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(57) Abstract: The invention relates to a drive unit (100) for
a wiper system, comprising an electronically commutated
drive motor (10) having a drive shaft (15), and a transmission
(50) having an output shaft (60) that can be driven by the
drive shaft (15). According to the invention, at least one
angular position sensor (80) for determining a respective
angular position of the output shaft (60) is assigned to the
output shaft (60) of the transmission (50).

(57) Zusammenfassung: Bei einer Antriebseinheit (100) fiir
ein Wischersystem, mit einemelektronisch kommutietten
Antriebsmotor (10), der eine Antriebswelle (15) aufweist,
und mit einem Getriebe (50), das eine von der Antriebswelle
(15) antreibbare Abtrichswelle (60) aufweist, ist der
Abtriebswelle (60) des Getriebes (50) mindestens ein
Winkelpositionssensor (80) zur Bestimmung einer jeweiligen
Winkellage der Abtriebswelle (60) zugeordnet.
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Beschreibung

Titel
Antriebseinheit fiir ein Wischersystem

Stand der Technik

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Antriebseinheit flr ein Wischersystem, mit
einem elektronisch kommutierten Antriebsmotor, der eine Antriebswelle aufweist,
und mit einem Getriebe, das eine von der Antriebswelle antreibbare Abtriebswel-
le aufweist. Darliber hinaus betrifft die vorliegende Erfindung ein Verfahren zur
Ermittlung einer Winkellage einer Antriebswelle eines elektronisch kommutierten
Antriebsmotors einer solchen Antriebseinheit.

Aus dem Stand der Technik sind derartige Antriebseinheiten fiir Wischersysteme
bekannt. Beispielsweise beschreibt die DE 10 2009 047 566 A1 eine Antriebs-
einheit flr einen Scheibenwischer, bei der eine Antriebswelle von einem Elekt-
romotor angetrieben wird und Uber ein Schneckengetriebe mit einem Abtrieb-
selement verbunden ist, wobei der Elektromotor schwenkbar gelagert ist, so dass
ein Abstand zwischen der Achse des Abtriebselements und der Antriebswelle
einstellbar ist.

Aus der DE 10 2009 055 396 A1 ist eine Antriebseinheit fir ein Wischersystem
bekannt, bei der ein Antriebsmotor und ein Schneckengetriebe in einem gemein-
samen Gehause angeordnet sind. Ferner ist aus der DE 10 2009 055 396 A1 ein
Sensor zur Erfassung einer rotatorischen Position eines Rotors des Antriebsmo-
tors bekannt, der im gemeinsamen Gehaduse angeordnet ist, um die elektrische
Steuerung eines den Antriebsmotor ausbildenden, blrstenlosen Gleichstrommo-

tors zu steuern.

Aus der DE 10 2010 064 151 A1 ist ferner ein Wischermotor bekannt, dem ein
Getriebegehduse zugeordnet ist, in dem eine Uber ein Antriebsrad antreibbare
Abtriebswelle drehbar gelagert ist. Hierbei ist an dem Antriebsrad ein Kontakte-
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lement befestigt, das zum Kurzschluss von zwei im Getriebegehause angeordne-
ten Kurzschlusselementen ausgebildet ist, um bei abgeschaltetem Wischermotor
ein Verschieben von durch den Wischermotor angetriebenen Wischerarmen in
eine zugeordnete Parkposition zu ermdglichen.

Nachteilig an diesem Stand der Technik ist, dass die jeweiligen Antriebseinheiten
relativ aufwendig und kostenintensiv sind und daher wenig geeignet zur Er-
schlieffung neuer Markte in den bislang weniger industriell entwickelten Regio-
nen der Welt, den sogenannten ,Emerging Markets®, sind.

Offenbarung der Erfindung

Eine Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine Antriebseinheit fiur ein Wischersys-
tem bereitzustellen, welche kostenglinstig herstellbar ist und insbesondere auf
einen einer Antriebswelle zugeordneten Winkelpositionssensor zur Steuerung ei-

nes entsprechenden, elektronisch kommutierten Antriebsmotors verzichten kann.

Dieses Problem wird geldst durch eine Antriebseinheit fir ein Wischersystem, mit
einem elektronisch kommutierten Antriebsmotor, der eine Antriebswelle aufweist,
und mit einem Getriebe, das eine von der Antriebswelle antreibbare Abtriebswel-
le aufweist. Dabei ist der Abtriebswelle des Getriebes mindestens ein Winkelpo-
sitionssensor zur Bestimmung einer jeweiligen Winkellage der Abtriebswelle zu-
geordnet.

