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Zusammenfassung

Elektromotorischer Mébelantrieb (1.2) mit wenigstens einem Elektromotor (30),
wenigstens einer Schnittstelle (90), Uber welche der elektromotorische Mébelantrieb
(1.2) mit einem mechanischem Stellantrieb (1.1), vorzugsweise |6sbar, verbindbar ist,
und wenigstens einer ldentifikationsvorrichtung (91) zur automatischen Identifikation
einer Konfiguration (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1), wobei die wenigstens eine
Identifikationsvorrichtung (91) zumindest bereichsweise an der wenigstens einen
Schnittstelle (90) des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) angeordnet ist, sodass die
Konfiguration (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1) bei einem Verbinden des
elektromotorischen Mdébelantriebs (1.2) mit dem mechanischen Stellantrieb (1.1)

identifizierbar ist.
(Fig. 1)
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Die vorliegende Erfindung betrifft einen elektromotorischen Mébelantrieb mit wenigstens
einem Elektromotor, wenigstens einer Schnittstelle, Gber welche der elektromotorische
Mdobelantrieb mit einem mechanischem Stellantrieb, vorzugsweise I6sbar, verbindbar
ist, und wenigstens einer ldentifikationsvorrichtung zur automatischen ldentifikation
einer Konfiguration des mechanischen Stellantriebs. Zudem betrifft die Erfindung ein
Mobelantriebssystem fur ein bewegbares Mébelteil, insbesondere fur eine Mébelklappe
in Form eines Mébelklappentyps Hochfaltklappe, Hochschwenkklappe oder
Hochliftklappe, mit einem solchen elektromotorischen Mdébelantrieb und einem
mechanischen Stellantrieb. Weiters betrifft die Erfindung ein Mébel mit einem solchen

Mobelantriebssystem und ein Verfahren zum Betreiben des Mébelantriebssystems.

Mébelantriebssysteme mit Stellarmvorrichtungen werden seit vielen Jahrzehnten
eingesetzt, um Mébelklappen zu bewegen, welche um eine horizontale Achse drehbar
oder schwenkbar sind oder entlang einer vertikalen Ebene verschiebbar sind. Beispiele
far solche Mébelbeschlage gehen aus der WO 2012/155165 A2 und der

WO 2011/020130 A1 hervor.

Zudem sind Mébelantriebssysteme bekannt, bei denen diese Systeme zwei
voneinander gesonderte Baueinheiten aufweisen, ndmliche einen mechanischen
Stellantrieb (umfassend einen Kraftspeicher) und einen elektromotorischen
Mobelantrieb. Beispiele dafur gehen aus der EP 3 443 191 B1 und der AT 519 935 A1

hervor.

Bei solchen Mébelantriebssystemen ist es wichtig, dass dieselben Systeme bei
unterschiedlich groRen und schweren bewegbaren Mdébelteilen gleichermalien
eingesetzt werden kénnen. Dazu kénnen Uber die Einstellvorrichtungen einzelne
Parameter (z. B. Kraft) der Antriebsvorrichtung (umfasst den Kraftspeicher und

gegebenenfalls eine Dampfvorrichtung) und/oder des Elektromotors eingestellt werden.
Bei den bisherigen Mébelantriebssystemen kann es dazu kommen, dass die von der

Antriebsvorrichtung ausgehende Wirkung nicht mit dem angetriebenen bewegbaren

Mébelteil zusammenpasst. Dadurch kann es in manchen Fallen zu Schaden am
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bewegbaren Mdbelteil oder sogar zu Unféllen mit einer das bewegbare Mdbelteil

betatigenden Person kommen.

Um falsche Eingaben von Betriebsparametern zu verhindern, ist aus der

EP 2 315 897 B1 ein elektromotorischer Mébelklappenantrieb bekannt, der eine
Identifikationsvorrichtung zur automatischen Identifikation des Mébelklappentyps des
Mobelklappenantriebs aus den méglichen Mébelklappentypen Hochfaltklappe,
Hochschwenkklappe und Hochliftklappe aufweist. Diese Identifikationsvorrichtung steht
mit einer Wegmesseinrichtung in Verbindung, durch die der vom Stellarm zwischen
seinen beiden Endstellung zurticklegbare Weg bestimmbar ist, wobei die
Identifikationseinrichtung in Abhéngigkeit des Messergebnisses der

Wegmesseinrichtung den Klappentyp identifiziert.

