"R ‘ Paent.und Markenan AR AVENEAPERA R0 r

(9DE 10 2020 106 785 A1 2021.09.16

(12) Offenlegungsschrift

(21) Aktenzeichen: 10 2020 106 785.2 (51) Int CL.:
(22) Anmeldetag: 12.03.2020 B62D 3/08 (2006.01)

(43) Offenlegungstag: 16.09.2021

(71) Anmelder: (72) Erfinder:
Schaeffler Technologies AG & Co. KG, 91074 Sauer, Christoph, 91466 Gerhardshofen, DE
Herzogenaurach, DE

Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen.

(54) Bezeichnung: Hinterachslenkung und Lenkwinkelmessung an der Hinterachse eines Kraftfahrzeugs

(57) Zusammenfassung: Eine Hinterachslenkung fir ein
Kraftfahrzeug umfasst einen Elektromotor (9), welcher Uiber
ein Untersetzungsgetriebe (6) mit einem eine Gewindemut-
ter (5) und eine Spindel (3) umfassenden Spindeltrieb (2) ge-
koppelt ist, wobei zu lenkende Rader des Kraftfahrzeugs mit
der Spindel (3) des Spindeltriebs (2) gekoppelt sind, und wo-

bei ein erster Rotorlagegeber (11) am Elektromotor (9) und o 2 ;

ein zweiter Rotorlagegeber (12) zur Zustandserfassung am s AL 4 4 =
Spindeltrieb (2) vorgesehen ist. Mit Hilfe des zweiten Rotor- i e / Sw o
lagegebers (12) wird eine Winkellage eines Planetentragers @ hing : [ ] H 0l @/
(21), welcher zwischen das Umschlingungsgetriebe (6) und ) /] ] [

die Spindel (3) des Spindeltriebs (2) geschaltet ist, detektiert. 15 ca s Mo
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine nach dem Ober-
begriff des Anspruchs 1 ausgebildete Hinterachslen-
kung fir ein Kraftfahrzeug. Ferner betrifft die Erfin-
dung ein Verfahren zur Lenkwinkelmessung an der
Hinterachse eines Kraftfahrzeugs.

[0002] Eine gattungsgemafRe Hinterachslenkung ist
aus der DE 10 2015 206 678 A1 bekannt. Ein Aktua-
tor dieser Hinterachslenkung umfasst einen Elektro-
motor, einen Spindelantrieb sowie eine als Zahnrie-
mentrieb ausgebildete Antriebsverbindung zwischen
dem Elektromotor und dem Spindelantrieb. Ein Ab-
triebsrad des Zahnriementriebs ist mit einer Spin-
delmutter des Spindelantriebs verbunden. Der Elek-
tromotor weist einen ersten Drehwinkelsensor auf;
ein zweiter Drehwinkelsensor ist an der Spindel-
mutter oder am Abtriebsrad vorgesehen. In der
DE 10 2015 206 678 A1 wird vorgeschlagen, das
Ubersetzungsverhaltnis des Zahnriementriebs derart
zu wabhlen, dass sich gleiche Zahne des Antriebs- und
Abtriebsrades erst nach einer relativ hohen Anzahl
von Umdrehungen des Antriebs- und des Abtriebsra-
des wieder gegenuberstehen. Insbesondere soll mit
Hilfe von Primzahlen als Z&hnezahlen der beiden Ra-
der des Zahnriementriebs erreicht werden, dass sich
innerhalb des Stellbereichs des Spindelantriebs nur
einzigartige Wertepaare ergeben kénnen.

[0003] Eine weitere Vorrichtung zum Lenken einer
Hinterachse eines mehrspurigen Kraftfahrzeugs ist in
der DE 10 2013 210 482 A1 offenbart. In diesem Fall
ist zusatzlich zur Lenkfunktion eine Spur- oder Sturz-
verstellung vorgesehen.

[0004] Ein in der DE 10 2016 212 396 A1 beschrie-
bener Aktuator fir eine Hinterachslenkung umfasst
einen Spindelantrieb und zusétzliche eine Brems-
und/oder Feststelleinrichtung.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Hinterachslenkung fur Kraftfahrzeuge gegen-
Uber dem genannten Stand der Technik sowohl unter
messtechnischen als auch unter mechanischen As-
pekten weiterzuentwickeln.