Dadurch kann ein zusatzlicher Winkelpositionssensor an der Antriebswelle des
Antriebsmotors entfallen, was die Kosten flir die Antriebseinheit senkt und deren
Aufbau erfindungsgemalf vereinfacht.

Gemal? einer vorteilhaften Weiterbildung ist vorgesehen, dass der Antriebsmotor
nach Art eines burstenlosen Gleichstrommotors ausgefihrt ist.

Ein burstenloser Gleichstrommotor I3sst sich besonders einfach und genau
steuern und regeln, so dass eine besonders prazise Drehzahlregelung auch bei
kleinen Drehzahlen, wie sie typischerweise bei Antriebseinheiten fiir Wischersys-
teme auftreten, moglich ist.
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Gemal} einer weiteren vorteilhaften Weiterbildung ist vorgesehen, dass die An-
triebswelle des Antriebsmotors und die Abtriebswelle des Getriebes in einem
vorgegebenen Winkel zueinander angeordnet sind, insbesondere rechtwinklig.

Dadurch lasst sich eine kompakte und platzsparende Ausflihrung der Antriebs-
einheit realisieren, wodurch auch das Getriebegehduse kompakt und klein aus-
gefuhrt werden kann, was Gewicht und Herstellkosten einspart. Somit wird das
Ziel einer vergleichsweise kostengtinstigen Antriebseinheit erreicht.

Gemal} einer Ausfuhrungsform ist vorgesehen, dass auf der Abtriebswelle des
Getriebes ein von der Antriebswelle des Antriebsmotors antreibbares Getriebe-
rad angeordnet ist, welches insbesondere als Zahnrad ausgebildet ist.

Dadurch lasst sich eine sichere und zuverlassige Kraftiibertragung zwischen An-
triebswelle und Abtriebswelle realisieren, was die Dauerhaltbarkeit und Robust-
heit der Antriebseinheit insgesamt erhéht. Somit wird eine gleichmafige und
stol¥freie Kraft- und Momentenibertragung von der Antriebswelle auf die Ab-
triebswelle erreicht.

Besonders bevorzugt ist dabei, wenn der mindestens eine Winkelpositionssensor
zumindest teilweise am Getrieberad angeordnet ist.

Dadurch ist eine einfache Moglichkeit geschaffen, die Drehzahl der Abtriebswelle
zu erfassen, da die Abtriebswelle und das Getrieberad drehfest miteinander ver-
bunden sind und sich mit der gleichen Drehzahl drehen. Somit ist kein zusatzli-
ches Bauteil zur Aufnahme des Winkelpositionssensors notwendig.

Gemal einer Ausfuhrungsform weist der mindestens eine Winkelpositionssensor
einen Signalgeber und einen mit dem Signalgeber in Wirkverbindung stehenden
Signalempfanger auf, wobei der Signalgeber am Getrieberad angeordnet ist.

Auch wenn prinzipiell eine umgekehrte Anordnung mit Signalempfanger am Ge-
trieberad denkbar ist, so ist beispielsweise aufgrund der wenig aufwendigeren
Signalfiihrung einfacher, wenn der Signalempfanger ortsfest ist, beispielsweise
auch um eine elektrische Kontaktierung des Signalempfangers zu ermdglichen.

Besonders bevorzugt ist dabei, wenn der Signalgeber als Magnet ausgebildet ist.
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Ein derartiger Magnet kann einfach und kostenglnstig in das Getrieberad inte-
griert werden und erfordert keine zuséatzliche Energieversorgung, sondern gibt
permanent ein Signal in Form seines Magnetfelds ab. Dieses Signal ist zuverlas-
sig, einfach und kostengiinstig mit bekannten Signalempfangern zu detektieren
und fiir eine Bestimmung einer Winkelposition hinreichend genau.

Alternativ ist eine Ausflihrungsform vorgesehen, bei der der Signalgeber als opti-
scher Signalgeber ausgebildet ist.

