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DESCRIPCION

Disposicién con una pieza mévil de un mueble,
con una unidad de accionamiento y con un dispositi-
vo regulador.

La presente invencion se refiere a una disposicion
con una pieza mdvil de un mueble, en especial con
un cajoén o similar, con una unidad de accionamien-
to para accionar la pieza mévil del mueble, y con un
dispositivo regulador para el ajuste de la unidad de
accionamiento.

Semejantes disposiciones ya son conocidas basi-
camente. La memoria alemana de patente DE 1 017
351 describe un dispositivo para la extraccién o intro-
duccién de cajones en muebles, que pueden desple-
garse o replegarse mediante una unidad de acciona-
miento mandada mediante teclas en la parte del cuer-
po. Con ayuda del dispositivo de desencadenamiento
configurado como teclas, es posible cualquier posicio-
namiento posible del cajon, entre la posicién comple-
tamente replegada y la completamente desplegada. La
memoria austriaca de patente AT 398 513 B describe
un conjunto de guia de cajones, cuyo accionamiento
estd mandado por un botén pulsador capacitivo dis-
puesto en el panel frontal del cajén. Tocando el botén
pulsador, el cajon entra o sale. La solicitud europea
de patente EP 0 957 225 Al contiene un dispositivo
para la apertura de un cajon provisto con una unidad
de accionamiento, estando mandada la unidad de ac-
cionamiento por un elemento de desencadenamiento
realizado como botén pulsador. Cada una de las dos
dltimas publicaciones citadas, muestra un elemento
de desencadenamiento que identifica dos estados de
maniobra. En consecuencia, después de llevado a ca-
bo una vez un proceso de extraccion, al accionar el
elemento de desencadenamiento, tan s6lo es posible
el desencadenamiento del proceso contrario.

Ahora es mision de la presente invencién crear una
disposicién genérica que permita un servicio mds in-
tuitivo de la pieza mévil de un mueble, accionada me-
diante una unidad de accionamiento.

Esto se consigue segtn la invencién mediante una
disposicidn con las notas caracteristicas de la reivin-
dicacién 1.

Segtin la invencién se presenta pues una disposi-
cioén que se puede accionar como la pieza mévil nor-
mal de un mueble, sin accionamiento adicional. Me-
diante el dispositivo dinamométrico se produce segin
la invencién, una sefial de fuerza que hace pasar el
deseo de accionamiento del usuario al dispositivo re-
gulador. De esto el dispositivo regulador calcula una
sefial de regulacién que mediante la unidad de accio-
namiento, permite el apoyo del movimiento de la pie-
za mévil del mueble, deseado por el usuario. De esta
forma se apoya el movimiento deseado por el usua-
rio, manteniéndose al mismo tiempo totalmente para
el usuario, la forma intuitiva de proceder conocida du-
rante la apertura o el cierre de la pieza mévil de un
mueble.

Aqui es especialmente favorable que la sefial de
fuerza contenga tanto la informacién sobre el valor,
como también sobre la direccion, de preferencia so-
bre la componente de la direccidn, paralela a la direc-
cién de extraccion de la pieza mévil del mueble, de
las fuerzas aplicadas desde afuera a la pieza mévil del
mueble. Asi pues en esta variante estd previsto que
mediante el dispositivo dinamométrico, el dispositivo
regulador reconozca si se ejerce presion o traccion so-
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bre la pieza mévil del mueble. De aqui, el dispositivo
regulador puede decidir si la pieza mévil del mueble
se debe de abrir, cerrar, acelerar o retardar. Ademas,
gracias a la medicion del valor de las fuerzas aplica-
das desde afuera a la pieza mdvil del mueble, también
es posible determinar con qué intensidad debe de ace-
lerarse o retardarse esta al abrir o cerrar.