[0006] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf gelost
durch eine Hinterachslenkung mit den Merkmalen
des Anspruchs 1. Ebenso wird die Aufgabe geldst
durch ein Verfahren zur Lenkwinkelmessung an der
Hinterachse eine Kraftfahrzeugs gemaf Anspruch 8.
Im Folgenden im Zusammenhang mit dem Messver-
fahren erlauterte Ausgestaltungen und Vorteile der
Erfindung gelten sinngemaf auch fir die Vorrichtung,
das heilt die Hinterachslenkung, und umgekehrt.

[0007] Die Hinterachslenkung umfasst in an sich be-
kannter Grundkonzeption einen Elektromotor, wel-
cher Uber ein Untersetzungsgetriebe, insbesondere
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in Form eines Umschlingungsgetriebes, mit einem
eine Gewindemutter und eine Spindel umfassenden
Spindeltrieb gekoppelt ist, wobei zu lenkende Rader
des Kraftfahrzeugs mit der Spindel des Spindeltriebs
gekoppelt sind, und wobei ein erster Rotorlagegeber
am Elektromotor und ein zweiter Rotorlagegeber zur
Zustandserfassung am Spindeltrieb vorgesehen ist.
Erfindungsgemal ist zwischen das Untersetzungs-
getriebe, beispielsweise einen Zahnriementrieb, und
die Spindel ein Planetentrager geschaltet ist, wobei
der zweite Rotorlagegeber direkt mit einer drehfest
mit dem Planetentréger verbundenen Malverkodrpe-
rung zusammenwirkt. Der Planetentréger ist entwe-
der dem Spindeltrieb zuzurechnen oder eine Kom-
ponente eines gesonderten, dem Spindeltrieb vorge-
schalteten Getriebes.

[0008] Die MaRverkdrperung kann zum Beispiel di-
rekt durch den Planetentrager in Form einer Zahn-
struktur gegeben oder durch ein gesondertes, am
Planetentrdger befestigtes Teil bereitgestellt sein.
Hinsichtlich des physikalischen Prinzips, nach dem
die Mal3verkdrperung abgetastet wird, existieren kei-
ne grundsétzlichen Beschrankungen. Eine Verwen-
dung von Hall-Sensoren kommt beispielsweise eben-
so in Betracht wie eine optische Sensorik.

[0009] Der Planetentrager ist Teil eines Getriebes,
welches eine eindeutige Zuordnung zwischen der
Winkellage des Planetentragers und der Lage der
verschiebbaren Spindel zuldsst. Gemal einer mogli-
chen Ausfuhrungsform der Hinterachslenkung ist der
Planetentrager das Antriebselement eines Planeten-
walzgetriebes. Hinsichtlich der prinzipiellen Mdglich-
keit, einen Planetentréager, das heiflt Kafig, eines Pla-
netenwalzgetriebes einer Fahrzeuglenkung anzutrei-
ben, wird auf die DE 10 2017 112 710 A1 hinge-
wiesen. Ein weiterer elektromechanischer Lenkungs-
aktuator mit einem Planetenwalzgetriebe ist in der
DE 10 2017 124 388 A1 beschrieben.

[0010] Wird bei einem Planetenwalzgetriebe der
Planetentrager angetrieben, so ist damitanders als
bei einem Planetenwalzgetriebe mit angetriebener
Mutter - ein steigungstreuer Gewindetrieb gegeben.
Die zugehorige Gewindemutter hat keine Antriebs-
funktion. Im vorliegenden Fall kann die Gewinde-
mutter des Planetenwalzgetriebes der Hinterachslen-
kung mit Hilfe eines Walzlagers drehbar gegentiber
dem Planetentrager gelagert sein. Mit diesem Walz-
lager sind insbesondere Axialkrafte zwischen dem
Planetentrdger und den Planeten des Planetenwalz-
getriebes Ubertragbar.

[0011] GemalR einer alternativen Ausgestaltung
handelt es sich bei dem Planetentrager um das Ab-
triebselement eines Planetengetriebes, wobei entwe-
der das Hohlrad oder das Sonnenrad des Planeten-
getriebes als dessen Antriebselement fungiert. Die
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Gewindemutter ist in diesem Fall vorzugsweise dreh-
fest mit dem Planetentréger gekoppelt.

