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(57) Abstract: The invention relates to a motor vehicle actuator (1),
such as a clutch actuator (1) or a transmission actuator (1), compris-
ing a stator (2), relative to which a rotor (3) can be rotated in accor-
dance with current flow in order to force an adjusting motion, for
example a longitudinal motion, of an actuating element (4), such as
a spindle, by means of a rotational motion, wherein an absolute sen-
sor (5), by means of which the absolute position of the actuating el-
ement (4) is determined, is used and wherein a controller (6) is used
to specity the direction of rotation of the rotor (3), which controller
uses the value provided by the absolute sensor (5).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft einen Kraftfahr-
zeugaktor (1), wie einen Kupplungsaktor (1) oder einen Getriebeak-
tor (1), mit einem Stator (2), zu dem ein Rotor (3) stromflussabhén-
gig verdrehbar ist, um durch eine Drehbewegung eine Verstellbewe-
gung, etwa eine Langsbewegung, eines Stellelementes (4), wie einer
Spindel, zu erzwingen, wobei ein Absolutsensor (5), mittels dessen
die Absolutposition des Stellelementes (4) ermittelt ist, eingesetzt ist
und wobei eine Steuerung (6) zum Vorgeben der Drehrichtung des
Rotors (3) eingesetzt ist, die jenen vom Absolutsensor (5) gestellten
Wert verwendet.
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Kraftfahrzeugaktor mit hochauflosendem Absolutsensor

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Kraftfahrzeugaktor / Aktor, wie einen
Kupplungsaktor oder einen Getriebeaktor, mit einem Stator, zu dem ein Rotor
stromflussabhangig verdrehbar ist, um durch eine Drehbewegung eine
Verstellbewegung, etwa eine Langsbewegung, eines Stellelementes, wie einer
Spindel / Gewindespindel / Spindelstange, zu erzwingen / zu bewirken, wobei ein
Absolutsensor, mittels dessen die Absolutposition des Stellelementes oder des Rotors

ermittelt ist, eingesetzt ist.

Aus der WO 2015/117 612 A2 ist ein Aktor mit einer Planetenwalzgewindespindel
(PWG) bekannt, insbesondere fur die Betatigung einer Kupplung eines Fahrzeuges,
wobei mit einer Gewindespindel mehrere Planetenrollen in Eingriff stehen, die mit
einem die Planetenrollen umringenden Hohlrad kdmmen, wobei die Planetenrollen an
beiden Enden in einem Planetenrollentrager positioniert sind und die Planetentrager
drehfest mit einer, das Hohlrad umringenden und an beiden Enden radial nach innen
weisenden Hulse abgestutzt sind, wobei erfindungsgemal die Hulse und die darin
abgestutzten Planetentrager axial festgelegt und mit einem Rotor eines Antriebes
drehfest verbunden und um eine Drehachse antreibbar sind, die Gewindespindel
drehfest abgestutzt ist und die Gewindespindel bei Rotation des Rotors und der in der
Hulse abgestutzten Planetentrager einen axialen Hub vollfUhrt. Dabei sind rotorseitig

ein Signalgeber und statorseitig ein Drehsensor angeordnet.

Ebenso ist aus der WO 2015/149775A1 ein modulares Aktorkonzept fur
Kupplungsaktoren bekannt, insbesondere Kupplungs- und / oder Getriebeaktoren, bei
dem ein modulares Konzept vorgeschlagen wird. Hierfur ist ein E-Motor mit einem
universalen Flansch vorgesehen. Uber diesen Flansch kann dann eine
elektrohydraulische oder elektromechanische Betatigungsstrecke angeschlossen
werden. Mittels des so entstandenen Aktors kann dann eine Kupplung und / oder eine
Getriebestelleinrichtung betétigt werden. Insbesondere fur die Verwendung fur einen
elektrohydraulischen Aktor kann das Motorgehause noch eine Aufnahme fur einen

Drucksensor aufweisen.
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Ein Problem des aktuellen Stands der Technik ist, dass bei blUrstenlosen Motoren
ohne Kommutierungssensoren die Winkeleinstellung des Rotors im Stillstand
zunachst nicht bekannt ist. Dadurch kann der Motor zwar angefahren werden, jedoch
ist die Drehrichtung nicht vorhersagbar. Es ist méglich, den Motor (auf Verdacht)
anfahren zu lassen und aufgrund seiner Reaktion (Drehrichtung) zu bestimmen, ob
die Richtung korrekt ist oder ob die Drehrichtung geandert werden muss. Bei Aktoren
fur Kraftfahrzeuge ist diese Methode jedoch prinzipbedingt meist nicht erlaubt und sie
bendtigt Zeit. Zum Anfahren ist es also notwendig, die relative Stellung des Rotors
zum Stator, bzw. zu den Spulen zu kennen, wenn man keine Richtungsumkehr in

Kauf nehmen will oder kann.

