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(54) Recheneinheitgestiitztes Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles
(57) Computergestitztes Verfahren zur Bewegung eines - der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhangigkeit
bewegbaren Méobelteiles (2), insbesondere der manuellen Bewegung des bewegbaren
Schublade, relativ zu einem feststehenden Moébelteil Mébbelteils (2) und zumindest eines dynamischen
(1), insbesondere M©dbelkorpus, entlang einer Datensatzes in Abhéangigkeit der manuellen
Fihrungsvorrichtung (3), insbesondere Bewegung des bewegbaren Modbelteils (2) eine

Schubladenausziehfiihrung, durch wenigstens eine,

insbesondere mit 230 V versorgbare, elektrische

Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest bereichsweise

automatisieren Bewegung des bewegbaren

Méobelteiles (2) gegeniber dem feststehenden

Méobelteil (1) Gber einen Elektromotor (17), wobei die

folgenden  Verfahrensschritte, vorzugsweise in

chronologischer Reihenfolge, durchgefiihrt werden:

- ein  Mikrokontroller  (37), umfassend eine
Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit in
Datenverbindung  stehende  oder  bringbare
Speichereinheit, ermittelt in Abh&ngigkeit zumindest
eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen
Datensatzes in Abhéangigkeit des bewegbaren
Méobelteiles (2) ein Modell des bewegbaren
Méobelteiles (2)

- das bewegbare Mobelteil (2) wird ausgehend von
einer Offnungsstellung (30) oder einer Stellung
zwischen der Offnungsstellung (30) und einer
SchlieRstellung  manuell in  Richtung der
SchlieRstellung bewegt oder vice versa

des
der

prognostizierte Bewegungstrajektorie
bewegbaren  Méobelteiles (2) entlang
Fihrungsvorrichtung (3)

- das bewegbare Mobelteil (2) wird in Abhangigkeit
der prognostizierten Bewegungstrajektorie durch
die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung
(6) mit Kraft beaufschlagt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein recheneinheitgestitztes Verfahren zur Bewegung eines beweg-
baren Mdbelteiles, insbesondere Schublade, relativ zu einem feststehenden Mdbelteil, insbeson-
dere Mdbelkorpus, entlang einer Flhrungsvorrichtung, insbesondere Schubladenausziehfiih-
rung, durch wenigstens eine, insbesondere mit 230 V versorgbaren, elektrische Antriebsvorrich-
tung zur zumindest bereichsweise automatisieren Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles ge-
geniber dem feststehenden Mdbelteil Gber einen Elektromotor. Des Weiteren betrifft die Erfin-
dung einen Mikrokontroller zur Ausfiihrung eines solchen Verfahrens, eine elektrische Antriebs-
vorrichtung zur zumindest bereichsweise automatisierten Bewegung eines bewegbaren Mdbel-
teiles gegeniiber einem feststehenden Mdbelteil Gber einen Elektromotor mit wenigstens einem
solchen Mikrokontroller, eine Anordnung aus einer solchen elektrischen Antriebsvorrichtung und
einem feststehenden Mdbelteil sowie ein Computerprogrammprodukt.

[0002] Ein Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mdbelteiles ist bereits aus der Schrift
EP 1 323 364 A1 bekannt, in welcher eine Schublade mittels einer liber eine Ausléseeinrichtung
angesteuerten Antriebseinheit bewegt wird. Die Ausléseeinrichtung umfasst hierzu zwei an der
Schublade angeordnete sowie manuell betatigbare Tastschalter - beispielsweise einen Schlepp-
schalter - fir drei verschiedene Schaltzustande. Die Ausldseeinrichtung kann in Abhangigkeit
einer Relativstellung von Mdébelteilkomponenten oder Gber Antippen einer Mébelteilkomponente
initiiert werden, um einen Schaltimpuls zu generieren.

[0003] Ein Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mdbelteiles ist auch bereits aus der
Schrift EP 1 323 363 A1 bekannt, in welcher eine Antriebseinheit durch eine Regeleinrichtung
sowie Uber eine Kraftmesseinrichtung angesteuert wird, um eine vom Benutzer einer Schublade
gewlinschte Bewegung automatisch bidirektional zu unterstiitzen. In Erganzung kann eine Posi-
tionsmesseinrichtung vorhanden sein, welches ein Positionssignal erzeugt, mittels welcher eine
momentane Istposition, Istgeschwindigkeit und Istbeschleunigung als Funktion der gemessenen
Position berechnet werden kann. Sollwerte kénnen ebenfalls ermittelt werden, sodass im We-
sentlichen selbiger Kraftaufwand bei variierenden Beladungen der Schublade generiert werden
kann.

[0004] Ein Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mdbelteiles ist auch bereits aus der
Schrift EP 2 642 899 A1 bekannt, in welcher liber zwei Sensoren unterschiedliche Auslésesensi-
bilitaten bei Kraftausiibung auf eine Schublade generiert werden kénnen.

[0005] Nachteilig am Stand der Technik ist, dass die vorhandenen Steuerungseinheiten zur Be-
wegung des bewegbaren Mdbelteiles - insbesondere aufgrund der limitierten Rechen- und Spei-
cherkapazitaten - lediglich rudimentare Regelungen fiir einen Bewegungsablauf des bewegbaren
Mdbbelteiles vermitteln kdnnen. Dies hat - insbesondere bei wechselnden Kraftbeaufschlagungen
und/oder Beladungen des bewegbaren Mdébelteiles oder bei variierenden Flihrungsvorrichtungen
- unerwiinscht disharmonische Bewegungstrajektorien, wobei unsachgeman hohe oder niedrige
Geschwindigkeiten des bewegbaren Mdbelteiles resultieren kénnen, die keine Bewegung in eine
gewlinschte Endlage des bewegbaren Mdbelteiles erméglichen und/oder Beschadigungen be-
dingen kénnen.

[0006] Die objektive technische Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht daher darin, eine
gegenliber dem Stand der Technik verbessertes Verfahren sowie eine elektrische Antriebsvor-
richtung, eine Anordnung und ein Computerprogrammprodukt anzugeben, bei welchen die Nach-
teile des Standes der Technik zumindest teilweise behoben sind, und welche sich insbesondere
durch eine erhdhte Funktionalitdt auszeichnen.

[0007] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruches 1 geldst.

[0008] Es ist demnach erfindungsgemaf vorgesehen, dass folgende Verfahrensschritte, insbe-
sondere in chronologischer Reihenfolge, durchgefiihrt werden:

- ein Mikrokontroller, umfassend eine Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit in Da-
tenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit, ermittelt in Abhangigkeit zumindest
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eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen Datensatzes ein Modell des bewegbaren
Mdbbelteiles

- das bewegbare Mdbelteil wird ausgehend von einer Offnungsstellung oder einer Stellung
zwischen der Offnungsstellung und einer SchlieBstellung manuell in Richtung der Schlief3-
stellung bewegt und/oder vice versa

- der Mikrokontroller berechnet in Abhangigkeit zumindest eines dynamischen Datensatzes
eine prognostizierte Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles entlang der Fiih-
rungsvorrichtung

[0009] Dadurch wird es erst ermdglicht, dass eine Unterstiitzungserkennung fir eine Bewegung
des bewegbaren Mdbelteiles generiert werden kann, wobei das bewegbare Mdbelteil in Schlief3-
richtung oder in Offnungsrichtung beispielsweise derart angetrieben werden kann, dass das be-
wegbare Mdbelteil im Wesentlichen gerauschlos und/oder ohne maBgebliche Krafteinwirkung auf
die Bauteilkomponenten in eine Endlage (SchlieBstellung oder Offnungsstellung) bewegt wird. Im
Allgemeinen ist ein partieller Antrieb oder ein vollstandiger Antrieb - insbesondere (ber die ge-
samte Wegstrecke - in die Endlage mdglich.

[0010] Wie eingangs ausgeflihrt, wird Schutz auch begehrt fiir einen Mikrokontroller zur Ausfiih-
rung eines solchen Verfahrens umfassend eine Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit
in Datenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit, wobei die Recheneinheit dazu kon-
figuriert ist, in Abhangigkeit zumindest eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen Da-
tensatzes ein Modell eines bewegbaren Mdbelteiles zu ermitteln und/oder in Abhangigkeit eines
in der Speichereinheit hinterlegten dynamischen Datensatzes eine prognostizierte Bewegungs-
trajektorie des bewegbaren Mdébelteiles entlang einer Fiihrungsvorrichtung zu berechnen.

[0011] Wie eingangs ausgeflihrt, wird Schutz auch begehrt flir eine elektrische Antriebsvorrich-
tung zur zumindest bereichsweise automatisierten Bewegung eines bewegbaren Mdbelteiles ge-
geniber einem feststehenden Mdbelteil iber einen Elektromotor mit wenigstens einem solchen
Mikrokontroller.

[0012] Wie eingangs ausgefiihrt, wird Schutz auch begehrt fiir eine Anordnung aus einer solchen
elektrischen Antriebsvorrichtung und einem feststehenden Mdébelteil, insbesondere Mdbelkorpus,
wobei das feststehende Mdbelteil zwei in Gebrauchsstellung der Anordnung vertikal und parallel
zueinander orientierte Mdbelplatten umfasst, wobei genau eine elektrische Antriebsvorrichtung
stationar an einer der beiden Mdébelplatten, vorzugsweise mittelbar tber eine Korpusschiene ei-
ner Flhrungsvorrichtung, angeordnet ist, wobei wenigstens ein weiterer Auslésesensor zur Akti-
vierung des Elektromotors fiir eine SchlieBstellung eines an dem feststehenden Mdbelteil ange-
ordneten bewegbaren Mdébelteiles stationér an der zweiten Mdbelplatte, vorzugsweise einer an
der zweiten Mdbelplatte angeordneten Korpusschiene, angeordnet ist, wobei vorzugsweise vor-
gesehen ist, dass der wenigstens eine weitere Auslésesensor eine Dampfvorrichtung und/oder
einen Puffer umfasst und/oder iber eine Funkverbindung und/oder eine Kabelverbindung mit der
elektrischen Antriebsvorrichtung in Datenverbindung steht oder bringbar ist.

[0013] Es ist auch mdglich, dass die Anordnung eine elektrische Antriebsvorrichtung ohne einen
entsprechenden Mikrokontroller umfasst.

[0014] Wie eingangs ausgefihrt, wird Schutz auch begehrt fiir ein Computerprogrammprodukt,
umfassend Befehle, die bei einer Ausfiihrung durch eine Recheneinheit diese veranlassen, aus
einer Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer Datenverbindung steht oder in eine
solche bringbar ist, ein solches Verfahren auszufihren.

[0015] Vorteilhafte Ausfiihrungsformen der Erfindung sind in den abhéngigen Anspriichen defi-
niert.

[0016] Weitere Einzelheiten und Vorteile der vorliegenden Erfindung werden anhand der Figu-
renbeschreibung unter Bezugnahme auf die in den Zeichnungen dargestellten Ausfiihrungsbei-
spiele im Folgenden naher erlautert. Darin zeigen:
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[0017] Fig. 1a, 1b eine durch eine elektrische Antriebsvorrichtung geman einer bevorzugten
Ausfihrungsform angetriebene Fiihrungsvorrichtung eines Mdébels in ei-
ner perspektivischen Ansicht mit einer vergréBerten Detaildarstellung im
Bereich der elektrischen Antriebsvorrichtung,

[0018] Fig. 2-4 die Fiihrungsvorrichtung geman dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1bin
perspektivischer Ansicht mit vergréBerter Detaildarstellungen im Bereich
einer Anbindung einer Zahnstange an einer Ladenschiene,

[0019] Fig. 5 die Fiihrungsvorrichtung gemafn dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1bin
einer Ansicht von oben mit vergréBerter Detaildarstellung im Bereich einer
Kopplung zwischen der Zahnstange und einem Zahnrad der elektrischen
Antriebsvorrichtung,

[0020] Fig. 6 die Fiihrungsvorrichtung gemafn dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1bin
einer Ansicht von unten mit vergréBerter Detaildarstellung im Bereich ei-
ner Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung an einer Korpus-
schiene,

[0021] Fig. 7a, 7b die elektrische Antriebsvorrichtung geman dem Ausfihrungsbeispiel nach
Fig. 1b mit einem Trager fir die Kopplung mit der Korpusschiene in einer
Ansicht von oben und einer perspektivischen Ansicht,

[0022] Fig. 8a, 8b die elekirischen Antriebsvorrichtung geman dem Ausfihrungsbeispiel
nach Fig. 1b mit demontiertem Gehé&use in zwei perspektivischen Ansich-
ten von einer Vorderseite und einer Riickseite,

[0023] Fig. 9, 10 eine Wegmesseinrichtung der elektrischen Antriebsvorrichtung geman
dem Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1b in Explosionsdarstellung sowie in
einer Ansicht von oben mit vergroBerter Detaildarstellung im Bereich von
Positionssensoren,

[0024] Fig. 11,12 die elektrische Antriebsvorrichtung geman Fig. 8a in perspektivischer An-
sicht mit vergrdoBerter Detaildarstellung im Bereich eines Schutzkdrpers
im Gehause zum Schutz eines Getriebes vor Abrieb von einem Riemen
sowie eines Riemenantriebes mit beidseitigen Riemenspannern,

[0025] Fig. 13a, 13b  eine Getriebeanordnung der elekirischen Antriebsvorrichtung gemaf der
Ausfihrungsform nach Fig. 1b in zwei perspektivischen Darstellungen,

[0026] Fig. 14a, 14b  eine Freilaufkupplung der elektrischen Antriebsvorrichtung geman der
Ausfihrungsform nach Fig. 1b in einer Draufsicht und einer perspektivi-
schen Ansicht,

[0027] Fig. 15 eine FUhrungsvorrichtung geman einer weiteren bevorzugten Ausfiih-
rungsform mit einer einseitig angeordneten elektrischen Antriebsvorrich-
tung in perspektivischer Ansicht,

[0028] Fig. 16 ein Diagramm zur Veranschaulichung einer eindeutigen Positionsmes-
sung beziehungsweise Absolutwegmessung fir ein bewegbares Mdbel-
teil entlang einer Flhrungsvorrichtung durch eine Wegmesseinrichtung
geman der Ausfihrungsform nach Fig. 9 via Sensorwinkel tiber Auszugs-
langen.

