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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Gargerat,
insbesondere ein Hocheinbau-Gargerat, mit mindestens
einer einen Garraum eingrenzenden Muffel, die eine Muf-
fel6ffnung aufweist, einer Tir zum SchlieRen der Muffe-
I6ffnung und einer durch eine Steuereinrichtung gesteu-
erten Antriebseinrichtung zum Verfahren der Tur.
[0002] AusDE 10228 140 A1 ist ein Hocheinbau-Gar-
geréat bekannt, bei dem ein Einklemmen von Gegenstan-
den an der Bodentir durch mehrere unabhangig vonein-
ander betétigbare Klemmschutzschalter zwischen der
Bodentir und dem Muffelrahmen erkannt werden kann.
Dabei kann zusatzlich ein Druckanstieg in einer Turdich-
tung mit Hohlprofil ausgewertet werden.

[0003] In DE 101 64 239 A1 ist ein Einklemmschutz
beschrieben, der durch unterschiedliche Zugkrafte an
den die Bodentir antreibenden Zugseilen ausgeldst
wird. Es wird auch ein Drehmomentsensor beschrieben,
der ein Lastmoment auf der Antriebswelle eines Elektro-
motors erfasst. Als Sensoren werden dazu Zugkraftsen-
soren, piezoelektrische Sensoren sowie Deformations-
oder Spannungs-/Dehnungssensoren aufgefiihrt.
[0004] DE 10288 141 A1 beschreibt auch einen opto-
elektronischen Sensor zur Detektierung eines Ein-
klemmfalls, der tiber die Menge reflektierten Lichts schal-
tet.

[0005] Nachteiligist, dass die beschriebenen Einklem-
merkennungen entweder relativ tradge (Zugkraftsensor)
oder ungenau bzw. fehleranfallig (Optosensor) sind und
zudem einen erhéhten Einbauaufwand bendtigen.
[0006] Nachteiligistvorallemauch, dass die Detektion
des Einklemmens eines kleinen und elastischen Objekts,
beispielsweise eines Kinderfingers, mit Einklemm-
schutzanordnungen nicht oder erst nach einer Schadi-
gung durch zu starkes Quetschen erfasst wird. Ein wei-
terer Nachteil besteht darin, dass im Fall insbesondere
vorderseitig des Gargerats eingebauter Endschalter
oder Klemmschutzschalter bei hoher Auflast auf der Tur
deren vorderer Rand relativ zu deren hinterem Rand
durch Biegung tiefer liegt, so dass die Schalter gegebe-
nenfalls nicht absolut sicher funktionieren.

[0007] Nachteilig ist dabei auch eine Ansteuerung ei-
nes SchlieBvorgangs fir die Tir, bei der kurz vor Errei-
chendes SchlieRzustands von einem Klemmsicherungs-
betrieb, bei dem ein Schalter oder eine Funktion zur Er-
fassung eines Einklemmzustands dient, auf einen
SchlieRbetrieb zur Erfassung eines Schlielzustands um-
geschaltet wird.

[0008] WO 2007/020166 A betrifft ein Gargerat, ins-
besondere ein Hocheinbau-Gargerat, das mindestens
eine einen Garraum eingrenzenden Muffel, deren Muf-
feléffnung von einem Muffelrahmen umgeben ist, eine
Turzum SchlieRen der Muffel6ffnung und eine durch eine
Steuereinrichtung gesteuerte Antriebseinrichtung zum
Verfahren der Tir aufweist, wobei eine Geschwindig-
keitsmessvorrichtung zur Bestimmung einer Verfahrge-
schwindigkeit der Tur vorhanden ist, wobei ein Einklem-
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men an der Tiir durch eine Uberwachung der Verfahrge-
schwindigkeit detektierbar ist.

[0009] WO 2007/033927 A betrifft ein Gargerat, ins-
besondere ein Hocheinbau-Gargerat, umfassend min-
destens eine einen Garraum eingrenzende Muffel mit
Muffel6ffnung, eine Tirzum SchlieRen der Muffeldffnung
und eine durch eine Steuereinrichtung gesteuerte An-
triebseinrichtung zum Verfahren der Tir. Die Antriebs-
einrichtung umfasst mindestens einen Antriebsmotor,
durch welchen mit der Tir verbundene Seile bewegt wer-
den kénnen. Dabei sind die Seile Steigungskabel, die
durch den Antriebsmotor linear bewegbar sind.

[0010] Das Dokument WO 03 056 244 offenbart den
Oberbegriff der Anspriiche 1 und 12.

[0011] Es ist daher die Aufgabe der vorliegenden Er-
findung, eine schnelle, einfache und genaue Einklem-
merkennung fur ein Gargerat der oben beschrieben Art
bereitzustellen.

[0012] Diese Aufgabe wird gemaR den Merkmalen der
unabhangigen Anspriche geldst.

[0013] Bevorzugt wird somit ein Gargerat, insbeson-
dere ein Hocheinbau-Gargerat, mit mindestens einer ei-
nen Garraum eingrenzenden Muffel, die eine Muffel&ff-
nung aufweist, einer Tir zum Schlieen der Muffel&ff-
nung und einer durch eine Steuereinrichtung gesteuer-
ten Antriebseinrichtung zum Verfahren der Tir, wobei im
Fall eines Einklemmens eines Gegenstands beim Ver-
fahren der Tir ein Einklemmzustand erkannt wird, wobei
der Einklemmzustand durch einen Vergleich eines zu der
Verfahrbewegung der Tlr gehérigen Parameters mit ei-
nem diesem Parameter zugehoérigen Schwellwert und
Erreichen und/ oder Uberschreiten des Schwellwerts er-
kannt wird. Mit Uberschreiten ist hier Uberschreiten von
unten oder von oben (auch Unterschreiten genannt) ge-
meint. Dabei bezieht sich der Vergleich zwischen aktu-
ellem Wert und Schwellwert immer auf die aktuelle Be-
wegungsrichtung der Tur, d. h., dass der Geschwindig-
keitsvergleich unabhangig von der Bewegungsrichtung
durchgefiihrt wird, sich also vor allem auf die absolute
Geschwindigkeit bezieht. Im gleichen Sinne wird ange-
nommen, dass beim positiven Beschleunigen (Beschleu-
nigen) der Tur gilt, dass Av bzw. Av/At > 0 ist, wahrend
beim negativen Beschleunigen (Abbremsen) Av bzw. Av/
At <0 ist.

[0014] Der Schwellwert entspricht einer zulassigen
Mindestgeschwindigkeit und / oder einer Differenzge-
schwindigkeit bzw. Geschwindigkeitsdifferenz pro Zeit-
einheit bzw. Beschleunigung. Ein solcher Schwellwert
kann als zusétzliches oder unabhangiges Kriterium an-
gesetzt werden. Das Bestimmen einer Differenzge-
schwindigkeit kann dabei einfach durch eine sich verlan-
gernde Periodendauer eines Messsignals eines Hallsen-
sors zur Uberwachung der Rotation einer Antriebswelle
detektiert werden. Auch nutzbar sind weitere Parameter
wie ein Motorstrom oder eine Last der Bodentdr.

[0015] Der Schwellwert kann als Differenz vom Soll-
wert bestimmt werden (z. B. Schwellwertgeschwindigkeit
vS < Sollgeschwindigkeit VR * x%), so dass der Ein-
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klemmfall erkennt wird, wenn die aktuelle Geschwindig-
keit vL der Bodentir den Schwellwert vS erreicht bzw.
von oben Uberschreitet, d. h. unterschreitet, wenn sie
sich mit nur noch x% der Sollgeschwindigkeit bewegt.
Dies entspricht der Bedingung vS > vL. Analog kann der
Schwellwert kann als Differenz der Schwellwert-Diffe-
renzgeschwindigkeit vS als Soll-Differenzgeschwindig-
keit AVR *y% bestimmt, so dass der Einklemmfall erkennt
wird, wenn die aktuelle Differenzgeschwindigkeit AvL
bzw. Beschleunigung der Bodentiir den Schwellwert AvS
erreicht bzw. von oben tiberschreitet, d. h. unterschreitet,
wenn sie sich mit nur noch y% der Sollgeschwindigkeit
bewegt. Hierbei bedeutet eine schnellere Abbremsung
als vorgesehen (wie im Einklemmfall), dass der Ein-
klemmfall bei AvS > AvL firr eine gegebene Zeitdauer
ausgeldst wird. Der Schwellwert ist vorzugsweise vom
Sollwert abhéngig, d. h., dass beispielsweise vS = vS
(vVR) oder AvS = AvS(AVR) gelten kann. Es kann aber
auch ein fester vorbestimmter Schwellwert angenom-
men werden, beispielsweise, falls dieser Einklemm-
schutz nur abschnittsweise angewandt wird, z. B. nur in
einem Bereich einer Rampe oder im Bereich einer kon-
stanten Sollgeschwindigkeit. Beispielsweise kann dann
der Schwellwert in Bezug auf die meist tatsachlich er-
reichte Sollgeschwindigkeit (z. B. vR =50 mm/s) fest vor-
gegeben werden, z. B. in einer Speichereinheit einer
Steuereinheit, z. B. vS =40 mm/s. Dies kann fiir mehrere
Abschnitte vorgegeben werden, z. B. aus einer Nach-
schlagetabelle.

[0016] Eine Differenzgeschwindigkeit zu Uberwachen
istinsbesondere mit Blick auf das Einklemmen eines teil-
weise elastischen und kleinen Gegenstands wie einem
Kinderfinger vorteilhaft. In einem solchen Fall bremst die
Tir unter Umstanden nicht abrupt ab, was bei einer rei-
nen Geschwindigkeitsiiberwachung sicher erfassbar
wiére. Hier ist eine Uberwachung der Differenzgeschwin-
digkeit ggf. empfindlicher. Insbesondere bevorzugtist ei-
ne Kombination der beiden Methoden.

[0017] Das Uberwachen des vom Schwellwert abhan-
gigen Einklemmzustands ist innerhalb einer vorgegebe-
nen Bewegungsstrecke der Tur aktiviert. Wenn diese Be-
wegungsstrecke der Tir insbesondere innerhalb der
letzten Bewegungsstrecke vor einer Nullposition, die ei-
ner Schlief3position einer geschlossenen Tir entspricht,
liegt, kann auch ein Bereich Uberwacht werden, in dem
z.B. ein Endschalter bereits aktiviert wurde oder andere
Verfahren zur Uberwachung eines Klemmzustands nicht
mehr einsetzbar sind. Das Uberwachen des Einklemm-
zustands wird vorzugsweise innerhalb derletzten 15 mm,
insbesondere 10 mm, insbesondere 5 mm Bewegungs-
strecke der Tur vor dem Erreichen der Nullposition akti-
viert. Unter dem Aktivieren des Endschalters ist dabei
nicht nur das Erfassen einer sicheren End-Schlief3stel-
lung zu verstehen sondern optional auch ein erstes Ak-
tivieren noch vor einer End-Schlief3stellung der Tir bei
Erreichen eines bestimmten Anndherungsabstands der
Tur an die Muffel.