Eine Alternative ist die Bestimmung der Induktivitdt der Spulen im Stillstand und
dartber die Bestimmung der Rotorstellung, um den Motor aus dem Stillstand heraus
in der gewunschten Richtung anfahren zu lassen. Dies erfordert jedoch zuséatzliche,
kostenintensive elektronische Bauteile und die Bestimmung der Rotorstellung

erfordert ebenso Zeit.

Es ist daher die Aufgabe der Erfindung, die Nachteile aus dem Stand der Technik
abzustellen und wenigstens zu mindern und insbesondere einen Aktor fur ein
Kraftfahrzeug / Kraftfahrzeugaktor zur Verfugung zu stellen, der eine Drehrichtung des

Rotors zum Stator im Stillstand vorbestimmen und steuern kann.

Die Aufgabe der Erfindung wird bei einem gattungsgemallen Kraftfahrzeugaktor
dadurch gel6st, dass eine Steuerung zum Vorgeben der Drehrichtung des Rotors

eingesetzt ist, die jenen vom Absolutsensor gestellten Wert verwendet / nutzt.

Es hat sich Uberraschenderweise herausgestellt, dass ein mit einem Rotor und Stator
(E-Motor) versehener erfindungsgeméaler Kraftfahrzeugaktor, der mit einem
Absolutsensor ausgestattet ist, bereits diese Aufgabe erfullen kann, indem Uber
diesen Absolutsensor die Rotorwinkelposition direkt oder indirekt im Stillstand
bestimmt und von der Steuerung zum Vorgeben der Drehrichtung verwendet wird,
woraufhin ein sofortiges Anfahren des Motors in der gewulnschten Drehrichtung
moglich ist. Auf diese Weise kénnen weitere elektronische / elektrische Bauteile zur

genauen Winkelpositionsbestimmung Uber Induktivitatsmessung, beispielsweise Hall-
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Sensoren, entfallen, wodurch sich eine Kostenersparnis und darUber hinaus eine

Verringerung des Flachen- bzw. Bauraumbedarfs ergibt.

Weiter kann ein Zeitverlust beim Anfahren aus dem Stillstand gegenuber Aktoren mit
Rotor und Stator mit Kommutierungssensoren vermieden werden. Auch kénnen so
Auslegungsprobleme bei einer Auslegung des Magnetkreises auf mehrere Sensoren
vermieden werden. Die Dynamik und die Verfugbarkeit des Kraftfahrzeugaktors

werden deutlich verbessert.

Vorteilhafte Ausfuhrungsformen sind in den Unteransprichen beansprucht und

werden nachfolgend erlautert.

Es ist zweckmalig, wenn die Steuerung so ausgelegt ist, dass sie die Drehrichtung
des Rotors relativ zum Stator in Abhangigkeit von der Verschieberichtung des
Verstellelements wahlt. Bei vielen Kraftfahrzeugaktoren ist es notwendig, dass eine
Verschieberichtung des Verstellelements eingehalten wird, da eine Richtungsumkehr
nicht erlaubt oder nicht méglich ist. Uber eine gewahlte Drehrichtung des Rotors
relativ zum Stator |asst sich das Verstellelement in die gewunschte Richtung bewegen

/ verschieben / verdrehen.

Weiter ist es von Vorteil, wenn der Absolutsensor ein so hochauflésender Sensor ist,
dass ein Rickschluss auf die reale Winkellage des Rotors zum Stator erméglicht ist.
Durch einen solch hochauflésenden Absolutsensor kann die reale Winkellage
hinreichend genau erfasst werden, dass die Steuerung nach Auswertung dieses
Absolutwerts(-Signals) den Rotor gegenuber dem Stator aus dem Stillstand heraus in
der gewunschten Richtung anfahren kann. Eine entsprechend durch die Steuerung
vorgegebene Bestromung lasst den Rotor zum Stator stromflussabhangig in eine

vorbestimmte Richtung drehen.

