische Darstellung beispielhafter
Signalverldufe von Signalen, die den Kapazitédten der gemdl Figur
3 angeordneten Sensorelektroden entsprechen.

Die Figuren 1 und 2 veranschaulichen zwei Ausfihrungsformen
fliir die Anordnung der erfindungsgemdlen kapazitiven
Anndherungssensoranordnung an einer Tlr eines Kraftfahrzeugs.
Bei der Ausfiihrungsform gemdl Figur 1 weist die Kraftfahrzeugtiir
eine Griffmulde auf, die zum Teil von einer zu hintergreifenden
Griffplatte liberdeckt wird, wobei ein Nach-Aubken-Ziehen der
Griffplatte einen Tiirdffnungsmechanismus betdtigt. Die
erfindungsgemdlbe Anndherungssensoranordnung ist dann in der
Griffmulde untergebracht. Bei der Ausfiihrungsform gemdl Figur 2
ist die Griffmulde benachbart und zum Teil unter einem Rand der
Tlir angeordnet, so dass in der Griffmulde der Rand der Tir

hintergriffen werden kann. Hier ist die erfindungsgeméle
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Anndherungssensoranordnung ebenfalls in der Griffmulde
benachbart zum Rand der Tiur angeordnet.

Figur 1 zeigt schematisch einen Ausschnitt 1 der
Kraftfahrzeugkarosserie mit einem Abschnitt einer Tir 2. Die Tiir
2 weist eine Fensterdffnung 4 auf. Ein Aublenrand 3 begrenzt die
Tlir 2. In der Tlir 2 ist neben dem Fenster 4 eine Griffmulde 5
eingelassen, wobei die Griffmulde 5 teilweise von einer
Griffplatte 6 {iberdeckt wird. Die Griffplatte 6 kann von der
Hand eines Bedieners in der Griffmulde 5 hintergriffen werden.
Wenn der Bediener mit seiner Hand die Griffplatte 6 nach aulben
zieht, so wird ein Tirdffnungsmechanismus betdtigt.
Beispielsweise kann die Griffplatte 6 geringfiigig nach auBen
geschwenkt werden. In der Bodenfldche der Griffmulde 5 ist eine
kapazitive Anndherungssensoranordnung 8 untergebracht. Die
kapazitive Anndherungssensoranordnung 8 weist mehrere fldchige
Metallelektroden auf, deren Ausbildung und Anordnung in den
Ausfiihrungsbeispielen gemdl Figur 3 und Figur 4 ndher
dargestellt ist.

Figur 2 zeigt ebenfalls einen Ausschnitt 1 einer
Kraftfahrzeugkarosserie mit einem Tilirabschnitt 2, der ein
Fenster 4 aufweist. Die Tir 2 wird durch einen AuBenrand 3
begrenzt. Benachbart zu dem Aulenrand 3 ist eine Griffmulde 5 in
die Karosserieaulenfldche eingelassen. Derjenige Teil der
Griffmulde 5, der sich hinter einem Abschnitt der Tiir 2
befindet, ist mit dem Bezugszeichen 9 gekennzeichnet.

In den Figuren 1 und 2 ist die bevorzugte Bewegungsrichtung
beim Eingreifen der Hand des Bedieners durch den Pfeil 7
dargestellt. Die Richtung des Pfeils 7 erstreckt sich
nadherungsweise in horizontaler Richtung. Bei der Ausfiihrungsform
gemdl Figur 1 hintergreift die Bedienerhand, wenn sie sich in
Richtung des Pfeils 7 bewegt, schlieRlich einen AuBenrand 6A der
Griffplatte 6. Bei der Ausfihrungsform gemdl Figur 2
hintergreift die Bedienerhand, wenn sie sich entlang des Pfeils
7 bewegt, schliellich den Rand 3 der Tir 2.

Mit den in den Figuren 1 und 2 dargestellten
Anndherungssensoranordnungen 8 soll die Bewegung der
Bedienerhand entlang der Richtung des Pfeils 7 erfasst werden,
bevor die Hand den Rand 6A der Griffplatte 6 bzw. den Rand 3 der
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Tlir 2 hintergreift, so dass nach dem Erfassen der Bewegung der
Bedienerhand von einer Steuereinrichtung des Kraftfahrzeugs ein
der Abfrage der Zugriffsberechtigung dienender Funkdialog
zwischen der Steuereinrichtung des Kraftfahrzeugs und einem
sogenannten elektronischen Schliissel oder ID-Geber, der sich
beim Bediener befindet, ausgeldst werden kann. Dieser Funkdialog
und dessen Auswertung miissen abgeschlossen sein, bevor die Hand
des Bedieners die hintergriffene Griffplatte 6 bzw. die
hintergriffene Tlir 2 nach auBen ziehen kann, damit zuvor der
Schlielmechanismus ausgeldst werden kann.