[0018] Das Uberwachen des vom Schwellwert abhan-
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gigen Einklemmzustands ist insbesondere nach einem
Abschalten eines ersten Einklemmzustand-Uberwa-
chungsverfahrens aktiv, also weiterhin aktiviert oder
dann zugeschaltet. Bei einer Anndherung der TUr an die
Muffel mit einem Abstand von weniger als insbesondere
1 cm kann sicher von einer Ansteuerung eines
SchlieRvorgangs flr die Tir von einem Einklemmsiche-
rungsbetrieb, bei dem ein Schalter oder eine Funktion
zur Erfassung eines Einklemmzustands dient, auf einen
SchlieRbetrieb zur sicheren Erfassung eines SchlieRzu-
stands umgeschaltet werden. Dies wird dadurch sicher,
dass nach dem Umschalten eine fortgesetzte Uberwa-
chung alternativ oder zumindest noch durch ein Uberwa-
chen der SchlieRgeschwindigkeit durchgefiihrt wird. Das
Uberwachen des vom Schwellwert abhzngigen Ein-
klemmzustands erfolgt dabei entsprechend insbesonde-
re nach einem Abschalten eines ersten Uberwachungs-
typs zur Uberwachung eines Einklemmzustands mittels
z.B. Schaltern kurz vor einer abschlieRenden Schlie3be-
wegung der Tur.

[0019] Vorteilhaft kann auch nach einem Deaktivieren
eines von insbesondere einer konstanten Geschwindig-
keit abhangigen Uberwachungsverfahrens auch wéh-
rend insbesondere eines Abbremsens der Tur, d. h. wah-
rend einer sich mit der Zeit andernden Geschwindigkeit,
ein Klemmschutzverfahren bereitgestellt werden.
[0020] Das Uberwachen des Schwellwerts wird vor-
zugsweise nach Aktivierung eines Endschalters zur Si-
gnalisierung eines letzten SchlieRbereichs aktiviert, so
dass auch in einem schmalen Abstandsbereich, in dem
ein Kinderfinger eingeklemmt werden koénnte, ein
Klemmschutzverfahren bereitgestellt werden kann.
[0021] Das Uberwachen des vom Schwellwert abhén-
gigen Einklemmzustands wéhrend eines Umschaltens
zu einer kraftgeregelten Schlielbewegung der Tur wird
insbesondere dann aktiviert, wenn der abschlieRende
SchlieRvorgang nicht mehr geschwindigkeitsgeregelt
sondern kraftgeregelt erfolgt.

[0022] Dazu ist das Gargerat, das insbesondere ein
Hocheinbau-Gargerét ist, aber auch ein Gargerat mit ei-
nem Backwagen sein kann, vorzugsweise mit einer Ge-
schwindigkeitsmessvorrichtung zum Bestimmen einer
Verfahrgeschwindigkeit der Tir ausgerustet. Durch die
Geschwindigkeitsmessvorrichtung kann ein Einklem-
men an der Tiir durch eine Uberwachung der Verfahrge-
schwindigkeit detektiert werden. Dabei muss die Verfahr-
bewegung nicht geschwindigkeitsgesteuert sein, son-
dern kann zum Beispiel auch lastabhangig tber die Mo-
torspannung oder den Motorstrom geregelt werden. Vor-
teilhafterweise wird aber auch die Verfahrbewegung der
Tir geschwindigkeitsabhangig - also auch lastunabhan-
gig - gesteuert bzw. geregelt, z. B. Uber eine zentrale
Steuereinheit.

[0023] Esistinsbesondere fir den Schlielfall giinstig,
wenn zusatzlich mindestens ein Endschalter vorhanden
ist, welcher im Bereich zwischen Muffeléffnung bzw.
-rahmen und Tir angeordnet ist, wobei eine Betatigung
des mindestens einen Endschalters die Einklemm-
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schutzvorrichtung bzw. einen ersten, anderen Typ von
Einklemmschutz deaktiviert, also SchutzmaRnahmen
beendet. Dieser Endschalter schaltet vorzugsweise bei
einem Offnungsmaf von weniger als einem Zentimeter,
insbesondere in einem Bereich von 9 - 4 mm, was so
klein ist, dass keine im Haushalt Uiblichen Gegenstande
mehr eingeklemmt werden kénnen. Bei Betétigen des
mindestens einen Endschalters wird die Tur mit definier-
ter Kraft - und nicht mehr geschwindigkeitsgesteuert -
auf die Muffel6ffnung verschoben. Trotzdem wird vorteil-
haft gewahrleistet, dass die Tur beim SchlieBen zwar
nicht ungewollt reversiert, aber im Fall eines vermutli-
chen Einklemmens eines Gegenstands in der Endphase
des SchlieRens trotzdem reversieren kann.

[0024] Insbesondere der Fall eines nicht abrupten vor-
zeitigen Stoppens der SchlieBbewegung stellt ein Indiz
fur einen eingeklemmten Kinderfinger dar, so dass die
Tur in einem solchen Fall sofort wieder um insbesondere
eine zum Herausziehen ausreichende Offnungsstrecke
gedffnet wird. Ein solches nicht abruptes vorzeitiges
Stoppen der SchlieBbewegung kann besonders sicher
mittels des Uberwachens eines Geschwindigkeitsdiffe-
renzwertes detektiert werden.

[0025] Zur Vermeidung des Einklemmens noch klei-
nerer Gegenstande oder insbesondere einem Kinderfin-
ger wird jedoch vorzugsweise kein vollstandiges Deak-
tivieren vorgesehen, sondern auf eine modifizierte Siche-
rung umgeschaltet.

[0026] Dieser geschwindigkeitsgestitzte Einklemm-
schutz hat den Vorteil, dass er vergleichsweise schnell
reagiert, genaue Eingangsdaten erhalten kann und rela-
tiv einfach ohne gréRere konstruktive Malihahmen um-
gesetzt werden kann.

[0027] Die Uberwachung der Verfahrgeschwindigkeit
kann auf eine Verringerung der Verfahrgeschwindigkeit
gerichtet sein, die ungesteuert ist und also nicht absicht-
lich eingeregelt wird. Dies kann so geschehen, dass ein
durch die Geschwindigkeitsmessvorrichtung gemesse-
ner Wert um einen festen oder prozentualen Wert von
einem Sollwert abweicht. Uber- bzw. Unterschreitet die
Abweichung einen bestimmten Schwellwert, so wird ein
Einklemmfall angenommen. Beispielsweise kann eine
Tar nicht mehr mit der eingestellten Sollgeschwindigkeit
verfahrenwerden, weil ein Gegenstand sie daran hindert,
dann sinkt ihre Geschwindigkeit entsprechend ab. Diese
Auswertung und Uberwachung kann beispielsweise in
einer zentralen Steuereinrichtung vorgenommen wer-
den, z. B. Uber geeignete Mikrokontroller.

[0028] Alternativ oder zusatzlich kann eine - meist zu
schnelle - zeitliche Anderung der Verfahrgeschwindigkeit
den Einklemmfall auslésen, wenn beispielsweise im Ein-
klemmfall die Tir schneller abgebremst wird als vorge-
sehen.

[0029] Selbstverstandlich sind die Werte so gewahlt,
dass Geschwindigkeitsschwankungen durch den Regel-
vorgang zum Verfahren der Tir in der Regel keinen Ein-
klemmfall auslésen. Zusétzlich kénnen auch dieim Stand
der Technik beschriebenen Einklemmschutzmethoden
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verwendet werden, wie eine Motorstrommessung.
[0030] Es ist vorteilhaft, wenn die Geschwindigkeits-
messvorrichtung mindestens einen Sensor an einer Mo-
torwelle der Antriebsvorrichtung, insbesondere eines An-
triebsmotors, umfasst, durch den entsprechende Sen-
sorsignale bei Drehung der Motorwelle erzeugbar sind.
Dadurch ist eine vergleichsweise schnelle Reaktion
moglich. Die Sensorsignale sind direkt oder indirekt ein
Maf fiir die Verfahrgeschwindigkeit der Tur. Dann ist es
insbesondere giinstig, wenn der mindestens eine Sensor
ein Hallsensor ist, der zwei Sensorsignale pro Umdre-
hung der Motorwelle ausgibt. Das Hallsensorsystem ist
einfach einzubauen, schnell und unempfindlich. Vorteil-
hafterweise sind zwei Hall (teil) elemente an der Motor-
welle angebracht, so dass bei einer Umdrehung der Mo-
torwelle zwei Signale ausgegeben werden. Durch zeitli-
che Bewertung dieser Signale kann eine Geschwindig-
keit der Bodentir bestimmt werden, beispielsweise tber
Vergleichstabellen oder eine Umrechnung in Echtzeit.
Vorzugsweise wird die Verfahrgeschwindigkeit durch ei-
ne Zeitdifferenz zwischen den Sensorsignalen detektiert.
[0031] Zur stabilen Geschwindigkeitsbestimmung
werden glinstigerweise mehrere, insbesondere mehr als
zwei, Sensorsignale ausgewertet. Auch ist es dazu vor-
teilhaft, wenn mehrere, insbesondere mehr als zwei,
Sensorsignale gemittelt werden.

[0032] Insbesondere ist es vorteilhaft, wenn nach Er-
kennen des Einklemmfalls die Verfahrrichtung der Tir
reversiert.

[0033] Dazu kann eine Einklemmschutzvorrichtung
vorhanden sein, welche die Uberwachung des Ein-
klemmfalls und / oder eine Umsetzung der im Einklemm-
falls durchzufiihrenden MaRnahmen Gibernimmt. Die Ein-
klemmschutzvorrichtung kann eine separate Vorrichtung
sein oder funktional in vorhandene Steuerschaltungen
integriert sein, z. B. in die zentrale Steuerschaltung oder
in eine Regelplatine oder eine Liftplatine.

[0034] Es ist glinstig, wenn der Einklemmschutz bzw.
die Einklemmschutzvorrichtung erst aktivierbar ist, wenn
ein Verfahrsollwert, insbesondere eine Sollgeschwindig-
keit, der Tir erreichtist, was die Gefahr eines falschlichen
Auslésens des Einklemmschutzes verringert.

[0035] Zum Schutzdes ander Tir eingeklemmten Ge-
genstandes wird vorteilhafterweise eine maximale Kraft-
zeitkurve durch die Tur nicht Gberschritten. Das Einklem-
men 'an’ der TUr umfasst ein Einklemmen zwischen der
Tarund einer duBeren Begrenzung, z. B. der Arbeitsplat-
te, als auch ein Einklemmen zwischen Tir und Muffel-
rahmen bzw. Gehduse. Fur beide Falle kénnen unter-
schiedliche Kraftzeitkurven vorgesehen sein.