Vorzugsweise ist der Absolutsensor als Absolutwinkelsensor oder als
Absolutwegesensor ausgelegt. Der Absolutwinkelsensor kann einen absoluten Winkel
bzw. eine absolute Winkellage, insbesondere des Rotors gegeniber dem Stator,
bestimmen, um eine reale Winkellage des Rotors an die Steuerung weiterzugeben,

welcher einer relativen Lage von Rotor zu Stator entspricht. Diese relative Lage ist
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durch den Absolutwinkelsensor so gut bestimmt, dass durch einen durch die
Steuerung vorgegebenen / gesteuerten (zeitabhangigen) Stromfluss die Drehrichtung
zum Anfahren / fur eine Drehbewegung vorgegeben ist. Es kann ebenso ein
Absolutwegesensor verwendet werden, um bei einer Winkelrickrechnung aus einem
Absolutweg-Signal eines Absolutwegesensors in  Kombination mit einem,
insbesondere steigungstreuem, Rotations-Linear-Getriebe oder Rotations-Linear-
Zusammenspiel, bei dem eine (absolute) Wegposition eindeutig einer (absoluten)
Winkelposition zugeordnet werden kann, einen Absolutwinkel des Rotors zum Stator
zu erhalten. Dieser Absolutwinkel entspricht wieder hinreichend genau einer relativen,

realen Winkellage des Rotors zum Stator.

Es hat sich als zweckmaRig erwiesen, wenn der Absolutsensor so ausgelegt ist, dass
er die Relativlage des als Gewindespindel / Spindelstange ausgelegten
Stellelementes zu ihm bestimmt. Ein Rotations-Linear-Getriebe, beispielsweise mit
einer Gewindespindel als Stellelement, ist eine bewahrte Vorrichtung, um einen
Kraftfahrzeugaktor mit einem axialbeweglichen Stellelement auszulegen. Uber eine
Lagebestimmung der Gewindespindel gegenuber dem Sensor lasst sich insbesondere
eine absolute Position der Gewindespindel und weiter ein Absolutwinkel des Rotors
gegeniiber dem Stator ermitteln / bestimmen / berechnen. Uber die Relativlage des
als Gewindespindel ausgelegten Stellelementes kann der Absolutsensor also eine

reale Winkellage des Rotors zum Stator ermitteln.

Vorzugsweise besitzt die Gewindespindel eine lineare Steigung und / oder ist

steigungstreu.

Insbesondere wird ein steigungstreues Rotations-Linear-Getriebe in  dem
Kraftfahrzeugaktor eingesetzt bzw. weist der Kraftfahrzeugaktor ein solches
steigungstreues Rotations-Linear-Getriebe zum Aktuieren auf. Hierdurch wird eine
eindeutige Zuordnung von Absolutweg / -position zu Absolutwinkel erreicht und der
Absolutsensor kann Uber die Steigungstreue wieder eine Winkellage des Rotors zum

Stator bestimmen.

Weiter ist es von Vorteil, wenn die Gewindespindel spielfrei mit einer Mutter in Eingriff

steht und / oder spielfrei mit Planeten im Wirkeingriff steht. Durch diese Spielfreiheit
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wird ein ermittelter Absolutwert nicht verfalscht bzw. weist ein Absolutwert eine hohe
Gute mit einer entsprechend hohen Auflésung auf um einer realen Winkellage des

Rotors zum Stator zu entsprechen bzw. hinreichend genau nahezukommen.

Vorzugsweise ist das Stellelement ein Teil eines Getriebes. Durch eine direkte
Bestimmung der Absolutposition des Stellelements, welches ein Teil eines Getriebes
ist, lassen sich unter anderem weitere Messfehler, wie Anbindungsmessfehler oder

Ubertragungsmessfehler, vermeiden.

Es ist zweckmahig, wenn das Getriebe als (synchronisierte)
Planetenwalzgewindespindel (SPWG |/ PWG) ausgelegt ist. Diese
Planetenwalzgewindespindel ist ein bewdahrter Aktor mit einem Rotor und einem
Stator, bei dem eine rotatorische Drehbewegung in eine lineare Translation mittels der
Planetenwalzgewindespindel Ubertragen wird, und welche kompakt gestaltet werden
kann. Eine Rotorwinkellage wird direkt oder indirekt im Stillstand bestimmt, um eine
Drehbewegung des Rotors in der gewunschten Richtung aus dem Stillstand heraus zu

starten.