Por lo demas es favorable que la disposicién pre-
sente al menos un dispositivo de medicién de la posi-
cién, que produzca una sefial de posicidn caracteristi-
ca del estado de apertura de la pieza mévil del mue-
ble, y que pueda alimentarse al dispositivo regulador.
La sefial de posicidn puesta asi a disposicion, puede
servir para el cdlculo de la posicién real instantdnea
y/o de la velocidad real instantdnea y/o del valor real
instantdneo de la aceleracion o del retardo de la pieza
movil del mueble, como funcién de la posiciéon medi-
da. Esto se realiza en forma mas favorable, haciendo
que el dispositivo regulador presente un dispositivo de
célculo del valor real.

En una variante favorable, esta previsto por lo de-
mads, que el dispositivo regulador presente un dispo-
sitivo de cdlculo del valor teérico, que a partir de la
sefial de fuerza producida por el dispositivo dinamo-
métrico, calcule un valor tedrico para la aceleracién o
para el retardo de la pieza mévil del mueble, previen-
do a su vez una forma especialmente preferente de
acondicionamiento, que el valor tedrico para la acele-
racién o para el retardo, sea independiente del estado
de carga de la pieza mdvil del mueble. Gracias a este
acondicionamiento se consigue que la pieza mévil del
mueble se mueva siempre con la misma aceleracién o
retardo, con independencia de su carga, al aplicar una
determinada fuerza exterior a la pieza mévil del mue-
ble. Esto proporciona al usuario la sensacién de que
la pieza movil del mueble parece poseer siempre la
misma masa con independencia de su carga, y da por
resultado que la apertura o cierre de una pieza mévil
del mueble, completamente cargada, se aprecia por el
usuario en la misma forma, y con el mismo esfuerzo
que la apertura o cierre de una pieza mdvil del mue-
ble, vacia.

Esto puede realizarse en forma favorable, presen-
tando el dispositivo regulador un médulo de regula-
cién que ajusta el valor real de la aceleracién o del re-
tardo, al valor tedrico de la aceleracion o del retardo,
mediante la transmision de una sefial de regulacién
a un regulador de la unidad de accionamiento, man-
dando el regulador de la unidad de accionamiento, la
unidad de accionamiento. Mediante este ajuste valor
real/valor tedrico de la aceleracion, se consigue que
la unidad de accionamiento apoye apropiadamente el
movimiento de la pieza moévil del mueble, de forma
que también una pieza movil del mueble, cargada, se
pueda accionar aparentemente para el usuario, como
una pieza mévil del mueble, vacia.

Para garantizar un frenado a tiempo de la pieza
movil del mueble, antes de llegar a su posicion termi-
nal al abrir o cerrar, es ventajoso cuando el dispositivo
regulador presente un dispositivo de cdlculo del valor
tedrico de la velocidad, que calcula un valor tedrico de
la velocidad, en funcién de la posicidn real, enviando
el médulo de regulacién al regulador de la unidad de
accionamiento, una orden de mando para la reduccién
del valor real de la aceleracién, o para la elevacién
del valor real del retardo, cuando el valor real de la
velocidad, supera el valor tedrico de la velocidad pa-
ra la posicion instantdnea. Asf pues, en esta forma de
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realizacién se controlan las sefiales de mando ejerci-
das mediante presion o traccion en la pieza movil del
mueble, por el usuario de esta, de forma que la pieza
movil del mueble venga a detenerse en la posicion to-
talmente desplegada y en la totalmente replegada. De
este modo se impiden dafios impremeditados de todo
el dispositivo.

En otra forma ventajosa de realizacién de la in-
vencion, puede estar previsto que el dispositivo dina-
mométrico esté dispuesto entre un panel frontal y una
parte de la pieza mévil del mueble, conectada directa-
mente con él. También puede estar previsto que el dis-
positivo dinamométrico esté dispuesto entre un panel
frontal y la unidad de accionamiento, de preferencia,
en el motor.