Dieser kann in einfacher Form durch eine Markierung, bevorzugt in weil} oder
schwarz, an der Oberflache des Getrieberads erfolgen, wobei sich die Markie-
rung deutlich von der Farbe eines entsprechenden Grundmaterials des Getriebe-
rades absetzen sollte. Ein solcher Signalgeber kann dann leicht von einem Sig-
nalempfanger nach Art einer Photozelle detektiert werden. Eine solche Ldsung
ist ebenfalls relativ einfach und kostenglinstig umzusetzen.

Gemal} einer bevorzugten Ausfithrungsform ist vorgesehen, dass das Getriebe
ein Getriebegehause aufweist, in dem die Antriebswelle des Antriebsmotors und
die Abtriebswelle des Getriebes zumindest abschnittsweise in dem vorgegebe-
nen Winkel zueinander angeordnet sind.

Durch das Getriebegehduse sind die in Eingriff stehenden Verzahnungen der An-
triebswelle und der Abtriebswelle vor Verschmutzungen geschitzt. Zudem kann
eine Lagerung der Antriebswelle bzw. der Abtriebswelle in ein solches Getrie-
begehause integriert werden, wodurch die Einhaltung des vorgegebenen Winkels
zwischen Antriebswelle und Abtriebswelle erleichtert wird und eine Biegung, bzw.
ein Ausweichen der jeweiligen Welle reduziert werden kann.

Eine vorteilhafte Weiterbildung besteht darin, dass das Getriebegehduse einen
Deckel aufweist, wobei in dem Deckel eine Auswerteelektronik und/oder ein
Steuergerat integriert sind.

Durch den Deckel lasst sich das Getriebegehduse zumindest einseitig verschlie-
Ren, wodurch die Gefahr von Verschmutzungen und Beschadigungen reduziert
wird. Eine Integration von Steuergerat und oder Auswerteelektronik in den De-
ckel bietet mehrere Vorteile. Zum einen kann somit ein kurzer Weg und somit ei-
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ne kurze Signalleitung zwischen Auswerteelektronik und Steuergerat realisiert
werden, was das Signal vor Stérungen schitzt. Zum anderen kann eine Aufnah-
me fiir das Steuergerat und/oder die Auswerteelektronik einfach in den Deckel in-
tegriert werden, insbesondere wenn der Deckel als Plastik-Spritzgussteil ausge-
fuhrt ist. Zusatzlich sind Steuergerat und Auswerteelektronik durch den Deckel
gegen Verschmutzung und Beschadigung geschiitzt, was wiederum die Langle-
bigkeit der Antriebseinheit insgesamt erhoht.

Gemal} einem Ausfilhrungsbeispiel ist vorgesehen, dass der mindestens eine
Winkelpositionssensor ein Absolutwinkelsensor ist.

Dadurch ist kein zusatzlicher Aufwand bei der Bestimmung der Winkellage der
Abtriebswelle erforderlich.

Gemal} einer weiteren vorteilhaften Ausflihrungsform ist vorgesehen, dass das
Getriebe nach Art eines Schneckengetriebes ausgebildet ist.

Schneckengetriebe eignen sich besonders fiir groke Ubersetzungsverhiltnisse
bei kleinen Drehzahlen und sind daher in der vorgeschlagenen Antriebseinheit
fur ein Wischersystem bevorzugt.

Das Problem wird dartiber hinaus geldst durch ein Verfahren zur Ermittlung einer
Winkellage einer Antriebswelle eines elektronisch kommutierten Antriebsmotors
einer Antriebseinheit fir ein Wischersystem, wobei die Antriebseinheit ein Ge-
triebe mit einer von der Antriebswelle antreibbaren Abtriebswelle aufweist. Hier-
bei wird in einem ersten Schritt mittels mindestens eines der Abtriebswelle zuge-
ordneten Winkelpositionssensors eine Abtriebswellenwinkellage der Abtriebswel-
le des Getriebes bestimmt, und in einem zweiten Schritt wird auf Basis der be-
stimmten Abtriebswellenwinkellage eine Antriebswellenwinkellage der Antriebs-
welle des Antriebsmotors bestimmt.

Dadurch kann ein zusatzlicher Winkelpositionssensor an der Antriebswelle des
Antriebsmotors entfallen, was die Kosten fiir den Wischerantrieb deutlich senkt.

Eine Verbesserung des vorgeschlagenen Verfahrens besteht darin, dass
auf Basis der Antriebswellenwinkellage der Antriebswelle eine Kommutierung
des Antriebsmotors gesteuert wird.