Es ist zweckmanRig, wenn der Kraftfahrzeugaktor als modularer Kupplungsaktor (MCA)
ausgefuhrt / ausgelegt ist. Durch dieses modulare Konzept kann je nach Bedarf eine
elektrohydraulische oder elektromechanische Betatigungsstrecke angeschlossen
werden, mittels derer ein modularer Kupplungsaktor beispielsweise eine Kupplung

oder eine Getriebestelleinrichtung betatigen kann.

Die Erfindung betrifft mit anderen Worten eine Dynamiksteigerung und eine
Verfugbarkeitsoptimierung fur einen (Kraftfahrzeug-)Aktor, in welchem ein sensorloser
E-Motor zum Einsatz kommt. Durch die Auswertung von Absolutwert-Signalen kann
der Motor aus dem Stillstand ohne ansonsten notwendige Induktionsbestimmungen
und die dafur notwendigen Bauteile in der gewunschten Richtung angefahren werden.
Bedingung ist lediglich, dass der Absolutwinkelsensor (bzw. die Winkelriickrechnung
aus einem Absolutwegesensor) eine entsprechend gute Winkelauflésung und damit
der Rotorstellung zur Verfugung stellt, um zum schnellen Anfahren in der
gewunschten Richtung die Bestromung der entsprechenden Spulen direkt vornehmen

zu kénnen.
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Zur Vermeidung von zusatzlichen Bauteilen sieht die Erfindung vor, einen bereits
vorhandenen Absolutweg- oder Absolutwinkelsensor des Aktors zu verwenden, um
die Relativposition des Rotors wenigstens so genau zu bestimmen, dass ein Starten
des Motors in die richtige Richtung mdéglich ist. Eine Verwendung dieses Sensors zum
Kommutieren ist nicht vorgesehen. Fur die Verwendung eines Absolutwegesensors ist
ein  steigungstreues  Rotations-Linear-Getriebe  wie eine  (synchronisierte)
Planetenwalzgewindespindel (SPWG / PWG) notwendig, da nur dann ein eindeutiger
Zusammenhang zwischen Linearposition eines Aktorelements und der Rotorstellung
besteht. Die Idee ist also einen Absolutsensor (z. B. Multiturn) mit so hoher Auflésung
zu verwenden, dass auf die hochauflésenden Hallsensoren verzichtet werden kann.
Der Vorteil besteht in kostentechnischen und technischen Auslegungsvorteilen, da

z.B. der Magnetkreis auf nur einen Sensor optimiert werden kann.

Die Erfindung wird nachfolgend anhand bevorzugter Ausfuhrungsbeispiele mit Hilfe

von Figuren naher erlautert. Es zeigen:

Fig.1 im Langsschnitt einen Kraftfahrzeugaktor mit einem Absolutwinkelsensor mit

einer Planetenwalzgewindespindel.

Fig. 2 im Langsschnitt einen Kraftfahrzeugaktor mit einem Absolutwegesensor und

einer Gewindespindel.

Die Figuren sind schematischer Natur und sollen nur dem Verstandnis der Erfindung
dienen. Gleiche Elemente sind mit denselben Bezugszeichen versehen. Die Merkmale

der verschiedenen Ausfuhrungsbeispiele kénnen untereinander ausgetauscht werden.

Fig. 1 =zeigt einen erfindungsgemallen Kraftfahrzeugaktor 1, der einen im

Wesentlichen ringférmig aufgebauten Stator 2 mit Spulen aufweist, zu dem ein
innenliegender Rotor 3 verdrehbar ist, um eine mit dem Rotor 3 (Uber ein Rotations-
Linear-Getriebe) in Wirkeingriff stehende Gewindespindel / Spindelstange 4, welche
als Stellelement dient, ldngs bzw. linear zu verschieben. Ein Absolutsensor 5, welcher

als ein Absolutwinkelsensor 5° ausgefuhrt ist und den Absolutwinkel des Rotors 3
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relativ zum Stator 2 ermittelt, Ubertrégt / Ubergibt diesen ermittelten Wert / diesen

Absolutwinkel an eine Steuerung 6.