[0036] Esistinsbesondere fir den Schlie3fall glinstig,
wenn zusatzlich mindestens ein Endschalter vorhanden
ist, welcher im Bereich zwischen Muffel6ffnung bzw.
-rahmen und Tur angeordnet ist, wobei eine Betatigung
des mindestens einen Endschalters die Einklemm-
schutzvorrichtung bzw. den Einklemmschutz deaktiviert,
also SchutzmaRnahmen aussetzt. Dieser Endschalter
schaltet, typischerweise bei einem OffnungsmaR von 4
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- 9 mm, was so klein ist, dass keine Gegenstdnde mehr
eingeklemmt werden kénnen. Andererseits wird so ge-
wahrleistet, dass die Tur beim Schliel3en nicht ungewollt
reversiert. Bei Betatigen des mindestens einen End-
schalters wird die Tur mit definierter Kraft-und nicht mehr
geschwindigkeitsgesteuert - auf die Muffeléffnung ver-
schoben. Es bleibt aber vorteilhaft, dass ein schwell-
wertaktivierter Einklemmschutz - auch geschwindig-
keitsabhangig - aktiv bleibt.

[0037] Die Geschwindigkeitsmessvorrichtung kann
aber auch flir andere Zwecke verwendet werden, wie
eine Einstellung der Verfahrgeschwindigkeit der Tdr.
Dies allein ist noch nicht bekannt und auch nicht nahe-
gelegt.

[0038] DieErfindungistinsbesondere fiir Hocheinbau-
Gargerate geeignet, bei denen die Muffel6ffnung eine
bodenseitige Muffel6ffnungist, und die Tur eine Bodentiir
ist, die sich vorzugsweise linear bewegt.

[0039] Nachfolgend wird die Erfindunganhand der bei-
gefuigten schematischen Figuren ausfihrlicher beschrie-
ben. Es zeigen:

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht eines an einer
Wand montierten Hocheinbau-Gargeréats mit abge-
senkter Bodentr;

Fig. 2 eine perspektivische Ansicht des Hocheinbau-
Gargerats mit verschlossener Bodentdir;

Fig. 3 eine perspektivische Ansicht eines Gehauses
des Hocheinbau-Gargerats ohne die Bodentr;

Fig. 4 eine schematische Seitenansicht in Schnitt-
darstellung entlang der Linie |-l aus Fig. 1 des an die
Wand montierten Hocheinbau-Gargerat mit abge-
senkter Bodentr;

Fig. 5 in Vorderansicht eine weitere Ausfiihrungs-
form eines Hocheinbau-Gargerats;

Fig. 6 bis 11 Diagramme von Verfahrbewegungen
einer Bodentir unter verschiedenen Randbedingun-
gen;

Fig. 12 und 13 Kraftzeitprofilkurven fir eine Boden-
tar; und

Fig. 14 ein Diagramm einer bevorzugten Verfahrbe-
wegung beim Einklemmen eines diinnen Objekts
zwischen einer Bodentiir und einer Muffel.

[0040] In der Fig. 1 ist ein Hocheinbau-Gargerat mit
einem Gehdause 1 gezeigt. Die Rickseite des Gehauses
1 ist nach Art eines Hangeschranks an einer Wand 2
montiert. In dem Gehdause 1 ist ein Garraum 3 definiert,
der Uber ein frontseitig im Gehause 1 eingebrachtes
Sichtfenster 4 kontrolliert werden kann. In der Fig. 4 ist
zu erkennen, dass der Garraum 3 von einer Muffel 5 be-
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grenzt ist, die mit einer nicht dargestellten warmeisolie-
renden Ummantelung versehen ist, und dass die Muffel
5 eine bodenseitige Muffel6ffnung 6 aufweist. Die Muf-
feléffnung 6 ist mit einer Bodentir 7 verschlielbar. In Fig.
1 ist die Bodentur 7 abgesenkt gezeigt, wobei sie mit
ihrer Unterseite in Anlage mit einer Arbeitsplatte 8 einer
Kucheneinrichtung ist. Um den Garraum 3 zu verschlie-
3en, ist die Bodentlr 7 in die in der Fig. 2 gezeigte Po-
sition, die sog. "Nullposition", zu verstellen. Zur Verstel-
lung der Bodentiir 7 weist das Hocheinbau-Gargerat eine
Antriebsvorrichtung 9, 10 auf. Die Antriebsvorrichtung 9,
10 hateineninden Fig. 1, 2 und 4 mit gestrichelten Linien
dargestellten Antriebsmotor 9, der zwischen der Muffel
5 und einer Aulenwand des Gehauses 1 angeordnet ist.
Der Antriebsmotor 9 ist im Bereich der Rickseite des
Gehauses 1 angeordnet und steht, wie in der Fig. 1 oder
4 gezeigt, in Wirkverbindung mit einem Paar von Hubele-
menten 10, die mit der Bodentiir 7 verbunden sind. Dabei
ist gemal der schematischen Seitenansicht aus der Fig.
4 jedes Hubelement 10 als ein L-férmiger Trager ausge-
staltet, dessen senkrechte Schenkel sich ausgehend von
dem gehauseseitigen Antriebsmotor 9 erstreckt. Zum
Verstellen der Bodentir 7 kann der Antriebsmotor 9 mit
Hilfe eines Bedienfelds 12 und einer Steuerschaltung 13
betatigt werden, das gemanR den Fig. 1 und 2 frontseitig
an der Bodentur 7 angeordnet ist. Wie in Fig. 4 gezeigt,
befindet sich die Steuerschaltung 13 hinter dem Bedien-
feld 12 innerhalb der Bodentir 7. Die Steuerschaltung
13, die sich hier aus mehreren raumlich und funktional
getrennten und Gber einen Kommunikationsbus kommu-
nizierenden Leiterplatten zusammensetzt, stellt eine
zentrale Steuereinheit fir den Geratebetrieb dar und
steuertund/oderregeltz. B. ein Aufheizen, ein Verfahren
der Bodentir 3, ein Umsetzen von Nutzereingaben, ein
Beleuchten, einen Einklemmschutz, ein Takten der Heiz-
korper 16, 17, 18, 22 und vieles mehr.

[0041] Der Fig. 1 ist zu entnehmen, dass eine Ober-
seite der Bodentiir 7 ein Kochfeld 15 aufweist. Nahezu
die gesamte Flache des Kochfelds 15ist von Heizkdrpern
16, 17, 18 eingenommen, die in Fig. 1 strichpunktiert an-
gedeutet sind. In Fig. 1 sind die Heizkérper 16, 17 zwei
voneinander beabstandete, verschieden groRe Koch-
stellenheizkoérper, wahrend der Heizkorper 18 ein zwi-
schen den beiden Kochstellenheizkdrpern 16,17 vorge-
sehener Flachenheizkorper ist, der die Kochstellenheiz-
korper 16, 17 nahezu umschlieRt. Die Kochstellenheiz-
korper 16, 17 definieren fir den Nutzer zugehdrige Koch-
zonen bzw. Kochmulden; die Kochstellenheizk&rper 16,
17 zusammen mit dem Flachenheizkorper 18 definieren
eine Unterhitzezone. Die Zonen kdnnen durch ein geeig-
netes Dekor auf der Oberflache angezeigt sein. Die Heiz-
korper 16, 17, 18 sind jeweils Uber die Steuerschaltung
13 ansteuerbar.

[0042] In dem gezeigten Ausfiihrungsbeispiel sind die
Heizkdrper 16, 17, 18 als Strahlungsheizkorper ausge-
staltet, die von einer Glaskeramikplatte 19 abgedeckt
sind. Die Glaskeramikplatte 19 hat in etwa die Ausmale
der Oberseite der Bodentiir 7. Die Glaskeramikplatte 19
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ist weiterhin mit Montagedffnungen ausgestattet (nicht
dargestellt), durch die Sockel zur Halterung von Halte-
rungsteilen 20 fir Garguttrager 21 ragen, wie auch in Fig.
4 gezeigt. Statt einer Glaskeramikplatte 19 kdnnen auch
andere - vorzugsweise schnell ansprechende - Abdek-
kungen verwendet werden, z. B. ein diinnes Blech.
[0043] Mit Hilfe eines im Bedienfeld 12 vorgesehenen
Bedienknebels kann das Hocheinbau-Gargerat auf eine
Kochstellen- oder eine Unterhitzebetriebsart geschaltet
werden, die nachfolgend erlautert werden.

[0044] Inder Kochstellenbetriebsart kdnnen die Koch-
stellenheizkérper 16, 17 mittels Bedienelementen 11, die
im Bedienfeld 12 vorgesehen sind, tber die Steuerschal-
tung 13 individuell angesteuert werden, wahrend der Fla-
chenheizkorper 18 auf3er Betrieb bleibt. Die Kochstellen-
betriebsart ist bei abgesenkter Bodentiir 7 ausfihrbar,
wie es in Fig. 1 gezeigt ist. Sie kann aber auch bei ver-
schlossenem Garraum 3 mit hochgefahrener Bodentur
7 in einer Energiesparfunktion betrieben werden.
[0045] In der Unterhitzebetriebsart werden von der
Steuereinrichtung 13 nicht nur die Kochstellenheizkérper
16, 17 sondern auch der Flachenheizkdrper 18 ange-
steuert.

[0046] Um wahrend des Unterhitzebetriebs ein még-
lichst gleichmaRiges Braunungsbild des Garguts zu er-
reichen, ist entscheidend, dass das die Unterhitze be-
reitstellende Kochfeld 15 eine Gber die Flache des Koch-
felds 15 gleichmaRige Verteilung der Heizleistungsab-
gabe aufweist, obwohl die Heizkérper 16, 17, 18 ver-
schiedene Nennleistungen aufweisen. Vorzugsweise
werden daher die Heizkorper 16, 17, 18 von der Steuer-
schaltung 13 nicht auf einen Dauerbetrieb geschaltet,
sondern die Stromversorgung zu den Heizkorpern 16,
17, 18 wird getaktet. Dabei werden die unterschiedlich
groRen Nenn-Heizleistungen der Heizkérper 16, 17, 18
individuell so reduziert, dass die Heizkorper 16, 17, 18
eine Uber die Flache des Kochfelds 15 gleichmafige Ver-
teilung der Heizleistungsabgabe verschaffen.

[0047] Fig. 3 zeigt schematisch die Lage eines Lifters
23, z. B. zur Erzeugung von Umluft bei einem Heissluft-
betrieb oder zur Zuflihrung von Frischluft. Dartber hin-
aus ist ein an einer Oberseite der Muffel 5 angebrachter
Oberhitzeheizkdrper 22 vorgesehen, der einkreisig oder
mehrkreisig, z. B. mit einem Innen- und einem Aul3en-
kreis, ausgefiihrt sein kann. Auch kénnen - hier zur bes-
seren Ubersichtlichkeit nicht dargestellte - weitere Heiz-
korper wie ein Ringheizkdrper zwischen Hinterwand des
Gehauses 1 und der Muffel vorhanden sein. Durch die
Steuerschaltung 13 kdnnen die verschiedenen Betriebs-
arten, wie beispielsweise auch Oberhitze-, Heissluft-
oder Schnellaufheizbetrieb, durch eine entsprechende
Einschaltung und Einstellung der Heizleistung der Heiz-
korper 16, 17, 18, 22, ggf. mit Aktivierung des Liifters 23,
eingestellt werden. Die Einstellung der Heizleistung kann
durch geeignete Taktung erfolgen. Zudem kann das
Kochfeld 15 auch anders ausgefiihrt sein, z. B. mit oder
ohne Bréterzone, als reine - ein oder mehrkreisige -
Warmhaltezone ohne Kochmulden und so weiter. Das
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Gehause 1 weist zur Bodentiir 7 hin ein Dichtung 24 auf.
[0048] Das Bedienfeld 12ist hauptsachlich ander Vor-
derseite der Bodentlr 7 angeordnet. Es sind alternativ
auch andere Anordnungen denkbar, z.B. an der Vorder-
seite des Gehauses 1, auf verschiedene Teilfelder auf-
geteilt und / oder teilweise an Seitenflachen des Garge-
rats. Weitere Gestaltungen sind mdéglich. Die Bedienele-
mente 11 sind in ihrer Bauart nicht eingeschrénkt und
kénnen z. B. Bedienknebel, Kippschalter, Drucktasten
und Folientasten umfassen, die Anzeigenelemente 14
umfassen z. B. LED-, LCD- und oder Touchscreen-An-
zeigen.