Nachteilig bei diesem Stand der Technik ist, dass fur die Identifikation der gesamte
Mobelklappenantrieb zusammengebaut sein muss und auch bereits eine Bewegung
des Stellarms durchgefuhrt werden muss. Es kann somit vorkommen, dass bei nicht
zusammenpassenden Baueinheiten oder Bauteilen bereits bei der Pruf- bzw.
Identifizierungsbewegung Schéden oder ungewlnschte, fur einen Benutzer gefahrliche

Bewegungen auftreten.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht daher darin, diese Probleme zu

vermeiden. Insbesondere soll die Identifizierung der Konfiguration vereinfacht werden.

Dies wird durch einen elektromotorischen Mdébelantrieb mit den Merkmalen von

Anspruch 1 gelést.

Demnach ist erfindungsgeman vorgesehen, dass die wenigstens eine
Identifikationsvorrichtung zumindest bereichsweise an der wenigstens einen
Schnittstelle des elektromotorischen Mébelantriebs angeordnet ist, sodass die
Konfiguration des mechanischen Stellantriebs bei einem Verbinden des
elektromotorischen Mdébelantriebs mit dem mechanischen Stellantrieb identifizierbar ist.
Somit reicht bereits das Verbinden aus, um die Identifikation erfolgreich durchzufuhren.

Es muss keine Bewegung der Mdbelantriebskomponenten erfolgen.
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Bevorzugte Ausfuhrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung sind in den abhéangigen

Anspruchen und in der gesamten Beschreibung angefuhrt.

Gemal einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel ist eine Steuervorrichtung vorgesehen
ist, mit welcher der Elektromotor steuerbar ist. Bevorzugt ist vorgesehen, dass diese
Steuervorrichtung in ein Gehause des elektromotorischen Mébelantriebs integriert ist.
Beispielsweise kann diese Steuervorrichtung eine Platine und einen darauf

angeordneten Mikroprozessor sowie gegebenenfalls weitere Schaltelemente aufweisen.

Weiters ist bevorzugt vorgesehen, dass in der Steuervorrichtung, vorzugsweise in
einem Speicher, mehrere Datensétze zu unterschiedlichen Konfigurationen des

mechanischen Stellantriebs hinterlegt sind.

For die Identifikationsvorrichtung kénnen verschiedene Sensoren eingesetzt werden,
Uber welche ein Parameter des mechanischen Stellantriebs erfassbar ist.
Beispielsweise kénnen zur taktilen Erkennung Schaltmatten, Kontaktfedern,
Mikrotaster, magnetische Naherungssensoren, magnetische Winkelsensoren oder

kapazitive Winkelsensoren eingesetzt werden.

Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass von der Identifikationsvorrichtung ein
Abgleich des vom Sensor erfassten Parameters mit den Datensétzen durchfuhrbar und
die aktuelle Konfiguration des mechanische Stellantriebs identifizierbar ist, wobei Uber
die Steuervorrichtung abhangig von der Uber die Identifikationsvorrichtung
identifizierten, aktuellen Konfiguration des mechanischen Stellantriebs Steuersignale an

den Elektromotor ausgebbar sind.

Diese Steuersignale kénnen dann dazu dienen, im Betrieb zur Konfiguration passende
Betriebsparameter ausgeben zu kénnen. Der Elektromotor kann also passend zum

mechanischen Stellantrieb angesteuert werden.

Die Schnittstelle sollte so ausgebildet sein, dass auf einfache Weise eine sichere aber
dennoch I6sbare Verbindung zwischen dem elektromotorischen Mébelantrieb und dem
mechanischen Stellantrieb moglich ist. Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass die

Schnittstelle eine im Wesentlichen ebene — vorzugsweise in Einbauzustand entlang

einer Vertikalebene ausgerichtete — Verbindungsplatte und an der Verbindungsplatte
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angeordnete Verbindungselemente zum I6sbaren Verbinden des elektromotorischen
Mébelantriebs mit am mechanischen Stellantrieb ausgebildeten

Verbindungsgegenstiucken aufweist.