[0029] Fig. 1a zeigt ein Mdbel mit bewegbaren Mdbelteilen 2 in Form von Schubladen, welche
relativ zu einem feststehenden Mdébelteil 1 in Form eines Mdébelkorpus ber eine Flihrungsvor-
richtung 3 in Form einer Schubladenausziehfiihrung durch eine elektrische Antriebsvorrichtung 6
bewegt werden kénnen.

[0030] Die bewegbaren Mdbelteile 2 kbnnen in ein erstes bewegbares Mébelteil 41 und weitere
bewegbare Mdbelteile 42 gegliedert werden, wobei die weiteren bewegbaren Mdbelteile 42 in
Gebrauchsstellung 14 der Anordnung unterhalb des ersten bewegbaren Mdbelteiles 41 angeord-
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net sind.

[0031] Das Mdbel ist jedoch nicht auf Schubladen beschrankt und kann im Allgemeinen ander-
weitige Behéltnisse umfassen. Beispielsweise kann das Mdbel als Mdbelkorpus mit einer Klappe,
einem Schrank mit einer Falt- und/oder Schiebetiir oder dergleichen vorliegen.

[0032] Fig. 1b zeigt das Mdbel mit einem ausgeblendeten bewegbaren Mdbelteil 2 in einer An-
ordnung umfassend das feststehende Mdébelteil 1, das relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1
bewegbare Mdbelteil 2 und zwei Fiihrungsvorrichtung 3 zur Fiihrung des bewegbaren Mdbelteiles
2 relativ zu dem feststehenden Mébelteil 1.

[0033] Die Anordnung umfasst eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 zur zumindest bereichs-
weise automatisierten Bewegung des bewegbaren Mébelteiles 2 relativ zu dem feststehenden
Mobelteil 1 umfassend einen mit 230 V versorgbaren Elektromotor 7. Die Energiebereitstellung
fir den Elektromotor 7 istim Allgemeinen beliebig und kann auch mit abweichenden Spannungen
betrieben werden. Im Allgemeinen kann eine Spannung auch - insbesondere durch lokale oder
regionale Stromnetzcharakteristika - niedriger sein, um den Elektromotor 7 mit hinreichender
Energie zu versorgen.

[0034] Die Fihrungsvorrichtungen 3 umfassen jeweils eine an dem feststehenden Mdbelteil 1
angeordnete Korpusschiene 4 und eine an dem bewegbaren Mdébelteil 2 angeordnete Laden-
schiene 5. Im Allgemeinen kann eine Mittelschiene zumindest bereichsweise zwischen der Kor-
pusschiene 4 und der Ladenschiene 5 angeordnet sein, dies ist im Allgemeinen jedoch - insbe-
sondere auch fiir einen Vollauszug des bewegbaren Mdbelteiles 2 durch die frontseitige Anord-
nung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 sowie der Anbindung an eine Zahnstange 9 - nicht
erforderlich.

[0035] Im Detailausschnitt ist die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der Kor-
pusschiene 4 und einer Zahnstange 9 an der Ladenschiene 5 vergréBert dargestellt, wobei die
Ladenschiene 5 eine erste Schnittstelle 34 (gegebenenfalls eine Vielzahl an ersten Schnittstellen
34) umfasst, welche dazu geeignet ist, eine AusstoBeinrichtung 11 und eine Zuzieheinrichtung 8
an der Ladenschiene 5 zu fixieren.

[0036] An der ersten Schnittstelle 34 ist eine Zuzieheinrichtung 8 angeordnet, welche im Allge-
meinen nicht erforderlich ist. Alternativ oder in Ergénzung kann an der ersten Schnittstelle 34 eine
- insbesondere mechanische oder elektrische - AusstoBeinrichtung 11 angeordnet sein. Bevor-
zugt umfasst die AusstoBeinrichtung 11 eine Tip-On-Funktion, mit welcher ein AusstoBprozess
durch Uberdriickbewegung ausgelést werden kann.

[0037] Die Korpusschiene 4 umfasst eine zweite Schnittstelle 35 (gegebenenfalls eine Vielzahl
an zweiten Schnittstellen 35), welche dazu geeignet ist, einen Mitnehmer 36 fir die AusstoBein-
richtung 11 oder die Zuzieheinrichtung 8 an der Korpusschiene 4 zu fixieren. Die zweite Schnitt-
stelle 35 befindet sich (in der Ansicht nicht sichtbar) an der Unterseite der Korpusschiene 4 (siehe
Fig. 6).

[0038] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist an der zweiten Schnittstelle 35 angeordnet und
die Zahnstange 9 zur Kraftiibertragung von der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 auf die Laden-
schiene 5 an der ersten Schnittstelle 34 angeordnet.

[0039] Die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 erfolgt tiber eine Clipverbindung 71
und Uber einen Einschwenkvorgang zum Einh&ngen (vgl. Fig. 6). Die Anbindung der Zahnstange
9 erfolgt tiber eine Clipverbindung 71 im Zuge eines translatorischen Einschiebevorganges in die
Zuzieheinrichtung 8 oder die Ladenschiene 5. Beispielsweise kann die Clipverbindung 71 (an der
Zahnstange 9, der Zuzieheinrichtung 8 oder der Ladenschiene 5) einen einrastbaren Steg oder
einen Rastbuckel 81 aufweisen, wobei im Allgemeinen alternativ oder in Erganzung auch Haken
75 moglich sind. Im Ausfihrungsbeispiel wird die Zahnstange 9 an der Zuzieheinrichtung 8 an-
gebunden, welche gegebenenfalls eine AusstoBeinrichtung 11 aufweisen kann oder an welcher
gegebenenfalls eine AusstoBeinrichtung 11 angebunden werden kann (ein Ersatz der Zuziehein-
richtung 8 ist ebenfalls denkbar). Eine direkte Anbindung der Zahnstange 9 an der Ladenschiene
5 ist ebenfalls mdglich. Eine mittelbare Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 8 (bei-

4/38



AT 526 799 B1 2024-11-15

7

T

spielsweise Uber einen Mitnehmer 36 fir die Zuzieheinrichtung 8) ist ebenfalls mdglich, wobei
eine direkte Verbindung bevorzugt ist.

[0040] Die Zahnstange 9 ist derart breit auszulegen, dass auch aquivalente Mittel wie ein Riemen
(gegebenenfalls mit einer Verzahnung 18), ein Seil oder dergleichen zur Kraftvermittlung zwi-
schen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und der Ladenschiene 5 umfasst sind.

[0041] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung im We-
sentlichen vollstandig unterhalb des bewegbaren Mébelteiles 2 an der Korpusschiene 4 angeord-
net, wobei gegebenenfalls eine Mébelteilfront 23 (beispielsweise zur Kontaktierung eines Auslo-
sesensors 59) in vertikaler Richtung 15 unter eine Oberseite der elektrischen Antriebsvorrichtung
6 oder die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ragen kann. Ein Boden des bewegbaren Mdbelteiles
2 ist im Zuge der Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles vollstédndig oberhalb der elektrischen
Antriebsvorrichtung angeordnet. Das bewegbare Mdbelteil 2 Gberfahrt die elektrische Antriebs-
vorrichtung 6 im Gebrauch.

[0042] Die elekirische Antriebsvorrichtung 6 ist stationdr an der Korpusschiene 4 angeordnet und
steht tiber eine gesamte Wegstrecke 13 fiir das bewegbare Mdébelteil 2 entlang der Flihrungsvor-
richtung 3 in stetiger Verbindung zu der Zahnstange 9 zur Bewegungstibertragung.

[0043] Das bewegbare Mébelteil 2 umfasst eine Mdébelteilfront 23, wobei die elektrische Antriebs-
vorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung im Bereich eines
der Mdbelteilfront 23 zugewandten freien Endes 24 der Korpusschiene 4 angeordnet ist.

[0044] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist in SchlieBstellung biindig zu der Ladenschiene 5
oder der Zahnstange 9 angeordnet. Durch die Zahnstange 9 kann ein Auszugsverlust - bedingt
durch die Befestigung der Korpusschiene und/oder durch die Verwendung eines spezifischen
Ausldsesensortyps - kompensiert werden.

[0045] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist sowohl in SchlieBstellung als auch in Offenstel-
lung 30 im Wesentlichen biindig zu dem freien Ende 24 der Korpusschiene 4 angeordnet.

[0046] Das feststehende Mdbelteil 1 umfasst zwei in Gebrauchsstellung 14 vertikal und parallel
zueinander orientierte Mdbelplatten 64, wobei genau eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 sta-
tiondr an einer der beiden Mdébelplatten 64 mittelbar tiber die Korpusschiene 4 angeordnet ist. Im
Allgemeinen kann jedoch auch eine weitere elektrische Antriebsvorrichtung 6 oder eine zuséatzli-
che Zahnstange 9 an der gegeniiberliegenden Mdbelplatte 64 angeordnet sein, wobei dies nicht
zwingend erforderlich ist.

[0047] Das bewegbare Mobelteil 2 umfasst in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung eine Mdébel-
teilfront 23, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 im Bereich eines
der Mdbelteilfront 23 zugewandten freien Endes 24 der Korpusschiene 4 (im Wesentlichen biindig
zu dem freien Ende 24 oder der Ladenschiene 5 in SchlieBstellung oder der Zahnstange 9 in
SchlieBstellung) angeordnet.

[0048] Fig. 2 zeigt die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4
ohne umliegende Mdbelteile 1, 2, wobei die Ladenschiene 5 vollstandig Gber die Wegstrecke 13
als Auszugsweg fiir das bewegbare Mdébelteil 2 ausgefahren ist.

[0049] In dem vergrdBerten Detailausschnitt ist die Anbindung der Zahnstange 9 an der Laden-
schiene 5 beziehungsweise der Zuzieheinrichtung 8 ersichtlich, wobei in punktierter Linie eine
AusstoBeinrichtung 11 angedeutet ist, welche alternativ oder in Ergénzung an der ersten Schnitt-
stelle 34 angeordnet werden kann. Es ist auch denkbar eine Verriegelungseinrichtung 69 zur
Hemmung einer Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 an der ersten Schnittstelle 34 vorzu-
sehen. Eine Dampfvorrichtung 12 ist in der Zuzieheinrichtung 8 integriert, wobei die Dampfvor-
richtung 12 auch als gesonderte Bauteilkomponente vorliegen kann.

[0050] Fig. 3 zeigt die Fiihrungsvorrichtung 3 mit der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 zur au-
tomatisierten Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 beziehungsweise der Ladenschiene 5
mit dem (mit 230 V versorgbaren) Elektromotor 7.
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[0051] Die Zuzieheinrichtung 8 fiir das bewegbare Mdébelteil 2 und die in Wirkverbindung mit der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 stehende Zahnstange 9 sind montiert, wobei die Zuziehein-
richtung 8 unmittelbar an der Ladenschiene 5 angeordnet ist und die Zahnstange 9 mittelbar tber
die Zuzieheinrichtung 8 an der ersten Schnittstelle 34 der Ladenschiene 5 angeordnet ist. Im
Allgemeinen kann die Zahnstange 9 alternativ oder in Erganzung direkt die Ladenschiene 5 kon-
taktieren.

[0052] Die Zahnstange 9 ist I6sbar an einer Tragereinrichtung 10 angeordnet und die Tragerein-
richtung 10 ist I6sbar an der Zuzieheinrichtung 8 angeordnet.

[0053] Die lésbare Verbindung der Tragereinrichtung 10 meint in diesem Kontext eine gewaltlos,
vorzugsweise werkzeuglos, aufzuhebende Verbindung.

[0054] Die Tragervorrichtung 10 ist in horizontaler Richtung 16 zwischen der Zahnstange 9 und
der Zuzieheinrichtung 8 angeordnet, wobei im Allgemeinen auch eine in vertikaler Richtung 15
nach unten weisende Zahnstange 9 vorgesehen sein kann.

[0055] Die Tragereinrichtung 10 oder die Zuzieheinrichtung 8 kénnen eine mechanische oder
elektrische AusstoBeinrichtung 11 umfassen, wobei eine Dampfvorrichtung 12 in der Zuziehein-
richtung 8 zur Dampfung einer Bewegung des bewegbaren Mdébelteiles 2 in einem Bereich der
SchlieBstellung umfasst.

[0056] Die stationare elektrische Antriebsvorrichtung 6 steht lber die gesamte Wegstrecke 13
entlang der Fiihrungsvorrichtung 3 in stetiger Verbindung zu der Zahnstange 9 zur Bewegungs-
Ubertragung, wobei der die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ein mit der Zahnstange 9 kdmmen-
des Zahnrad 17 in Verbindung mit dem Elektromotor 7 umfasst.

[0057] Die Zahnstange 9 ist Giber die gesamte Wegstrecke 13 seitlich zwischen der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 und der Ladenschiene 5 angeordnet ist.

[0058] Bei diesem Ausfiihrungsbeispiel ist genau eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 an einer
der beiden Korpusschienen 4 der Fihrungsvorrichtungen 3 und genau eine Zahnstange 9 an
einer der beiden Ladenschienen 5 der Fiihrungsvorrichtungen 3 vorgesehen, wobei im Allgemei-
nen auch zwei elektrische Antriebsvorrichtungen 6 an beiden Korpusschienen 4 genutzt werden
kdénnen.

[0059] Eine Stromversorgung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder einer gegebenenfalls
vorhandenen weiteren Stromsenke - wie dem Beleuchtungsmittel 31 in Fig. 6 - erfolgt Gber die
Korpusschiene 4, wobei die Stromversorgung alternativ oder in Ergénzung Gber die Zahnstange
9 geflihrt sein kann. Die Stromversorgung kann zwischen den beiden Korpusschienen 4 der zwei
vorgesehenen Fihrungsvorrichtungen 3 gefihrt sein, um beispielsweise einen weiteren Auslése-
sensor 65 mit Energie zu versorgen. Eine separate Stromversorgung pro Korpusschiene 4 (oder
Zahnstange 9) ist ebenfalls mdglich.