[0049] In Fig. 5 ist schematisch und nicht maf3stabs-
getreu ein Hocheinbau-Gargerat von vorne gezeigt, bei
dem sich die Bodentir 7 gedffnet auf Anlage mit der Ar-
beitsplatte 8 befindet. Der geschlossene Zustand ist ge-
strichelt eingezeichnet.

[0050] Indieser Ausfiihrungsform befinden sich an der
Vorderseite des festangebrachten Gehauses 1 zwei Ver-
fahrschaltfelder 25. Jedes Verfahrschaltfeld 25 umfasst
zwei Drucktasten, namlich eine obere ZU-Drucktaste
25a fur eine nach oben in schlieRende Richtung verfah-
rende Bodentir 7 und eine untere AUF-Drucktaste 25b
fir eine nach unten in 6ffnende Richtung verfahrende
Bodentir 7. Ohne Automatikbetrieb (siehe unten) ver-
fahrt die Bodentilr 7 nur durch dauerndes gleichzeitiges
Driicken der ZU-Tasten 25a beider Verfahrschaltfelder
25 nach oben, falls méglich; auch verfahrt die Bodentur
7 nur durch dauerndes gleichzeitiges Driicken der AUF-
Tasten 25b beider Verfahrschaltfelder 25 nach unten,
falls mdglich (manueller Betrieb) . Da im manuellen Be-
trieb eine erhdéhte Bedienaufmerksamkeit des Nutzers
gegeben ist und zudem hier beide Hande benutzt wer-
den, ist ein Einklemmschutz dann nur optional. Bei einer
alternativen Ausfuhrungsform sind Verfahrschaltfelder
26 an gegeniiberliegenden Aufienseiten des Gehauses
1 mit entsprechenden ZU-Tasten 26a und AUF-Tasten
26b angebracht, wie punktiert eingezeichnet.

[0051] Die strichpunktiert eingezeichnete Steuer-
schaltung 13, die sich im Inneren der Bodentlir 7 hinter
dem Bedienfeld 12 befindet, schaltet den Antriebsmotor
9 so, dass die Bodentir 7 sanft anfahrt, d. h. nicht abrupt
durch einfaches Anstellen des Antriebsmotors 9, son-
dern mittels einer definierten Rampe.

[0052] Die Steuerschaltung 13 umfasstin diesem Aus-
fiihrungsbeispiel eine Speichereinheit 27 zum Speichern
mindestens einer Ziel- bzw. Verfahrposition PO, PE, P1,
P2, PZ der Bodentlr 7, vorzugsweise mit volatilen Spei-
cherbausteinen, z. B. DRAMs. Wenn eine Zielposition
PO, P1, P2, PZ eingespeichert ist, kann die Bodentir
nach Betédtigung einer der Tasten 25a, 25b bzw. 263,
26b der Verfahrschaltfelder 25 bzw. 26 solange in die
eingestellte Richtung selbststandig verfahren, bis die
nachste Zielposition erreicht ist oder eine, der Tasten
25a, 25b bzw. 26a, 26b erneut betatigt wird (Automatik-
betrieb). In diesem Ausflhrungsbeispiel entspricht die
unterste Zielposition PZ der maximalen (")ffnung, die
(Null-) Position PO dem geschlossenen Zustand, und P1



11 EP 1982 117 B1 12

und P2 sind frei einstellbare Zwischenpositionen. Ist die
letzte Zielposition fir eine Richtung erreicht, muss dar-
Uber hinaus im manuellen Betrieb weitergefahren wer-
den, falls dies mdéglich ist (also die letzten Endpositionen
keinem maximal gedffneten oder dem geschlossenen
Endzustand entsprechen). Analog muss dann, wenn fiir
eine Richtung keine Zielposition eingespeichert ist - was
z. B. fir eine Aufwartsbewegung in die geschlossene
Stellung der Fall ware, wenn nur PZ eingespeichert ist,
aber nicht PO, P1, P2 -, in dieser Richtung im manuellen
Betrieb gefahren werden. Ist keine Zielposition einge-
speichert, z. B. bei einer Neuinstallation oder nach einer
Netztrennung, ist kein Automatikbetrieb moglich. Wird
die Bodentir 7 insbesondere im Automatikbetrieb ver-
fahren, soistvorzugsweise ein Einklemmschutz aktiviert.
[0053] Automatikbetrieb und manueller Betrieb schlie-
Ren sich nicht gegenseitig aus: durch dauerndes Betati-
gen des/der Verfahrschaltfelder 25,26 fahrt die Bodentur
7 auch dann im manuellen Betrieb, wenn in diese Rich-
tung eine Zielposition anfahrbar ware. Dabei kann z. B.
eine maximale Betatigungszeit der Verfahrfelder 25 bzw.
26, respektive der zugehdrigen Tasten 25a, 25b bzw.
26a, 26b, zur Aktivierung des Automatikbetriebs festge-
legt werden, z. B. 0,4 Sekunden.

[0054] Eine Zielposition PO, P1, P2, PZ kann eine be-
liebige Position der Bodentir 7 zwischen und
einschlieBlich der Nullposition PO und der maximalen Off-
nungsposition PZ sein. Die maximale eingespeicherte
Offnungsposition PZ muss aber nicht die Position mit An-
lage auf der Arbeitsplatte 8 sein. Ein Einspeichern der
Zielposition PO, P1, P2, PZ kann mit der Bodentur 7 auf
der gewlinschten Zielposition PO, P1, P2, PZ, mittels,
bspw. mehrsekiindlichen (z. B. zwei Sekunden dauern-
den), Betatigens einer Bestatigungstaste 28 im Bedien-
feld 12 durchgeflihrt werden. Vorhandene optische und/
oder akustische Signalgeber, die entsprechende Signale
nach Einspeichern einer Zielposition ausgeben, sind zur
besseren Ubersichtlichkeit nicht eingezeichnet. Ein An-
fahren der gewiinschten einzustellenden Zielposition PO,
P1, P2, PZ geschieht beispielsweise durch - in diesem
Ausflihrungsbeispiel - beidhdndige Bedienung der Ver-
fahrschaltfelder 25 bzw. 26 und manuelles Verfahren auf
diese Position.

[0055] Inder Speichereinheit 27 kdnnen nur eine oder,
wie in diesem Ausflihrungsbeispiel dargestellt, auch
mehrere Zielpositionen PO, P1, P2, PZ einspeicherbar
sein. Bei mehreren Zielpositionen PO, P1, P2, PZ lassen
diese sich abfolgend durch Betéatigen der entsprechen-
den Verfahrtasten 25a, 25b bzw. 26a, 26b anfahren.
Durch mehrere Zielpositionen PO, P1, P2, PZ lasst sich
das Hocheinbau-Gargerat bequem an die gewlinschte
Bedienhéhe mehrerer Nutzer anpassen. Die Zielposition
(en) sind vorteilhafterweise I6schbar und/oder Uber-
schreibbar. In einer Ausfiihrungsform ist beispielsweise
nur eine Zielposition im gedffneten Zustand einspeicher-
bar, wahrend die Nullposition PO automatisch erkannt
wird und automatisch anfahrbar ist. Alternativ muss auch
die Nullposition PO eingespeichert werden, um automa-
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tisch anfahrbar zu sein.

[0056] Es ist fur eine ergonomische Nutzung beson-
ders vorteilhaft, wenn die bzw. eine Zielposition P1, P2,
PZ die Bodentir 7 mindestens ca. 400 mm bis ca. 540
mm 6ffnet (also P1-P0, P2-P0, PZ-P0 >40cm bis 54 cm).
Bei diesem OffnungsmaR sind die Garguttréger 21 ein-
fach in die Halterungsteile 20 einsetzbar. Dabei ist es
gulnstig, wenn das Sichtfenster 4 etwa in Augenhdhe des
Nutzers oder etwas darunter montiert ist, z. B. mittels
einer Schablone, die die MalRe des Gargerats andeutet.
[0057] Nicht eingezeichnet ist eine vorhandene Netz-
ausfalliiberbriickung zur Uberbriickung von ca. 1 bis 3 s
Netzausfall, vorzugsweise bis 1,5 s Netzausfall.

[0058] Der Antriebsmotor 9 aus Fig. 1 hat mindestens
eine Sensoreinheit 31, 32 an einer Motorwelle 30, ggdf.
vor oder hinter einem Getriebe, angeordnet, um einen
Verfahrweg bzw. eine Position und / oder eine Geschwin-
digkeit der Bodentlr 7 zu messen. Die Sensoreinheit
kann beispielsweise einen oder mehrere Induktions-,
Hall-, Opto-, OFW-Sensoren und so weiter umfassen.
Dabei sind zur einfachen Weg- und Geschwindigkeits-
messung hier zwei Hall(teil)elemente 31 um 180° ver-
setzt - also gegenilberliegend - an der Motorwelle 30
angebracht, und ein Hallmessaufnehmer 32 ist ortsfest
an diesem Bereich der Motorwelle beabstandet ange-
bracht. Fahrt dann ein Hallelement 31 bei Drehung der
Motorwelle 30 an dem Messaufnehmer 32 vorbei, wird
ein Mess- bzw. Sensorsignal erzeugt, das in guter Na-
herung digital ist. Mit (nicht notwendigerweise) zwei Hal-
lelementen 31 werden also bei einer Umdrehung der Mo-
torwelle 30 zwei Signale ausgegeben. Durch zeitliche
Bewertung dieser Signale, z. B. ihrer Zeitdifferenz, kann
die Geschwindigkeit vL der Bodentir 7 bestimmt werden,
beispielsweise Uber Vergleichstabellen oder eine Um-
rechnung in Echtzeit in der Steuerschaltung 13. Durch
Addition bzw. Subtraktion der Messsignale kann ein Ver-
fahrweg bzw. eine Position der Bodentir 7 bestimmt wer-
den.

[0059] Eine Geschwindigkeitsregelung kann die Ge-
schwindigkeit beispielsweise tUber einen PWM-gesteu-
erten Leistungshalbleiter realisieren.