[0012] Unabhangig davon, auf welche Weise der
Planetentréager in den Spindeltrieb eingebettet ist,
sind beide Rotorlagegeber vorzugsweise als Senso-
ren ausgebildet, welche voneinander unterscheidba-
re Winkelinformationen maximal innerhalb einer ein-
zigen Umdrehung des jeweiligen rotierenden Teils,
das heil’t des Rotors des Elektromotors beziehungs-
weise des Planetentragers, liefern. Insbesondere ist
diese Eigenschaft bei Inkrementalsensoren gegeben.
Um dennoch eine eindeutige Ortsinformation zu ge-
ben, was die Position der Spindel des Spindeltriebs
betrifft, wirken die beiden Rotorlagegeber vorzugs-
weise unter Nutzung des Nonius-Prinzips zusam-
men. Hinsichtlich dieses Messprinzips wird beispiel-
haft auf die DE 2 130 611 A1, die eine Ldngenmess-
vorrichtung fir Bearbeitungsmaschinen betrifft, ver-
wiesen.

[0013] Im vorliegenden Fall liefert der Rotorlagege-
ber des Elektromotors ein erstes Signal mit einer ers-
ten Periodendauer, wogegen der den Planetentra-
ger des Spindeltriebs direkt oder indirekt abtastende
zweite Rotorlagegeber ein zweites Signal mit einer
zweiten Periodendauer liefert. Die zweite Perioden-
dauer ist kein ganzzahliges Vielfaches der ersten
Periodendauer. Wird die Elektromotor angetrieben,
das heilt die Hinterachslenkung betétigt, so kann,
falls das Signal des ersten Rotorlagegebers eine be-
stimmte Bedingung erfiillt, zum Beispiel einen Maxi-
malwert annimmt, eine Differenz zu dem vom zwei-
ten Rotorlagegeber bereitgestellten Signal ermittelt
werden. Diese Differenz ist Uber den gesamten Stell-
bereich der Spindel hinweg permanent zunehmend
oder permanent abnehmend, so dass eine eindeutige
Zuordnung zwischen den Signalen der Rotorlagege-
ber und der Spindelposition gegeben ist. Eine direkte
Messung der Spindelposition ist damit entbehrlich.

[0014] Insgesamt wird der Lenkwinkel an der Hin-
terachse eines Kraftfahrzeugs gemessen, indem mit
Hilfe eines ersten Rotorlagegebers die Rotorlage ei-
nes Elektromotors erfasst, welcher tber ein Unterset-
zungsgetriebe, insbesondere Umschlingungsgetrie-
be, einen die Hinterréder des Kraftfahrzeugs lenken-
den Spindeltrieb, beispielsweise Kugelgewindetrieb
oder Planetenwalzgewindetrieb, betétigt. Mit Hilfe ei-
nes zweiten Rotorlagegebers wird zusatzlich die Win-
kelstellung eines rotierbaren Elementes des Spindel-
triebs erfasst. In beiden Féllen handelt es sich nicht
notwendigerweise um die Erfassung eines Absolut-
wertes eines Winkels. In jedem Fall wird mit Hilfe des
zweiten Rotorlagegebers eine Winkellage eines Pla-
netentragers, welcher zwischen das Umschlingungs-
getriebe und die Spindel des Spindeltriebs geschaltet
ist, detektiert. Eine solche Erfassung einer Winkella-
ge kann entweder nur ein einziges Mal wahrend einer
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Umdrehung des Planetentrdgers oder mehrfach pro
Umdrehung erfolgen.

[0015] Der erste Rotorlagegeber ist vorzugsweise
durch die Rotorlagesensorik realisiert, welche zur
Ansteuerung des Elektromotors ohnehin vorhanden
ist. Auch beim zweiten Rotorlagesensor handelt es
sich vorzugsweise um einen berihrungslos arbeite-
ten Sensor. Die beiden Sensoren sind in der be-
schriebenen Weise auch in einer steer-bywire-Len-
kung an der Vorderachse eines Kraftfahrzeugs ein-
setzbar.

[0016] Nachfolgend werden mehrere Ausfiihrungs-
beispiele der Erfindung anhand einer Zeichnung né-
her erldutert. Hierin zeigen:

Fig. 1 eine Hinterachslenkung in einer schema-
tischen Ubersichtsdarstellung,

Fig. 2 in einem Diagramm Signale verschiede-
ner Rotorlagesensoren der Hinterachslenkung
nach Fig. 1,

Fig. 3 in schematisierter Darstellung ein Detail
eines zum Einbau in die Hinterachslenkung nach
Fig. 1 geeigneten Spindeltriebs,

Fig. 4 in einer Darstellung analog Fig. 3 eine
weitere Bauform eines fir die Hinterachslenkung
nach Fig. 1 geeigneten Spindeltriebs.