[0060] Eine Verzahnung 18 der Zahnstange 9 ist in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung in ho-
rizontaler Richtung 16 in eine von der Ladenschiene 5 wegweisenden Richtung orientiert, wobei
im Allgemeinen eine Ausrichtung in vertikaler Richtung 15 nach unten ebenfalls mdglich ist.

[0061] Die Zahnstange 9 ist mit dem Zahnrad 17 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 gekop-
pelt, wobei die Zahnstange 9 (Uber eine Anbindung an der Tragereinrichtung 10 oder durch die
Anbindung der Tragereinrichtung 10) in horizontaler Richtung 16 gegeniiber der Ladenschiene 5
verbiegbar (verschwenkbar ist ebenfalls denkbar) und damit begrenzt seitlich bewegblich gelagert
ist. Beispielsweise konnte die Zahnstange 9 auch bei einer vertikalen Verzahnung 18 in vertikaler
Richtung 15 (von dem Zahnrad 17 weg) begrenzt in vertikaler Richtung 15 beweglich gelagert
sein. Dadurch kann eine sichere Kopplung mit der elastischen Antriebsvorrichtung 6 ermdglicht
werden, wobei zudem ein Montageaufwand durch eine verminderte Verkantungsneigung sowie
eine Gerauschentwicklung durch elastische respektive flexible Deformation reduziert werden.
Zum Beispiel kann die Zahnstange 9 in Richtung des Zahnrades 17 durch eine Feder oder Uiber
Eigenelastizitat vorbelastet sein, um einen Formschluss zur elektrischen Antriebsvorrichtung 6 im
Betrieb sicherstellen zu kdnnen.
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[0062] Besonders bevorzugt ist die Zahnstange 9 flexibel ausgebildet, um durch elastische Ver-
formung eine sichere, harmonische und kontinuierliche Bewegungsiibertragung gewahrleisten zu
kdénnen.

[0063] Durch die IGsbare Verbindung - insbesondere die doppelte I6sbare Verbindung - kann
tber die beteiligten Bauteilkomponenten eine Uberlastkupplung konstituiert werden, wodurch auf
eine Uberlastkupplung 68 der elektrischen Antriebseinheit 6 verzichtet werden kann. Beispiels-
weise kann durch eine im Belastungsfall dadurch bedingte Toleranz in der Interaktion zwischen
dem Zahnrad 17 und der Zahnstange 9 unter erhdhter Belastung der Zahnstange 2 (beispiels-
weise bei Erschiitterungen oder unsachgemabBen Krafteinwirkungen auf das bewegbare Mdbel-
teil 2) verhindert werden, dass eine vollstandige Entkoppelung zwischen der elektrischen An-
triebsvorrichtung 6 und der Zahnstange 9 erfolgt - ohne die Wirkung einer Uberlastkupplung zu
verlieren, wodurch die Position der Ladenschiene 5 relativ zu der Korpusschiene 4 eindeutig tber
die relative Stellung zwischen der Zahnstange 9 und dem Zahnrad 17 bestimmbar bleibt. Eine
Entkopplung zum Elektromotor 7 ist nicht erforderlich und kann beispielsweise Uber eine Freilauf-
kupplung 29 generiert werden. Eine erforderliche Referenzfahrt kann unterbunden werden, wobei
die Tragereinrichtung 10 als Koppeleinrichtung agiert.

[0064] Fig. 4 zeigt die FGihrungsvorrichtung 3 mit einem vergroBerten Detailausschnitt der Laden-
schiene 5 im Bereich einer mdbelteilriickseitigen Kopplungseinrichtung fir das bewegbare M&-
belteil 2.

[0065] Die Ladenschiene 5 umfasst eine Lagervorrichtung 21 fir die Zahnstange 9, wobei die
Lagervorrichtung 21 an der Ladenschiene 5 und der Zahnstange 9 angeordnet ist, wobei ein
Trager 22 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 zur Anbindung der elektrischen Antriebsvorrich-
tung 6 an der Korpusschiene 4 im Zuge einer relativen Bewegung zwischen der Ladenschiene 5
und der Korpusschiene 4 von der Zahnstange 9 und der Lagervorrichtung 21 Oberfahrbar ist.

[0066] Fig. 5 zeigt die Flihrungsvorrichtung 3, wobei im vergrdBerten Detailausschnitt die Kopp-
lung zwischen einem in Wirkverbindung mit dem Elektromotor 7 stehenden Zahnrad 17 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und einer Verzahnung 18 der Zahnstange 9 dargestellt ist.

[0067] Der Elektromotor 7 (beziehungsweise die elektrische Antriebsvorrichtung 6) umfasst in
der Kopplung mit Getriebestufen 55 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 ein mit der Zahn-
stange 9 kdAmmendes Zahnrad 17.

[0068] Das Zahnrad 17 ist in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung in horizontaler Richtung 16 in
Richtung der Ladenschiene 5 weisend ausgerichtet, wobei auch ein in vertikaler Richtung 15 nach
oben orientiertes Zahnrad 17 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 mdéglich ist.

[0069] Die Zahnstange 9 ist zwischen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und der Laden-
schiene 5 angeordnet. Die Fiilhrungsvorrichtung 3 liegt in SchlieBstellung vor, wobei ein an der
Ladenschiene 5 angeordnetes bewegbares Mdbelteil 2 in einer Endlage verortet sein wiirde.

[0070] Um ein Maf3 einer Kraftibertragung durch die lber die elektrische Antriebsvorrichtung 6
vermittelte Energie auf das bewegbare Mdbelteil hinsichtlich eines Zeitpunktes und/oder einer
Intensitat zu verbessern, wird die elektrische Antriebsvorrichtung durch einen Mikrokontroller 37
angesteuert, welcher als Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 fungiert und als Re-
cheneinheit agiert.

[0071] Ein exemplarisches recheneinheitgestiitztes Verfahren zur Bewegung des bewegbaren
Mdbbelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mébelteil 1 entlang der Fiihrungsvorrichtung 3 durch
die elektrische Antriebsvorrichtung 6 zur zumindest bereichsweise automatisierten Bewegung
des bewegbaren Mdbelteiles 2 gegentiber dem feststehenden Mdbelteil 1 (iber einen Elektromo-
tor 17 kann wie folgend umgesetzt werden: Der Mikrokontroller 37, umfassend die Recheneinheit
und eine in mit der Recheneinheit in Datenverbindung stehende Speichereinheit, ermittelt in Ab-
héngigkeit zumindest eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen Datensatzes ein Modell
des bewegbaren Mdbelteiles 2, das bewegbare Mdbelteil 2 wird ausgehend von einer partiellen
oder vollstandigen Offnungsstellung 30 und einer SchlieBstellung manuell in Richtung der
SchlieBstellung bewegt oder vice versa und der Mikrokontroller 37 berechnet in Abhangigkeit
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zumindest eines dynamischen Datensatzes eine prognostizierte Bewegungstrajektorie des be-
wegbaren Mdbelteiles 2 entlang der Fiihrungsvorrichtung 3.

[0072] Der statische Datensatz kann beispielsweise eine Masse des bewegbaren Mdébelteiles 2,
eine Reibung des bewegbaren Mdbelteiles 2 an der Flihrungsvorrichtung 3, eine Dimensionie-
rung des bewegbaren Mdébelteiles 2, eine Beladung in dem bewegbaren Mdbelteil 2, eine Dimen-
sionierung der Fihrungsvorrichtung 3, eine Wegstrecke 13 entlang der Flihrungsvorrichtung 3,
Toleranzgrenzen et cetera umfassen.

[0073] Die Wegstrecke 13 kann im Allgemeinen durch einen Auszugsweg fir das bewegbare
Mdbbelteil 2 oder eine Langserstreckung der Zahnstange 9 bedingt sein, tber welche zumindest
partiell ein Antrieb durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 Uber eine automatisierte Ansteue-
rung erfolgt. Ein Antrieb (ber die Wegstrecke 13 ist méglich; ein Antrieb Uber Teilbereiche der
Wegstrecke 13 ist bevorzugt.

[0074] Der dynamische Datensatz kann beispielsweise einen von dem bewegbaren Mébelteil 2
relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1 zurlickgelegten Absolutweg, eine Geschwindigkeit des
bewegbaren Mdbelteiles 2, eine Beladung in dem bewegbaren Mébelteil 2, ein (im Allgemeinen
Uber eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52 ermitteltes) Beschleunigungsprofil des bewegba-
ren Mdbelteiles 2, einen Beschleunigungsweg des bewegbaren Mdbelteiles 2, eine kinetische
Energie des bewegbaren Mdébelteiles 2 et cetera umfassen.

[0075] Der statische Datensatz oder der dynamische Datensatz kann in einer Referenzfahrt des
bewegbaren Mdbelteiles 2 oder lber eine Vielzahl an Referenzfahrten - gegebenenfalls mit vari-
ierenden Beladungen des bewegbaren Mdbelteiles 2 - bestimmt werden. Es ist alternativ oder in
Erganzung mdglich, statische Datensétze in einer Speichereinheit ohne Referenzfahrt zu hinter-
legen und statische Datensatze oder dynamische Datensatze mit in der Speichereinheit hinter-
legten Datensatze zu vergleichen oder in Abhangigkeit hinterlegter Datensatze zu korrigieren.

[0076] Die folgenden Aspekte sind bei dieser Ausfiihrungsform vorgesehen, missen jedoch nicht
zwingend umgesetzt werden:

[0077] Der Mikrokontroller 37 trifft in Abh&ngigkeit der prognostizierten Bewegungstrajektorie
eine Entscheidung, ob die elektrische Antriebsvorrichtung 6 das bewegbare Mdbelteil 2 mit Kraft
beaufschlagen soll, oder ob das bewegbare Mdbelteil 2 manuell in einem Freilaufbereich beweg-
bar sein soll. Der Elektromotor 7 umfasst eine Freilaufkupplung 29, mit welcher eine Kraftiber-
tragung von dem Elektromotor 7 auf das bewegbare Mébelteil 2 im Freilaufbereich getrennt wird.

[0078] Der Mikrokontroller 37 berechnet in Abhangigkeit des zumindest einen statischen Daten-
satzes und des zumindest einen dynamischen Datensatzes, ob das bewegbare Mdébelteil 2 die
SchlieBstellung ohne Kraftbeaufschlagung Gber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 erreicht,
wobei eine Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 mit Eintritt in die SchlieBstellung in
Abhéangigkeit einer Dampfleistung einer an dem bewegbaren Mdbelteil 2 oder dem feststehenden
Mobbelteil 1 angeordneten Dampfvorrichtung 12 ermittelt wird.

[0079] Der Mikrokontroller 37 definiert in Abhangigkeit der prognostizierten Bewegungstrajektorie
ein Geschwindigkeitsprofil fiir den Uber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 vermittelten Antrieb
des bewegbaren Mdbelteiles 2, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 das bewegbare M6-
belteil 2 in Abhangigkeit des Geschwindigkeitsprofils mit Kraft beaufschlagt. Das Geschwindig-
keitsprofil wird in Abh&angigkeit des zumindest einen statischen Datensatzes oder des zumindest
einen dynamischen Datensatzes erstellt, wobei das bewegbare Mdébelteil 2 bei einer Geschwin-
digkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 unterhalb des Geschwindigkeitsprofils mit Energie beauf-
schlagt wird und bei einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbbelteiles 2 oberhalb des Ge-
schwindigkeitsprofils durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 gebremst wird sowie bei einem
vordefinierten Geschwindigkeitsschwellwert oder einem vordefinierten Positionsschwellwert eine
Kraftibertragung auf das bewegbare Mébelteil 2 initiiert wird.

[0080] Dem Mikrokontroller 37 ist ein Lernalgorithmus in Form einer kiinstlichen Intelligenz um-
fassend ein neuronales Netzwerk mit maschinellem Lernen oder Deep Learning hinterlegt, wobei
mit dem Lernalgorithmus die prognostizierten Bewegungstrajektorien einer Historie analysiert und

8/38



AT 526 799 B1 2024-11-15

7

T

miteinander verglichen werden. Die Historie an prognostizierten Bewegungstrajektorien wird in
Abhangigkeit der jeweiligen statischen Datensétze oder dynamischen Datensétze fiir zuklnftig
zu prognostizierende Bewegungstrajektorien, zukiinftige Geschwindigkeitsprofile oder zukiinftige
Entscheidungen zur Kraftbeaufschlagung des bewegbaren Mdébelteiles 2 herangezogen.

[0081] Als Trainingsdaten fir die kiinstliche Intelligenz werden Bewegungsabldufe des beweg-
baren Mobelteiles 2 entlang einer Fiihrungsvorrichtung 3 genutzt. Besonders vorteilhaft hat sich
erwiesen, wenn unterschiedliche Fiihrungsvorrichtungen 3 und variierende Kraftbeaufschlagun-
gen oder Beladungen des bewegbaren Mébelteiles 2 zum Training des Lernalgorithmus verwen-
det werden. Bewegungsablaufe an der konkret vorliegenden Fihrungsvorrichtung sowie dem
spezifischen bewegbaren Mébelteil 2 kbnnen zu Lernzwecken den Trainingsdaten - insbesondere
kontinuierlich - hinzugefiigt werden.

[0082] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 verbleibt bei einer Bewegung des bewegbaren Mé-
belteiles 2 stationar an der Korpusschiene 4 und steht in stetiger Verbindung mit der an der La-
denschiene 5 angeordneten Zahnstange 9.