PCT/EP2016/051290
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Somit kann der Antriebsmotor jeweils am optimalen Zeitpunkt kommutiert wer-
den, was den Energiebedarf des Antriebsmotors reduziert.

Gemal} einer weiteren Verbesserung ist vorgesehen, dass die Bestimmung der
Abtriebswellenwinkellage der Abtriebswelle und/oder der Antriebswellenwinkella-
ge der Antriebswelle durch eine zugeordnete Auswerteelektronik erfolgt.

Dadurch lasst sich das Signal des Signalempfangers leicht elektronisch aufberei-
ten und an das Steuergerat ibermitteln.

Besonders bevorzugt ist dabei, wenn die Kommutierung des Antriebsmotors
durch ein zugeordnetes Steuergerat erfolgt.

Uber das Steuergerat kann die Ansteuerung des elektronisch kommutierten An-
triebsmotors zu den ermittelten, jeweils optimalen Zeitpunkten erfolgen.

Kurze Beschreibung der Zeichnung

Die Erfindung ist anhand eines in der Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsbei-
spiels in der nachfolgenden Beschreibung ndher erlautert. Es zeigt:

Fig. 1 eine Explosionszeichnung einer erfindungsgemalfien Antriebseinheit fur
ein Wischersystem.

Beschreibung des Ausflihrungsbeispiels

Fig. 1 zeigt ein Ausflihrungsbeispiel einer erfindungsgemafien Antriebseinheit
100 fir ein Wischersystem. Die Antriebseinheit 100 weist bevorzugt einen elekt-
ronisch kommutierten Antriebsmotor 10 auf, der im dargestellten Ausflihrungs-
beispiel und fiir die Erfindung bevorzugt als birstenloser Gleichstrommotor 11
ausgefiihrt ist. Dieser Antriebsmotor 10 weist illustrativ einen Rotor 20 auf, wel-
cher drehfest mit einer Antriebswelle 15 verbunden ist und diese Antriebswelle
15 antreibt. Der Antriebsmotor 10 weist ferner ein Gehause 25 sowie mindestens
ein Lager 29 auf, wobei die Antriebswelle 15 des Antriebsmotors 10 bzw. der Ro-
tor 20 bevorzugt Uber das Lager 29 drehbeweglich im Gehause 25 gelagert ist.
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Die Antriebseinheit 100 weist ferner ein Getriebe 50 mit einer von der Antriebs-
welle 15 antreibbaren Abtriebswelle 60 auf. Die Antriebswelle 15 des An-
triebsmotors 10 und die Abtriebswelle 60 des Getriebes 50 sind bevorzugt in ei-
nem vorgegebenen Winkel zueinander angeordnet, bevorzugt wie in dem Aus-
fuhrungsbeispiel gezeigt rechtwinklig zueinander.

Der Abtriebswelle 60 des Getriebes 50 ist mindestens ein Winkelpositionssensor
80, bevorzugt genau ein Winkelpositionssensor 80, zur Bestimmung einer jewei-
ligen Winkelposition der Abtriebswelle 60 zugeordnet. Der Winkelpositionssensor
80 ist bevorzugt als Absolutwinkelsensor ausgebildet.

Das Getriebe 50 weist bevorzugt ein Getriebegehduse 55 auf, in dem die An-
triebswelle 15 des Antriebsmotors 10 und die Abtriebswelle 60 des Getriebes 50
zumindest abschnittsweise in dem vorgegebenen Winkel zueinander angeordnet
sind, wobei in dem Ausfiihrungsbeispiel die bevorzugte rechtwinklige Anordnung
von Antriebswelle 15 und Abtriebswelle 60 dargestellt ist. In eine Offnung des
Getriebegehauses 55 ist bevorzugt eine Lagerbuchse 51 eingebracht, in der die
Abtriebswelle 60 drehbeweglich gelagert ist, wobei die Lagerbuchse 51 vorzugs-
weise mit einem Sprengring 53 im Getriebegehause 55 fixiert ist.

Auf der Abtriebswelle 60 des Getriebes 50 ist ein von der Antriebswelle 60 des
Antriebsmotors 10 antreibbares Getrieberad 70, insbesondere ein Zahnrad, an-
geordnet. Dabei ist der Winkelpositionssensor 80 zumindest teilweise am Getrie-
berad 70 angeordnet.