Otras particularidades y notas caracteristicas de la
presente invencion, se deducen de la siguiente des-
cripcién de las figuras. Aqui se muestran:

Figura 1 Un alzado lateral esquematizado de una
forma de realizacion segtin la invencidn, con un cajon.

Figura 2 Un esquema de una posibilidad de la con-
figuracion del dispositivo regulador.

Figura 3 Una comparacién de la fuerza necesaria
al accionar un cajén accionado de forma puramente
manual, en estado vacio y cargado.

Figura 4 Un ejemplo de representacion del valor
tedrico de la velocidad, en funcién de la posicién ins-
tantdnea, y

Figuras 5 y 6 Variantes especiales del dispositivo
dinamométrico.

La figura 1 muestra como pieza mévil de un mue-
ble, un cajén o una gaveta 3, sin la pieza del mueble
que lo rodea, y en el que estd instalado/a. El cajén 3
presenta aqui, como es corriente en general, un panel
15 frontal asi como un tirador 16. Por lo demads, en
el cajon 3 representado en un alzado lateral, esta dis-
puesto un carril 14 que estd configurado en su arista
inferior como cremallera. La gufa del cajon al abrir o
cerrar, se lleva aqui como se conoce en el estado ac-
tual de la técnica, mediante el carril 14. Esto no esta
representado aqui mds en detalle, y puede realizarse
de las mas distintas formas y maneras. Para el apo-
yo del movimiento de apertura y cierre, estd dispuesta
ahora una unidad 5 de accionamiento, de forma que el
engranaje 13 accionado por ella, se engrane en la cre-
mallera instalada en el carril 14 de guia. La unidad 15
de accionamiento presenta aqui un motor eléctrico, de
preferencia un servomotor 6, asi como un mecanismo
12. Mediante la unidad 15 de accionamiento asi con-
formada, el cajon 3 puede tanto abrirse parcial o to-
talmente, como también cerrarse parcial o totalmente.
Aqui la unidad 5 de accionamiento estd instalada fija
en el mueble no representado en detalle, que rodea el
cajon. Para la determinacién de una sefial de posicién
que indique el estado de la apertura o del cierre del
cajon, estd previsto un dispositivo 4 de medicion de la
posicion (representado aqui como un engranaje que
engrana en la cremallera).

Para la determinacién del valor y de la direccién
de las fuerzas 20 que actdan desde afuera en el cajon
3, la disposicidn segtin la invencién presenta un dis-
positivo 2 dinamométrico. Este dispositivo 2 dinamo-
métrico puede engranarse a la cremallera en el carril
14, mediante un engranaje 17. No obstante, alternati-
vamente a esto son posibles también muchas otras for-
mas de disposicion y configuracién del dispositivo di-
namométrico seglin la invencién. Asi por ejemplo, el
dispositivo dinamométrico puede estar dispuesto tam-
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bién en el tirador 16 6 entre el panel 15 frontal y el
cajon 3. En general, puede estar previsto que el dispo-
sitivo 2 dinamométrico esté dispuesto entre un panel
15 frontal y una parte de la pieza 3 mévil del mueble,
conectada directamente con €1, o que el dispositivo di-
namométrico esté dispuesto entre un panel 15 frontal
y la unidad 5 de accionamiento, de preferencia en el
motor 6. En la figura 5 se muestra aqui una variante
del dispositivo 2 dinamométrico que estd tendido en
la direccién 21 vertical al accionamiento del tirador
16.. En la figura 6 se muestra una variante que detecta
fuerzas en la direccién 20 horizontal. Como dispositi-
vo 2 dinamométrico se toman en cuenta los medidores
mas diferentes de fuerza o aceleracion. Estos pueden
ser, por ejemplo, cintas extensométricas, transducto-
res piezoeléctricos de fuerza o dispositivos dinamo-
métricos electromagnéticos como, por ejemplo, ins-
trumentos de bobina mévil. El dispositivo 2 dinamo-
métrico, asi como el dispositivo 4 de medicion de la
posicién, alimentan mediante conductores apropiados
al dispositivo 1 regulador, una sefial de fuerza o una
sefial de posicion, de la cual se calcula en el disposi-
tivo 1 regulador, una sefial de mando para la unidad
5 de accionamiento. En la medicién de las fuerzas 20
que actdan desde afuera en el cajon, por lo regular,
como en la forma ordinaria de realizacién represen-
tada en la figura 1, se mide solamente la componente
horizontal de la fuerza que discurre en la direccién
del movimiento del cajon 3 (caracterizada por la di-
reccion 20 de la flecha), puesto que las componentes
de las fuerzas que actiian verticalmente, se transmiten
mediante el carril de guia al apoyo correspondiente
configurado segtin el estado actual de la técnica. La
transmision de fuerza de la unidad 5 de accionamien-
to, asi como la disposicién del dispositivo 4 de medi-
cion de la posicion y del dispositivo 2 dinamométrico,
se pueden realizar también en otra forma distinta de la
representada. Para ello se toman en consideracion, por
ejemplo, accionamientos mediante cables de traccion,
correas dentadas o carriles de guia accionados de otra
manera.