[0017] Die folgenden Erlduterungen beziehen sich,
soweit nicht anders angegeben, auf samtliche Aus-
fuhrungsbeispiele. Einander entsprechende oder
prinzipiell gleichwirkende Teile sind in allen Figuren
mit den gleichen Bezugszeichen gekennzeichnet.

[0018] Eine Hinterachslenkung 1 eines Kraftfahr-
zeugs umfasst einen Spindeltrieb 2, dessen Gewin-
despindel mit 3 bezeichnet ist. Die mit GA bezeich-
nete Achse der Gewindespindel 3 ist in Querrichtung
des Kraftfahrzeugs, welche mit der Hinterachslen-
kung 1 ausgestattet ist, ausgerichtet. Dementspre-
chend verlauft die mit VR bezeichnete Verschiebe-
richtung der Gewindespindel 3 in Fahrzeugquerrich-
tung. An den beiden Enden der Gewindespindel 3
befinden sich Ankopplungselemente 13, 14, die in
an sich bekannter Weise Uber weitere, nicht darge-
stellten Fahrwerkselemente mit den Radtragern an
der Hinterachse des Kraftfahrzeugs zusammenwir-
ken. Hinsichtlich der prinzipiellen Funktion der elek-
tromechanischen Hinterachslenkung 1 wird auf den
eingangs zitierten Stand der Technik verwiesen.

[0019] Die Gewindespindel 3 ist in einem Gehau-
se 4 gelagert. Anschlagelemente, welche den Ver-
schiebeweg der Gewindespindel 3 begrenzen, sind
mit 15, 16 bezeichnet. Mit der Gewindespindel 3 wirkt
eine Gewindemutter 5 zusammen, die durch einen
Riementrieb 6 als Untersetzungsgetriebe angetrie-
ben wird. Als Antriebselement des Untersetzungsge-
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triebes 6 wirkt ein Riemenrad 8, welches drehfest mit
der Motorwelle eines Elektromotors 9 gekoppelt ist.
Im in Fig. 1 skizzierten Fall ist der Elektromotor 9 am
Gehdause 4 befestigt. Auch ein Einbau des Elektro-
motors 9 in das Gehduse 4 kommt in Betracht. Mit 7
ist der Riemen, das heif3t Zahnriemen, des Unterset-
zungsgetriebes 6 bezeichnet. Alternativ kénnte bei-
spielsweise ein Zahnradgetriebe als Untersetzungs-
getriebe 6 zum Einsatz kommen. In jedem Fall ist die
mit MA bezeichnete Achse des Elektromotors 9 par-
allel von der Achse GA der Gewindespindel 3 beab-
standet.

[0020] Ein Messsystem 10, mit welchem die Position
der Gewindespindel 3 eindeutig detektierbar ist, um-
fasst einen ersten Rotorlagegeber 11 am Elektromo-
tor 9 und einen zweiten Rotorlagegeber 12 am Spin-
deltrieb 2. Die Rotorlagegeber 11, 12 liefern unter-
schiedliche Signale, wie in Fig. 2 veranschaulicht ist.
Hierin ist DS allgemein als Drehwinkelsignal bezeich-
net; n bezeichnet die Motorumdrehungen des Elek-
tromotors 9. Das Signal des ersten Rotorlagegebers
11 ist mit D44, das Signal des zweiten Rotorlagege-
bers 12 mit D4, bezeichnet. Die Aufldsung des ersten
Rotorlagegebers 11 stimmt nicht mit der Auflésung
des zweiten Rotorlagegebers 12 tberein.