Figur 3 zeigt schematisch eine erste Ausfiihrungsform der
Anordnung der Elektroden des kapazitiven Ann&dherungssensors
innerhalb der Anndherungssensoranordnung 8, die benachbart zu
einem Rand 6A der Griffplatte 6 bzw. einem Rand 3 der Tir 2
angeordnet sein kann. Bei dem in Figur 3 dargestellten
Ausfiihrungsbeispiel der Anndherungssensoranordnung 8 sind vier
in der Bodenfladche der Griffmulde angeordnete fldchige
Metallelektroden 10, 11, 12 und 13 vorgesehen. Drei Elektroden
10, 11 und 12 sind sich im Wesentlichen vertikal erstreckende
Streifenelektroden vorgegebener Breite und vorgegebenen
Abstands. Die Streifenelektroden 10, 11 und 12 erstrecken sich
im Wesentlichen rechtwinkelig oder quer zu der bevorzugt
erwarteten Bewegung der Bedienerhand entlang des Pfeils 7. Die
Streifenelektrode 10 ist von dem zu hintergreifenden Rand (6A
oder 3) am weitesten entfernt angeordnet, so dass sich die
Bedienerhand bei der gewlinschten Bewegung entlang des Pfeils 7
zuerst der Streifenelektrode 10 annadhert. Die weiteren
Streifenelektroden 11 und 12 sind dann entsprechend ndher am zu
hintergreifenden Rand angeordnet, so dass sich die Bedienerhand
bei der Bewegung entlang des Pfeils 7 zundchst an die Elektrode
10, dann an die Elektrode 11 und schlieBlich an die Elektrode 12
annédhert. Eine zusdtzliche Elektrode 13 ist in nadherungsweise
horizontaler Richtung oberhalb der oberen Enden der
Streifenelektroden 10, 11 und 12 angeordnet. Samtliche
Elektroden 10, 11, 12 und 13 der kapazitiven
Anndherungssensoranordnung 8 sind idber Verbindungsleitungen 17
mit einer Auswerteschaltung 14 gekoppelt. Die Auswerteschaltung

14 dient zum Erfassen der Kapazitdten der Sensorelektroden 10,
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11, 12 und 13 gegeniiber einem Referenzpotential, insbesondere
gegeniiber Massepotential. Die Auswerteschaltung 14 ist zu diesem
Zweck auBerdem mit einem Masseanschluss 15 verbunden. Die
Auswerteschaltung 14 enthdlt neben einem die Erfassung und
Auswertung steuernden Mikrocontroller auch Messschaltungen, die
die jeweiligen Kapazité&ten der Elektroden 10, 11, 12 und 13
gegeniliber dem Referenzpotential 15 erfassen und dem
Mikrocontroller als Werte zur Verfliigung stellen. Die
Sensorelektroden 10, 11, 12 sind so angeordnet und die
Auswerteschaltung ist so konfiguriert, dass der Mikrocontroller
programmgesteuert bei entsprechenden Anderungen der
Sensorkapazitdten erfassen kann, ob sich ein Objekt in
ndherungsweise horizontaler Richtung, also entlang des Pfeils 7,
bewegt und ob sich dieses Objekt mit einer Geschwindigkeit
zwischen etwa 0,2 m/s und 2 m/s bewegt. Die vertikale
Ausrichtung der Streifenelektroden 10, 11 und 12, die
horizontale Ausrichtung der zusdtzlichen Elektrode 13 und die
Auswertung der Kapazitdtsdnderungen durch die Auswerteschaltung
14 erlauben eine gute Unterscheidung einer Kapazitdtsdnderung
aufgrund der zu erfassenden Bewegung einer Bedienerhand entlang
des Pfeils 7 von Kapazitdtsdnderungen, die wvon anderen
Bewegungen von Objekten oder von Stdreinfliissen ausgehen.