Der Winkelpositionssensor 80 weist bevorzugt einen Signalgeber 72 und einen
mit dem Signalgeber 72 in Wirkverbindung stehenden Signalempfanger 52 auf,
wobei der Signalgeber 72 am Getrieberad 70 angeordnet ist. Dabei ist der Sig-
nalgeber 72 als Magnet 73 ausgebildet, welcher bevorzugt anndhernd zentrisch
in der Mitte des Getrieberades 70 angeordnet ist. Die in der Fig. 1 dargestellte
Position dient lediglich zur Verdeutlichung der moglichen Verwendung eines
magnetischen Signalgebers 73, jedoch nicht zur Festlegung einer bestimmten
Position am Getrieberad 70, die wie zuvor beschrieben bevorzugt zentrisch ist.

Alternativ kann der Signalgeber 72 beispielsweise auch als ein optischer Signal-
geber 74 ausgebildet sein. Der mit diesem Signalgeber 72 in Wirkverbindung



10

15

20

25

30

35

WO 2016/124416

stehende Signalempfanger 52 ist beispielsweise im Getriebegehduse 55 ange-
ordnet.

Bevorzugt weist das Getriebegehause 55 einen Deckel 90 auf, in den eine Aus-
werteelektronik 92 und ein Steuergerat 94 integriert sind. Alternativ kann auch
nur die Auswerteelektronik 92 oder nur das Steuergerat 94 in den Deckel 90 in-
tegriert sein. Ferner ist es mdglich, den Signalempfanger 52 im Deckel 90 des
Getriebegehduses 55 anzuordnen.

In dem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel sind die Antriebswelle 15 und die Ab-
triebswelle 60 Uber ein Schneckengetriebe miteinander verbunden, wobei die An-
triebswelle 15 beispielhaft als Schneckenwelle ausgebildet ist, welche in das
exemplarisch als Zahnrad ausgebildete Getrieberad 70 der Abtriebswelle 60 ein-
greift. Alternativ sind allerdings auch andere Getriebeformen denkbar, wobei je-
doch aufgrund einer méglichen Drehzahllibersetzung und aktueller Herstellungs-
kosten ein Schneckengetriebe bevorzugt ist.

Im Betrieb der Antriebseinheit 100 wird der elektronisch kommutierte Antriebsmo-
tor 10 bestromt und bringt somit die Antriebswelle 15 zum Drehen. Uber das
nach Art eines Schneckengetriebes ausgebildete Getriebe 50 wird die Drehung
der Antriebswelle 15 auf die Abtriebswelle 60 Gbertragen. Dabei kann in einem
ersten Schritt eine Winkellage der Abtriebswelle 15 durch den Winkelpositions-
sensor 80 Uber den Signalgeber 72 und den Signalempfanger 52 bestimmt wer-
den, welche durch die Auswerteelektronik 92 ein Signal fiir das Steuergerat 94
erzeugen. In Abhangigkeit von der Winkellage der Abtriebswelle 60 kann in ei-
nem zweiten Schritt eine Antriebswellenwinkellage der Antriebswelle 15 des An-
triebsmotors 10 bestimmt werden. Uber die derart ermittelte Antriebswellenwin-
kellage der Antriebswelle 15 kann durch das Steuergerat 94 eine Kommutierung
des Antriebsmotors 10 gesteuert werden.

Hierzu wird beispielsweise bei der Produktion der Antriebseinheit 100 im Steuer-
gerat 94 ein jeweils optimaler Kommutierungszeitpunkt fir den jeweiligen elekt-
ronisch kommutierten Antriebsmotor 10 programmiert und eine Lage des Rotors
20 in Bezug auf einen jeweiligen Absolutwinkel an der Abtriebswelle 60 vorgege-
ben. Im Steuergerat 94 wird die aktuelle Position des Absolutwinkelsensors 80
am Getrieberad 70 ermittelt und abgelegt und ein Bezug auf den optimalten
Kommutierungszeitpunkt des Antriebsmotors 10 hergestellt. Uber das Steuerge-

PCT/EP2016/051290
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rat 94 sowie die darin implementierte Software berechnet das Steuergerat 94 alle
weiteren Kommutierungszeitpunkte basierend auf der Ubersetzung am Getriebe
50 zwischen Antriebswelle 15 und Abtriebswelle 60, sowie einer Polpaarzahl des

elektronisch kommutierten Gleichstrommotors 10.
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Anspriiche

Antriebseinheit (100) fir ein Wischersystem, mit einem elektronisch kommu-
tierten Antriebsmotor (10), der eine Antriebswelle (15) aufweist, und mit ei-
nem Getriebe (50), das eine von der Antriebswelle (15) antreibbare Ab-
triebswelle (60) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass der Abtriebswelle
(60) des Getriebes (50) mindestens ein Winkelpositionssensor (80) zur Be-
stimmung einer jeweiligen Winkellage der Abtriebswelle (60) zugeordnet ist.