[0083] Das bewegbare Mdbelteil 2 ist liber die Ladenschiene 5 ausgehend von der Offnungsstel-
lung 30 oder einer Stellung zwischen der Offnungsstellung 30 und der SchlieBstellung tber eine
gesamte Wegstrecke 13 bis zu der SchlieBstellung und zu der Offnungsstellung 30 oder nur tber
einen Teilbereich der Wegstrecke 13 durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 antreibbar, wo-
bei eine Kraftbeaufschlagung durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ausgehend von der
SchlieBstellung in Richtung der Offnungsstellung 30 durch Uberdriickbewegung des bewegbaren
Mobbelteiles 2 oder Uber einen ausschlieBlich elektronischen Auslésesensor 59 initiiert wird. Das
bewegbare Mdbelteil 2 ist in einem nicht angetriebenen Teilbereich der Wegstrecke 13 in einem
Freilaufbereich manuell bewegbar, sodass keine Kraftbeaufschlagung vom Elektromotor 7 auf
das bewegbare Mébelteil 2 erfolgt.

[0084] Angetriebene Teilbereiche der Wegstrecke 13 haben sich in Richtung der Offnungsstel-
lung 30 - insbesondere ausgehend von der SchlieBstellung - zwischen 50 mm und 150 mm und
in Richtung der SchlieBstellung - insbesondere ausgehend von der vollstandigen Offnungsstel-
lung 30 - zwischen 5 mm und 20 mm als besonders glinstig erwiesen.

[0085] Eine Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 in Richtung der SchlieBstellung oder der
Offnungsstellung 30 kann Uber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 gedampft, gebremst oder
gesperrt werden, wobei das bewegbare Mdbelteil 2 im Bereich der SchlieBstellung durch eine
Zuzieheinrichtung 8 mit Kraft in Richtung der SchlieBstellung beaufschlagt wird. Eine Zuziehein-
richtung 8 ist jedoch nicht zwingend erforderlich, wobei die Zuzieheinrichtung 8 beispielsweise
durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ersetzt werden kann.

[0086] Ein Algorithmus oder ein Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle fiir die Ausfiih-
rung des Verfahrens kann dem Mikrokontroller 37 oder der Steuerungs- und/oder Regelungsein-
richtung 44 hinterlegt sein, auf einem Datentragersignal tibertragen werden oder auf einem - ins-
besondere nicht fliichtigen - Datentrager gespeichert sein.

[0087] Die Recheneinheit des Mikrokontrollers 37 oder der Steuerungs- und/oder Regelungsein-
richtung 44 ist dazu konfiguriert, in Abhangigkeit des zumindest einen in der Speichereinheit hin-
terlegten statischen Datensatzes ein Modell des bewegbaren Mdbelteiles 2 zu ermitteln und in
Abhangigkeit des zumindest einen - gegebenenfalls in der Speichereinheit hinterlegten - dynami-
schen Datensatzes eine prognostizierte Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles 2
entlang der Fihrungsvorrichtung 3 zu berechnen. Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst
die Recheneinheit.

[0088] Die Speichereinheit weist eine hinreichende Speicherkapazitat auf, um die fiir das Modell
erforderlichen Informationen bereitzustellen. Die Recheneinheit weist eine hinreichende Rechen-
leistung auf, um das Modell in fiir die Anwendung in der Mdbelbranche benétigten Genauigkeit in
Bezug auf ein auf das bewegbare Mdbelteil 2 zu transferierende Geschwindigkeitsprofil zu be-
rechnen. Die Speicherkapazitat und die Rechenleistung kann in Abhangigkeit einer gewlinschten
Prazision des Modelles oder einer gewiinschten Genauigkeit eines aus dem Modell zu generie-
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renden Outputparameters, wie das Geschwindigkeitsprofil, angepasst sein.

[0089] Das Geschwindigkeitsprofil umfasst bevorzugt eine Amplitude der Beschleunigung, einen
Weg der Beschleunigung, die Wegstrecke 13 oder einen Teilbereich der Wegstrecke 13 Uber
welchen das bewegbare Mébelteil 2 mit Geschwindigkeit behaftet sein soll oder angetrieben sein
soll, eine Maximalgeschwindigkeit und dergleichen. Als Inputparameter kann beispielsweise eine
derzeitig vorliegende Beladung des bewegbaren Mdébelteiles 2 oder eine Impulsiibertragung (dis-
kret oder kontinuierlich) von dem Bediener des bewegbaren Mdbelteiles 2 als dynamischer Pa-
rameter genutzt werden.

[0090] Durch das Verfahren und insbesondere den Mikrokontroller 37 oder die Steuerungs-
und/oder Regelungseinrichtung 44 kann eine Unterstiitzungserkennung fir eine Bewegung des
bewegbaren Mdbelteiles 2 generiert werden, wobei das bewegbare Mdbelteil 2 in SchlieBrichtung
oder in Offnungsrichtung beispielsweise derart angetrieben werden kann, dass das bewegbare
Mdbelteil 2 im Wesentlichen gerduschlos und/oder ohne mafgebliche Krafteinwirkung auf die
Bauteilkomponenten in eine Endlage (SchlieBstellung oder Offnungsstellung 30) bewegt wird. Im
Allgemeinen ist ein partieller Antrieb oder ein vollstandiger Antrieb - insbesondere (ber die ge-
samte Wegstrecke 13 - in die Endlage mdglich.

[0091] Durch die gegenliber dem Stand der Technik erhéhte Funktionalitdt des Verfahren kénnen
- insbesondere bei wechselnden Kraftbeaufschlagungen und/oder Beladungen des bewegbaren
Mdbbelteiles 2 oder variierenden Fiihrungsvorrichtungen 3 - unterwiinscht disharmonische Bewe-
gungstrajektorien unterbunden werden, wobei unsachgeman hohe oder niedrige Geschwindig-
keiten des bewegbaren Mobelteiles 2 unterbunden werden kénnen, welche keine Bewegung in
eine gewilinschte Endlage des bewegbaren Mdébelteiles 2 ermdglichen oder Beschadigungen be-
dingen kénnen.

[0092] Der Mikrokontroller 37 kann als Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 aufge-
fasst werden oder eine solche als Recheneinheit umfassen.

[0093] Fig. 6 zeigt, dass die elektrische Antriebsvorrichtung 6 eine Vielzahl an gegeniiber dem
feststehenden Mdbelteil 1 stationare Beleuchtungsmittel 31 umfasst, wobei im Allgemeinen auch
lediglich ein Beleuchtungsmittel 31 vorgesehen sein kann. Das Beleuchtungsmittel 31 ist an der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 angeordnet.

[0094] Ein Beleuchtungsmittel 31 liegt in Form einer Lampe 38 - als LED-Lampe ausgebildet -
vor und ist in der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 bereichsweise in dem Gehause 47 der elektri-
schen Antriebsvorrichtung 6 integriert.

[0095] Ein weiteres Beleuchtungsmittel 31 liegt in Form eines leistenartigen Leuchtmittel 40 - als
LED-Leiste ausgestaltet - vor und ist unmittelbar an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 ange-
ordnet. In punktierter Linie ist angedeutet, dass das weitere Beleuchtungsmittel 31 auch beispiels-
weise in Form eines flachigen Leuchtmittel 39 - hierbei als LED-Flache vorgesehen - vorliegen
kann. Zum Beispiel kann das weitere Beleuchtungsmittel 31 auch mittelbar an der elekirischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordnet sein - beispielsweise durch eine Anbindung einer (aus Uber-
sichtlichkeitsgriinden nicht dargestellten) Stromleitung 32 an die Stromleitung 32 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6.

[0096] Die Beleuchtungsmittel 31 sind derart an einer Unterseite der elektrischen Antriebsvor-
richtung 6 orientiert, dass durch die Beleuchtungsmittel 31 die weiteren bewegbaren Mdbelteile
42 beleuchtbar sind, wobei die Beleuchtungsmittel 31 an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
des ersten bewegbaren Mobelteiles 41 angeordnet sind. Die Beleuchtungsmittel 31 kénnen je-
doch im Allgemeinen alternativ oder in Erganzung derart an der elektrischen Antriebsvorrichtung
6 oder der Stromleitung 32 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 des ersten bewegbaren
Mdbeblteiles 41 angeordnet sein, dass durch die Beleuchtungsmittel 31 das erste bewegbare M6-
belteil 41 beleuchtbar ist.

[0097] Wie in Fig. 9 und Fig. 10 noch naher erlautert wird, ist eine Wegmesseinrichtung 33 vor-
gesehen, welche alternativ oder in Erganzung zu dem schematisch angedeuteten Bewegungs-
sensor 43 herangezogen werden kann, um eine relative Stellung - wie eine vollstandige oder

10/38



AT 526 799 B1 2024-11-15

7

T

partielle Offnungsstellung 30 des bewegbaren Mébelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mabel-
teil 1 zu detektieren. Die Beleuchtungsmittel 31 sind in Abhéngigkeit der ermittelten relativen Stel-
lung durch eine Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder einen Mikrokontroller 37
aktivierbar. Die Wegmesseinrichtung 33 und der Bewegungssensor 43 sind an der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordnet und mit der Stromleitung 32 der elektrischen Antriebsvorrich-
tung 6 sowie den Beleuchtungsmitteln 31 gekoppelt. Im Allgemeinen kann alternativ oder in Er-
ganzung zur Wegmesseinrichtung 33 oder dem Bewegungssensor 43 die Distanzsensorik 50
(siehe Fig. 1b) fur die Bestimmung der relativen Stellung zur Auslésung der Beleuchtungsmittel
31 genutzt werden. Die Anzahl an Beleuchtungsmittel 31 ist im Allgemeinen beliebig.

[0098] Die Beleuchtungsmittel 31 sind zwischen den beiden Korpusschienen 4 der Fiihrungsvor-
richtung 3 angeordnet, wobei das leistenartige Leuchtmittel 40 seitlich zwischen den Korpus-
schienen 4 verortet ist und sich vollstandig linienférmig zwischen den zwei Korpusschienen 4
hinweg erstreckt.

[0099] Zwischen den beiden Korpusschienen 4 besteht eine direkte Stromverbindung, welche
zur Beleuchtung des bewegbaren Mdébelteiles 2 genutzt werden kann, wobei die Stromverbin-
dung beziehungsweise die Stromversorgung Uber zumindest eine der zwei Korpusschienen 4
oder die Zahnstange 9 geflhrt ist. Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist an einer der beiden
Korpusschienen 4 stationar angeordnet und die Zahnstange 9 ist zur stetigen Bewegungsiber-
tragung von einem Zahnrad 17 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 auf die Ladenschiene 5 an
der Ladenschiene 5 der Filhrungsvorrichtung 3 angeordnet. Die elektrische Antriebsvorrichtung
6 und die Stromleitung 32 fiir die elektrische Antriebsvorrichtung 6 und firr die Beleuchtungsmittel
31 sind stationar an der Filhrungsvorrichtung 3 - an der Korpusschiene 4 - angeordnet.

[00100] Uber eine Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder einen Mikrokontroller 37
kann das bewegbare Mdbelteil 2 Giber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 mit Kraft beaufschlagt
werden, sodass die Anbindung an die Korpusschiene 4 eine Doppelfunktion bedingt. Die Elektri-
sche Antriebsvorrichtung 6 ist dazu ausgebildet, das bewegbare Mdbelteil 2 zumindest bereichs-
weise relativ zu dem feststehenden Mébelteil 1 zu bewegen, wobei die elektrische Antriebsvor-
richtung 6 die an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder der Stromleitung 32 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordneten Beleuchtungsmittel 31 umfasst.

[00101] Ein exemplarisches Verfahren zum Beleuchten eines bewegbaren Mdbelteiles 2 (gege-
benenfalls das weitere bewegbare Mdbelteil 42) kann wie folgend expliziert werden: Das beweg-
bare Mdbelteil 2 wird relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1 entlang der Flihrungsvorrichtung
3 durch die eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 zumindest bereichsweise automatisiert bewegt
und das an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder an der Stromleitung 32 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordnete Beleuchtungsmittel 31 wird aktiviert, sodass das bewegbare
Mobbelteil 2 durch das Beleuchtungsmittel 31 beleuchtet wird, wobei das bewegbare Mdébelteil 2
bewegt wird und das Beleuchtungsmittel 31 stationdr verbleibt. Im Speziellen wird das weitere
bewegbare Mébelteil 42 durch das Beleuchtungsmittel 31 in Abhangigkeit einer Bewegung des
ersten bewegbaren Mdbelteiles 41 beleuchtet, wobei das Beleuchtungsmittel 31 stationar an der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 des ersten bewegbaren Mobelteil 41 verbleibt. Hierzu wird die
relative Stellung des weiteren bewegbaren Mdbelteiles 42 detektierbar, wobei das Beleuchtungs-
mittel 31 in Abhangigkeit der ermittelten relativen Stellung Uber eine Steuerungs- und/oder Re-
gelungseinrichtung 44 oder den Mikrokontroller 37 aktiviert wird. Beispielsweise kann ein Algo-
rithmus oder ein Computerprogrammprodukt in der Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung
44 oder dem Mikrokontroller 37 hinterlegt sein, welcher/welches Befehle umfasst, die bei einer
Ausfiihrung durch eine Recheneinheit diese veranlassen, aus einer Speichereinheit, welche mit
der Recheneinheit in einer Datenverbindung steht, das Verfahren auszufiihren.

[00102] Bevorzugt wird Licht im sichtbaren Wellenlangenbereich emittiert, wobei beispielsweise
vorgesehen kann, dass ein Wellenlangenbereich und/oder eine Intensitét des Beleuchtungsmit-
tels 31 - gegebenenfalls Uber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 oder eine Empfangseinheit
der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 zur Konfiguration der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 -
anderbar und/oder einstellbar ist.
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[00103] Im Allgemeinen kann mit einem Beleuchtungsmitteln 31 alternativ oder in Erganzung
auch beispielsweise Licht im Infrarotbereich zur Erwdrmung oder Licht im UV-Wellenldngenbe-
reich - insbesondere UVC-Wellenlangenbereich - zur Entkeimung oder Desinfektion emittiert wer-
den. Dadurch kann Staugut oder eine Oberflache von unerwiinschten Mikroorganismen befreit
werden oder ein Innenraum des bewegbaren Mdébelteiles 2 auf eine gewlinschte Temperatur ge-
regelt werden, um zum Beispiel Lebensmittel - insbesondere in Kombination mit einer Vakuum-
schublade und gegebenenfalls einstellbar - mit variierender Intensitét oder einstellbaren Wellen-
langenbereich bestrahlen zu kénnen. Die Positionierung an einer stationdren elektrischen An-
triebsvorrichtung 6 oberhalb des Staugutraumes eignet sich hierfir besonders. Eine Verriege-
lungsvorrichtung in Abhangigkeit einer Aktivierung des Beleuchtungsmittels 31 ist ebenfalls denk-
bar.