Fur die konkrete Ausgestaltung der Identifikationsvorrichtung gibt es die Méglichkeit,

dass uUber RFID-Module oder Funkmodule eine Erkennung der Konfiguration erfolgt.

Fur eine einfachere und weniger aufwandige Ausgestaltung ist allerdings vorgesehen,
dass die Identifikationsvorrichtung wenigstens ein mechanisches Tastelement aufweist,
welches — bei Uber die Schnittstelle gegebener Verbindung zwischen dem
elektromotorischen Mdébelantrieb und dem mechanischen Stellantrieb — an wenigstens
einem, einen Parameter des mechanischen Stellantriebs reprasentierenden,

Tastelement-Gegenstick des mechanischen Stellantriebs anliegt.

Um Uber dieses mechanische Tastelement eine sichere und aussagekraftiges
Identifikation zu ermdéglichen, ist bevorzugt vorgesehen, dass das wenigstens eine
mechanische Tastelement bewegbar, vorzugsweise drehbar oder verschiebbar, an der

wenigstens einen Schnittstelle gelagert ist.

Gemal einer ersten Variante ist fur das Tastelement vorgesehen, dass das drehbar
gelagerte Tastelement um eine — vorzugsweise rechtwinkelig zur Vertikalebene
ausgerichtete — Drehachse drehbar ist, wobei das drehbar gelagerte Tastelement eine
von der Schnittstelle abgewandte, relativ zur Drehachse, vorzugsweise um einen

Winkel zwischen 30° und 60°, schraggestellte Abtastflache aufweist.

Weiters ist bevorzugt vorgesehen, dass die schraggestellte Abtastflache eine auf der
Abtastflache liegende, von der Drehachse wegfUhrende, schnittstellennachste
Abtastlinie und eine auf der Abtastflache liegende, von der Drehachse wegfUhrende,

schnittstellenfernste Abtastlinie aufweist.

Zudem ist vorgesehen, dass die schnittstellennéachste und die schnittstellenfernste

Abtastlinie ausgehend von der Drehachse um 180° voneinander entfernt sind.

Zwischen diesen beiden Abtastlinien liegt eine in einer Draufsicht im Wesentlichen

ovale Flache, welche entlang dem Tastelement-Gegenstuck gleiten kann.
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Fur eine sichere Identifikation auch bei unprézisem Zusammenbauen des
Mdébelantriebs und des Stellantriebs ist besonders bevorzugt vorgesehen, dass die
schnittstellenfernste Abtastlinie eine in das Tastelement-Gegenstuck einfahrbare
Abtastnase mitbildet.

Gemal einer zweiten Variante ist fur das Tastelement vorgesehen, dass das
verschiebbar gelagerte Tastelement zumindest zwei separate, von der Schnittstelle —
vorzugsweise rechtwinkelig zur Vertikalebene — abstehende Abtaststifte aufweist. Wenn
zwei Abtaststifte vorhanden sind, kénnen damit binar vier unterschiedliche
Konfigurationen erfasst werden. Bei drei Abtaststiften ergeben sich entsprechend acht

unterschiedliche erfassbare Konfigurationen.

Schutz wird auch begehrt fur ein Mébelantriebssystem fir ein bewegbares Mébelteil,
insbesondere fur eine Mdébelklappe in Form eines Mébelklappentyps Hochfaltklappe,
Hochschwenkklappe oder Hochliftklappe, mit einem erfindungsgemalfien

elektromotorischen Mébelantrieb und einem mechanischen Stellantrieb.

