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(57) Zusammenfassung: Bedienanordnung (10) für ein Nutz-
fahrzeug, umfassend einen Bedienhebel (12), der ein Hand-
stück (16) zur manuellen Betätigung des Bedienhebels (12)
sowie eine das Handstück (16) in einem Griffbereich (30)
überdeckende Sensormatrix (32) mit einer Vielzahl berüh-
rungserfassender Sensorelemente (34) aufweist. Eine Aus-
werteeinheit (42) erzeugt ein auf eine Betätigungsabsicht ei-
ner Bedienperson hinweisendes Handpräsenzsignal, wenn
diese auf Grundlage von seitens der berührungserfassen-
den Sensorelemente (34) bereitgestellten Sensorsignalen
erkennt, dass der Griffbereich (30) auf jeweils abgewandten
Seiten des Handstücks (16) und/oder ein Großteil des Um-
fangs des Handstücks (16) und/oder bei manueller Betäti-
gung eines an dem Handstück (16) angeordneten Bedien-
elements (18) der Griffbereich (30) auf einer dem Bedienele-
ment (18) gegenüberliegenden Seite des Handstücks (16)
und/oder der Griffbereich (30) an einer Oberseite sowie in
einem der Oberseite abgewandten Seitenbereich des Hand-
stücks (16) jeweils zugleich berührt wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Bedienanordnung
für ein Nutzfahrzeug, umfassend einen Bedienhe-
bel, der ein Handstück zur manuellen Betätigung
des Bedienhebels sowie eine das Handstück in ei-
nem Griffbereich überdeckende Sensormatrix mit ei-
ner Vielzahl berührungserfassender Sensorelemen-
te aufweist. Bei dem Nutzfahrzeug handelt es sich
insbesondere um ein land- oder forstwirtschaftliches
Nutzfahrzeug oder eine Baumaschine.

[0002] Eine derartige Sensormatrix wird beispiels-
weise von dem in Elmhurst, Illinois, USA ansäs-
sigen Unternehmen UICO unter der Bezeichnung
„duraTouch®Surface“ angeboten. Die als flexible
Sensorfläche ausgebildete, auf berührungsbedingte
Kapazitätsänderungen ansprechende Sensormatrix
lässt sich in ebene oder gekrümmte Oberflächen von
Joysticks oder Lenkrädern einbetten. Die von der
Sensormatrix erzeugten Sensorsignale können bei-
spielweise zum Zwecke der Handpräsenzerkennung
herangezogen werden.

[0003] Das Erfordernis einer verlässlichen Handprä-
senzerkennung ist gerade auch im landwirtschaft-
lichen Bereich von Bedeutung. So geht aus der
US 6 948 398 B2 ein gegenüber unbeabsichtigten
Betätigungen gesicherter Joystick für ein landwirt-
schaftliches Nutzfahrzeug hervor. Der zur Bedienung
diverser Maschinen- und/oder Gerätefunktionen des
landwirtschaftlichen Nutzfahrzeugs oder eines dar-
an befindlichen Anbaugeräts vorgesehene Joystick
weist erste und zweite Sensorzonen zur kapaziti-
ven Berührungserkennung auf. Die von den Sen-
sorzonen bereitgestellten Sensorsignale werden mit-
tels einer nachgeschalteten UND-Logik derart mitein-
ander verknüpft, dass eine Bedienung der Maschi-
nen- und/oder Gerätefunktionen durch Betätigung
des Joysticks ausschließlich bei gleichzeitiger Berüh-
rung beider Sensorzonen freigegeben wird. Hierzu
hat die Bedienperson den Joystick mit der Hand in ei-
ner vorgegebenen, mit der Lage der beiden Sensor-
zonen korrespondierenden Haltung zu umgreifen. Ei-
ne abweichende Positionierung der Hand führt dazu,
dass die Bedienung der Maschinen- und/oder Gerä-
tefunktionen gesperrt bleibt, selbst wenn diese mit ei-
ner entsprechenden Betätigungsabsicht erfolgt.

[0004] Angesichts dessen ist es wünschenswert, ei-
ne hinsichtlich der Erkennung einer Betätigungsab-
sicht einer Bedienperson weiter verbesserte Bedien-
anordnung der eingangs genannten Art anzugeben.