[00104] Grundsatzlich ist eine Energieversorgung durch Einbringung von Strom in das beweg-
bare Mdbelteil 2 aufwandig und umsténdlich, da die Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2
beriicksichtigt werden muss. Eine Beleuchtung des bewegbaren Mdbelteiles 2 hat jedoch den
Vorteil, im bewegbaren Mdébelteil 2 befindliches Staugut - insbesondere bei mangelhaften Licht-
verhaltnissen oder bei Nacht - eindeutig identifizieren zu kdnnen. Insbesondere bei einer ortsfest
an der Korpusschiene 4 angeordneten elektrischen Antriebsvorrichtung 6 kann die Einbringung
des Stroms Uber die Korpusschiene 4 in einer Doppelfunktion auch dazu genutzt werden, Energie
fir die Versorgung des Beleuchtungsmittels 31 in besonders vorteilhafter Weise zu nutzen.

[00105] Fig. 7a zeigt eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 mit dem mit 230 V versorgbaren
Elektromotor 7, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 einen plattenférmigen Tréager 22 zur
Anordnung an der Korpusschiene 4 der Flihrungsvorrichtung 3 umfasst, wobei der Trager 22 eine
Schragflache 72 umfasst, welche dergestalt ist, dass die elektrische Antriebsvorrichtung 6 an
einer an dem feststehenden Mdbelteil 1 angeordneten Korpusschiene 4 im montierten Zustand
(vgl. Fig. 6 in Verbindung mit Fig. 1b) kollisionsfrei ber einen Einschwenkvorgang montierbar ist.

[00106] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 weist eine Langsrichtung 27 auf und die Schrag-
flache 72 des Tragers 22 ist in einem spitzen Winkel zwischen 5° und 30° relativ zu der Langs-
richtung 27 orientiert.

[00107] Die Schragflache 72 zur Anordnung an der Korpusschiene 4 ist an einem quer von der
elektrischen Antriebseinheit 6 abstehenden freien Ende 73 des Tragers 22 und raumlich beab-
standet von der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 sowie dem Elektromotor 7 angeordnet.

[00108] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst an dem Trager 22 zwei Koppelvorrichtun-
gen 74 zur Anbindung an eine zweite Schnittstelle 35 der Korpusschiene 4, wobei im Allgemeinen
eine Koppelvorrichtung 74 ausreichend ist. Eine Koppelvorrichtung 74 liegt in Form eines aus
einem Blech gestanzten und gebogen Hakens 75 vor, wobei an dem Trager 22 ein weiterer Haken
76 als Gegenlager fir die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der Korpus-
schiene 4 vorgesehen ist. Beispielsweise kann an dem weiteren Haken 76 ein Mitnehmer 36 fir
die Zuzieheinrichtung 8 oder eine AusstoBeinrichtung 11 (gegebenenfalls mit Tip-On-Funktion)
angeordnet sein. Der weitere Haken 76 kann als zweite Schnittstelle 35 genutzt werden.

[00109] Eine weitere Koppelvorrichtung 74 liegt (analog zu den beiden Koppelvorrichtung 74 als
Haken/weiterer Haken 75, 76) als Clipverbindung 71 vor. Die weitere Koppelvorrichtung 74 ist als
Rastbuckel 81 ausgebildet. Die elekirische Antriebsvorrichtung 6 kann ber den Rastbuckel 81
und den Trager 22 translatorisch an die Korpusschiene 4 aufgesteckt werden und tiber die beiden
Haken in einem Einschwenkvorgang lagesicher an der Korpusschiene 4 fixiert werden, wobei im
Allgemeinen bereits Uber den Rastbuckel 81 eine lagesichere Fixierung erfolgen kann.

[00110] Der Rastbuckel 81 kann im Zuge einer Montage - bedingt durch eine seitlich daneben
vorgesehene Aussparung im Material - elastisch in eine korrespondierende Vertiefung zur Fixie-
rung eintauchen. Zwischen den Haken 75, 76 ist ein Fortsatz ersichtlich, welcher als Drehachse
fir eine Rotationsbewegung nach translatorischer Kontaktierung agiert. Im Allgemeinen kann
eine Fixierung auch beispielsweise durch einen einrastbaren Steg Uber eine rein translatorische
Bewegung im Sinne einer Clipverbindung vorgesehen sein.
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[00111] Die Koppelvorrichtung 72 in Form des Hakens 75 Gberlappt mit einer Offnung 77 des
Tragers 22. Die Offnung 77 weist hierbei eine Doppelfunktion in Verbindung mit einem Ferti-
gungsprozess des Tragers 22 auf, da die Offnung 77 beispielsweise als Haltevorrichtung (zum
Beispiel fir ein Handling oder eine Beschichtung) in der Produktion genutzt werden kann. Die
Offnung 77 kann im Allgemeinen alternativ oder in Ergénzung auch an der Korpusschiene 4 an-
geordnet sein, wobei auch hier die Doppelfunktion in Bezug auf die Verbindung sowie dem Her-
stellungsverfahren genutzt werden kann. Der Haken 75 ragt durch die Offnung 77 des Tragers
22 (oder der Korpusschiene 4). Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 kann im Allgemeinen mit-
telbar tiber den Trager 22 an der Korpusschiene 4 angeordnet werden. Der Trager 22 kann mehr-
teilig ausgebildet sein. Der Haken 75 oder der Rastbuckel 81 kann im Allgemeinen als kinemati-
sche Umkehr an der Korpusschiene 4 angeordnet sein. Die Offnung 77 oder eine Mehrteiligkeit
des Tragers 22 ist im Allgemeinen nicht erforderlich. Bevorzugt liegt eine Offnung 77 in der Kor-
pusschiene 4 vor, in welche der Haken 75 eingreift, wobei diese Offnung 77 die Position der
Korpusschiene 4 in einer Anlage zur Fertigung der Korpusschiene 4 definiert. An dem Haken 74
kann eine weitere Bewegungstechnologie angebunden werden.

[00112] Ein exemplarisches Verfahren zum Nachristen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
an der Fihrungsvorrichtung 3 im eigebauten Zustand der Fiihrungsvorrichtung 3 kann wie fol-
gend expliziert werden: Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 zur zumindest bereichsweise auto-
matisierten Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 wird bereitgestellt und die Fiihrungsvor-
richtung 3 wird an dem feststehenden Mdébelteil 1 (siehe Fig. 1a) zur Fihrung des bewegbaren
Mdbbelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1 montiert, wobei gegebenenfalls eine Aus-
stoBeinrichtung 11, eine Zuzieheinrichtung 8, ein Mithehmer 36 fir die AusstoBeinrichtung 11
oder ein Mitnehmer 36 flr die Zuzieheinrichtung 8 von der Fiihrungsvorrichtung 3 entfernt wird.
AnschlieBend wird die elektrische Antriebsvorrichtung 6 im Wesentlichen vollsténdig (gegebe-
nenfalls mit nach unten tberstehender Mébelteilfront 23) unterhalb des zu bewegenden beweg-
baren Mdbelteiles 2 an der zweiten Schnittstelle 35 der Korpusschiene 4 angeordnet und die
Zahnstange 9 wird zur Kraftiibertragung von der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 auf die La-
denschiene 5 an der ersten Schnittstelle 34 der Ladenschiene 5 angeordnet.

[00113] Die erste Schnittstelle 34 der Ladenschiene 5 kann im Allgemeinen durch eine Zuzie-
heinrichtung 8 gegeben sein.

[00114] An der zweiten Schnittstelle 35 kann eine Verriegelungsvorrichtung 69 (schematisch in
punktierten Linien angedeutet) zur Sperrung einer Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 ge-
gentber dem festsehenden Mdbelteil 1 und ein Mitnehmer 36 fiir eine AusstoBeinrichtung 11
angeordnet sein. Der Mitnehmer 36 fir die in dieser Ausfihrungsform vorgesehene Zuziehein-
richtung 8 ist in punktierter Linie an der zweiten Schnittstelle angedeutet.

[00115] Die Schragflache 72 reduziert die Gefahr einer Kollision mit dem feststehenden Mdbelteil
1 oder der Korpusschiene 4 im Zuge der Montage der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der
Korpusschiene 4, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 als Add-On an bestehende Fiih-
rungsvorrichtungen 3 angebunden werden kann. Die Zahnstange 9 (oder Aquivalente) kann
ebenfalls nachtraglich an die Ladenschiene 9 zur Bewegungsvermittlung von der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 auf das bewegbare Mdbelteil 2 gekoppelt werden. Die Schnittstellen 34, 35
in Verbindung mit den daran anzuordnenden Bauteilkomponenten umfassen daher eine Multi-
funktion - einerseits fiir die Gewabhrleistung einer benutzerfreundlichen Nachristbarkeit und an-
dererseits zur Anbindung einer Vielzahl an flexibel austauschbaren sowie variierenden Bewe-
gungstechnologien. Mehrere Schnittstellen fir eine Vielzahl an Bewegungstechnologien kann
dadurch vermieden werden, wobei einzelne Bewegungstechnologien als Add-On montage-
freundlich angebunden werden kdnnen.

[00116] Zuséatzlicher Bauraum fiir die Anordnung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 muss
nicht bereitgestellt werden, wobei zudem die Energieversorgung fir das bewegbare Mdébelteil 2
sowie eine hinreichende Bewegungsiibertragung auf das bewegbare Mdbelteil 2 erleichtert wird.

[00117] Damit verbunden ist ein zweiter (lber einen Synergieeffekt der technischen Wirkungen
verbundener) Aspekt, welcher eine komfortable sowie (insbesondere im Sinne von zur Verfligung
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stehendem Stauraum) ressourcensparende Anbringung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
betrifft, wobei - insbesondere Uber die Anbindung an der Korpusschiene 4 und/oder durch eine
zweckdienliche Getriebeausgestaltung und/oder Wahl des Elektromotors 7 - die elektrische An-
triebsvorrichtung 6 in kompakter beziehungsweise schmaler Ausfiihrung unterhalb des beweg-
baren Mdbelteiles 2 lokalisiert werden kann. Dadurch kann eine Tiefe des feststehenden Mdbel-
teiles 1 optimal ausgenutzt werden und eine bewegbare Stromversorgung ist nicht erforderlich.

[00118] Fig. 7b unterscheidet sich von Fig. 7a lediglich dahingehend, dass die elektrische An-
triebsvorrichtung 6 in perspektivischer Ansicht dargestellt ist.

[00119] Der Elektromotor 7 ist innerhalb eines Gehauses 47 mit einer Dicke 67 in vertikaler Rich-
tung 15 in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung unterhalb von 100 mm angeordnet. Es ist mdg-
lich, Dicken 67 unterhalb von 80 mm zu bewerkstelligen. Die Dicke 67 liegt bevorzugt unterhalb
von 60 mm (und ist auch unterhalb von 40 mm denkbar), sodass bei herkémmlichen Mdbeln eine
Mobbelteilfront 23 unter die Unterseite der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 ragt.

[00120] Fig. 8a zeigt, dass der Elektromotor 7 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in Form
eines birstenlosen AuBenlaufermotors 66 vorliegt, wobei im Allgemeinen auch birstenbehaftete
AuBenlaufermotoren 66, Scheibenlaufermotoren oder Stabmotoren vorgesehen sein kdnnen. Au-
Benlaufermotoren und Scheibenlaufermotoren weisen eine besonders flache Bauweise auf und
sind daher bevorzugt.

[00121] Der Elektromotor 7 ist an eine Vielzahl an Getriebestufen 55 mit Zahnradern 17 zum
Antrieb des bewegbaren Mébelteiles 2 angebunden. Uber eine Konfiguration der Getriebestufen
55 kann eine Dicke 67 weiter reduziert und auch die weiteren Dimensionierungen kompakt aus-
gefiihrt werden.

[00122] Fig. 8b unterscheidet sich von Fig. 8 lediglich dahingehend, dass die in Wirkverbindung
mit dem Elektromotor 7 stehenden Bauteilkomponenten der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
aus einem geéanderten Blickwinkel betrachtet werden.

[00123] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst eine Datenschnittstelle 63 zur kabelge-
bundenen Ubermittlung zumindest eines in einer Speichereinheit hinterlegten digitalen Datensat-
zes, wobei die Datenschnittstelle 63 im Allgemeinen alternativ oder in Erganzung zur funksignal-
Ubertragenden Ubermittlung des digitalen Datensatzes ausgestaltet sein kann.

[00124] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst einen Auslésesensor 59 zur Aktivierung
des Elektromotors 7 fiir eine SchlieBstellung des bewegbaren Mébelteiles 2, wobei die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 ein in der Darstellung demontiertes Gehause 47 aufweist und der Ausldse-
sensor 59 an dem Gehéause 47 zur Kontaktierung des bewegbaren Mdébelteiles 2 in Gebrauchs-
stellung 14 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 angeordnet ist.

[00125] Der Auslésesensor 59 umfasst einen StéBel 60 und einen Mikroschalter 61, welcher
taktil und elektronisch Uber den Mikroschalter 61 auslésbar ist. Ein ausschlieBlich elektronisch
betatigbarer Auslésesensor 59 kann alternativ oder in Ergdnzung vorgesehen sein.

[00126] Fig. 9 zeigt eine Wegmesseinrichtung 33 fiir die Anordnung, wobei die Wegmesseinrich-
tung 33 zur Bestimmung einer Position des bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehen-
den Mdbelteil 1 ausgebildet ist und durch die Wegmesseinrichtung 33 die Position in Form eines
zuriickgelegten Absolutweges des bewegbaren Mébelteiles 2 gegentiber dem feststehenden M6-
belteiles 1 eindeutig ermittelbar ist.