[0060] Zur Nullpunktsbestimmung wird die Wegmes-
sung durch Initialisierung in der Nullposition PO der Bo-
dentir 7 bei jedem Anfahren automatisch neu abgegli-
chen, damit z. B. eine fehlerhafte Sensorsignalausgabe
bzw. -aufnahme sich nicht tradiert.

[0061] DerAntriebsmotor9istdurch Betatigung beider
Verfahrschaltfelder 25 bzw. 26 auch bei ausgeschalte-
tem Hauptschalter 29 betreibbar.

[0062] Stattzweier getrennter Schalter pro Verfahrfeld
25,26istauch ein Einzelschalter pro Verfahrfeld méglich,
z. B. ein Kippschalter mit neutraler Position, der nur unter
Druck schaltet. Auch andere Formen sind mdglich. Auch
ist die Art und Anordnung der Bedienelemente 28,29 des
Bedienfeldes 12 nicht eingeschrankt.

[0063] Die Anordnung und Aufteilung der Steuerschal-
tung 13 ist dabei flexibel und nicht eingeschrankt, kann
also auch mehrere Platinen, z. B. eine Anzeigenplatine,



13 EP 1982 117 B1 14

eine Steuerplatine und eine Liftplatine umfassen, die
raumlich getrennt sind.

[0064] Ein z.B. 4 mm- OffnungsmaR kann durch End-
schalter 33 erkannt werden, die bei Betatigung einen Ein-
klemmschutz deaktivieren. Mdglich ist eine Deaktivie-
rung des Einklemmschutzes aber z.B. auch durch ein
Zahlen von Impulsen der Sensorsignale bei Erreichen
eines Zahlwerts, welcher einem SchlieBmal von z.B. 8,6
mm entspricht. Die Deaktivierung des Einklemmschut-
zes erfolgt dadurch unabhangig von solchen mechani-
schen Endschaltern 33. Alternativ werden nur Einklemm-
schutzmafRnahmen deaktiviert, die nicht mit Schwellwer-
ten arbeiten, z. B. mechanische Schalter, insbesondere
nicht einen Bewegungsparameter der Tlr nutzende Ein-
klemmschutzmechanismen.

[0065] Das Hocheinbau-Gargerat kann auch ohne
Speichereinheit 27 ausgefihrt sein, wobei dann kein Au-
tomatikbetrieb mdglich ist. Dies kann flr eine erhéhte
Bediensicherheit, z. B. als Schutz vor einem Einklem-
men, sinnvoll sein.

[0066] Fig. 6 zeigt ein nicht malstabsgetreues Dia-
gramm einer Auftragung der Verfahrgeschwindigkeit vL
der Bodentiir 7 in mm/s gegen die Position der Bodentur
in mm ab der Nullposition PO fiir ein Verfahren der Bo-
dentir 7 aus dem geschlossenen Zustand bei PO =0 mm
auf PZ = maximale Offnung bei hier 530 mm im manu-
ellen Verfahrbetrieb (also ohne Verfahrautomatik), so-
wie, durch den gepunkteten Pfeil angedeutet, ein Stop-
pen der Verfahrbewegung zwischen PO und PZ. Die Kur-
ve wird in Pfeilrichtung, also von rechts nach links, durch-
laufen. Die oberhalb der Kurve vorhandenen nach unten
gerichteten Pfeile deuten Betatigungen des Bedienfelds
12 an.

[0067] Die Verfahrbewegung der Bodenttir 7 nach un-
ten beginnt mit beidhdndigem Betéatigen der Verfahr-
schaltfelder 25, 26 bzw. der AUF-Schalter 25b bzw. 26b,
wie durch den oberen linken senkrechten Pfeil angedeu-
tet. Die Steuerschaltung 13 regelt den Antriebsmotor 9
so, dass die Bodentiir 7 sanft, d. h.: mit einer definierten
Rampe R1, auf ihre Sollgeschwindigkeit von hier vL = 50
mm/s angefahren wird. Die Rampe R1 ist hier linear. Der
Antriebsmotor 9 wird also nicht einfach eingeschaltet.
[0068] Auch ist die Verfahrbewegung dadurch lastun-
abhangig, insbesondere unabhangig von der Zuladung
der Bodentur 7 oder veranderten Reibverhaltnissen der
Mechanik. Eine Eingangsgrofle dafir kann die Drehzahl
des Antriebsmotors 9 sein, die z. B. durch Hallsensoren
gemessen werden kann.

[0069] Nach Erreichen der Sollgeschwindigkeit von vL
=50 mm/s fahrt die Bodenttir 7 konstant nach unten, bis
sie sich der maximalen Offnung PZ nahert, die durch die
konstruktiv vorgegebene maximale Verfahrung der Bo-
dentir 7 oder das Erreichen der Arbeitsplatte 8 ergibt. In
dieser Figur wird angenommen, dass die konstruktive
Maximal6ffnung PZ erreicht wird. In diesem Fall erkennt
die Steuerschaltung 13 diese Annaherung und bremst
die Bodentir 7 selbsttatig sanft, d. h. mit einer definierten
Rampe R2, auf PZ ab. Beide Rampen R1 und R2 kénnen
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andere Steigungen oder Formen aufweisen. Die Anna-
herung an die Bodenplatte kann durch Endschalter 33
erkannt werden und / oder durch Uberwachung des Ver-
fahrwegs.

[0070] Wird einer oder beide der Verfahrschalter 25b,
26b losgelassen, wie durch den oberen linken senkrech-
ten Pfeil angedeutet, stoppt die Bodentiir 7 ohne Rampe
abrupt, wie durch den punktierten Pfeil angedeutet. In
diesem Modus wird also zwar sanft angefahren, aber -
ausser bei Erreichen der Endposition - abrupt angehal-
ten.

[0071] Der Garraum 3 wird nicht gedffnet, die Bodentir
7 also nicht aus der Nullposition PO verfahren, wenn eine
Offnungssicherung aktiv ist, wenn also beispielsweise
eine bestimmte Temperatur im Garraum, z. B. 425 °C
oder 600 °F, Uberschritten ist oder eine Kindersicherung
aktiviert ist.

[0072] Fig. 7 zeigt ein zu Fig. 6 analoges, nicht
mafstabsgetreues Diagramm fiir ein Verfahren der Bo-
dentlr 7 aus dem geschlossenen Zustand auf eine ein-
gespeicherte Position P1 = 476 mm im automatischen
Verfahrbetrieb.

[0073] Indiesem Fall beginnt durch kurzzeitiges Beta-
tigen eines der AUF-Schalter 25b bzw. 26b, wie durch
den oberen rechten senkrechten Pfeil angedeutet, die
Bodentir 7 selbsttatig auf die Position P1 zu verfahren.
Auch hierbei wird die Bodentir 7 sanft angefahren (rech-
te Rampe) und automatisch abgebremst (linke Rampe).
In dieser Ausflihrungsform kann im Automatikbetrieb
zwischen zwei festen Sollgeschwindigkeiten gewahlt
werden, nadmlich 75 mm/s (gestrichelte Linie) und 50
mm/s (durchgezogene Linie), wobei die langsamere Ge-
schwindigkeit insbesondere flr altere Nutzer glinstig ist.
Voreingestellt, z. B. bei Auslieferung, ist die langsamere
Geschwindigkeitsstufe. Es kénnen auch mehr als zwei
Geschwindigkeitsstufen bzw. Sollgeschwindigkeiten
vorgesehen sein; auch ist eine freie Einstellung der Soll-
geschwindigkeit(en) durch den Nutzer denkbar. Glnsti-
gerweise ist auch mindestens zwischen zwei Geschwin-
digkeitsstufen von 50 mm/s und 65 mm/s umschaltbar,
z. B. bei einer Gerateinitialisierung.

[0074] Fig. 8 zeigt ein nicht malstabsgetreues Dia-
gramm fir ein Verfahren der Bodentir 7 aus der maxi-
maler Offnungsposition PZ auf die Nullposition PO, also
in den geschlossenen Zustand, im manuellen Betrieb.
[0075] Die Verfahrbewegung der Bodentlir 7 nach
oben beginnt mit beidhdndigem Betatigen der ZU-Schal-
ter 25a bzw. 26a, wie durch den oberen linken senkrech-
ten Pfeil angedeutet. Die Steuerschaltung 13 regelt den
Antriebsmotor 9 so, dass die Bodentir 7 von PZ aus sanft
auf ihre Sollgeschwindigkeit von vL = 50 mm/s angefah-
ren wird, und dann mit dieser Sollgeschwindigkeit kon-
stant (nach rechts) verfahren wird.

[0076] Die Steuerschaltung 13 erkennt eine Annahe-
rung an die Nullposition PO und bremst die Bodentir 7
rechtzeitig vorher sanft ab. Statt aber nun mittels der li-
nearen Rampe direkt auf die Nullposition PO herunterzu-
fahren, wird 4 mm vor der Nullposition PO die geschwin-
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digkeitsanhangige Steuerung auf Steuerung mit definier-
ter Spannung umgeschaltet, d. h. durch Versorgen des
Motors 9 mit einer entsprechenden Spannung. Dadurch
Iasst sich eine maximale Kraftentwicklung bei Blockieren
des Antriebsmotors 9 einstellen. Diese Spannung unter-
scheidet sich je nach Vorgeschichte des Verfahrens (Zu-
ladung, Reibverhaltnisse usw.). Das Erkennen des 4 mm
- Offnungsmales geschieht (iber die Wegmessung oder
zusatzlich oder alternativ Gber die Endschalter 33. Im
Bereich von PO bis PO + 4 mm kann auch auf einen Ein-
klemmschutz verzichtet werden.

[0077] Wird, wie in Fig. 6, einer oder beide der Ver-
fahrschalter 25b, 26b losgelassen, wie durch den oberen
rechten senkrechten Pfeil angedeutet, stoppt die Boden-
tlir 7 ohne Rampe abrupt, wie durch den punktierten Pfeil
angedeutet.

[0078] Fig. 9 zeigt ein nicht malstabsgetreues Dia-
gramm fir ein Verfahren der Bodentir 7 von einer ein-
gespeicherten Position P1 = 476 mm in den geschlos-
senen Zustand PO im automatischen Verfahrbetrieb. Im
Gegensatz zu dem in Fig. 8 gezeigten manuellen Ver-
fahrbetrieb braucht nun nur einer der ZU-Schalter 25a,
26a kurzzeitig betéatigt zu werden, wie durch den oberen
senkrechten Pfeil angedeutet. Dann verfahrt die Boden-
tlr 7 analog zu Fig. 7, nur in die andere Richtung. Bei
Anndherung an die Nullposition PO geht analog zur Si-
tuation aus Fig. 8 die Abbremsrampe fir die letzten 4
mm Offnung von einem geschwindigkeitsgesteuerten
Zustand in einen last- bzw. schlieRkraftgesteuerten Zu-
stand Uber.