[0005] Diese Aufgabe wird durch eine Bedienanord-
nung für ein Nutzfahrzeug mit den Merkmalen des
Patentanspruchs 1 gelöst.

[0006] Die erfindungsgemäße Bedienanordnung für
ein Nutzfahrzeug umfasst einen Bedienhebel, der ein

Handstück zur manuellen Betätigung des Bedienhe-
bels sowie eine das Handstück in einem Griffbereich
überdeckende Sensormatrix mit einer Vielzahl be-
rührungserfassender Sensorelemente aufweist. Eine
Auswerteeinheit erzeugt ein auf eine Betätigungs-
absicht einer Bedienperson hinweisendes Handprä-
senzsignal, wenn diese auf Grundlage von seitens
der berührungserfassenden Sensorelemente bereit-
gestellten Sensorsignalen erkennt, dass der Griff-
bereich auf jeweils abgewandten Seiten des Hand-
stücks und/oder ein Großteil des Umfangs des Hand-
stücks und/oder bei manueller Betätigung eines an
dem Handstück angeordneten Bedienelements der
Griffbereich auf einer dem Bedienelement gegen-
überliegenden Seite des Handstücks und/oder der
Griffbereich an einer Oberseite sowie in einem der
Oberseite abgewandten Seitenbereich des Hand-
stücks jeweils zugleich berührt wird.

[0007] Da die berührungserfassenden Sensorele-
mente den Griffbereich aufgrund ihrer matrixartigen
Anordnung weitgehend flächig überdecken, besteht
unabhängig von der jeweiligen Positionierung der
Hand stets eine erhöhte Wahrscheinlichkeit dafür,
dass wenigstens eine der vorgenannten Freigabebe-
dingungen erfüllt ist. Dies führt nicht nur zu einer ver-
besserten Erkennung einer Betätigungsabsicht einer
Bedienperson, sondern ermöglicht es auch, dass die
Bedienperson eine an ihre individuellen Bedürfnis-
se angepasste Handhaltung beim Betätigen des Be-
dienhebels einnehmen kann.

[0008] Bei dem Bedienhebel handelt es sich ins-
besondere um einen in einer Bedienkonsole ei-
nes landwirtschaftlichen Nutzfahrzeugs angeordne-
ten Joystick zur Steuerung diverser Maschinen- und/
oder Gerätefunktionen des landwirtschaftlichen Nutz-
fahrzeugs oder eines daran befindlichen Anbauge-
räts. Üblicherweise trägt der Joystick im Bereich des
Handstücks eine Vielzahl von Bedienelementen in
Gestalt zugehöriger Druck- und/oder Wippschalter,
wobei diesen weitere Maschinen- und/oder Geräte-
funktionen zugeordnet sein können. Eine Betätigung
des Joysticks bzw. der Bedienelemente wird hier-
bei mittels zugehöriger Signalgeber in entsprechende
Steuersignale umgesetzt, die anschließend zur An-
steuerung der jeweiligen Maschinen- und/oder Gerä-
tefunktionen herangezogen werden.

[0009] Die Freigabe der Bedienanordnung ist an die
Erzeugung des Handpräsenzsignals geknüpft. Die-
se kann, wie auch die Bereitstellung der zur An-
steuerung der Maschinen- und/oder Gerätefunktio-
nen vorgesehenen Steuersignale, in Form von binä-
ren Datensignalen erfolgen. Dementsprechend kann
die Auswerteeinheit bei Erfüllung einer der vorge-
nannten Freigabebedingungen ein Handpräsenzsi-
gnal mit dem Logikzustand 1 erzeugen. Andernfalls
nimmt dieses den Logikzustand 0 ein. Hierbei wird
das Handpräsenzsignal von der Auswerteeinheit mit
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den bereitgestellten Steuersignalen derart UNDver-
knüpft, dass eine Bedienung der Maschinen- und/
oder Gerätefunktionen durch Betätigung des Joy-
sticks bzw. der Bedienelemente ausschließlich dann
freigegeben wird, wenn das Handpräsenzsignal den
Logikzustand 1 aufweist. Der Vollständigkeit halber
sei angemerkt, dass es sich bei dem erzeugten Hand-
präsenzsignal grundsätzlich auch um ein analoges
Datensignal handeln kann, wobei die Verwendung bi-
närer Datensignale aufgrund ihrer Störungssicherheit
jedoch in aller Regel bevorzugt sein dürfte.