Antriebseinheit nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der An-
triebsmotor (10) nach Art eines birstenlosen Gleichstrommotors (11) ausge-
flhrt ist.

Antriebseinheit nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebswelle (15) des Antriebsmotors (10) und die Abtriebswelle (60) des
Getriebes (50) in einem vorgegebenen Winkel zueinander angeordnet sind,
insbesondere rechtwinklig.

Antriebseinheit nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass auf der Ab-
tricbswelle (60) des Getriebes (50) ein von der Antriebswelle (15) des An-
triebsmotors (10) antreibbares Getrieberad (70) angeordnet ist, insbesonde-
re ein Zahnrad.

Antriebseinheit nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass der mindes-
tens eine Winkelpositionssensor (80) zumindest teilweise am Getrieberad
(70) angeordnet ist.

Antriebseinheit nach Anspruch 4 oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass der
mindestens eine Winkelpositionssensor (80) einen Signalgeber (72) und ei-
nen mit dem Signalgeber (72) in Wirkverbindung stehenden Signalempfan-

ger (562) aufweist, wobei der Signalgeber (72) am Getrieberad (70) angeord-
net ist.

PCT/EP2016/051290
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Antriebseinheit nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Signal-
geber (72) als Magnet (73) ausgebildet ist.

Antriebseinheit nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Signal-
geber (72) als optischer Signalgeber (74) ausgebildet ist.

Antriebseinheit nach einem der Anspriiche 3 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass das Getriebe (50) ein Getriebegehause (55) aufweist, in dem die An-
triebswelle (15) des Antriebsmotors (10) und die Abtriebswelle (60) des Ge-
triebes (50) zumindest abschnittsweise in dem vorgegebenen Winkel zuein-
ander angeordnet sind.

Antriebseinheit nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass das Getrie-
begehause (55) einen Deckel (90) aufweist, wobei in dem Deckel (90) eine
Auswerteelektronik (92) und/oder ein Steuergerat (94) integriert ist.

Antriebseinheit nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der mindestens eine Winkelpositionssensor (80) ein Ab-

solutwinkelsensor ist.

Antriebseinheit nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Getriebe (50) nach Art eines Schneckengetriebes
ausgebildet ist.

Verfahren zur Ermittlung einer Winkellage einer Antriebswelle (15) eines
elektronisch kommutierten Antriebsmotors (10) einer Antriebseinheit (100)
fur ein Wischersystem, wobei die Antriebseinheit (100) ein Getriebe (50) mit
einer von der Antriebswelle (15) antreibbaren Abtriebswelle (60) aufweist,
dadurch gekennzeichnet, dass in einem ersten Schritt mittels mindestens ei-
nes der Abtriebswelle (60) zugeordneten Winkelpositionssensors (80) eine
Abtriebswellenwinkellage der Abtriebswelle (60) des Getriebes (50) bestimmt
wird, und in einem zweiten Schritt auf Basis der bestimmten Abtriebswellen-
winkellage eine Antriebswellenwinkellage der Antriebswelle (15) des An-
triebsmotors (10) bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass auf Basis der
Antriebswellenwinkellage der Antriebswelle (15) eine Kommutierung des An-
triebsmotors (10) gesteuert wird.
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15. Verfahren nach Anspruch 13 oder 14, dadurch gekennzeichnet, dass die
Bestimmung der Abtriebswellenwinkellage der Abtriebswelle (60) und/oder
der Antriebswellenwinkellage der Antriebswelle (15) durch eine zugeordnete

5 Auswerteelektronik (92) erfolgt.

16. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass die Kommutie-
rung des Antriebsmotors (10) durch ein zugeordnetes Steuergerat (94) er-

folgt.
10
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