[0079] Fig. 10 zeigt ein zu Fig. 8 analoges Diagramm,
bei dem nun bei einer Sollgeschwindigkeit von vL = 50
mm/s ein Einklemmen auftritt, wie durch den oberen
senkrechten Pfeil angedeutet. Beim Einklemmen, bei-
spielsweise einer Hand oder eines Topfes usw. zwischen
der Bodentiir 7 und dem Gehause 1, fallt die Geschwin-
digkeit der Bodentir 7 ab, da der Gegenstand ein weite-
res Verfahren behindert. Die Uberwachung der Liftge-
schwindigkeit geschieht hier beispielsweise durch Aus-
werten der Sensorsignale der Motorwelle, wobei z. B. die
Zeit zwischen den Messsignalen bzw. -impulsen ausge-
wertet wird. Erst in zweiter Instanz wird der Motorstrom
Uberwacht, was eine eher langsamere Methode ist. Ins-
besondere ist die durch den Motor 9 zum Verfahren er-
zeugbare Kraft begrenzt, um Unfalle durch ein zu starkes
Einklemmen zu vermeiden (siehe auch Fig. 12 und 13).
Die Abweichung von der Sollgeschwindigkeit wird durch
die Steuerschaltung 13 erkannt, z. B. durch eine Ge-
schwindigkeitsabweichung oder eine zeitliche Anderung
der Geschwindigkeit. Daraufhin reversiert die Bodentir,
damit der Gegenstand entfernt werden kann; ggf. wird
auch ein, z. B. akustisches, Warnsignal ausgegeben. Die
Bodentur 7 fahrt danach erst bei erneuter entsprechen-
der Betatigung eines Verfahrtastfeldes 25, 26 an.
[0080] Damit der Einklemmfall nicht falschlicherweise
ausgeldstwird, z. B durch eine verénderte Zuladung oder
eine Veranderung in den Laufeigenschaften der Mecha-
nik, mag erstens der Einklemmschutz erst aktiv geschal-
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tetwerden, wenn die Bodentiir 7 ihre Sollgeschwindigkeit
erreicht hat (wird vorher eine Verfahrtaste 25a, 25b, 26a,
26b losgelassen, bleibt die Bodentiir 7 sofort stehen),
und es mdgen zweitens mehrere Sensorsignale ausge-
wertet werden, beispielsweise gemittelt.

[0081] Fig. 11 zeigt den Einklemmfall (oberer senk-
rechter Pfeil) beim 6ffnenden Verfahren der Bodentir 7
im Automatikbetrieb zu einer Zielposition P1, bei dem ein
Gegenstand zwischen der Unterseite der Bodentiir 7 und
der Arbeitsplatte 8 eingeklemmt wird. In diesem Fall kann
die Einklemmerkennung uber zwei redundante End-
schalter geschehen, die eine - insbesondere ungleich-
mafige - Entlastung der Bodentiir 7 erkennen, worauf
der Antriebsmotor 9 reversiert. Das maximal erlaubte
Kraftzeitprofil (siehe Fig. 12 und 13) wird dabei nicht Giber-
schritten.

[0082] Fig. 12 zeigt eine im Einklemmfall beim Verfah-
ren in eine schlieBende Richtung (also nach oben) ma-
ximal an die Bodentir 7 anlegbare Kraft F in N gegen die
vergangene Zeit t in s als ein erstes Kraftzeitprofil FT1.
[0083] Im Einklemmfall bei t = 0 s wird die mdgliche
SchlieRkraft auf 100 N, entsprechend ca. 10 kg, fir 5 s
begrenzt. Dies ist z. B. sinnvoll, wenn der Motor 9 von
der Steuereinrichtung 13 hochgeregelt wird, um die Soll-
geschwindigkeit zu halten. Dadurch wird insbesondere
sichergestellt, dass Korperteile nicht verletzt werden.
Wird die Bodentur fiir 5 s mit (maximal) 100 N angezogen,
verringert sich die maximal anlegbare Kraft weiter auf 25
N, z. B. fiir 5 Sekunden. Im folgenden kann dieses Kraft-
niveau gehalten oder z. B. weiter auf 0 N abgesenkt wer-
den. Es ist zu betonen, dass dieses Kraftzeitprofil FT1
nur die maximal anlegbare Kraft angibt, und die tatsach-
lich angelegte Kraftin der Regel darunter liegt, z. B. wenn
der Einklemmfall von der Steuereinrichtung 13 erkannt,
und die Bodentlr 7 nacht=0,5 s entsprechend reversiert
wird, worauf die angelegte Kraft von 100 N aufz. B.O N
absinkt.

[0084] Der maximale Kraftschwellwert von 100 N kann
auch fir weitere Verfahrsituationen gelten.

[0085] Fig. 13 zeigt eine im Einklemmfall beim Verfah-
ren in eine 6ffnende Richtung (also nach unten) maximal
an die Bodentir 7 anlegbare Kraft F in N gegen die ver-
gangene Zeit t in s als ein zweites Kraftzeitprofil FT2.
Hier kann der Antriebsmotor 9 in einem ersten Block von
t=[0s; 0,5 s] bis zu 400 N an die Bodentir 7 anlegen,
danach beit=1[0,5s ;5 s] 150 N und danach 25 N.
[0086] Selbstverstandlich sind die Zeitintervalle und
Kraftschwellwerte der Kraftzeitprofile FT1, FT2 an den
Aufbau und weitere Randbedingungen anpassbar.
[0087] Fig. 14 zeigt ein beispielhaftes Ablaufdia-
gramm, bei dem eine Geschwindigkeit vL, mit welcher
die Tir 7 verfahren wird, tber einer momentanen Posi-
tion P skizziert ist. Die in Millimeter pro Sekunde mm/s
angegebenen Geschwindigkeiten bzw. in Millimeter an-
gegebenen Héhen sind dabei jedoch rein beispielhaft an-
zusehen.

[0088] Ausgehend von einer Endposition PZ, bei der
sich die Tur 7 im Stillstand befindet, wird die Tir 7 vom
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Antriebsmotor 9 bis zum Erreichen einer unteren Zwi-
schenposition P2 und/oder zu einer Soll-Geschwindig-
keit vR beschleunigt. Von der unteren Zwischenposition
P2 aus wird die Tur 7 mit konstanter Geschwindigkeit
nach oben verfahren, bis sie eine weitere, obere Zwi-
schenposition P1 erreicht. Ab dieser oberen Zwischen-
position P1 wird die Geschwindigkeit bis zum Erreichen
einer Nullposition PO, welche einem Schliezustand ent-
spricht, abgebremst, so dass ein Abbrems-Geschwindig-
keitsverlauf wiederum eine Rampenform annimmt .
[0089] Optional kann wahrend des Hochfahrens der
Tir 7 ein Verfahren zum Uberwachen eines Einklemm-
zustandes aktiviert sein, wobei ein solches Verfahrenins-
besondere im Fall einer reinen Geschwindigkeitsiiber-
wachung beim Umschalten in den Abbremsbetrieb, das
heillt insbesondere ab Erreichen der oberen Zwischen-
position P1, gemaR einer beispielhaften Ausfiihrungs-
form deaktiviert wird. GemaR einer anderen beispielhaf-
ten Ausfiihrungsform wird ein solches Uberwachen eines
Einklemmzustandes erst ab Erreichen einer noch héher
gelegenen Umschaltposition PS oder auch gar nicht de-
aktiviert. Die Umschaltposition PS kann beispielsweise
durch das Erreichen eines Endschalters 33 oder das Er-
fassen eines vorgegebenen Anndherungszustandes der
Tar 7 an die Muffel 5 aufgrund einer aufsummierten An-
zahl von Hall-Impulsen erfasst werden.

[0090] Insbesondere kann vorgesehen sein, dass ein
Umschalten zwischen einem Einklemmschutz-Uberwa-
chungsbetrieb und einem SchlieRbetrieb vorgenommen
wird, wobei beispielsweise die Endschalter 33 wahrend
des anfanglichen Hochfahrens der Tir 7 zur Uberwa-
chung eines Einklemmschutzes dienen, wahrend diesel-
ben Endschalter 33 wahrend des abschlieRenden Anna-
herns der Tir 7 an die Muffel 5 zur SchlieRzustands-
Uberwachung dienen, um ein sicheres und festes Schlie-
Ren der Tir 7 zu Uberwachen. Insbesondere bei einer
solchen Umschaltung erfolgt die Umschaltung zweckma-
Rigerweise ein Stlick vor Erreichen der Nullposition PO.
Insbesondere erfolgt das Umschalten ca. 4 - 10 mm vor
Erreichen der Nullposition PO.

[0091] Bei einer solchen Anndherung der Tir 7 an die
Muffel 5 oder einen unterseitig der Muffel angebrachten
Flansch kann ein Einklemmen von Ublichen im Haushalt
verwendeten Gegenstanden ausgeschlossen werden.
Jedoch besteht die Gefahr, dass ein schmaler Kinderfin-
ger, ein Stift 6. 4. noch in einen derart schmalen Spalt
hineingeraten kann, was zu einer schwerwiegenden Ver-
letzung des Kinderfingers durch Quetschung fihren
kann.

[0092] Vorzugsweise wird daher ein zuséatzliches oder
alternatives Verfahren zum Uberwachen eines Ein-
klemmzustandes aktiviert, welches jedoch prinzipiell
auch wahrend des Ubrigen Hochfahr-Ablaufes aktiviert
sein kann. Bei diesem Verfahren wird das Gargerat mit
einer Funktionalitdt ausgestattet, welche einen Ein-
klemmzustand durch einen von einer Verfahrbewegung,
insbesondere Verfahrgeschwindigkeit der Tlr 7 abhan-
gigen Schwellenwert erkennt.
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[0093] Als Schwellenwert wird dabei vorzugsweise
das Unterschreiten einer Mindestgeschwindigkeit
(Schwellwert) vS und/oder das Zunehmen einer Peri-
odendauer von Mess-Signalen eines Hall-Elements 31,
das heilt einer Anderung einer Differenzgeschwindig-
keit, verwendet. Aber auch die Uberwachung eines Mo-
torstroms oder einer vom Motor gezogenen Leistung ist
entsprechend als Schwellwert einsetzbar.

[0094] Bei dem dargestellten Ablauf nahert sich die
Tir 7 mit der Geschwindigkeit eines Abbremsgeschwin-
digkeitsverlaufs der Nullposition PO an. Wie aus der Aus-
schnittsvergréRerung in Fig. 14 erkennbar ist, gerat je-
doch ein Gegenstand in dem letzten SchlieRabschnitt
kurz vor Erreichen der Nullposition PO zwischen die Tur
7 und die Muffel 5 und verursacht eine zunehmende Ge-
schwindigkeitsreduzierung welche als ein abnehmender
Einklemm-Geschwindigkeitsverlauf skizziert ist.