Figur 4 zeigt ein Beispiel einer alternativen
Ausfihrungsform flir die Anordnung von Sensorelektroden in der
Fldche der kapazitiven Anndherungssensoranordnung 8. Die zu
erfassende bevorzugte Bewegungsrichtung der Bedienerhand ist
wiederum durch den Pfeil 7 dargestellt. Wie man in Figur 4
erkennen kann, umfasst die kapazitive Anndherungssensoranordnung
8 eine Vielzahl kleiner Elektroden, wobei jeweils eine Gruppe
von Elektroden in vertikaler Richtung ilibereinander angeordnet
ist. Die vertikal {ibereinander angeordneten Elektroden 10A bis
10H bilden eine erste Elektrodenanordnung, die Elektroden 11A
bis 11H eine zweite Elektrodenanordnung und die Elektroden 12A
bis 12H eine dritte Elektrodenanordnung. Die
Elektrodenanordnungen aus vertikal lbereinander angeordneten
Elektroden sind horizontal in vorgegebenem Abstand nebeneinander
angeordnet. Jede der Elektroden ist liber jeweils eine Zuleitung

17 mit der (in Figur 4 nicht dargestellten) Auswerteschaltung 14
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verbunden. Die eine Vielzahl von Elektroden aufweisende
Sensoranordnung gemdl Figur 4 erlaubt eine gute Erfassung von
Bewegungsrichtung von Objekten, die sich iUber die Flache der
Anndherungssensoranordnung 8 hinwegbewegen. Funktionell ist eine
solche Sensoranordnung einem Touchscreen &hnlich.

Figur 5 veranschaulicht die Funktion der in Figur 3
dargestellten kapazitiven Anndherungssensoranordnung anhand von
beispielhaften Signalverlaufen. Bei der Ausfihrungsform gemadl
Figur 5 sei angenommen, dass innerhalb der Auswerteschaltung
Spannungen erzeugt werden, die ein MaB fiir die jeweilige
Kapazitdt einer Sensorelektrode 10, 11 und 12 oder 13 gegeniiber
dem Referenzpotential Masse darstellen. Diese die
Sensorkapazitdt wiedergebenden Signalspannungen sind als Ugg —
Ucis dargestellt. Beil der Anndherung eines Objekts, wie
beispielsweise einer Bedienerhand, an die Oberflédche einer
Sensorelektrode erhdtht sich die Sensorkapazitdt gegeniiber Masse,
was durch eine entsprechende Erhthung der Signalspannung uc
dargestellt ist. Die vertikale Achse des in Figur 5
dargestellten Diagramms kennzeichnet die Signalspannung, die
horizontale Achse den Zeitablauf. In einem ersten Zeitabschnitt
sind beispielhafte Signalverlaufe fiir den Fall der Bewegung
einer Bedienerhand entlang des Pfeils 7 bei der Ausfihrungsform
gemdl Figur 3 dargestellt. Ndhert sich die Bedienerhand entlang
des Pfeils 7 der Sensorelektrode 10 an, so steigt die
Signalspannung Uc;g an. Dies ist im unteren Signalverlauf in
Figur 5 dargestellt. Zum Zeitpunkt t; Uberschreitet die
ansteigende Signalspannung ucs;p einen Schwellwert, d.h. eine
Schwellspannung Us. Die Schwellspannung Ug ist durch eine
gestrichelte Linie dargestellt. Die Bedienerhand bewegt sich
dann weiter in Richtung des Pfeils 7 (vergleiche Figur 3),
woraufhin sie sich zundchst der Sensorelektrode 11 und dann der
Sensorelektrode 12 anndhert. Die sich daraus ergebenden
Erhdhungen der Signalspannungen ug;; und ug;, sind ebenfalls in
Figur 5 dargestellt. Zum Zeitpunkt t, Uberschreitet die
Signalspannung uUc;; den Schwellwert Ug, und zum Zeitpunkt t;
iberschreitet die Signalspannung uUc;; die Schwellspannung Ug.
Aufgrund der Bewegungsrichtung der Hand idberschreitet die