[0010] Vorteilhafte Ausführungen der erfindungsge-
mäßen Bedienanordnung gehen aus den Unteran-
sprüchen hervor.

[0011] Vorzugsweise erfolgt die Erzeugung des
Handpräsenzsignals seitens der Auswerteeinheit so-
lange, wie die Auswerteeinheit auf Grundlage der be-
reitgestellten Sensorsignale erkennt, dass eine Be-
rührung an wenigstens einer Stelle des Griffbereichs
vorliegt. Mit anderen Worten werden an die Sperrung
der Bedienanordnung geringere Anforderungen als
an deren Freigabe gestellt, da eine unbeabsichtig-
te Betätigung des Bedienhebels bzw. der Bedienele-
mente im Allgemeinen ausgeschlossen werden kann,
solange zumindest ein Teil der Hand in bewusstem
Kontakt mit dem Griffbereich des Bedienhebels steht.

[0012] Andererseits beendet die Auswerteeinheit
zur Sperrung der Bedienanordnung die Erzeugung
des Handpräsenzsignal insbesondere dann, wenn
diese auf Grundlage der bereitgestellten Sensorsi-
gnale erkennt, dass jegliche Berührung des Griffbe-
reichs länger als eine vorgegebene Zeitspanne aus-
bleibt. Die Zeitspanne lässt sich derart bemessen,
dass eine bloße Umpositionierung der Hand im Griff-
bereich nicht bereits zur Sperrung der Bedienanord-
nung führt. Hierzu wird diese typischerweise in der
Größenordnung von 100 bis 500 Millisekunden vor-
gegeben.

[0013] Um eine Bedienperson über die erfolgrei-
che Freigabe bzw. Sperrung der Bedienanordnung
in Kenntnis zu setzen, besteht die Möglichkeit, einen
optischen, haptischen und/oder akustischen Signal-
geber zur Ausgabe einer Freigabe- und/oder Sperr-
information in Abhängigkeit des erzeugten Hand-
präsenzsignals vorzusehen. Eine derartige Rückmel-
dung an die Bedienperson kann beispielsweise durch
Ein- bzw. Ausblenden eines entsprechenden Sym-
bols auf einem Bedienmonitor des Nutzfahrzeugs in
Kombination mit einem Vibrieren des Bedienhebels
und/oder der Ausgabe eines Bestätigungstons erfol-
gen, wobei sich der Bestätigungston im Falle der Frei-
gabe der Bedienanordnung gegenüber einer Sper-
rung bezüglich Frequenz, Dauer und/oder Abfolge
unterscheiden kann. In den meisten Fällen dürfte je-
doch die Verwendung einer herkömmlichen Leuchtdi-

ode zur Ausgabe einer optischen Freigabe- und/oder
Sperrinformation ausreichend sein.

[0014] Im Sinne einer zuverlässigen Handpräsenz-
erkennung überdecken die berührungserfassenden
Sensorelemente den Griffbereich vorzugsweise im
Wesentlichen lückenlos. Eine im Wesentlichen lü-
ckenlose Überdeckung ist dann gegeben, wenn der
Abstand zwischen den einzelnen Sensorelementen
die Fingerdicke einer durchschnittlichen Hand unter-
schreitet, mithin ein auf der Sensormatrix anliegender
Finger sicher erkannt wird.

[0015] Die berührungserfassenden Sensorelemen-
te können als in den Griffbereich integrierte, auf be-
rührungsbedingte Kapazitäts- oder Induktivitätsände-
rungen ansprechende Detektoren, optische Detekto-
ren zur Erfassung berührungsbedingter Reflexions-
änderungen und/oder kraftaufnehmende Dehnungs-
messtreifen ausgebildet sein. Auch ist der Einsatz
hochauflösender kapazitiver bzw. induktiver Sensor-
flächen denkbar, wie sie beispielsweise in berüh-
rungsempfindlichen Bildschirmen üblich sind.