An dem Rotor 3 ist an einer Stirnseite, umlaufend um dessen Drehachse bzw. um die
Achse der Gewindespindel 4, ein Magnetring 7 als Signalgeber / Sensorerfassungsteil
angeordnet. Der radiale Abstand des Absolutwinkelsensors 5° zur Drehachse des
Rotors 3 bzw. zur Achse der Gewindespindel 4 und der radiale Abstand des
Magnetrings 7 zur Drehachse des Rotors 3 bzw. zur Achse der Gewindespindel 4 sind
in etwa gleich gro3. Ein (Ring-)Abschnitt des Magnetrings 7 befindet sich bei einer
Drehung des Rotors 3 stets im Bereich bzw. in unmittelbarer axialer Nahe des
Absolutwinkelsensors 5 und erlaubt Ruckschlusse auf die Drehbewegung und die
absolute, reale Winkelposition des Rotors 3 durch den Absolutwinkelsensor 5. Weiter
ist der Absolutwinkelsensor 5° auf einer Platine 8, insbesondere senkrecht zur
Drehachse des Rotors 3 bzw. zur Achse der Gewindespindel 4, angebracht, welche

innerhalb eines Gehauses 9 des Kraftfahrzeugaktors 1 angeordnet ist.

Der Absolutwinkelsensor 5° hat eine so hohe Auflésung, dass Uber den Magnetring 7,
welcher am Rotor 3 angebracht ist, eine hinreichend genaue Lage des Rotors 3
gegenuber dem Stator 2 bestimmt werden kann. Es kann so ein Absolutwinkel
ermittelt werden, welcher der realen (Absolut-) Winkellage des Rotors 3 entspricht.
Die Steuerung 6 kann anhand der ermittelten Absolutwinkellage des Rotors 3 eine
relative Position des Rotors 3 gegentber dem Stator 2 ableiten, beispielsweise Uber
eine hinterlegte Tabelle oder Kennlinie in der Steuerung fur eine Beziehung
Absolutwinkellage zu relativer Position vom Rotors 3 zum Stator 2, so dass die
Steuerung 6 in Abhangigkeit der ermittelten Absolutwinkellage bzw. ggf. daraus
ermittelten relativen Position des Rotors 3 die (Anfangs-)Bestromung der Spulen der
Spulen des Stators 2 derart vornehmen kann, um den Rotor 3 in eine vorbestimmte

Drehrichtung anfahren und anschliel3end drehen zu lassen.

Der Kraftfahrzeugaktor 1 nutzt in dieser  Ausfuhrungsform eine
Planetenwalzgewindespindel (PWG) 10 als steigungstreues Rotations-Linear-
Getriebe, um eine Drehbewegung des Rotors 3 in eine Linearbewegung der
Gewindespindel 4 umzuwandeln / umzusetzen. Die Gewindespindel 4 ist dafur an

einem axialen Ende 11 drehfest mit einer FUhrungsmutter 13 verbunden, welche ein
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MehrkantauRenprofil fur eine drehfeste und axiale Fuhrung zum Gehause 9 aufweist.
Ebenso weist die Gewindespindel 4 radial auRenseitig ein AuRengewinde 14 auf, das
mit mehreren Planeten 12 der Planetenwalzgewindespindel 10, welche sich bei
Rotation des Rotors 3 drehen, in Eingriff steht. Eine Drehung des Rotors 3 fuhrt zu
einer Drehung der Planetenwalzgewindespindel 10. Uber den Gewindeeingriff
zwischen der axial festen Planetenwélzgewindespindel 10 und der drehfesten
Gewindespindel 4 die Drehung der Planetenwéalzgewindespindel 10 zu einer axialen
(translatorischen) Verschiebung der Gewindespindel 4 entlang ihrer Langsachse und

einen axialen Hub der Gewindespindel 4.