[00127] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst einen mit 230 V versorgbaren Elektromo-
tor 7 zur zumindest bereichsweise automatisierten Bewegung des bewegbaren Mdébelteiles 2 re-
lativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1, wobei die Wegmesseinrichtung 33 an der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordnet ist beziehungsweise einen integralen Bestandteil der Antriebs-
vorrichtung 6 in Wechselwirkung mit dem Elektromotor 7 darstellt sowie in dem Gehause 47 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 integriert ist. Eine Anordnung innerhalb des Gehauses 47 ist
jedoch nicht zwingend erforderlich.

[00128] Das bewegbare Mdbelteil 2 ist entlang der Fiihrungsvorrichtung 3 relativ zu dem festste-
14/38



AT 526 799 B1 2024-11-15

7

T

henden Mébelteil 1 (iber die Wegstrecke 13 zwischen der SchlieBstellung und der Offnungsstel-
lung 30 translatorisch bewegbar und lber die gesamte Wegstrecke 13 durch die elektrische An-
triebsvorrichtung 6 antreibbar. Die Wegmesseinrichtung 33 ist zur Bestimmung einer Position des
bewegbaren Mdbelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1 vorgesehen, wobei eine re-
lative Stellung tber die Wegmesseinrichtung 33 eindeutig ermittelbar ist.

[00129] Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst zur Bestimmung der Position Potentiometer 49 in
Form von Drehpotentiometer, wobei sich in der zugrundeliegenden Elektronik Hall-Sensoren
(Magnet in Verbindung mit Hall-Elektronik) als besonders giinstig erwiesen haben. Alternativ oder
in Erganzung kann eine Distanzsensorik 50 - beispielsweise ein Distanzlaser - vorgesehen sein.
Die Distanzsensorik 50 kann im Allgemeinen auch raumlich von der elektrischen Antriebsvorrich-
tung 6 beabstandet lokalisiert sein. Die Wegmesseinrichtung 33 ist an der elektrischen Antriebs-
vorrichtung 6 angeordnet.

[00130] Der Absolutweg wird ausgehend von einer vordefinierten Referenzposition aus be-
stimmt, wobei die Referenzposition in Form einer Relativstellung zwischen dem bewegbaren Mo6-
belteil 2 und dem feststehenden Mébelteil 1 - in diesem Ausfiihrungsbeispiel als Anschlag 51 flr
die Erkennung einer Endlage des bewegbaren Mdbelteiles 2 gegeben - oder einer Referenzstel-
lung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 - in dieser Ausfiihrungsform als eine Ausgangsstel-
lung der Zahnrader 17 in Verbindung mit dem Elektromotors 7 gegeben - vorliegt.

[00131] Es ist eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52 in Form eines an dem Elektromotor 7
angeordneten Potentiometers 49 oder integriert in einer Steuerungs- und/oder Regelungsrein-
richtung 44 oder einem Mikrokontroller 35 vorgesehen. Die Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52
wird zur Bestimmung einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 relativ zu dem fest-
stehenden Mdbelteil 1 genutzt, wobei das bewegbare Mdébelteil 2 durch die elektrische Antriebs-
vorrichtung 6 mit einem an die ermittelte Geschwindigkeit des bewegbaren Mdébelteiles 2 und/o-
der den ermittelten Absolutweg angepassten Geschwindigkeitsprofil angetrieben werden kann.

[00132] Die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder der Mikrokontroller 37 kann
herangezogen werden, um den Elektromotor 7 bei einer vordefinierten und durch die Geschwin-
digkeitsmesseinrichtung 52 ermittelten Geschwindigkeit oder bei einem vordefinierten und durch
die wenigstens eine Wegmesseinrichtung 33 ermittelten Absolutweg zu aktivieren.

[00133] Die Position in Form des zurtickgelegten Absolutweges wird als dynamischer Datensatz
und die Geschwindigkeit als dynamischer Datensatz zur Simulation des Modelles Uber die Re-
cheneinheit des Mikrokontrollers 37 oder der Steuerungs- und/oder Regelungseinheit 44 zumin-
dest temporar der Speichereinheit hinterlegt.

[00134] Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst einen ersten Positionssensor 53 in Form Sensor-
rades als Zahnrad 17 ausgebildet und einen weiteren Positionssensor 54 in Form eines weiteren
Sensorrades als Zahnrad 17 ausgebildet, wobei der Absolutweg Uber eine relative Rotationsstel-
lung der Positionssensoren 53, 54 eindeutig bestimmtbar ist.

[00135] Der erste Positionssensor 53 und der weitere Positionssensor 54 liegen in Form von
Getriebestufen 55 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 vor, wobei diese Getriebestufen 55 nicht
fir eine Ubersetzung des Antriebes von dem Elektromotor 7 auf die Ladenschiene 5 erforderlich
sind; hierzu werden weitere Getriebestufen 55 herangezogen. Uber das erste Sensorrad ist ein
fir die Wegmesseinrichtung 33 nutzbares Ubersetzungsverhaltnis im Bereich zwischen 1,01:1
und 1,2:1 vermittelbar. Zwischen dem ersten Sensorrad und dem weiteren Sensorrad ist ein Uber-
setzungsverhaltnis im Bereich zwischen 1,2:1 und 2,3:1, und (iber das erste Sensorrad und das
weitere Sensorrad ein Ubersetzungsverhaltnis im Bereich zwischen 1,5:1 und 2:1 vermittelbar.

[00136] Die Sensorrader als Positionssensoren 53, 54 sind als Zahnrader 17 ausgebildet, welche
jedoch nicht fir den Eingriff der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in die Zahnstange 9 erforder-
lich sind. Der Durchmesser 56 des ersten Sensorrades weicht von einem Durchmesser 56 des
zweiten Sensorrades ab, wobei durch die Wegmesseinrichtung 33 ein Absolutweg bis 1200 mm
eineutig bestimmbar ist.

[00137] Der Absolutweg des bewegbaren Mdbelteiles 2 wird ausgehend von einer Referenzstel-
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lung Uber eine Summe oder eine Differenz aus Drehwinkeln der beiden Positionssensoren 53, 54
bestimmt, sodass eine Distanzierung zwischen dem bewegbaren Mdébelteil 2 und dem festste-
henden Mdébelteil 1 eindeutig berechenbar ist.

[00138] Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst eine Magnetlagerung 57 liber das Gehause 47 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und ein Kunststoffteil 58. Das Kunststoffteil 58 agiert als Dop-
pelfunktion als Platine fiir einen Mikrokontroller 37.

[00139] Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst einen taktilen Auslésesensor 59 in Form eines Sto-
Bels 60 und eines Mikroschalters 61, wobei im Allgemeinen auch anderweitige Auslésesensoren
59 vorgesehen sein kdnnen, welche keine mechanische Auslésung erfordern, sodass ein Front-
spalt zwischen dem bewegbaren Mdbelteil 2 und dem feststehenden Mdbelteil 1 in SchlieBstel-
lung fur eine Uberdriickbewegung zur elektronischen Auslésung entfallen kann, wodurch ein Mé-
bel mit einem &sthetisch besonders ansprechendem Erscheinungsbild erwirkt werden kann. Eine
rein elektronische Ausldsung kann beispielsweise durch Kontaktierung des bewegbaren Mdbel-
teiles 2 erfolgen, wobei beispielsweise ein Driicken oder Wischen eines Benutzers des beweg-
baren Mdbelteiles an einer Mébelteilfront 23 detektiert wird.

[00140] Die Wegmesseinrichtung 33 ist zusammen mit der elektrische Antriebsvorrichtung 6 sta-
tionar an der Korpusschiene 4 angeordnet, wobei eine Bewegungsiibertragung der elektrischen
Antriebsenergie auf die an der Ladenschiene 5 angeordneten Zahnstange 9 erfolgt, um eine
Kraftibertragung tber die gesamte Wegstrecke 13 oder ausgehend von einem beliebigen Punkt
entlang der Wegstrecke 13 liber einen Teilbereich der Wegstrecke 13 vermitteln zu kénnen.

[00141] Die Wegmesseinrichtung 33 ist in Gebrauchsstellung 14 der Anordnung vollstandig un-
terhalb des bewegbaren Mdbelteiles 2 mittelbar tGber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 an der
Korpusschiene 4 angeordnet. Gegebenenfalls kann eine Mébelteilfront 23 des bewegbaren M-
belteiles 2 unter die elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder die Wegmesseinrichtung 33 ragen,
um beispielsweise den Ausldsesensor 59 zu kontaktieren. Zumindest ein Boden des bewegbaren
Mobbelteiles 2 ist jedoch oberhalb der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 angeordnet.

[00142] Beide Zahnrader 17 fir die Positions- oder Geschwindigkeitsbestimmung weisen einen
Mikrochip auf. Ein weiteres Zahnrad 17 Ubertragt die Energie des Elektromotors 7 auf die Zahn-
stange 9.

[00143] Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist zumindest abseits einer Schlie3stellung des be-
wegbaren Moébelteiles 2 kontaktlos zu dem bewegbaren Mébelteil 2 an der Fiihrungsvorrichtung
3 angeordnet.

[00144] Anhand Fig. 10 wird ein exemplarisches Verfahren zum Bewegen des bewegbaren Mo-
belteiles 2 relativ zu dem Mdobelteil 1 zumindest bereichsweise entlang der Wegstrecke 13 des
bewegbaren Mdbelteiles 2 zwischen einer SchlieBstellung und einer partiellen oder vollstandigen
Offnungsstellung 30 des bewegbaren Mdbelteiles 2 durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6
und einer Wegmesseinrichtung 33 expliziert: Uber die Wegmesseinrichtung 33 wird eine Position
des bewegbaren Mdbelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mébelteil 1 als zurlickgelegter Ab-
solutweg des bewegbaren Mdébelteiles 2 gegeniiber dem feststehenden Mdbelteil 1 eindeutig be-
stimmt und das bewegbare Mobelteil 2 wird durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 zwischen
der SchlieBstellung und der Offnungsstellung 30 entlang der Flihrungsvorrichtung 3 Uber einen
Teilbereich der Wegstrecke 13 in Abhangigkeit des durch die Wegmesseinrichtung 33 ermittelten
Absolutweges translatorisch bewegt. Ein Antrieb der Ladenschiene 5 Gber die gesamte Wegstre-
cke 13 ist durch die stetige Kopplung zwischen Zahnstange 9 und elektrischer Antriebsvorrich-
tung 6 im Allgemeinen mdglich, jedoch nicht zwingend erforderlich.

[00145] Im Verfahren kann der Absolutweg ausgehend von einer vordefinierten Referenzposition
aus, Uber eine relative Stellung der Positionssensoren 53, 54 sowie ausgehend von einer Refe-
renzstellung tber eine Summe oder Differenz aus Drehwinkeln der Positionssensoren 53, 54 als
Distanzierung zwischen dem bewegbaren Mdbelteil 2 (im Aligemeinen der Ladenschiene 5) und
dem feststehenden Mdbelteil 1 (im Allgemeinen der Korpusschiene 4) eindeutig ermittelt werden.

[00146] Uber eine Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder einen Mikrokontroller 37
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kann das bewegbare Mdbelteil 2 mit einem an die ermittelte Geschwindigkeit oder den ermittelten
Absolutweg angepassten Geschwindigkeitsprofil angetrieben werden, wobei die elektrische An-
triebsvorrichtung 6 bei einer vordefinierten Geschwindigkeit oder bei einem vordefinierten Abso-
lutweg aktiviert wird. Beispielsweise kann ein Algorithmus oder ein Computerprogrammprodukt
hinterlegt sein, welcher/welches Befehle umfasst, die bei einer Ausfiihrung durch eine Rechen-
einheit diese veranlassen, aus einer Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer Da-
tenverbindung steht, das Verfahren auszufiihren.

[00147] Durch die Wegmesseinrichtung 33 und insbesondere durch die eindeutig bestimmbare
relative Stellung zwischen feststehendem Mdbelteil 1 beziehungsweise Korpusschiene 4 und be-
wegbarem Mdbbelteil 2 beziehungsweise Ladenschiene 5 kann gewahrleistet werden, dass selbst
nach einem Stromausfall oder einer anderweitigen Stérung eindeutig ermittelt werden kann, an
welcher Position sich das bewegbare Mébelteil 2 entlang der Wegstrecke 13 der Flihrungsvor-
richtung 3 befindet. Der zurlickgelegte Absolutweg kann ohne Referenzfahrt eindeutig berechnet
werden, wodurch ein sachgemaBer Betrieb und insbesondere ein an die Position abgestimmter
Antrieb in besonders stérungsresistenter Art und Weise gewéhrleistbar ist.

[00148] Dariiber hinaus kann tber die bestimmte Position eine sachgemafie Erkennung, ob das
bewegbare Mdbelteil 2 durch die elekirische Antriebsvorrichtung 6 mit Kraft in Richtung der
SchlieBstellung oder der Offnungsstellung 30 beaufschlagt werden soll, sichergestellt werden.
Beispielsweise kann anhand der Position und gegebenenfalls (iber die Geschwindigkeit festge-
stellt werden, ob der Benutzer des bewegbaren Mobelteiles 2 das bewegbare Mdbelteil 2 in einem
Freilaufbereich bewegen will oder einen Antrieb in SchlieBrichtung oder Offnungsrichtung
wiinscht. Zudem kann ein auf das bewegbare Mébelteil 2 zu libertragenes Geschwindigkeitsprofil
angepasst werden, sodass eine individuelle Geschwindigkeit fiir jedwede Position entlang der
FOhrungsvorrichtung individuell vermittelt werden kann. Die Position kann eine zusétzliche Infor-
mation bereitstellen, ob das bewegbare Mdbelteil 2 in dem Freilaufbereich (gegebenenfalls bidi-
rektional) frei beweglich oder ber die elektrische Antriebsvorrichtung (in SchlieBrichtung oder
Offnungsrichtung) angetrieben werden soll sowie in welchem Maf3 die Kraftbeaufschlagung erfol-
gen beziehungsweise mit welchem Geschwindigkeitsprofil das bewegbare Mdbelteil 2 bewegt
werden soll.