[0021] Innerhalb des vollen Stellbereichs der Hin-
terachslenkung 1 kann der Elektromotor 9 beispiels-
weise 100 Umdrehungen n vollziehen. Die Anzahl
der Umdrehungen der Gewindemutter 5 ist, abhéngig
vom Ubersetzungsverhéltnis des Untersetzungsge-
triebes 6, geringer. Durch geeignete Wahl des Unter-
setzungsverhaltnisses sowie Ausgestaltung der Ro-
torlagegeber 11, 12 ist sichergestellt, dass ein Pha-
senversatz P1, P2, P3, P4, P5, welcher zwischen den
verschiedenen Signalen Dy, D4, auftritt, sich wah-
rend eines laufenden Stellvorgangs der Hinterachs-
lenkung 1 permanent in dieselbe Richtung verandert,
so dass die kombinierte Auswertung beider Signa-
le D44, D4, einen eindeutigen Schluss auf die Stel-
lung der Gewindespindel 3, das heil3t den Lenkein-
schlag der Hinterrader, zulasst. Das Anfahren von
Referenzmarkierungen, etwa an den Anschlagele-
menten 15, 16, ist fir diese eindeutige Positionsbe-
stimmung nicht erforderlich.

[0022] Der zweite Rotorlagegeber 12 ist als inkre-
menteller Sensor ausgebildet und zur Erfassung von
Winkelpositionen und -anderungen eines Planeten-
tragers 21 vorgesehen, welcher dem Spindeltrieb 2
zuzurechnen ist.

[0023] Im Ausfiihrungsbeispiel nach Fig. 3 ist der
Planetentrager 21 Teil eines Planetengetriebes 17.
Weitere Komponenten des Planetengetriebes 17
sind ein Hohlrad 18, Planetenrader 19 sowie ein Son-
nenrad 20. Das Hohlrad 18 stellt in diesem Fall das
Abtriebselement des Riementriebs 6 dar, wahrend
das Sonnenrad 20 fest mit dem Gehause 4 verbun-
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den ist. Zusatzlich zum Riementrieb 6 stellt das Pla-
netengetriebe 17 ein weiteres Untersetzungsgetriebe
dar. Die Gewindemutter 5 ist drehfest mit dem Plane-
tentréger 21 gekoppelt. Zwischen der Gewindemutter
5 und der Gewindespindel 3 abrollende Walzkdrper
22, namlich Kugeln, sind im Umlauf gefiihrt. Eine Ku-
gelrickfihrung der Gewindemutter 5 ist in Fig. 3 nicht
dargestellt. Eine MaRverkérperung 23 ist entweder,
wie in Fig. 3 skizziert, an der Gewindemutter 5 oder
am Planetentrager 21 angebracht. Die Malverkorpe-
rung 23 wirkt mit dem zweiten Rotorlagegeber 12 zu-
sammen und ist damit eine Komponente des Mess-
systems 10.

[0024] Auch der Spindeltrieb 2 nach Fig. 4 ist zum
Einbau in die Hinterachslenkung 1 nach Fig. 1 geeig-
net. In diesem Fall ist der Spindeltrieb 2 als Planeten-
walzgetriebe ausgebildet. Im Planetentrager 21 sind
profilierte Planeten 19 gefiihrt. Der Planetentrager 21
stellt das Abtriebselement des Riementriebs 6 und
zugleich das Antriebselement des Planetenwalzge-
triebes 2 dar. Jeder Planet 19 weist an seinen Stirn-
seiten Zapfen 25 auf, die im Planetentrager 21 gela-
gert sind. In an sich bekannter Weise sind die Plane-
ten 19 rillenférmig profiliert, wobei sie auf der Gewin-
despindel 3 abrollen.

[0025] Ebenso weist die Gewindemutter 5, welche
in diesem Fall weder als Antriebs- noch als Abtriebs-
element dient, eine rillenférmige Profilierung auf. Ein
Walzlager, mit welchem die Gewindemutter 5 im Pla-
netentrager 21 gelagert ist, ist mit 24 bezeichnet.

[0026] Uber das Walzlager 24 sind unter anderem
Axialkrafte zwischen dem Planetentrager 21 und der
Gewindespindel 3 abstutzbar. Insgesamt ist der Pla-
netengewindetrieb 2 in der skizzierten Variante, das
heifl3t mit angetriebenem Planetentrager 21, als stei-
gungstreuer Gewindetrieb ausgebildet. Damit kann
auch in diesem Fall, basierend auf den Signalen D,
D,,, welche von den Rotorlagegebern 11, 12 geliefert
werden, eindeutig auf die Position der Gewindespin-
del 3 und damit den Lenkwinkel an der Hinterachse
des Kraftfahrzeugs geschlossen werden.