El dispositivo 1 regulador representado en la fi-
gura 2, recibe primeramente una seflal de fuerza del
dispositivo 2 dinamométrico, asi como una sefial de
posicién, del dispositivo 4 de medicién de la posi-
cion. El dispositivo 1 regulador, el dispositivo 2 di-
namométrico, asi como el dispositivo 4 de medicién
de la posicién, pueden estar configurados tanto anal6-
gicos como también digitales, como también en parte
analdgicos y en parte digitales. En el ejemplo repre-
sentado el dispositivo 2 dinamométrico analégico ali-
menta una sefial analdgica de medicion, a la entrada
18 analdgica. Esta transmite la sefial de medicion al
dispositivo 7 de cdlculo del valor tedrico, asi como al
comparador 19. La sefial de posicién producida por el
dispositivo 4 de medicién de la posicién (por ejemplo,
codificador configurado como emisor de seno-coseno,
o emisor incremental), se alimenta al dispositivo 8 de
célculo del valor real. En este, a partir de la sefial de
posicién se calcula tanto la posicion x; real y la ve-
locidad real instantdneas, como también el valor real
instantdneo de la aceleracion o del retardo del cajon.
Los valores reales de la velocidad y de la aceleracion,
se pueden calcular aqui, por ejemplo, por derivacién
simple o doble del valor real de la posicién en fun-
cién del tiempo. Los tres valores reales asf calculados
se alimentan al médulo 9 de regulacion, asi como al
dispositivo 11 de calculo del valor tedrico de la ve-
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locidad. El ultimo calcula a partir de esto, para cada
posicion, el valor tedrico de la velocidad que no debe
de superarse en ninguna posicién, por el valor real de
la velocidad (véase aqui la figura 4).