Das AuRengewinde 14 der Gewindespindel 4 weist ein lineares Gewinde auf, so dass
uber die Planetenwalzgewindespindel 10, welche als steigungstreues Rotations-
Linear-Getriebe eingesetzt ist, wenn ein Referenzpunkt / Nullpunkt der
Gewindespindel 4 bekannt ist, anhand der durch den Absolutwinkelsensor 5
ermittelten Absolutwinkellage auch eine (Absolut-) Linearposition der Gewindespindel
4 bzw. die axiale Lage der Gewindespindel 4 bestimmt werden kann. Hierfur ist in der
Steuerung 6 eine Beziehung der (Absolut-)Winkellage des Rotors 3 zur (Absolut-
)Linearposition der Gewindespindel 4 hinterlegt. Die Beziehung von Winkellage zu
Linearposition kann wieder insbesondere in Form einer Tabelle oder einer Kennlinie in
der Steuerung 6 hinterlegt sein. So kann erfindungsgemal mit nur einem
Absolutwinkelsensor 5° einerseits die relative Lage des Rotors 3 zum Stator 2
bestimmt werden, um ein Anfahren / Drehen des Rotors 3 in einer vorbestimmten
Drehrichtung zu realisieren, und andererseits eine absolute Linearposition der

Gewindespindel 4 des Kraftfahrzeugaktors 1 fur eine Aktuierung bestimmt werden.

Fig. 2 zeigt einen Kraftfahrzeugaktor 1 einer zweiten AusfUhrungsvariante mit einem
als Absolutwegesensor 5 ausgefuhrten Absolutsensor 5, der eine axiale (Linear-)
Position der Gewindespindel 4 bestimmen kann. Der Absolutwegesensor 5 ist in
dieser Variante als Sensorbaustein ausgefuhrt, welcher parallel zur Rotationsachse
des Rotors 3 und zur Achse der Gewindespindel 4 liegt und radial auRerhalb der
Gewindespindel 4 in dem Gehduse 9 angeordnet ist. An dem vom Rotor 3
wegweisenden axialen Ende der Gewindespindel 4 ist ein Magnet 7 als Signalgeber

starr und spielfrei fixiert, welcher sich mit der Gewindespindel 4 bewegt. Der Magnet
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7' stellt ein eindeutiges Magnetfeld fur den sich in Langsrichtung erstreckenden
Absolutwegesensor 5“ bereit. Der Absolutweg bzw. die absolute Position des
Magneten 7° und damit der Gewindespindel 4 kann durch den Absolutwegesensor 5

hochauflésend ermittelt werden.

Ein steigungstreues Rotations-Linear-Getriebe 15 wandelt dabei eine Drehbewegung
des Rotors 3 in eine lineare Bewegung der Gewindespindel 4 um. Die Gewindespindel
4 weist wiederum ein lineares AuRengewinde 14 auf. Uber die eindeutige Zuordnung
der Position / des Absolutweges der Gewindespindel 4 durch das steigungstreue
Rotations-Linear-Getriebe und der spielfreien Ausgestaltung aller Wirkeingriffe des
Rotations-Linear-Getriebes 15 kann mit Hilfe einer Winkelrickrechnung Uber die
Steuerung 6, in welcher die Beziehung der absoluten Winkellage des Rotors 3 zu der
absoluten Linearposition der Gewindespindel 4 hinterlegt ist, ein Absolutwinkel,
welcher einer realen (Absolut-) Winkellage des Rotors 3 des Rotations-Linear-
Getriebes 15 entspricht, ermittelt werden. Uber eine Rickrechnung der Steuerung 6
Uber die dort hinterlegte Beziehung von Absolutwinkel zu relativen Winkel von Rotor 3
zu Stator 2, kann die Drehrichtung des Rotors 3 vorbestimmt werden, um ein
Anfahren in der gewulnschten Richtung durch eine vorbestimmte Bestromung der
Spulen direkt vornehmen zu kénnen. Mit dem einen Absolutwegesensor 5“ kann in
diesem Kraftfahrzeugaktor 1 also durch eine direkte Bestimmung des Absolutweges
der Gewindespindel 4 darUber hinaus indirekt mittels der Steuerung 6 eine relative
Winkellage des Rotors 3 zum Stator 2 ermittelt werden, um den Rotor 3 in der

vorbestimmten Richtung anzufahren.