Signalspannung uUc;; den Schwellwert Ug nach dem Zeitpunkt, zu dem
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die Signalspannung uc;g den Schwellwert Ug liberschreitet. Die
zeitliche Differenz zwischen den Zeitpunkten t; und t, ist durch
den Abstand At,; veranschaulicht. Figur 5 stellt im untersten
Signalverlauf drei Rechteckimpulse dar. Dies soll
veranschaulichen, dass in dem Mikrocontroller 16 der
Auswerteschaltung 14 jeweils ein digitaler Impuls erzeugt wird,
wenn eine der Signalspannungen u. einen Schwellwert Usg
Uberschreitet. Der Zeitpunkt ist durch eine ansteigende Flanke
der bindren Impulse reprasentiert. Die Abstdnde zwischen den
ansteigenden Flanken zu den Zeitpunkten t; bis t; sind durch die
Zeitdifferenzen At; und At, veranschaulicht. Die
Auswerteschaltung 14 ermittelt sowohl die Zeitpunkte t; bis t;
als auch die Zeitdifferenzen At; und At,. Dariiber hinaus kann
die Auswerteschaltung auch noch ein Mal fiir den Anstieg der
Signalspannung u. zum Zeitpunkt des Uberschreitens des
Schwellwerts Ug oder zu einem weiteren Zeitpunkt ermitteln. Aus
den ermittelten Zeitpunkten, Zeitdifferenzen und Anstiegen
bestimmt die Auswerteschaltung 14 mit Hilfe des
programmgesteuerten Mikrocontrollers 16, ob sich ein Objekt mit
einer Geschwindigkeit im Zeitintervall zwischen 0,2 m/s und 2
m/s entlang der Richtung des Pfeils 7 in der N&ahe der
Sensorelektroden 10, 11 und 12 bewegt hat. Sofern dies der Fall
ist, erzeugt der Mikrocontroller ein Signal, dass die zu
erfassende Bewegung der Bedienerhand anzeigt und zum Ausldsen
der Berechtigungsabfragedialoge fiihrt.

In der obersten Zeile der Signalverldufe gemdl Figur 5 ist
der Signalverlauf der Signalspannung uq;; veranschaulicht, der
die Kapazitdtsidnderung der im Wesentlichen horizontal
angeordneten Elektrode 13 veranschaulicht. Bewegt sich die
Bedienerhand, wie oben dargestellt, entlang des Pfeils 7
(vergleiche Figur 3), so erhdht sich auch die Kapazitadt der
Elektrode 13. Bei dem in Figur 5 dargestellten
Ausfiihrungsbeispiel ist die Erhdhung jedoch nicht so grol, dass
sie den Schwellwert Ug {iberschreitet. In einem rechts sich
anschlieBlenden, spédteren Signalverlauf ist dagegen dargestellt,
dass die Signalspannung Uc;3 zZU einem Zeitpunkt t, den
Schwellwert Ug iiberschreitet. Wenn dieser Fall eintritt, wdhrend

zugleich die Signalspannungen der drei vertikalen Elektroden ucig
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bis ug;» unterhalb ihrer Schwellwerte Ug verbleiben, so nimmt die
Auswerteschaltung an, dass eine vertikale Bewegung eines Objekts
von oben nach unten stattfindet, wobei das Objekt zundchst die
obere Elektrode 13 erreicht hat. Ein derartiges Objekt kann
beispielsweise Regenwasser in Form von vertikal herabflieBenden
Tropfen oder Wasserbahnen sein. In Figur 5 ist dann weiterhin
der Fall dargestellt, dass das Regenwasser mit zeitlichem
Versatz die vertikalen Elektroden 10 bis 12 erreicht, so dass
auch deren Kapazitdten ansteigen. Dieser Anstieg erfolgt hier
etwa zeitgleich, wobei hier angenommen werden soll, dass das
Regenwasser groBlfldchig von oben nach unten flielt und kurze
Zeit nach dem Erreichen der Elektrode 13 etwa zeitgleich die
Flektroden 10 bis 12 erreicht. Die Auswerteschaltung 14 mit dem
Controller 16 ist so konfiguriert, dass sie nach dem Ereignis
zum Zeitpunkt t, die weitere Auswertung der Kapazitdtsdnderungen
der Elektroden 10 bis 12 fiir einen vorgegebenen Zeitraum, hier
bis zum Zeitpunkt t;, sperrt. Wadhrend dieser Sperrzeit werden
die Kapazitédtsidnderungen der Elektroden 10 bis 12 nicht
ausgewertet. Diese Vorgehensweise vermeidet ein Fehlausldsen der
Berechtigungsabfrage durch einen eine Objektanndherung
vortduschenden Fluss von Wasser.