El comparador 19 recibe tanto informaciones so-
bre la velocidad real instantanea, como también la se-
fal de fuerza que contiene la informacién sobre las
fuerzas instantaneas aplicadas exteriormente al cajon.
El comparador 19 calcula aqui una sefial que comu-
nica al médulo 9 de regulacién si se ejerce presion
o traccién sobre la pieza mévil del mueble o sobre el
cajon. El dispositivo 7 de célculo del valor teérico cal-
cula, a partir de la sefial de fuerza, el valor tedrico de
la aceleracién del cajon. Aquf se tienen en cuenta en
general, tanto las fuerzas de rozamiento que al abrir o
cerrar, actian sobre el cajon o sobre la pieza mévil del
mueble, como también las fuerzas de adherencia que
actdan solamente en las posiciones terminales sobre
el cajon o sobre la pieza mdvil del mueble. El propé-
sito del cdlculo es poner a disposicién un valor tedri-
co de la aceleracion o del retardo de un cajoén vacio
o de una pieza mévil vacia del mueble, con el que se
igualen las fuerzas medidas aplicadas exteriormente.
Esto puede realizarse tanto mediante un célculo, co-
mo también por medio de una tabla digital en la que
estan almacenadas mediciones de aceleraciones o re-
tardos de la pieza mévil del mueble, en funcién de
las fuerzas medidas aplicadas a esta desde afuera. En
el caso de una pieza descargada del mueble, el valor
tedrico de la aceleracion corresponde de preferencia
al valor de la aceleracion que, sin apoyo adicional de
la unidad de accionamiento, se dedujo de las fuerzas
aplicadas exteriormente. En el caso de una pieza car-
gada del mueble, el valor tedrico de la aceleracion es-
td calculado de manera que las fuerzas a ejercer adi-
cionalmente debidas a la carga, sean compensadas al
abrir o cerrar, por la unidad de accionamiento. Los va-
lores calculados se alimentan al médulo 9 de regula-
cién -como se ha expuesto arriba-. En el médulo 9 de
regulacion se produce una orden de mando que sirve
para el ajuste del valor real de la aceleracién o del re-
tardo, al valor tedrico de la aceleracion o del retardo.
Aqui se controla, ademds, que el valor real de la ve-
locidad no supere el valor teérico de la velocidad, en
ninguna posicién de la pieza 3 mévil del mueble. Al-
ternativamente a la comparacion valor real/valor te6-
rico de la aceleracion, puede estar previsto también
en el médulo 9 de regulacién, que la fuerza medida
aplicada exteriormente a la pieza 3 mdvil del mue-
ble se ajuste a 0 mediante una aceleracion o retardo
correspondiente. La orden de mando asi calculada se
alimenta al regulador 10 de la unidad de accionamien-
to. Este puede estar configurado, por ejemplo, como
modulo de regulacién de un servomotor, de preferen-
cia con regulador de posicién en cascada, regulador
de velocidad y regulador de corriente, y sirve para el
mando del motor o servomotor 6 de la unidad 5 de ac-
cionamiento. La sefial de mando necesaria para esto,
puede ser, por ejemplo, una corriente modulada por
duracién de impulsos, como se conoce en el estado
actual de la técnica para servoreguladores. El dispo-
sitivo 1 regulador mostrado en la figura 2, no es aqui
mads que una posible variante de realizacién de un pro-
cedimiento de regulacién para la disposicién segtin la
invencion. Los componentes representados esquema-
ticamente en la figura 2, pueden estar configurados,
tanto como un elemento constructivo integrado, co-
mo también como una disposicién de distintos com-
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ponentes separados.

El dispositivo segin la invencion, representado es-
quemdticamente en las figuras 1 y 2, sirve tanto para
el apoyo del movimiento de cierre, como también del
de apertura de la pieza mévil del mueble. Durante el
proceso de cierre se producen las fases de aceleracion
y las fases de retardo, en la forma correspondiente, co-
mo en el proceso de apertura. No obstante, la fase de
retardo puede llevarse a cabo de manera que el efecto
de apoyo del servomando se desactive a partir de una
posicién definida por el usuario, y la pieza mévil del
mueble se mueva a la posicién terminal siempre con
los mismos pardmetros cinemdticos (guia forzada).

En la figura 3, en un ejemplo de célculo tomado
al azar, estdn representadas las fuerzas de un proceso
tipico de apertura para un cajén vacio (linea llena), y
uno cargado (linea de trazos). Para conseguir una ace-
leracién y un retardo, en cada caso, de 1 m/s* para el
cajon, en el caso del cajon 3 descargado es necesaria
una fuerza 20 externa de accionamiento de 8 N para
la aceleracion, o una fuerza de accionamiento de 2 N
para el retardo (linea llena). En el caso de un cajén
cargado, para conseguir los mismos valores de acele-
racion y retardo en un cajén cargado, es necesario, sin
apoyo del servomando, una fuerza externa de accio-
namiento de 53 N para la aceleracion, o de 47 N para
el retardo (linea de trazos). Para este ejemplo de cal-
culo mostrado en la figura 3, se ha tomado por base
una fuerza constante de rozamiento de 3 N, una fuer-
za de cierre no existente del sistema de guia, de O N,
una aceleracion/retardo deseado del cajon, de 1 m/s?,
y una masa propia del cajén de 5 kg. La masa del pro-
ducto de relleno, asciende a 45 kg.