[0016] Alternativ können die berührungserfassen-
den Sensorelemente als den Griffbereich von au-
ßen optisch abtastende Detektoren ausgebildet sein.
Der Bedienhebel selbst trägt in diesem Fall keine ei-
genen berührungserfassenden Sensorelemente. Bei
den optisch abtastenden Detektoren kann es sich um
einen Laserscanner oder eine andere bildgebende
Einrichtung handeln, beispielsweise eine CCD-Ka-
mera, die der Bilderfassung des Griffbereichs des Be-
dienhebels dient. Die Erkennung, ob der Bedienhe-
bel in Betätigungsabsicht mit der Hand ergriffen wird,
ob also eine der vorgenannten Freigabebedingungen
erfüllt ist, wird von der Auswerteeinheit auf Grundla-
ge einer Bildmustererkennung durchgeführt.

[0017] Die erfindungsgemäße Bedienanordnung
wird im Folgenden anhand der beigefügten Zeich-
nung näher erläutert. Dabei zeigt die einzige Figur
ein Ausführungsbeispiel der erfindungsgemäßen Be-
dienanordnung für ein landwirtschaftliches Nutzfahr-
zeug.

[0018] Die in dem nicht dargestellten landwirtschaft-
lichen Nutzfahrzeug untergebrachte Bedienanord-
nung 10 umfasst einen Bedienhebel 12 in Gestalt ei-
nes in einer Bedienkonsole des landwirtschaftlichen
Nutzfahrzeugs angeordneten Joysticks 14.

[0019] Der Joystick 14 trägt im Bereich eines zu sei-
ner manuellen Betätigung vorgesehenen Handstücks
16 eine Vielzahl von Bedienelementen 18, von denen
stellvertretend ein einzelner Wippschalter 20 an einer
Vorderseite des Handstücks 16 dargestellt ist. Eine
Betätigung des Joysticks 14 bzw. der Bedienelemen-
te 18 wird hierbei mittels zugehöriger Signalgeber 22,
24 in entsprechende Steuersignale zur Ansteuerung
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diverser Maschinen- und/oder Gerätefunktionen 26,
28 des landwirtschaftlichen Nutzfahrzeugs bzw. ei-
nes daran befindlichen Anbaugeräts umgesetzt. Als
typische Maschinen- und/oder Gerätefunktionen 26,
28 sei hierbei die Steuerung eines an einem landwirt-
schaftlichen Traktor angebrachten Frontladers oder
eines in einer Erntemaschine vorgesehenen Fahran-
triebs erwähnt.

[0020] Des Weiteren weist der Joystick 14 eine das
Handstück 16 in einem Griffbereich 30 überdecken-
de Sensormatrix 32 mit einer Vielzahl berührungser-
fassender Sensorelemente 34 auf. Die berührungser-
fassenden Sensorelemente 34 sind im vorliegenden
Fall als in den Griffbereich 30 integrierte, auf berüh-
rungsbedingte Kapazitäts- und/oder Induktivitätsän-
derungen ansprechende Detektoren ausgebildet. Ab-
weichend davon ist jedoch auch die Verwendung op-
tischer Detektoren zur Erfassung berührungsbeding-
ter Reflexionsänderungen und/oder kraftaufnehmen-
der Dehnungsmessstreifen denkbar.

[0021] Wie sich der Figur entnehmen lässt, sind die
berührungserfassenden Sensorelemente 34 in räum-
lich getrennten Sensorfeldern 36, 38 an einer Ober-
bzw. Unterseite des Griffbereichs 30 angeordnet. Die
berührungserfassenden Sensorelemente 34 überde-
cken den Griffbereich 30 innerhalb der beiden Sen-
sorfelder 36, 38 im Wesentlichen lückenlos. Je nach
Formgebung des Griffbereichs 30 kann anstelle der
beiden Sensorfelder 36, 38 auch ein zusammenhän-
gendes Sensorfeld vorgesehen sein.

[0022] Die seitens der berührungserfassenden Sen-
sorelemente 34 bereitgestellten Sensorsignale wer-
den nach ihrer Verstärkung mittels eines A/D-Wand-
lers 40 digitalisiert und anschließend einer Auswerte-
einheit 42 zur weiteren Verarbeitung zugeführt.