Die in Figur 5 dargestellten Signalverldufe sind hier nur
beispielhaft. Dariiber hinaus ist eine Reihe von Algorithmen
vorstellbar, die von denen abweichen, die anhand der
Signalverldufe der Figur 5 beschrieben wurden. Beispielsweise
ist es denkbar, dass zum Ausldsen eines Sperrsignals (fir eine
vorgegebene Zeitdauer) eine Reihe bestimmter Ereignisabfolgen,
d. h. von Folgen von Kapazitdtsdnderungen an den Sensoren 10 bis
13, fihren.
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Patentanspriche

1. Kapazitive Anndherungssensoranordnung (8) an einer Tir
(2) eines Kraftfahrzeugs zum Erfassen einer nadherungsweise
horizontalen Anndherungsbewegung einer Bedienerhand, wobei die
Anndherungssensoranordnung (8) in einer AuBenwandung
benachbart zu einem von der Bedienerhand zu hintergreifenden
Griffrand (6A; 3) angeordnet ist,

wobeil wenigstens zweil Elektrodenanordnungen vorgesehen
sind, die in der zu erfassenden, naherungsweise horizontalen
Bewegungsrichtung (7) der Anndherungsbewegung beabstandet in
einer Fl&che nebeneinander angeordnet sind, wobei jede der
Elektrodenanordnungen aus einer sich in einer Querrichtung zu
der ndherungsweise horizontalen Bewegungsrichtung
erstreckenden langgestreckten Elektrode (10, 11, 12) oder aus
einer sich in dieser Querrichtung erstreckenden Kette von
Elektroden (10A-H, 11A-H, 12A-H) besteht, wobei jede Elektrode
(10, 11, 12; 10A-H, 11A-H, 12A-H) eine Sensorkapazitat
gegenliber einem Referenzpotential (15) aufweist, und

wobeil eine Auswerteschaltung (14) zum Erfassen von
Anderungen der Sensorkapazitdten mit den Elektroden gekoppelt
ist, wobei die Abmessungen und Abstédnde der Elektroden so
gewdhlt sind und die Auswerteschaltung (14) so konfiguriert
ist, dass sie erfasst, ob sich ein Objekt in ndherungsweise
horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwischen 0,2
m/s und 2 m/s in unmittelbarer N&he an den
Elektrodenanordnungen vorbeibewegt und an den Griffrand (6A4;

3) anndhert.

2. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (14) so
konfiguriert ist, dass sie einerseits zumindest einen Wert fiir
einen zeitlichen Versatz (At,, At,) eines Anstiegs der
Sensorkapazitdten zwischen Elektroden (10, 11, 12; 10A-H, 11A-
H, 12A-H) benachbarten Elektrodenanordnungen und andererseits

zumindest einen Wert filir eine Anstiegsrate der Sensorkapazitét
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zumindest einer Elektrode jeder Elektrodenanordnung bestimmt
und ausgehend von diesen Werten entscheidet, ob sich ein
Objekt in n&herungsweise horizontaler Richtung mit einer
Geschwindigkeit zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griffrand
(6A; 3) annadhert.

3. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Elektrodenanordnungen sich
quer zu der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende
Streifenelektroden (10, 11, 12) mit vorgegebener Breite und
vorgegebenem Abstand sind und die Auswerteschaltung (14)
entscheidet, dass sich ein Objekt in nadherungsweise
horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwischen 0,2
m/s und 2 m/s an den Griffrand (6A; 3) anndhert, sofern

erstens der Wert fiir die Anstiegsrate der Sensorkapazitdt
jeder Streifenelektrode einen Mindestwert {iberschreitet und

zweltens der Kehrwert des zeitlichen Versatzes (At;, At,)
des Anstiegs der Sensorkapazitdten zwischen den
Streifenelektroden (10, 11, 12) multipliziert mit dem Abstand
der von dem Griffrand (6A; 3) abgewandten Rander der beiden
Streifenelektroden (10, 11, 12) zwischen 0,2 m/s und 2 m/s
liegt.

4., Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 2
oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung
(14) so konfiguriert ist, dass sie auberdem zumindest einen
Wert fiir den Verlauf der Sensorkapazitdt einer Elektrode einer
weiter vom Griffrand (6A; 3) entfernt angeordneten
Elektrodenanordnung bis zum und nach dem Erfassen eines
Anstiegs der Sensorkapazitdt einer Elektrode einer ndher am
Griffrand (6A; 3) angeordneten Elektrodenanordnung bestimmt
und auch in Abhdngigkeit von diesem Wert entscheidet, ob sich
ein Objekt in nadherungsweise horizontaler Richtung mit einer
Geschwindigkeit zwischen 0,2 m/s und 2 m/s an den Griffrand

anndhert.
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5. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die Elektrodenanordnungen sich
quer zu der zu erfassenden Bewegungsrichtung erstreckende
Streifenelektroden (10, 11, 12) mit vorgegebener Breite und
vorgegebenem Abstand sind und die Auswerteschaltung (14)
entscheidet, dass sich ein Objekt in nadherungsweise
horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwischen 0,2
m/s und 2 m/s an den Griffrand anndhert, sofern

erstens der Wert fiir die Anstiegsrate der Sensorkapazitdt
jeder Streifenelektrode (10, 11, 12) einen Mindestwert
Uberschreitet,

zweltens der Kehrwert des zeitlichen Versatzes des
Anstiegs der Sensorkapazitdten zwischen den Streifenelektroden
(10, 11, 12) multipliziert mit dem Abstand der von dem
Griffrand (6A; 3) abgewandten Radnder der beiden
Streifenelektroden zwischen 0,2 m/s und 2 m/s liegt und

drittens der Wert fiir den Verlauf der Sensorkapazitdt der
weiter vom Griffrand (6A; 3) entfernt angeordneten
Streifenelektrode bis zum Erfassen des Anstiegs der
Sensorkapazitat der ndher am Griffrand angeordneten
Streifenelektrode keinen wesentlichen Abfall der

Sensorkapazitdt anzeigt.

6. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach einem der
Anspriiche 1 - 5, dadurch gekennzeichnet, dass die
Elektrodenanordnungen sich quer zu der zu erfassenden
Bewegungsrichtung erstreckende Streifenelektroden (10, 11, 12)

mit vorgegebener Breite und vorgegebenem Abstand sind.

7. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens drei naherungsweise
parallele Streifenelektroden (10, 11, 12) vorgesehen sind,
wobei die Auswerteschaltung (14) unter anderem den zeitlichen
Versatz und die zeitliche Reihenfolge der Anstiege der

Sensorkapazitdten der drei Streifenelektroden auswertet.
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8. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 6
oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass {iber den oberen Enden der
Streifenelektroden (10, 11, 12) und beabstandet zu diesen eine
weitere Streifenelektrode (13) vorgesehen ist, die sich in
nadherungsweise horizontaler Richtung erstreckt und ebenfalls
mit der Auswerteschaltung (14) gekoppelt ist, wobei die
Auswerteschaltung (14) so konfiguriert ist, dass sie
zusdtzlich in Abhdngigkeit von wenigstens einem den Verlauf
der Sensorkapazitdt der weiteren Streifenelektrode (13)
kennzeichnenden Wert entscheidet, ob sich ein Objekt in
ndherungsweise horizontaler Richtung an den Griffrand (6A; 3)

anndhert.

9. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach Anspruch 8§,
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteschaltung (14) so
konfiguriert ist, dass sie entscheidet, dass sich das Objekt
nicht in ndherungsweise horizontaler Richtung an den Griffrand
anndhert, wenn unmittelbar vor einem Anstieg einer der
Sensorkapazitdten der sich quer zu der zu erfassenden
Bewegungsrichtung erstreckende Streifenelektroden (10, 11, 12)
ein Anstieg der Sensorkapazitdt der sich in ndherungsweise
horizontaler Richtung erstreckenden weiteren Streifenelektrode
(13) erfasst wurde, der einen vorgegebenen Schwellwert

Uberschreitet.

10. Kapazitive Anndherungssensoranordnung nach einem der
Anspriiche 1 - 9, dadurch gekennzeichnet, dass die
Auswerteschaltung (14) einen Mikrocontroller (16) und
Schaltungen aufweist, die die Elektroden ansteuern und in
vorgegebenen Zeitintervallen Werte bestimmen, die ein Mal fiir
die Sensorkapazitit oder deren Anderung darstellen, wobei der
Mikrocontroller (16) diese Werte verarbeitet, um ein die
Entscheidung dariiber, ob sich ein Objekt in n&dherungsweise
horizontaler Richtung mit einer Geschwindigkeit zwischen 0,2
m/s und 2 m/s in unmittelbarer N&he an den
Elektrodenanordnungen vorbeibewegt und an den Griffrand (6A;

3) anndhert, kennzeichnendes Ausgabesignal zu erzeugen.