Bezugszeichenliste

Hinterachslenkung
Spindeltrieb
Gewindespindel
Gehause

Gewindemutter

O G A~ W DN =

Untersetzungsgetriebe, Riemen-
trieb

~

Riemen

Riemenrad
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Elektromotor
Messsystem

erster Rotorlagegeber
zweiter Rotorlagegeber
Ankopplungselement
Ankopplungselement
Anschlagelement
Anschlagelement
Planetengetriebe
Hohlrad, Riemenrad
Planetenrad
Sonnenrad
Planetentrager

Kugel
Malverkdrperung
Walzlager

Signal des ersten Rotorlagege-
bers

Signal des zweiten Rotorlagege-
bers

Drehwinkelsignal

Achse der Gewindespindel
Achse des Elektromotors
Anzahl an Motorumdrehungen
Phasenversatz

Verschieberichtung
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Patentanspriiche

1. Hinterachslenkung fiir ein Kraftfahrzeug, mit
einem Elektromotor (9), welcher Uber ein Unterset-
zungsgetriebe (6) mit einem eine Gewindemutter (5)
und eine Spindel (3) umfassenden Spindeltrieb (2)
gekoppeltist, wobei zu lenkende Rader des Kraftfahr-
zeugs mit der Spindel (3) des Spindeltriebs (2) gekop-
pelt sind, und wobei ein erster Rotorlagegeber (11)
am Elektromotor (9) und ein zweiter Rotorlagegeber
(12) zur Zustandserfassung am Spindeltrieb (2) vor-
gesehen ist, dadurch gekennzeichnet, dass zwi-
schen das Untersetzungsgetriebe (6) und die Spin-
del (3) ein Planetentréger (21) geschaltet ist, wobei
der zweite Rotorlagegeber (11) direkt mit einer dreh-
fest mit dem Planetentrager (21) verbundenen Mal3-
verkdrperung (23) zusammenwirkt.

2. Hinterachslenkung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Planetentrager (21) An-
triebselement eines Planetenwalzgetriebes (2) als
Spindeltrieb (2) ist.

3. Hinterachslenkung nach Anspruch 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Gewindemutter (5) mittels
eines Walzlagers (24) drehbar gegeniiber dem Pla-
netentrager (21) gelagert ist.

4. Hinterachslenkung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Planetentrager (21) Ab-
triebselement eines Planetengetriebes (17) ist, wobei
eines der beiden Elemente Hohlrad (18) und Sonnen-
rad (20) als Antriebselement des Planetengetriebes
(17) vorgesehen ist.

5. Hinterachslenkung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, dass die Gewindemutter (5) dreh-
fest mit dem Planetentrager (17) gekoppelt ist.

6. Hinterachslenkung nach einem der Anspriiche
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest
einer der beiden Rotorlagegeber (11, 12) als Inkre-
mentalsensor ausgebildet ist.

7. Hinterachslenkung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Rotorlagegeber (11, 12)
zur Lieferung einer eindeutigen Ortsinformation Gber
den gesamten Stellbereich der Spindel (3) unter Nut-
zung des Nonius-Prinzips ausgebildet sind.

8. Verfahren zur Lenkwinkelmessung an der Hin-
terachse eines Kraftfahrzeugs, wobei mit Hilfe ei-
nes ersten Rotorlagegebers (11) die Rotorlage eines
Elektromotors (9), welcher (ber ein Untersetzungs-
getriebe (6) einen die Hinterrader des Kraftfahrzeugs
lenkenden Spindeltrieb (2) betatigt, und mit Hilfe ei-
nes zweiten Rotorlagegebers (12) zusatzlich die Win-
kelstellung eines rotierbaren Elementes des Spin-
deltriebs (2) erfasst wird, dadurch gekennzeichnet,
dass mit Hilfe des zweiten Rotorlagegebers (12) eine
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Winkellage eines Planetentragers (21), welcher zwi-
schen das Umschlingungsgetriebe (6) und die Spin-
del (3) des Spindeltriebs (2) geschaltet ist, detektiert
wird.

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass sowohl die Rotorlage des Elektromo-
tors (9) als auch die Winkellage des Planetentragers
(21) inkrementell erfasst wird.

10. Verfahren nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Lage der Gewindespindel
(3) durch Auswertung von Differenzen zwischen Si-
gnalen der beiden Rotorlagegeber (11, 12) bestimmt
wird.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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