[0023] Die Auswerteeinheit 42 erzeugt ein auf ei-
ne Betätigungsabsicht einer Bedienperson hinwei-
sendes Handpräsenzsignal, wenn diese auf Grund-
lage der seitens der berührungserfassenden Senso-
relemente 34 bereitgestellten Sensorsignale erkennt,
dass der Griffbereich 30 auf jeweils abgewandten
Seiten des Handstücks 16 und/oder ein Großteil des
Umfangs des Handstücks 16 und/oder bei manuel-
ler Betätigung eines der an dem Handstück 16 an-
geordneten Bedienelemente 18 der Griffbereich 30
auf einer dem betreffenden Bedienelement 18 gegen-
überliegenden Seite des Handstücks 16 und/oder der
Griffbereich 30 an einer Oberseite sowie in einem
der Oberseite abgewandten Seitenbereich des Hand-
stücks 16 jeweils zugleich berührt wird.

[0024] Die Erzeugung des Handpräsenzsignals er-
folgt, wie auch die Bereitstellung der zur Ansteue-
rung der Maschinen- und/oder Gerätefunktionen 26,
28 vorgesehenen Steuersignale, in Form von binären
Datensignalen. Im vorliegenden Fall erzeugt die Aus-

werteeinheit 42 bei Erfüllung einer der vorgenann-
ten Freigabebedingungen ein Handpräsenzsignal mit
dem Logikzustand 1, andernfalls weist dieses den Lo-
gikzustand 0 auf. Das Handpräsenzsignal wird von
der Auswerteeinheit 42 mit den seitens der Signalge-
ber 22, 24 bereitgestellten Steuersignalen derart mit-
einander UND-verknüpft, dass eine Bedienung der
Maschinen- und/oder Gerätefunktionen 26, 28 durch
Betätigung des Joysticks 14 bzw. der Bedienelemen-
te 18 ausschließlich dann freigegeben wird, wenn das
Handpräsenzsignal den Logikzustand 1 aufweist.

[0025] Das Handpräsenzsignal verbleibt solange im
Logikzustand 1, wie die Auswerteeinheit 42 auf
Grundlage der bereitgestellten Sensorsignale er-
kennt, dass eine Berührung an wenigstens einer Stel-
le des Griffbereichs 30 vorliegt.

[0026] Andererseits setzt die Auswerteeinheit 42 zur
Sperrung der Bedienanordnung 10 das Handprä-
senzsignal in den Logikzustand 0 zurück, wenn diese
auf Grundlage der bereitgestellten Sensorsignale er-
kennt, dass jegliche Berührung des Griffbereichs 30
länger als eine vorgegebene Zeitspanne ausbleibt.
Die Zeitspanne ist derart bemessen, dass eine bloße
Umpositionierung der Hand im Griffbereich 30 nicht
bereits zur Sperrung der Bedienanordnung 10 führt.
Hierzu ist diese in der Größenordnung von 100 bis
500 Millisekunden vorgegeben.

[0027] Um eine Bedienperson über die erfolgrei-
che Freigabe bzw. Sperrung der Bedienanordnung
10 in Kenntnis zu setzen, ist ein optischer Signal-
geber 44, ein haptischer Signalgeber 46 und/oder
ein akustischer Signalgeber 48 zur Ausgabe einer
Freigabe- und/oder Sperrinformation in Abhängigkeit
des erzeugten Handpräsenzsignals vorgesehen. Ei-
ne derartige Rückmeldung an die Bedienperson er-
folgt durch Ein- bzw. Ausblenden eines entsprechen-
den Symbols auf einem Bedienmonitor des landwirt-
schaftlichen Nutzfahrzeugs in Kombination mit einem
Vibrieren des Joysticks 14 und/oder der Ausgabe ei-
nes Bestätigungstons, wobei sich der Bestätigungs-
ton im Falle der Freigabe der Bedienanordnung 10
gegenüber einer Sperrung bezüglich Frequenz, Dau-
er und/oder Abfolge unterscheidet.