[00149] Fig. 11 und Fig. 12 zeigen Bauteilkomponenten der elektrischen Antriebsvorrichtung 6,
wobei in Fig. 11 in dem vergréBerten Detailausschnitt ein in dem Gehause 47 integrierter Schutz-
korper 78 ersichtlich ist, welcher das Getriebe - insbesondere eine Getriebestufe 55 - vor einem
Abrieb durch einen Riemen (Antriebsriemen 79) schiitzt.

[00150] In Fig. 12 ist der Riemenantrieb in Verbindung mit dem Elektromotor 7 vergrdBert dar-
gestellt, wobei zwei Riemenspanner 80 vorgesehen sind, welche eine fiir den Antrieb der elektri-
schen Antriebsvorrichtung 6 giinstigen Spannung vermitteln. Im Allgemeinen kann auch lediglich
ein Riemenspanner 80 oder mehrere Riemenspanner 80 vorgesehen sein, wobei sich zwei an
gegenliberliegenden Seiten des Antriebsriemen 79 angeordnete Riemenspanner 80 als beson-
ders vorteilhaft erwiesen haben.

[00151] Fig. 13a zeigt die Getriebestufen 55 des Elektromotor 7, wobei der Elektromotor 7 mit
einer Freilaufkupplung 29 gekoppelt ist.

[00152] Der Elektromotor 7 kann im Aligemeinen eine Uberlastkupplung 68 umfassen, welche
lediglich schematisch durch eine punktierte Linie angedeutet ist, da diese nicht zwingend als ei-
gene Bauteilkomponente erforderlich ist.

[00153] Fig. 13b unterscheidet sich von Fig. 13a lediglich durch eine Ansicht aus geanderter
Blickrichtung.

[00154] Fig. 14a und Fig. 14b zeigen eine Freilaufkupplung 29 als Bauteilkomponente umfas-
send zwei Zahnrader 17, welche als Getriebestufen 55 agieren kénnen. Die Freilaufkupplung 29
ist im Allgemeinen nicht selbsthemmend.

[00155] Technische Details zu einer derartigen Freilaufkupplung 29 - insbesondere Schlingfe-
derfreilaufkupplung - kbnnen der EP 2 086 372 B2 entnommen werden.
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[00156] Da die Freilaufkupplung 29 in der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 integriert ist, kann
die Freilaufkupplung 29 stationar an der Korpusschiene 4 verortet bleiben.

[00157] Konkret umfasst die elektrische Antrlebsvorrlchtung 6 die Freilaufkupplung 29, mit wel-
cher das bewegbare Mdbelteil 2 in SchlieBrichtung und in Offnungsrichtung - beispielsweise in
Abhéangigkeit einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdébelteiles 2 oder einer Position des be-
wegbaren Mébelteiles 2 - entlang der Wegstrecke 13 von einem Antrieb Gber den Elektromotor 7
entkoppelbar ist. Durch die Freilaufkupplung 29 kann das bewegbare Mébelteil 2 zwischen einer
Offnungsstellung 30 und einer SchlieBstellung - zum Beispiel in Abh&angigkeit einer Kraftaus-
tbung auf das bewegbare Mdbelteil 2 - in einem Feilaufbereich entkoppelt von einem Antrieb
durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 bewegbar werden oder Uber die Wegstrecke 13 (im
Allgemeinen Teilbereiche der Wegstrecke 13) durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ange-
trieben werden.

[00158] Eine Uberlastkupplung 68 kann im Allgemeinen ebenfalls vorgesehen sein, welche - bei-
spielsweise in Abhangigkeit einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 oder einer Po-
sition des bewegbaren Mdbelteiles 2 - eine Entkopplung zwischen dem Elektromotor 7 und der
Zahnstange 9 ermdglicht; durch eine doppelt I6sbare Verbindung der Zahnstange 9 (I6sbare Ver-
bindung zwischen Tragereinrichtung 10 und Zahnstange 9 sowie Zuzieheinrichtung 8) wahrend
des Eingriffs des Zahnrades 17 der elekirischen Antriebsvorrichtung 6 in der Funktion als Uber-
lastkupplung 68 kann auf eine integrierte Uberlastkupplung 68 verzichtet werden. Im Allgemeinen
kann es ausreichend sein, dass lediglich die Zahnstange 9 lésbar an der Tragereinrichtung 10
oder lediglich die Tragereinrichtung 10 l6sbar an der Zuzieheinrichtung 8 angeordnet ist.

[00159] Fig. 15 zeigt eine einseitig an der Fihrungsvorrichtung 3 angeordnete elektrische An-
triebsvorrichtung 6, wobei ein weiterer Auslésesensor 65 (schematisch durch punktierte Linien
angedeutet) zur Aktivierung des Elekiromotors 7 fiir eine SchlieBstellung (Aktivierung in bezie-
hungsweise Uber die SchlieBstellung oder gegebenenfalls einer Uberdriickstellung) eines an dem
feststehenden Mdbelteil 1 angeordneten bewegbaren Mdbelteiles 2 stationar an der zweiten M6-
belplatte 64 (iber die an der zweiten Mdbelplatte 64 angeordneten Korpusschiene 4 angeordnet
ist.

[00160] Der weitere Auslésesensor 65 umfasst bevorzugt eine Dampfvorrichtung 12 oder einen
Puffer. Der weitere Auslésesensor 65 kann Giber eine Funkverbindung oder eine Kabelverbindung
mit der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in Datenverbindung stehen. Durch den weiteren Aus-
l6sesensor 65 kann eine Bearbeitung der Mdbelteilfront 23 entfallen. Bevorzugt wird der weitere
Ausldsesensor 65 mit dem Ausldsesensor 59 zusammen.

[00161] Die Anordnung umfasst eine Stabilisierungseinrichtung 70 zur Seitenstabilisierung des
bewegbaren Mdébelteiles 2 entlang der Fiihrungsvorrichtung 3. Im Allgemeinen kann eine hinrei-
chende Seitenstabilisierung Uber das bewegbare Mdbelteil 2 an sich generiert werden. Es ist
denkbar, die Stabilisierungseinrichtung 70 an der zweiten Schnittstelle 35 (siehe Fig. 7a) anzu-
binden.

[00162] An der FUhrungsvorrichtung 3 sind zwei weitere Zahnstangen 19 angeordnet, welche an
den zwei Korpusschienen 4 angeordnet sind, wobei eine Synchronisationsstange 20 zwischen
den zwei weiteren Zahnstangen 19 zur Seitenstabilisierung an den zwei weiteren Zahnstangen
19 angeordnet ist. Die Verzahnung 18 der weiteren Zahnstangen 19 ist in vertikaler Richtung 15
nach oben hin ausgerichtet und steht orthogonal zu einer Ausrichtung der Verzahnung der Zahn-
stange 9, wobei dies nicht zwingend erforderlich ist.

[00163] Die Synchronisationsstange 20 mit den beiden weiteren Zahnstangen 19 kann als ge-
sonderte Konfiguration als Add-On vorgesehen sein, wobei zumindest eine der drei Bauteilkom-
ponenten an der zweiten Schnittstelle 35, der Zahnstange 9, der Korpusschiene 4 oder der elektri-
schen Antriebsvorrichtung 6 angebunden sein kann.

[00164] Zwischen den beiden Korpusschienen 4 besteht eine direkte Stromverbindung (schema-
tisch durch eine strichlierte Linie dargestellt). Eine Stromleitung 32 fiir den Elektromotor 7 kann
Uber die Korpusschiene 4 oder die Zahnstange 9 - beispielsweise zur Energieversorgung einer
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AusstoBeinrichtung 11 - gefihrt sein.

[00165] Links in der Darstellung ist schematisch angedeutet, dass die Zahnstange 9 eine Kopp-
lungseinrichtung 25 umfassen kann, mit welcher die Zahnstange 9 durch eine Zahnstangenver-
langerung 26 verlangerbar ist, wobei die Zahnstange 9 anschlieBend in Langsrichtung 27 aus
zumindest zwei Zahnstangensegmenten 28 zusammengesetzt ist. Dadurch kann eine langenver-
stellbare Zahnstange 9 bereitgestellt werden, um eine Dimensionierung der Zahnstange 9 indivi-
duell an eine Dimensionierung der Fiihrungsvorrichtung 3 oder einem Auszugsweg entlang der
Wegstrecke 13 adjustieren zu kdnnen. Im Allgemeinen ist auch denkbar, die Zahnstange 9 teles-
kopierbar auszubilden.

[00166] Fig. 16 zeigt ein Diagramm mit auf der Ordinate aufgetragenen Sensorwinkeln (in Grad)
und auf der Abszisse aufgetragenen Absolutwegen entlang der Wegstrecke 13 (in mm). Uber die
beiden Positionssensoren 53, 54 ist die Position der Ladenschiene 5 beziehungsweise des be-
wegbaren Mdbelteiles 2 eindeutig entlang der Wegstrecke 13 durch die relative Rotationsstellung
identifzierbar.

[00167] Im Diagramm ist ein Schnittpunkt der Sensorwinkel entsprechend einer Auszugslange
von circa 245 mm mit einem Quadrat gekennzeichnet, wobei dieser Schnittpunkt drei vollstandi-
gen Rotationen des ersten Positionssensors 53 und finf vollstandigen Rotationen des zweiten
Positionssensors 54 entspricht. Die Differenz der Rotationswinkel entspricht 36°, wodurch die
Position eindeutig definiert ist. Ein weiterer Schnittpunkt der Sensorwinkel entsprechend eines
Absolutweges von circa 165 mm ist mit einem Kreis gekennzeichnet, wobei dieser Schnittpunkt
zwei vollstandigen Umdrehungen des ersten Positionssensors 53 und finf vollstandigen Umdre-
hungen des zweiten Positionssensors 54 entspricht. Die Differenz der Rotationswinkel entspricht
144°, sodass die Position eindeutig definiert ist.

[00168] In diesem Ausfiihrungsbeispiel ist eine Signaltoleranz des ersten Positionssensors 53
bezogen auf eine maximale Anzahl an sechs Rotationen flir eine eindeutige Positionsbestimmun-
gen gleich 60°. Analog ist eine Signaltoleranz fir den zweiten Positionssensor 54 bezogen auf
maximal 10 Umdrehungen gleich 36°. Kombiniert kann eine Toleranz auf +/- 30° fir den ersten
Positionssensor 53 und +/- 18° fir den zweiten Positionssensor 54 reduziert werden, welche hin-
reichend exakt fiir eine prazise Bestimmung des Absolutweges lber beide Positionssensoren 53,
54 ist. Bei gegebener Ubersetzung kann gegebenenfalls bei langen Wegstrecken 13 eine Redun-
danz an Schnittpunkten fiir die Ermittlung des Absolutweges auftreten, wobei dieser uner-
winschte Sachverhalt durch einen Eintrag in einer Speichereinheit oder einer variierenden Uber-
setzung ausgerdumt werden kann. Auch ist denkbar, eine ergdnzende Sensorik heranzuziehen.
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Patentanspriiche
1.

Computergestiitztes Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mdébelteiles (2), insbeson-

dere Schublade, relativ zu einem feststehenden Mdbelteil (1), insbesondere Mdébelkorpus,

entlang einer Fiihrungsvorrichtung (3), insbesondere Schubladenausziehfiihrung, durch we-
nigstens eine, insbesondere mit 230 V versorgbare, elektrische Antriebsvorrichtung (6) zur
zumindest bereichsweise automatisieren Bewegung des bewegbaren Mdébelteiles (2) gegen-

Uber dem feststehenden Mobelteil (1) tber einen Elektromotor (17), gekennzeichnet durch

die folgenden, vorzugsweise in chronologischer Reihenfolge durchzufiihrenden, Verfahrens-

schritte:

- ein Mikrokontroller (37), umfassend eine Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit
in Datenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit, ermittelt in Abhangigkeit
zumindest eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen Datensatzes in Abhangig-
keit des bewegbaren Mdbelteiles (2) ein Modell des bewegbaren Mdébelteiles (2)

- das bewegbare Mdbelteil (2) wird ausgehend von einer Offnungsstellung (30) oder einer
Stellung zwischen der Offnungsstellung (30) und einer SchlieBstellung manuell in Rich-
tung der SchlieBstellung bewegt oder vice versa

- der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhangigkeit der manuellen Bewegung des beweg-
baren Mdbelteils (2) und zumindest eines dynamischen Datensatzes in Abhangigkeit der
manuellen Bewegung des bewegbaren Mdbelteils (2) eine prognostizierte Bewegungs-
trajektorie des bewegbaren Mdébelteiles (2) entlang der Fiihrungsvorrichtung (3)

- das bewegbare Mdébelteil (2) wird in Abh&ngigkeit der prognostizierten Bewegungstrajek-
torie durch die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) mit Kraft beaufschlagt.