[0095] Im Gegensatz zu einem harten Korper verur-
sacht ein teilweise elastischer Kérper wie insbesondere
ein Kinderfinger beim Einklemmen kein abruptes Stop-
pen der Geschwindigkeit auf einen Nullwert sondern ein
zumindest anfanglich nur reduziertes Abnehmen der Ge-
schwindigkeit. Als Kriterium kann das Unterschreiten der
Mindestgeschwindigkeit vS, welche flr diesen Strecken-
abschnitt vordefiniert ist, und / oder das Zunehmen der
Differenzgeschwindigkeit AvS bzw. Periodendauer von
Messimpulsen der Hallelemente 31 erfasst werden, wel-
che fur diesen Streckenabschnitt vordefiniert ist.

[0096] Nach dem Erfassen eines Einklemmzustandes
wird die Geschwindigkeit der Tlr 7 vorzugsweise auf Null
reduziert und anschlieend in entgegengesetzter Rich-
tung kurzzeitig erhdht. Wahrend eines skizzierten Ruick-
stell-Geschwindigkeitsverlaufs v2 und eines nachfolgen-
den erneuten Abbrems-Geschwindigkeitsverlaufs v3
wird die Tir 7 vorzugsweise wieder ein Stick von der
Muffel 5 weg um eine Offnungsstrecke s verstellt, so dass
der eingeklemmte Gegenstand entfernt werden kann.
[0097] Vorzugsweise wird fiir eine solche Uberwa-
chung eines Einklemmzustandes in dem verbleibenden
Offnungsspalt s ein Mess-Signal von Hall-Elementen
verwendet, welche eine Rotation einer Antriebswelle zwi-
schen dem Antriebsmotor 9 und einem Hubelement 10
zum Heben der Tur 7 Gberwachen. Jedoch kdnnen auch
andere Signalaufnehmer verwendet werden, welche ei-
nen momentanen Abstand der Tiir 7 zu der Muffel 5 direkt
mittels optischer oder mechanischer Wegaufnehmer,
Geschwindigkeitsaufnehmer oder Beschleunigungsauf-
nehmer Uberwachen. Auch eine sich &ndernde Motorlei-
stung, das heil’t ein Stromverbrauch des Antriebsmotors
9 kann als Mess-Signal herangezogen werden.

[0098] Neben dem Einsatz einer solchen Verfahrens-
weise zum Uberwachen des Verfahrens der Tiir 7 wih-
rend eines abschlieRenden SchlieRbetriebs kann ein sol-
ches Verfahren prinzipiell wahrend der gesamten Ver-
fahrstrecke eingesetzt werden. Mdglich istinsbesondere
auch das Einsetzen eines solchen Verfahrens zuséatzlich
zum Einsatz weiterer Verfahren zum Uberwachen eines
Einklemmzustandes, gegebenenfalls auch weiterer Ver-
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fahren auf Basis von Hardware, das heil3t insbesondere 25b  Verfahrschalter nach unten
von Schaltern.

26 Verfahrschaltfeld
Bezugszeichenliste

5 26a Verfahrschalter nach oben

[0099]
26b  Verfahrschalter nach unten
1 Gehause
27 Speichereinheit
2 Wand 10
28 Bestatigungstaste
3 Garraum

29 Hauptschalter
4 Sichtfenster
15 30 Motorwelle

5 Muffel

31 Hallelement
6 Muffeldffnung

32 Messaufnehmer
7 Bodentir 20

33 Endschalter FT1 erstes Kraftzeitprofil
8 Arbeitsplatte
FT2 zweites Kraftzeitprofil

9 Antriebsmotor
25 PO Nullposition
10 Hubelement
P1 Zwischenposition
11 Bedienelement
P2 Zwischenposition
12 Bedienfeld 30

Pz Endposition
13 Steuerschaltung
PS Umschaltposition
14 Anzeigenelemente
35 R1 Geschwindigkeitsrampe
15 Kochfeld
R2 Geschwindigkeitsrampe
16 Kochstellenheizkorper
vL Verfahrgeschwindigkeit der Bodentiir
17 Kochstellenheizkorper 40
VR Sollgeschwindigkeit
18 Flachenheizkorper
vS Schwellwertgeschindigkeit
19 Glaskeramikplatte
45 v zulassige Mindestgeschwindigkeit
20 Halterungsteil
Av Differenzgeschwindigkeit
21 Garguttrager

v2 Ruckstellgeschwindigkeitsverlauf
22 Oberhitzeheizkdrper 50

v3 Abbremsgeschwindigkeitsverlauf
23 Lufter

s Offnungsstrecke
24 Dichtung

55

25 Verfahrschaltfeld Patentanspriiche
25a Verfahrschalter nach oben 1. Gargerat, insbesondere Hocheinbau-Gargerat, mit

11
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mindestens

- einer einen Garraum (3) eingrenzenden Muffel
(5), die eine Muffel6ffnung (6) aufweist,

- einer TUr (7) zum SchlieRen der Muffeldffnung
(6) und

- einer durch eine Steuereinrichtung (13) ge-
steuerten Antriebseinrichtung (9,10) zum Ver-
fahren der Tur (7),

- wobei im Fall eines Einklemmens eines Ge-
genstands beim Verfahren der Tir (7) ein Ein-
klemmzustand erkannt wird,

- wobei der Einklemmzustand durch einen Ver-
gleich eines zu der Verfahrbewegung der Tir
(7) gehorigen Parameters (vL, AvL) mit einem
diesem Parameter zugehdrigen Schwellwert
(vS, AvS) und Erreichen und/oder Uberschrei-
ten des Schwellwerts erkannt wird, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Parameter einer Ver-
fahrgeschwindigkeit (vL) der Tur (7) entspricht
und der Schwellwert einer zulassigen Mindest-
geschwindigkeit (vS) entspricht und/oder dass
der Parameter einer zuldssigen Differenzge-
schwindigkeit (AvL) pro Zeiteinheit und der
Schwellwert einer zuldssigen Mindestdifferenz-
geschwindigkeit (AvS) fir die gleiche Zeiteinheit
entspricht,

- dass das Gargerat dazu eingerichtet ist, das
Uberwachen des vom Schwellwert abhangigen
Einklemmzustands innerhalb einer vorgegebe-
nen Bewegungsstrecke der Tir (7) zu aktivie-
ren,

- wobei die Bewegungsstrecke der Tir (7) einer
letzten Bewegungsstrecke vor einer einer
SchlieRposition entsprechenden Nullposition
(PO) einer geschlossenen Tir (7) entspricht.

Gargerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass das Gargerat dazu eingerichtet ist, das
Uberwachen des Einklemmzustands innerhalb der
letzten 15 mm Bewegungsstrecke der Tur (7) vor
dem Erreichen der Nullposition (P0) zu aktivieren.

Gargerat nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich-
net, dass das Gargerat dazu eingerichtet ist, das
Uberwachen des Einklemmzustands

innerhalb der letzten 10 mm, insbesondere letzten
5 mm, Bewegungsstrecke der Tur (7) vor dem Er-
reichen der Nullposition (P0) zu aktivieren.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das das Gar-
gerat dazu eingerichtet ist, das Uberwachen des
vom Schwellwert abhangigen Einklemmzustands in
Verbindung mit oder nach einem Abschalten eines
ersten, anderen Einklemmzustand-Uberwachungs-
verfahrens zu aktivieren.
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Gargerat nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Gargerat
dazu eingerichtet ist, das Uberwachen des vom
Schwellwert abhéngigen Einklemmzustands wah-
rend eines Umschaltens zu einer kraftgeregelten
Schlielbewegung der Tur (7) zu aktivieren.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Ge-
schwindigkeitsmessvorrichtung (31, 32) zur Bestim-
mung einer Verfahrgeschwindigkeit (vL) der Tur (7)
vorhanden ist.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass ein Einklem-
men an der Tiir (7) durch eine Uberwachung der
Verfahrgeschwindigkeit (vL) detektierbar ist, und die
Uberwachung der Verfahrgeschwindigkeit (vL) eine
Uberwachung auf eine ungesteuerte Verringerung
der Verfahrgeschwindigkeit (vL) umfasst.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che, dadurch gekennzeichnet, dass ein Einklem-
men an der Tiir (7) durch eine Uberwachung der
Verfahrgeschwindigkeit (vL) detektierbar ist, und die
Uberwachung der Verfahrgeschwindigkeit (vL) eine
Uberwachung auf eine Abweichung der Verfahrge-
schwindigkeit (vL) von einer Sollgeschwindigkeit
umfasst.

Gargerat nach Anspruch 6 oder Anspruch 6 mit ei-
nem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Geschwindigkeits-
messvorrichtung mindestens einen Sensor (31, 32)
an einer Motorwelle (30) der Antriebsvorrichtung (9,
10) umfasst, durch den entsprechende Sensorsi-
gnale bei Drehung der Motorwelle (30) erzeugbar
sind.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Verfahr-
geschwindigkeit (vL) der Tir (7) regelbar ist.

Gargerat nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass zuséatzlich
mindestens ein Endschalter (33) vorhanden ist, wel-
cher im Bereich zwischen Muffel6ffnung (6) und Tr
(7) angeordnetist und dass eine Betatigung des min-
destens einen Endschalters (33) eine Einklemm-
schutzvorrichtung deaktiviert.

Verfahren zum Betreiben eines Gargeréats, insbe-
sondere Hocheinbau-Gargerats, mit mindestens ei-
ner einen Garraum (3) eingrenzenden Muffel (5), die
eine Muffel6ffnung (6) aufweist, einer Tur (7) zum
Schliefen der Muffeléffnung (6) und einer durch eine
Steuereinrichtung (13) gesteuerten Antriebseinrich-
tung (9,10) zum Verfahren der Tiur (7),
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wobei im Fall eines Einklemmens eines Gegen-
stands beim Verfahren der Tur (7) ein Einklemmzu-
stand erkannt wird, wobei ein Einklemmen eines Ge-
genstandes an der Tir (7) dadurch erkannt wird,
dass ein Einklemmzustand durch einen Vergleich ei-
nes zu der Verfahrbewegung der Tir (7) gehdrigen
Parameters (vL, AvL) mit einem diesem Parameter
zugehdrigen Schwellwert (vS, AvS) und Erreichen
und/oder Uberschreiten des Schwellwerts (vS, AvS)
erkannt wird,

dadurch gekennzeichnet, dass als der Schwell-
wert eine zuldssige Mindestgeschwindigkeit (vS)
und/oder eine Differenzgeschwindigkeit (AvS) ver-
wendet wird,

dass das Uberwachen des vom Schwellwert abhan-
gigen Einklemmzustands innerhalb einer vorgege-
benen letzten Bewegungsstrecke der Tur vor einer
einer Schliel3position entsprechenden Nullposition
(PO) der geschlossenen Tir (7) aktiviert wird.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, das Uberwachen des vom Schwellwert
abhangigen Einklemmzustands in Verbindung mit
oder nach einem Abschalten eines ersten, anderen
Einklemmzustand-Uberwachungsverfahrens  akti-
viert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 oder 13,
dadurch gekennzeichnet, dass das Uberwachen
des vom Schwellwert abhangigen Einklemmzu-
standsin Verbindung mit oder nach einem Aktivieren
eines Endschalters (33) aktiviert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 12 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass das Uberwachen des
vom Schwellwert abhangigen Einklemmzustands
wahrend eines Umschaltens zu einer kraftgeregel-
ten SchlieRbewegung der Tir (7) aktiviert wird.