Es ist natUrlich auch moéglich, den Rotor 3 direkt oder ein drehfest mit dem Rotor 3
verbundenes Element als Stellelement zu verwenden. Somit muss das Stellelement
nicht zwangslaufig eine ftranslatorische, sondern kann ebenso eine rotatorische
Bewegung ausfihren. Auch muss ein AuRengewinde 14 einer Gewindespindel 4 nicht
unbedingt gleichbleibend sein, sondern kann Uber unterschiedliche Steigungen in
unterschiedlichen Abschnitten in Axialrichtung entsprechend den Aufgaben des Aktors
angepasst werden. Einzige Bedingung ist und bleibt, dass Uber das Rotations-Linear-
Getriebe letztlich einem Absolutweg des Stellelements eindeutig ein Absolutwinkel

bzw. eine Absolut-Winkellage des Rotors 3 zum Stator 2 zugeordnet werden kann. Ein
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erfindungsgemalier Kraftfahrzeugaktor 1 kann natarlich als modularer Kupplungsaktor
(MCA) ausgefuhrt sein, um eine hohe Flexibilitdt fur verschiedene

Anwendungsbereiche oder Weiterentwicklungen bereitzustellen.

Weiter lieRe sich statt des Magnetrings 7 oder des Magnets 7° auch eine optische
Markierung, beispielsweise mittels eines umlaufenden oder langsgezogenen
optischen  Erkennungs-Codes realisieren, welcher von einem optischen
Erfassungsgerat als Absolutsensor 5 erfasst wird und als ein der Steuerung 6

bereitgestellter Absolutwert verwendet wird.

Die Steuerung 6 kann eine beliebige Steuerung sein, insbesondere elektrotechnische,
die dafur ausgelegt ist, den vom Absolutsensor 5 gestellten Wert zu verwenden und
den zum Stator 2 verdrehbaren Rotor 3 stromflussabhéngig gezielt in eine

vorbestimmte Drehbewegung in eine vorbestimmte Drehrichtung zu versetzen.
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Bezugszeichenliste

Kraftfahrzeugaktor

Stator

Rotor

Stellelement

Absolutsensor
Absolutwinkelsensor
Absolutwegesensor
Steuerung

Signalgeber / Sensorerfassungsteil / Magnetring
Magnet

Platine

Gehause
Planetenwalzgewindespindel
Axiales Ende

Planeten

FUhrungsmutter
AulRengewinde

Rotations-Linear-Getriebe
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Patentanspriiche

Kraftfahrzeugaktor (1) mit einem Stator (2), zu dem ein Rotor (3)
stromflussabhangig verdrehbar ist, um durch eine Drehbewegung eine
Verstellbewegung eines Stellelementes (4) zu erzwingen, wobei ein
Absolutsensor (5), mittels dessen die Absolutposition des Stellelementes (4)
ermittelt ist, eingesetzt ist, dadurch gekennzeichnet, dass eine Steuerung (6)
zum Vorgeben der Drehrichtung des Rotors (3) eingesetzt ist, die jenen vom

Absolutsensor (5) gestellten Wert verwendet.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerung (6) so ausgelegt ist, dass sie die Drehrichtung des Rotors (3) relativ
zum Stator (2) in Abhangigkeit von der Verschieberichtung des Stellelements
(4) wahlt.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet,
dass der Absolutsensor (5) ein so hoch auflésender Sensor ist, dass ein
Ruckschluss auf die reale Winkellage des Rotors (3) zum Stator (2) ermdglicht

ist.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach einem der Anspriche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass der Absolutsensor (5) als Absolutwinkelsensor (5°) oder

als Absolutwegesensor (5*) ausgelegt ist.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass der
Absolutsensor (5) so ausgelegt ist, dass er die Relativlage des als

Gewindespindel (4) ausgelegten Stellelementes (4) zu ihm bestimmt.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
in dem Kraftfahrzeugaktor (1) ein steigungstreues Rotations-Linear-Getriebe

(10, 15) eingesetzt ist.
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Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet,
dass die Gewindespindel (4) spielfrei mit einer Mutter (13) in Eingriff steht und /
oder spielfrei mit Planeten (12) in Wirkeingriff steht.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach einem der Anspriuche 1 bis 7, dadurch

gekennzeichnet, dass das Stellelement (4) ein Teil eines Getriebes ist.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass das

Getriebe als Planetenwalzgewindespindel (10) ausgelegt ist.

Kraftfahrzeugaktor (1) nach einem der Anspriche 1 bis 9, dadurch
gekennzeichnet, dass der Kraftfahrzeugaktor (1) als modularer

Kupplungsaktor (1) ausgefuhrt ist.
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