Gracias a la disposicién segun la invencion ilus-
trada en las figuras 1 y 2, el cajén se comporta, no
obstante, como un sistema descargado (linea llena),
puesto que la fuerza 20 de accionamiento aplicada ex-
teriormente, se transforma directamente en un valor
tedrico de la aceleracion para la unidad de acciona-
miento. De este modo se consigue que ya para § N
de fuerza 20 de accionamiento, gracias al apoyo, el
cajon 3 lleno experimente asimismo una aceleracién
o un retardo de 1 m/s?. Sin este apoyo mediante la
unidad 5 de accionamiento, el cajén lleno experimen-
taria para los valores en que se basa el ejemplo de cal-
culo arriba expuesto, inicamente una aceleracién de
0,1 m/s?, cuando se le acelerase o retardase con una
fuerza de accionamiento de 8 N. En el ejemplo repre-
sentado en la figura 3, la fuerza Fy de accionamiento
aplicada exteriormente estd trazada en funcién de la
posicién x; real del cajon.

La figura 4 muestra un ejemplo de una curva del
valor Vs tedrico de la velocidad, calculada para un de-
terminado estado de la pieza movil del mueble. Esta
curva asi calculada del valor tedrico, sirve al disposi-
tivo 1 regulador para asegurar que la pieza mévil del
mueble se llega a detener en las posiciones terminales
(0 6 xy) y, por tanto, no es posible ninguna falsa ma-
niobra. Al abrir o cerrar, la rampa representada en la
figura 4, se calcula de manera que la velocidad maxi-
ma que puede conseguirse, se reduzca linealmente a
cero, a partir de una posicién determinada. Alternati-
vamente al calculo del valor teérico de la velocidad,
también puede estar previsto que estén almacenadas,
preferentemente en forma digital, curvas correspon-
dientes del valor tedrico.

Adicionalmente, en el proceso de regulacion pue-
de estar previsto un umbral de maniobra, retardando-
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se la pieza mévil del mueble con un valor de retardo
definido por el usuario, cuando la fuerza 20 de ac-
cionamiento en la direccién 20 6 21, sea menor que
el umbral de maniobra. Este umbral de maniobra se
puede calcular, por ejemplo, a partir de la fuerza de
rozamiento de la pieza mévil del mueble, vacia, aun-
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que también se puede determinar mediante otros pun-
tos de vista. En conjunto el dispositivo 1 regulador se
cuida de que la velocidad maxima de la pieza mdvil
del mueble en todas las posiciones, sea menor o igual
al valor Vs tedrico de la velocidad.
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REIVINDICACIONES

1. Disposicién con una pieza (3) mévil de un mue-
ble, en especial con un cajén o similar, con una unidad
(5) de accionamiento para accionar la pieza (3) movil
del mueble, y con un dispositivo (1) regulador para el
ajuste de la unidad (5) de accionamiento, caracteri-
zada porque la disposicion presenta un dispositivo (2)
dinamométrico, de preferencia, analégico, producien-
do el dispositivo (2) dinamométrico una sefial carac-
teristica de fuerza, para las fuerzas (20, 21) aplicadas
desde afuera a la pieza (3) mévil del mueble, cuya
sefial se puede alimentar al dispositivo (1) regulador
para el célculo de una sefial de regulacién, y regulan-
do el dispositivo (1) regulador el accionamiento de la
pieza (3) movil del mueble, mediante la unidad (5) de
accionamiento, en funcién de la sefial de regulacion.