Claims

1.

Cooking appliance, particularly overhead built-in
cooking appliance, comprising at least one

- muffle (5) which bounds a cooking space (3)
and has a muffle opening (6),

- door (7) for closing the muffle opening (6) and
- drive device (9, 10), which is controlled by a
control device (13), for moving the door (7),

- wherein in the case of jamming of an object
during movement of the door (7) ajammed state
is recognised,

- wherein the jammed state is recognised by
comparison of a parameter (vL, fvL), which be-
longs to the travel movement of the door (7),
with a threshold value (vS, vS), which belongs
to this parameter, and reaching and/or exceed-
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ing of the threshold value,

characterised in that

- the parameter corresponds with a travel speed
(vL) of the door (7) and the threshold value cor-
responds with a minimum permissible speed
(vS) and/or that the parameter corresponds with
a permissible difference speed (fvL) per unit of
time and the threshold value with a permissible
minimum difference speed (#S) for the same
unit of time, and

- the cooking appliance is equipped for the pur-
pose of activating the monitoring of the jammed
state, which is dependent on the threshold val-
ue, within a predetermined movement path of
the door (7),

- wherein the movement path of the door (7) cor-
responds with a last movement path ahead of a
zero position (P0), which corresponds with a
closed position, of a closed door (7).

Cooking appliance according to claim 1, character-
ised in that the cooking appliance is equipped for
the purpose of activating the monitoring of the
jammed state within the last 15 millimetres of the
movement path of the door (7) before reaching the
zero position (P0).

Cooking appliance according to claim 2, character-
ised in that the cooking appliance is equipped for
the purpose of activating the monitoring of the
jammed state within the last 10 millimetres, particu-
larly the last 5 millimetres, of the movement path of
the door (7) before reaching the zero position (P0).

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that the cooking
appliance is equipped for the purpose of activating
the monitoring of the jammed state, which is depend-
ent on the threshold value, in connection with or after
switching-off of a first, other jammed-state monitor-
ing procedure.

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that the cooking
appliance is equipped for the purpose of activating
the monitoring of the jammed state, which is depend-
ent on the threshold value, during switching over to
a force-regulated closing movement of the door (7).

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that aspeed meas-
uring device (31, 32) for determining a travel speed
(vL) of the door (7) is present.

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that jamming of the
door (7) is detectable by monitoring the travel speed
(vL) and the monitoring of the travel speed (vL) com-
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prises monitoring for an uncontrolled reduction in the
travel speed (vL).

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that jamming of the
door (7) is detectable by monitoring the travel speed
(vL) and the monitoring of the travel speed (vL) com-
prises monitoring for a deviation of the travel speed
(vL) from a target speed.

Cooking appliance according to claim 6 or to claim
6 with one of the preceding claims, characterised
in that the speed measuring device comprises at
least one sensor (31, 32) at a motor shaft (30) of the
drive device (9, 10), by which corresponding sensor
signals can be generated when the motor shaft (30)
rotates.

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that a travel speed
(vL) of the door (7) can be regulated.

Cooking appliance according to any one of the pre-
ceding claims, characterised in that in addition at
least one limit switch (33) is present, which is ar-
ranged in the region between muffle opening (6) and
door (7) and that actuation of the at least one limit
switch (33) deactivates an anti-jamming device.

Method of operating a cooking appliance, particular-
ly overhead built-in cooking appliance, comprising
atleast one muffle (5) which bounds a cooking space
(3) and has a muffle opening (6), at least one door
(7) for closing the muffle opening (6) and at least one
drive device (9, 10), which is controlled by a control
device (13), for moving the door (7), wherein in the
case of jamming of an object during movement of
the door (7) a jammed state is recognised, wherein
jamming of an object at the door (7) is recognised in
that a jammed state is recognised by comparison of
a parameter (vL, fvL), which belongs to the travel
movement of the door (7), with a threshold value (vS,
fvS), which belongs to this parameter, and reaching
and/or exceeding of the threshold value, character-
ised in that a permissible minimum speed (vS)
and/or a difference speed (fvS) is or are used as the
threshold value and that the monitoring of the
jammed state, which is dependent on the threshold
value, is activated within a predetermined last move-
ment path of the door before a zero position (P0),
which corresponds with a closed position, of the
closed door (7).

Method accordingto claim 12, characterised in that
the monitoring of the jammed state, which is depend-
ent on the threshold value, is activated in connection
with or after switching-off of a first, other jammed
state monitoring procedure.
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Method according to one of claims 12 and 13, char-
acterised in that monitoring of the jammed state,
which is dependent on the threshold value, is acti-
vated in connection with or after activation of a limit
switch (33).

Method according to any one of claims 12 to 14,
characterised in that monitoring of the jammed
state, which is dependent on the threshold value, is
activated during switching over to a force-regulating
closing movement of the door (7).

Revendications

1.

2.

Appareil de cuisson, notamment appareil de cuisson
pour installation en hauteur, comprenant au moins

- un moufle (5) délimitant une chambre de cuis-
son (3), lequel présente une ouverture (6) de
moufle,

- une porte (7) pour fermer l'ouverture (6) de
moufle et

- un dispositif d’entrainement (9, 10) commandé
par un dispositif de commande (13), destiné a
déplacer la porte (7),

- un état de blocage étant identifié en cas de
blocage d’un objet lors du déplacement de la
porte (7),

- I'état de blocage étant identifié par une com-
paraison d’un parameétre (vL, AvL) appartenant
au mouvement de déplacement de la porte (7)
a une valeur seuil (vS, AvS) appartenant a ce
paramétre et par I'atteinte et/ou le dépassement
de la valeur seuil, caractérisé en ce que le pa-
rameétre correspond a une vitesse de déplace-
ment (vL) de la porte (7) et en ce que la valeur
seuil correspond a une vitesse minimale admis-
sible (vS) et/ou en ce que le paramétre corres-
pond a une vitesse différentielle admissible
(AvL) par unité de temps et en ce que la valeur
seuil correspond a une vitesse différentielle mi-
nimale admissible (AvS) pour la méme unité de
temps,

- en ce que I'appareil de cuisson est configuré
pour activer la surveillance de I'état de blocage
dépendant de la valeur seuil pendant un trajet
de déplacement prédéfini de la porte (7),

- le trajet de déplacement de la porte (7) corres-
pondant a un dernier trajet de déplacement
avant une position zéro (P0), correspondant a
une position de fermeture, d’une porte fermée

(7).

Appareil de cuisson selon la revendication 1, carac-
térisé en ce que I'appareil de cuisson est configuré
pour activer la surveillance de I'état de blocage pen-
dant les derniers 15 mm du trajet de déplacement
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de la porte (7) avant d’atteindre la position zéro (PO).

Appareil de cuisson selon la revendication 2, carac-
térisé en ce que I'appareil de cuisson est configuré
pour activer la surveillance de I'état de blocage pen-
dant les derniers 10 mm, notamment les derniers 5
mm, du trajet de déplacement de la porte (7) avant
d’atteindre la position zéro (PO).

Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce que
I'appareil de cuisson est configuré pour activer la
surveillance de I'état de blocage dépendant de la
valeur seuil en relation avec ou aprées un arrét d’'un
premier autre processus de surveillance de I'état de
blocage.

Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce que
I'appareil de cuisson est configuré pour activer la
surveillance de I'état de blocage dépendant de la
valeur seuil pendant une commutation en un mou-
vement de fermeture, réglé par force, de la porte (7).

Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce qu’un
dispositif de mesure de vitesse (31, 32) est présent
pour déterminer une vitesse de déplacement (vL) de
la porte (7).

Appareil de cuisson selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce qu’un
blocage sur la porte (7) est détectable par une sur-
veillance de la vitesse de déplacement (vL), et en
ce que la surveillance de la vitesse de déplacement
(vL) comprend une surveillance d’une diminution
non commandée de la vitesse de déplacement (vL).

Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce qu’un
blocage sur la porte (7) est détectable par une sur-
veillance de la vitesse de déplacement (vL), et en
ce que la surveillance de la vitesse de déplacement
(vL) comprend une surveillance d’une variation de
la vitesse de déplacement (vL) par rapport a une
vitesse théorique.

Appareil de cuisson selon la revendication 6 ou selon
la revendication 6 en jonction avec I'une quelconque
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le dispositif de mesure de vitesse comprend au
moins un capteur (31, 32) sur un arbre moteur (30)
du dispositif d’entrainement (9, 10), au moyen du-
quel capteur les signaux de capteur correspondants
peuvent étre générés lors de la rotation de I'arbre
moteur (30).

10. Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
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vendications précédentes, caractérisé en ce
qu’une vitesse de déplacement (vL) de la porte (7)
est réglable.

Appareil de cuisson selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisé en ce qu’en
plus au moins un commutateur fin de course (33) est
présent, lequel est disposé dans la partie située en-
tre 'ouverture (6) de moufle et la porte (7) et en ce
qu’un actionnement de I'au moins un commutateur
fin de course (33) désactive un dispositif de protec-
tion contre le blocage.

Procédé de fonctionnement d’un appareil de cuis-
son, notamment d’un appareil de cuisson pour ins-
tallation en hauteur, comprenant au moins un moufle
(5) délimitant une chambre de cuisson (3), lequel
présente une ouverture (6) de moufle, une porte (7)
pour fermer I'ouverture (6) de moufle et un dispositif
d’entrainement (9, 10) commandé par un dispositif
de commande (13), destiné a déplacer la porte (7),
un état de blocage étant identifié en cas de blocage
d’un objet lors du déplacement de la porte (7), un
blocage d’un objet sur la porte (7) étant identifié du
fait qu’un état de blocage est identifié par une com-
paraison d’'un paramétre (vL, AvL) appartenant au
mouvement de déplacement de la porte (7) a une
valeur seuil (vS, AvS) appartenant a ce parameétre
et par l'atteinte et/ou le dépassement de la valeur
seuil,

caractérisé en ce qu’une vitesse moyenne admis-
sible (vS) et/ou une vitesse différentielle (AvS) sont
utilisées en tant que valeur seuil,

en ce que la surveillance de I'état de blocage dé-
pendant de la valeur seuil est activée pendant un
dernier trajet de déplacement prédéfini de la porte
avant une position zéro (P0), correspondant a une
position de fermeture, de la porte fermée (7).

Procédé selon la revendication 12, caractérisé en
ce que la surveillance de I'état de blocage dépen-
dant de la valeur seuil est activée en relation avec
ou aprés un arrét d’'un premier autre procédé de sur-
veillance de I'état de blocage.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
12 ou 13, caractérisé en ce que la surveillance de
I'état de blocage dépendant de la valeur seuil est
activée enrelation avec ou aprés une activation d’'un
commutateur fin de course (33).

Procédé selon 'une quelconque des revendications
12 a 14, caractérisé en ce que la surveillance de
I'état de blocage dépendant de la valeur seuil est
activée pendant une commutation en un mouvement
de fermeture de la porte (7), réglé par la force.
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