Verfahren nach Anspruch 1, wobei

- der zumindest eine statische Datensatz aus folgenden Parametern gewéahlt wird: Masse
des bewegbaren Mdbelteiles (2), Reibung des bewegbaren Mdbelteiles (2) an der Fiih-
rungsvorrichtung (3), Dimensionierung des bewegbaren Mébelteiles (2), Beladung in dem
bewegbaren Mdbelteil (2), Dimensionierung der Fihrungsvorrichtung (3), Wegstrecke
(13) entlang der FUhrungsvorrichtung (3), Toleranzgrenzen oder dergleichen, und/oder

- der zumindest eine dynamische Datensatz aus folgenden Parametern gewahlt wird: von
dem bewegbaren Mdbelteil (2) relativ zu dem feststehenden Mdbelteil (1) zurlickgelegter
Absolutweg, Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles (2), Beladung in dem beweg-
baren Mdbelteil (2), Beschleunigungsprofil des bewegbaren Mdbelteiles (2), Beschleuni-
gungsweg des bewegbaren Mdbelteiles (2), kinetische Energie des bewegbaren Mdbel-
teiles (2) oder dergleichen,

wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass der zumindest eine statische Datensatz und/oder

der zumindest eine dynamische Datensatz in wenigstens einer Referenzfahrt des bewegba-

ren Mdébelteiles (2), besonders bevorzugt einer Vielzahl an Referenzfahrten mit variierenden

Beladungen des bewegbaren Mdbelteiles (2), bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei der Mikrokontroller (37) in Abhangigkeit der prog-
nostizierten Bewegungstrajektorie eine Entscheidung trifft, ob die wenigstens eine elektri-
sche Antriebsvorrichtung (6) das bewegbare Mdobelteil (2), vorzugsweise in Richtung der
SchlieBstellung oder der Offnungsstellung (30), mit Kraft beaufschlagen soll, oder ob das
bewegbare Mdbelteil (2) manuell in einem Freilaufbereich bewegbar sein soll, wobei vor-
zugsweise vorgesehen ist, dass der Elektromotor (7) eine Freilaufkupplung (29) umfasst, mit
welcher eine Kraftiibertragung von dem Elektromotor (7) auf das bewegbare Mébelteil (2) im
Freilaufbereich getrennt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei der Mikrokontroller (37) in Ab-
hangigkeit des zumindest einen statischen Datensatzes und des zumindest einen dynami-
schen Datensatzes berechnet, ob das bewegbare Mdbelteil (2) die SchlieBstellung ohne
Kraftbeaufschlagung Uber die wenigstens eine elekirische Antriebsvorrichtung (6) erreicht,
wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass eine Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbeltei-
les (2) mit Eintritt in die SchlieBstellung, besonders bevorzugt in Abhéngigkeit einer Dampfleis-
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tung einer an dem bewegbaren Mdébelteil (2) und/oder dem feststehenden Mdébelteil (1) an-
geordneten Dampfvorrichtung (12), ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei der Mikrokontroller (37) in Ab-

hangigkeit der prognostizierten Bewegungstrajektorie ein Geschwindigkeitsprofil fir den

Uber die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) vermittelten Antrieb des beweg-

baren Mdébelteiles (2) definiert, wobei die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)

das bewegbare Mdbelteil (2) in Abhangigkeit des Geschwindigkeitsprofils mit Kraft beauf-

schlagt, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass

- das Geschwindigkeitsprofil in Abhéngigkeit des zumindest einen statischen Datensatzes
und/oder des zumindest einen dynamischen Datensatzes erstellt wird und/oder

- das bewegbare Mébelteil (2) bei einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdébelteiles (2)
unterhalb des Geschwindigkeitsprofils mit Energie beaufschlagt wird und/oder

- bei einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles (2) oberhalb des Geschwindig-
keitsprofils durch die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) gebremst wird
und/oder

- bei einem vordefinierten Geschwindigkeitsschwellwert und/oder einem vordefinierten Po-
sitionsschwellwert eine Kraftibertragung auf das bewegbare Mébelteil (2) initiiert wird.

Verfahren nach wenigstens einem der vorangehenden Anspriiche, wobei dem Mikrokontrol-
ler (37) wenigstens ein Lernalgorithmus, vorzugsweise maschinelles Lernern, Deep Learn-
ing, neuronales Netzwerk und/oder kiinstliche Intelligenz, hinterlegt ist, mit welchem die
prognostizierten Bewegungstrajektorien einer Historie analysiert und/oder miteinander ver-
glichen werden, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass die Historie an prognostizierten
Bewegungstrajektorien, besonders bevorzugt in Abhangigkeit der jeweiligen statischen Da-
tensatze und/oder dynamischen Datensatze, fir zukiinftig zu prognostizierende Bewegungs-
trajektorien und/oder zukiinftige Geschwindigkeitsprofile und/oder zukiinftige Entscheidun-
gen zur Kraftbeaufschlagung des bewegbaren Mdébelteiles (2) herangezogen werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei die Fiihrungsvorrichtung (3)

- zwei an dem feststehenden Mdébelteil (1) anordenbare oder angeordnete Korpusschienen
(4) umfasst, wobei die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) bei einer Be-
wegung des bewegbaren Mdbelteiles (2) stationdr an zumindest einer der beiden Korpus-
schienen (4) angeordnet verbleibt, und/oder

- zwei Ladenschienen (5) umfasst, wobei zumindest eine der beiden Ladenschienen (5)
eine Zahnstange (9) zur Bewegungstibertragung von einem Zahnrad (17) der wenigstens
einen elektrischen Antriebsvorrichtung (6) auf die Ladenschiene (5) umfasst, wobei die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) bei einer Bewegung des bewegbaren
Mdbelteiles (2) zum Antrieb stetig an der Ladenschiene (5) angeordnet verbleibt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei das bewegbare Mébelteil (2)
ausgehend von der Offnungsstellung (30) oder einer Stellung zwischen der Offnungsstellung
(30) und der SchlieBstellung tber eine gesamte Wegstrecke (13) bis zu der SchlieBstellung
oder Offnungsstellung (30) oder nur lber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) angetrieben wird, wobei vorzugsweise
vorgesehen ist, dass eine Kraftbeaufschlagung durch die wenigstens eine elektrische An-
triebsvorrichtung (6) ausgehend von der SchlieBstellung in Richtung der Offnungsstellung
(30) durch Uberdriickbewegung des bewegbaren Mdbelteiles (2) initiiert wird und/oder das
bewegbare Mdbelteil (2) in einem nicht angetriebenen Teilbereich der Wegstrecke (13) in
einem Freilaufbereich manuell bewegbar ist.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei

- wenigstens eine Wegmesseinrichtung (33) zur Bestimmung einer Position des bewegba-
ren Mdbelteiles (2) relativ zu dem feststehenden Mdébelteil (1) vorgesehen ist, wobei die
Position in Form eines zurlickgelegten Absolutweges des bewegbaren Mébelteiles (2) ge-
geniber dem feststehenden Mdbelteiles (1) als dynamischer Datensatz durch die wenigs-
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tens eine Wegmesseinrichtung (33), vorzugsweise eindeutig, ermittelt wird, und/oder

- wenigstens eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52) zur Bestimmung einer Geschwin-
digkeit des bewegbaren Mdbelteiles (2) relativ zu dem feststehenden Mdébelteil (1) vorge-
sehen ist, wobei die Geschwindigkeit als dynamischer Datensatz durch die wenigstens
eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52) ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei das bewegbare M&belteil (2)
durch die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) in Richtung der Offnungsstel-
lung (30) Uber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im Bereich zwischen 50 mm und 150
mm und/oder in Richtung der SchlieBstellung Uber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im
Bereich zwischen 5 mm und 20 mm mit Kraft beaufschlagt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei eine Bewegung des bewegba-
ren Mdbelteiles (2) in Richtung der SchlieBstellung und/oder der Offnungsstellung (30) tber
die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) gedampft, gebremst oder gesperrt
wird, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass das bewegbare Mdébelteil (2) im Bereich der
SchlieBstellung durch eine Zuzieheinrichtung (8) mit Kraft in Richtung der SchlieBstellung
beaufschlagt wird.

Mikrokontroller (37) zur Ausflihrung eines Verfahrens nach einem der vorangehenden An-
spriiche umfassend eine Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit in Datenverbin-
dung stehende oder bringbare Speichereinheit, dadurch gekennzeichnet, dass die Re-
cheneinheit dazu konfiguriert ist, in Abhéngigkeit zumindest eines in der Speichereinheit hin-
terlegten statischen Datensatzes ein Modell eines bewegbaren Mdbelteiles (2) zu ermitteln
und/oder in Abhangigkeit eines in der Speichereinheit hinterlegten dynamischen Datensat-
zes eine prognostizierte Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles (2) entlang einer
Fihrungsvorrichtung (3) zu berechnen.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest bereichsweise automatisierten Bewegung
eines bewegbaren Mdbelteiles (2) gegentiber einem feststehenden Mébelteil (1) Gber einen
Elektromotor (7) mit wenigstens einem Mikrokontroller (37) nach dem vorhergehenden An-
spruch.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13, wobei wenigstens ein, insbesondere
stationares, Beleuchtungsmittel (31) an der wenigstens einen elektrischen Antriebsvorrich-
tung (6) und/oder an einer Stromleitung (32) der wenigstens einen elektrischen Antriebsvor-
richtung (6) angeordnet ist.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13 oder 14, umfassend

- wenigstens einen, vorzugsweise Uber wenigstens eine Einstellvorrichtung (62) adjustier-
baren und/oder liber eine Uberdriickbewegung initiierbaren, Anschlag (51) zur Aktivierung
des Elektromotors (7), vorzugsweise Uber einen Mikroschalter (61), und/oder

- eine Datenschnittstelle (63) zur kabelgebundenen und/oder funksignaliibertragenden
Ubermittlung wenigstens eines in einer Speichereinheit hinterlegten digitalen Datensat-
zes.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach einem der Anspriiche 13 bis 15, wobei wenigstens
ein Ausldsesensor (59) zur Aktivierung des Elektromotors (7) fiir eine SchlieBstellung eines
bewegbaren Mébelteiles (2) vorgesehen ist, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung (6) ein
Gehause (47) aufweist und der wenigstens eine Ausldsesensor (59) an dem Gehause (47)
zur Kontaktierung eines bewegbaren Mdébelteiles (2) in Gebrauchsstellung (14) der elektri-
schen Antriebsvorrichtung (6) angeordnet ist, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass der
wenigstens eine Auslésesensor (59) einen StéBel (60) und/oder einen Mikroschalter (61)
umfasst und/oder taktil und/oder elektronisch ausldsbar ist.

Anordnung aus einer elektrischen Antriebsvorrichtung (6) nach einem der Anspriiche 13 bis
16 und einem feststehenden Mdbelteil (1), insbesondere Mdébelkorpus, wobei das festste-
hende Mdbelteil (1) zwei in Gebrauchsstellung (14) der Anordnung vertikal und parallel zu-
einander orientierte Mébelplatten (64) umfasst, dadurch gekennzeichnet, dass genau eine
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elektrische Antriebsvorrichtung (6) stationar an einer der beiden Mdbelplatten (64), vorzugs-
weise mittelbar lber eine Korpusschiene (4) einer Fihrungsvorrichtung (3), angeordnet ist,
wobei wenigstens ein weiterer Auslésesensor (65) zur Aktivierung des Elektromotors (7) fir
eine SchlieBstellung eines an dem feststehenden Mdébelteil (1) angeordneten bewegbaren
Mdbelteiles (2) stationar an der zweiten Mdbelplatte (64), vorzugsweise einer an der zweiten
Mdbelplatte (64) angeordneten Korpusschiene (4), angeordnet ist, wobei vorzugsweise vor-
gesehen ist, dass der wenigstens eine weitere Ausldsesensor (65) eine Dampfvorrichtung
(12) und/oder einen Puffer umfasst und/oder ber eine Funkverbindung und/oder eine Ka-
belverbindung mit der elektrischen Antriebsvorrichtung (6) in Datenverbindung steht oder
bringbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17, wobei die Anordnung eine Fihrungsvorrichtung (3) mit we-
nigstens einer an dem feststehenden Mdbelteil (1) angeordneten Korpusschiene (4) und we-
nigstens einer an dem bewegbaren Mébelteil (2) angeordnete Ladenschiene (5) umfasst,
wobei die wenigstens eine Ladenschiene (5) wenigstens eine erste Schnittstelle (34) um-
fasst, welche dazu geeignet ist, eine AusstoBBeinrichtung (11) und/oder eine Zuzieheinrich-
tung (8) an der wenigstens einen Ladenschiene (5) zu fixieren, und die wenigstens eine Kor-
pusschiene (4) wenigstens eine zweite Schnittstelle (35) umfasst, welche dazu geeignet ist,
einen Mitnehmer (36) fir die AusstoBeinrichtung (11) und/oder die Zuzieheinrichtung (8) an
der wenigstens einen Korpusschiene (4) zu fixieren, wobei die elektrische Antriebsvorrich-
tung (6) an der wenigstens einen zweiten Schnittstelle (35) angeordnet oder anordenbar ist
und wenigstens eine Zahnstange (9) zur Kraftlibertragung von der elektrischen Antriebsvor-
richtung (6) auf die wenigstens eine Ladenschiene (5) an der wenigstens einen ersten
Schnittstelle (34) angeordnet oder anordenbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17 oder 18, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung (6) in Ge-
brauchsstellung (14) der Anordnung im Wesentlichen vollstédndig unterhalb des bewegbaren
Mdbelteiles (2) an einer Korpusschiene (4) angeordnet ist.

Anordnung nach einem der Anspriiche 17 bis 19, wobei die Anordnung eine Fiihrungsvor-
richtung (3) mit wenigstens einer Ladenschiene (5) umfasst, wobei wenigstens eine Zuzie-
heinrichtung (8) flir das bewegbare Mdbelteil (2) und wenigstens eine in Wirkverbindung mit
der elektrischen Antriebsvorrichtung (6) stehende Zahnstange (9) vorgesehen sind, wobei
die wenigstens eine Zuzieheinrichtung (8), vorzugsweise unmittelbar, an der wenigstens ei-
nen Ladenschiene (5) angeordnet ist und die wenigstens eine Zahnstange (9), vorzugsweise
mittelbar, an der wenigstens einen Ladenschiene (5) angeordnet ist, wobei die wenigstens
eine Zahnstange (9) I6sbar an wenigstens einer Tragereinrichtung (10) angeordnet ist und
die wenigstens eine Tragereinrichtung (10) I6sbar an der wenigstens einen Zuzieheinrich-
tung (8) angeordnet ist.

Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei einer Ausfiihrung durch eine Re-
cheneinheit diese veranlassen, aus einer Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in
einer Datenverbindung steht oder in eine solche bringbar ist, ein Verfahren nach einem der
Anspriiche 1 bis 11 auszufiihren.

Hierzu 15 Blatt Zeichnungen
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