[0028] Gemäß einer nicht dargestellten Ausgestal-
tung der Bedienanordnung 10 sind die berührungs-
erfassenden Sensorelemente 34 als den Griffbereich
30 von außen optisch abtastende Detektoren ausge-
bildet. Der Joystick 14 selbst trägt in diesem Fall kei-
ne eigenen berührungserfassenden Sensorelemen-
te. Bei den optisch abtastenden Sensoren handelt es
sich um einen Laserscanner oder eine andere bild-
gebende Einrichtung, beispielsweise eine CCD-Ka-
mera, die der Bilderfassung des Griffbereichs 30 des
Joysticks 14 dient. Die Erkennung, ob der Joystick
14 in Betätigungsabsicht mit der Hand ergriffen wird,
ob also eine der vorgenannten Freigabebedingungen
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erfüllt ist, wird von der Auswerteeinheit 42 auf Grund-
lage einer Bildmustererkennung durchgeführt.
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Patentansprüche

1.     Bedienanordnung für ein Nutzfahrzeug, um-
fassend einen Bedienhebel (12), der ein Handstück
(16) zur manuellen Betätigung des Bedienhebels (12)
sowie eine das Handstück (16) in einem Griffbe-
reich (30) überdeckende Sensormatrix (32) mit ei-
ner Vielzahl berührungserfassender Sensorelemen-
te (34) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass ei-
ne Auswerteeinheit (42) ein auf eine Betätigungs-
absicht einer Bedienperson hinweisendes Handprä-
senzsignal erzeugt, wenn diese auf Grundlage von
seitens der berührungserfassenden Sensorelemen-
te (34) bereitgestellten Sensorsignalen erkennt, dass
der Griffbereich (30) auf jeweils abgewandten Seiten
des Handstücks (16) und/oder ein Großteil des Um-
fangs des Handstücks (16) und/oder bei manueller
Betätigung eines an dem Handstück (16) angeord-
neten Bedienelements (18) der Griffbereich (30) auf
einer dem Bedienelement (18) gegenüberliegenden
Seite des Handstücks (16) und/oder der Griffbereich
(30) an einer Oberseite sowie in einem der Obersei-
te abgewandten Seitenbereich des Handstücks (16)
jeweils zugleich berührt wird.

2.   Bedienanordnung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Erzeugung des Handprä-
senzsignals seitens der Auswerteeinheit (42) solan-
ge erfolgt, wie die Auswerteeinheit (42) auf Grundla-
ge der bereitgestellten Sensorsignale erkennt, dass
eine Berührung an wenigstens einer Stelle des Griff-
bereichs (30) vorliegt.

3.     Bedienanordnung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die Auswerteeinheit
(42) zur Sperrung der Bedienanordnung (10) die Er-
zeugung des Handpräsenzsignal beendet, wenn die-
se auf Grundlage der bereitgestellten Sensorsigna-
le erkennt, dass jegliche Berührung des Griffbereichs
(30) länger als eine vorgegebene Zeitspanne aus-
bleibt.

4.  Bedienanordnung nach einem der Ansprüche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass ein optischer,
haptischer und/oder akustischer Signalgeber (44, 46,
48) zur Ausgabe einer Freigabe- und/oder Sperrinfor-
mation in Abhängigkeit des erzeugten Handpräsenz-
signals vorgesehen ist.

5.    Bedienanordnung nach einem der Ansprüche
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die berüh-
rungserfassenden Sensorelemente (34) den Griffbe-
reich (30) im Wesentlichen lückenlos überdecken.

6.    Bedienanordnung nach einem der Ansprü-
che 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die
berührungserfassenden Sensorelemente (34) als in
den Griffbereich (30) integrierte, auf berührungs-
bedingte Kapazitäts- oder Induktivitätsänderungen
ansprechende Detektoren, optische Detektoren zur

Erfassung berührungsbedingter Reflexionsänderun-
gen und/oder kraftaufnehmende Dehnungsmesstrei-
fen ausgebildet sind.

7.    Bedienanordnung nach einem der Ansprüche
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die berüh-
rungserfassenden Sensorelemente (34) als den Griff-
bereich (30) von außen optisch abtastende Detekto-
ren ausgebildet sind.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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