WO 2014/108377 PCT/EP2014/050105

f

1/3

6A

Fig. 1




WO 2014/108377 PCT/EP2014/050105

2/3

1
6A oder 3 3

14/ uC

11A 11B




WO 2014/108377 PCT/EP2014/050105
3/3
Uy
Sperren
2 >
Ug Ny
Uciz |—— 7 N
Ug P '\_\
Uc1z e — ~
Ue \ S —
\q ——/ ~
Uc1y y———
U ‘\ P
S N -/ N
Uc1o ~——
Lt 13 t, ts
"t
AL, s
AL,

Fig. 5



INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

PCT/EP2014/050105

A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER

INV. EO5B81/76 HO3K17/955
ADD.

HO3K17/96

According to International Patent Classification (IPC) or to both national classification and IPC

B. FIELDS SEARCHED

GO7C EO5B HO3K

Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols)

Documentation searched other than minimum documentation to the extent that such documents are included in the fields searched

EPO-Internal, WPI Data

Electronic data base consulted during the international search (name of data base and, where practicable, search terms used)

C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT

Category™

Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages

Relevant to claim No.

9 February 2005 (2005-02-09)
A abstract

paragraph [0020]
paragraph [0033]

paragraph [0048]
figures 1-3

Y EP 1 505 734 A2 (IFM ELECTRONIC GMBH [DE];
HUF HUELSBECK & FUERST GMBH [DE])

paragraph [0001] - paragraph [0002]
paragraph [0015] - paragraph [0016]

paragraph [0038] - paragraph [0044]

1-4,6-10

Further documents are listed in the continuation of Box C.

See patent family annex.

* Special categories of cited documents :

"A" document defining the general state of the art which is not considered
to be of particular relevance

"E" earlier application or patent but published on or after the international
filing date

"L" document which may throw doubts on priority claim(s) or which is
cited to establish the publication date of another citation or other
special reason (as specified)

"O" document referring to an oral disclosure, use, exhibition or other
means

"P" document published prior to the international filing date but later than
the priority date claimed

"T" later document published after the international filing date or priority
date and not in conflict with the application but cited to understand
the principle or theory underlying the invention

"X" document of particular relevance; the claimed invention cannot be
considered novel or cannot be considered to involve an inventive
step when the document is taken alone

"Y" document of particular relevance; the claimed invention cannot be
considered to involve an inventive step when the document is
combined with one or more other such documents, such combination
being obvious to a person skilled in the art

"&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search

7 April 2014

Date of mailing of the international search report

17/04/2014

Name and mailing address of the ISA/

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Authorized officer

Van der Haegen, D

Form PCT/ISA/210 (second sheet) (April 2005)

page 1 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

International application No

16 October 2008 (2008-10-16)
abstract

paragraph [0006] - paragraph [0014]
paragraph [0026] - paragraph [0030]
paragraph [0037]

figures 1-5,7

PCT/EP2014/050105

C(Continuation). DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT
Category™ | Citation of document, with indication, where appropriate, of the relevant passages Relevant to claim No.
Y US 2010/019760 Al (HUANG JIN YI [TW]) 1-4,6-10

28 January 2010 (2010-01-28)

abstract

paragraph [0002]

paragraph [0007]

paragraph [0016] - paragraph [0017]

figure 3
Y US 2005/179672 Al (CHIU YEN-CHANG [TW] ET 7

AL) 18 August 2005 (2005-08-18)

abstract

paragraph [0007]

paragraph [0016] - paragraph [0017]

figure 1
A DE 10 2008 014516 Al (DAIMLER AG [DE]) 1,2,6,10

Form PCT/ISA/210 (continuation of second sheet) (April 2005)

page 2 of 2




INTERNATIONAL SEARCH REPORT

Information on patent family members

International application No

PCT/EP2014/050105
Patent document Publication Patent family Publication
cited in search report date member(s) date
EP 1505734 A2 09-02-2005 CN 1579849 A 16-02-2005
DE 10336335 Al 03-03-2005
DE 202004012331 Ul 30-12-2004
EP 1505734 A2 09-02-2005
KR 20050016212 A 21-02-2005
US 2005068712 Al 31-03-2005
US 2010019760 Al 28-01-2010  NONE
US 2005179672 Al 18-08-2005  TW 1240208 B 21-09-2005
US 2005179672 Al 18-08-2005
DE 102008014516 Al 16-10-2008  NONE

Form PCT/ISA/210 (patent family annex) (April 2005)




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2014/050105

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDE!