2. Disposicién segun la reivindicacién 1, carac-
terizada porque la sefial de fuerza contiene tanto la
informacién sobre el valor, como también sobre la di-
reccion, de preferencia sobre la componente de la di-
reccidn, paralela a la direccién de extraccion de la pie-
za (3) movil del mueble, de las fuerzas (20) aplicadas
desde afuera a la pieza (3) mévil del mueble.

3. Disposicién segun la reivindicacién 1 6 2, ca-
racterizada porque presenta al menos un dispositivo
(4) de medicion de la posicion, que produce una sefial
de posicion caracteristica del estado de apertura de la
pieza (3) mévil del mueble, y que puede alimentarse
al dispositivo (1) regulador.

4. Disposicién segiin alguna de las reivindicacio-
nes 1 a 3, caracterizada porque la unidad (5) de ac-
cionamiento presenta un motor (6) eléctrico, de pre-
ferencia, un servomotor.

5. Disposicién segtin alguna de las reivindicacio-
nes 1 a 4, caracterizada porque el dispositivo (1) re-
gulador presenta un dispositivo (7) de célculo del va-
lor tedrico, que a partir de la sefial de fuerza producida
por el dispositivo (2) dinamométrico, calcula un valor
tedrico para la aceleracién o para el retardo de la pieza
(3) mévil del mueble.

6. Disposicién segtn la reivindicacién 5, caracte-
rizada porque el valor tedrico para la aceleracion o
para el retardo, es independiente del estado de carga
de la pieza (3) mévil del mueble.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

7. Disposicién segiin alguna de las reivindicacio-
nes 3 a 6, caracterizada porque el dispositivo (1) re-
gulador presenta un dispositivo (8) de célculo del va-
lor real, que a partir de la sefial de posicidn producida
por el dispositivo (4) de medicién de la posicion, cal-
cula la posicion real instantdnea y/o la velocidad real
instantdnea y/o el valor real instantdneo de la acelera-
cién o del retardo de la pieza (3) mévil del mueble,
como funcién de la posicién medida.

8. Disposicién segiin la reivindicacién 7, carac-
terizada porque el dispositivo (1) regulador presenta
un médulo (9) de regulacién que ajusta el valor real
de la aceleracién o del retardo, al valor tedrico de la
aceleracion o del retardo, mediante la transmision de
una sefial de regulacién a un regulador (10) de la uni-
dad de accionamiento, mandando el regulador (10) de
la unidad de accionamiento, la unidad (5) de acciona-
miento.

9. Disposicion segtin la reivindicacién 8, caracte-
rizada porque el dispositivo (1) regulador presenta un
dispositivo (11) de cédlculo del valor tedrico de la ve-
locidad, que calcula un valor teérico de la velocidad,
en funcién de la posicién real, enviando el médulo (9)
de regulacion al regulador (10) de la unidad de accio-
namiento, una orden de mando para la reduccién del
valor real de la aceleracion, o para la elevacién del
valor real del retardo, cuando el valor real de la velo-
cidad, supera el valor tedrico de la velocidad para la
posicion instantdnea.

10. Disposicién segtin alguna de las reivindicacio-
nes 1 a 9, caracterizada porque el dispositivo (2) di-
namométrico estd dispuesto entre un panel (15) fron-
tal y una parte de la pieza (3) mévil del mueble, co-
nectada directamente con él.

11. Disposicién segun alguna de las reivindicacio-
nes 1 a 9, caracterizada porque el dispositivo (2) di-
namométrico estd dispuesto entre un panel (15) fron-
tal y la unidad (5) de accionamiento, de preferencia
en el motor (6).

12. Disposicion segtin alguna de las reivindicacio-
nes 1 a 11, caracterizada porque la pieza (3) mdvil
del mueble esta configurada como cajén, y la unidad
(5) de accionamiento abre y/o cierra el cajon tan sélo
parcialmente.
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