INV. EO5B81/76 HO3K17/955
ADD.

® H03K17/96

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

GO7C EO5B HO3K

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehérende Veréffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

EPO-Internal, WPI Data

Waéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie®

Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile

Betr. Anspruch Nr.

9. Februar 2005 (2005-02-09)
A Zusammenfassung

Absatz [0001] - Absatz [0002]
Absatz [0015] - Absatz [0016]
Absatz [0020]

Absatz [0033]

Absatz [0038] - Absatz [0044]
Absatz [0048]

Abbildungen 1-3

Y EP 1 505 734 A2 (IFM ELECTRONIC GMBH [DE];
HUF HUELSBECK & FUERST GMBH [DE])

1-4,6-10

Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen

"A" Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert,
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist

"E" fruhere Anmeldung oder Patent, die bzw. das jedoch erst am oder nach
dem internationalen Anmeldedatum veréffentlicht worden ist

"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er-
scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer
anderen im Recherchenbericht genannten Veréffentlichung belegt werden
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie
ausgefuhrt)

"O" Veréffentlichung, die sich auf eine miindliche Offenbarung,
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach
dem beanspruchten Prioritatsdatum veréffentlicht worden ist

"T" Spétere Veroffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der
Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden
Theorie angegeben ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

"Y" Verdffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
werden, wenn die Veréffentlichung mit einer oder mehreren
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
diese Verbindung flur einen Fachmann naheliegend ist

"&" Veréffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche

7. April 2014

Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

17/04/2014

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde

Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Bevoliméchtigter Bediensteter

Van der Haegen, D

Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 2) (April 2005)

Seite 1 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2014/050105

C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie®

Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile

Betr. Anspruch Nr.

Y

US 2010/019760 Al (HUANG JIN YI [TW])
28. Januar 2010 (2010-01-28)
Zusammenfassung

Absatz [0002]

Absatz [0007]

Absatz [0016] - Absatz [0017]
Abbildung 3

US 2005/179672 Al (CHIU YEN-CHANG [TW] ET
AL) 18. August 2005 (2005-08-18)
Zusammenfassung

Absatz [0007]

Absatz [0016] - Absatz [0017]
Abbildung 1

DE 10 2008 014516 Al (DAIMLER AG [DE])
16. Oktober 2008 (2008-10-16)
Zusammenfassung

Absatz [0006] - Absatz [0014]

Absatz [0026] - Absatz [0030]

Absatz [0037]

Abbildungen 1-5,7

1-4,6-10

1,2,6,10

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)

Seite 2 von 2




INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Angaben zu Veroffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2014/050105
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung
EP 1505734 A2 09-02-2005 CN 1579849 A 16-02-2005
DE 10336335 Al 03-03-2005
DE 202004012331 Ul 30-12-2004
EP 1505734 A2 09-02-2005
KR 20050016212 A 21-02-2005
US 2005068712 Al 31-03-2005
US 2010019760 Al 28-01-2010  KEINE
US 2005179672 Al 18-08-2005  TW 1240208 B 21-09-2005
US 2005179672 Al 18-08-2005
DE 102008014516 Al 16-10-2008  KEINE

Formblatt PCT/ISA/210 (Anhang Patentfamilie) (April 2005)




	Page 1 - front-page
	Page 2 - front-page
	Page 3 - description
	Page 4 - description
	Page 5 - description
	Page 6 - description
	Page 7 - description
	Page 8 - description
	Page 9 - description
	Page 10 - description
	Page 11 - description
	Page 12 - description
	Page 13 - description
	Page 14 - description
	Page 15 - description
	Page 16 - description
	Page 17 - claims
	Page 18 - claims
	Page 19 - claims
	Page 20 - claims
	Page 21 - drawings
	Page 22 - drawings
	Page 23 - drawings
	Page 24 - wo-search-report
	Page 25 - wo-search-report
	Page 26 - wo-search-report
	Page 27 - wo-search-report
	Page 28 - wo-search-report
	Page 29 - wo-search-report