Der mechanische Stellantrieb des Mdbelantriebssystems weist bevorzugt die folgenden
wesentlichen Komponenten auf:

— einen Trager zum Montieren des Mdbelantriebssystems an einem Mébelkorpus,

— eine am Trager bewegbar, vorzugsweise drehbar, gelagerte Stellarmvorrichtung,
welche mit dem bewegbaren Mébelteil verbindbar ist, wobei der Elektromotor mit
der Stellarmvorrichtung verbunden oder verbindbar ist und Gber welchen die
Stellarmvorrichtung zumindest abschnittsweise bewegbar ist, und

—wenigstens einen einerseits am Trager und andererseits, vorzugsweise indirekt,
an der Stellarmvorrichtung angreifenden Kraftspeicher, vorzugsweise in Form

eines Federpakets.

Weiters ist bevorzugt vorgesehen, dass der elektromotorische Mébelantrieb als eine
vom mechanischen Stellantrieb gesondert ausgebildete Baueinheit ausgefuhrt ist,

welche Uber die Schnittstelle miteinander verbindbar oder verbunden sind.

Um eine Bewegungsubertragung zwischen den Baueinheit zu erméglichen, ist

bevorzugt vorgesehen, dass der elektromotorische Mébelantrieb einen von dem
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wenigstens einen Elektromotor antreibbaren Mitnehmer zur Ubertragung eines
Drehmoments des Elektromotors auf die Stellarmvorrichtung des mechanischen

Stellantriebs aufweist.

Hinsichtlich der Konfiguration des mechanische Stellantriebs gibt es diverse, fur den
Betrieb wesentliche Eigenschaften. Zwei besonders wichtige Eigenschaften sind der
Mobelklappentyp und der Leistungsfaktor des Kraftspeichers. WWenn es beispielsweise
jeweils drei verschiedene Konfigurationen gibt, so ergeben sich insgesamt neun

verschiedene Kombinationen.

Dementsprechend kann bevorzugt vorgesehen sein, dass die Konfiguration des
mechanischen Stellantriebs ausgewahlt ist aus der Gruppe Stellantrieb fur den
Mébelklappentyp Hochfaltklappe, Stellantrieb fur den Mdébelklappentyp
Hochschwenkklappe und Stellantrieb vor den Mébelklappentyp Hochliftklappe. Zudem
(oder alternativ) kann vorgesehen sein, dass die Konfiguration des mechanischen
Stellantriebs ausgewanhlt ist aus einer Gruppe von mechanischen Stellantrieben, welche
im Wesentlichen baugleich sind und sich, vorzugsweise nur, durch einen

Leistungsfaktor des Kraftspeichers voneinander unterscheiden.

Zum Leistungsfaktor kann angefuhrt werden, dass es beispielsweise Kraftspeicher mit

einer hohen Kraft, mit einer mittleren Kraft und mit einer niedrigen Kraft gibt.

Zu den Mébelklappentypen sei folgendes angefuhrt:

Es gibt beispielsweise als Hochklappen bekanntgewordene Mébelklappen, bei welchen

die Klappe mittels Scharnieren an der Unterseite des Schrankdeckels befestigt ist.

Weiters gibt es zweiteilig ausgefuhrte Klappen, wobei eine erste Teilklappe
drehgelenkig mit dem Mdébelkorpus verbunden ist und eine zweite Teilklappe
drehgelenkig mit der ersten Teilklappe verbunden ist. Beim Uberfihren der Klappe in
die Offenstellung wird die erste Teilklappe nach oben vom Mdbelkorpus
weggeschwenkt, wobei die zweite Teilklappe ebenfalls nach oben zum Mdbelkorpus
hingeschwenkt wird, sodass die Klappe in der Offenstellung zusammengefaltet wird

(Hochfaltklappe).
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Bei Hochschwenkklappen wird die Klappe Uber den Mébelkorpus hinweg nach hinten

verschwenkt.

Fuhrt die Klappe vorzugsweise wahrend ihres gesamten Offnungs- bzw. SchlieBweges
im Wesentlichen parallel zur Frontseite des Mébelkorpus eine Bewegung durch, so

spricht man von einer Hochliftklappe.

Diese Terminologie soll auch im Rahmen der vorliegenden Erfindung beibehalten
werden, wobei die Aufzahlung der unterschiedlichen Mébelklappentypen (und auch der
Leistungsfaktoren und gegebenenfalls anderer identifzierbarer Stellantrieb-Parameter)

nicht abschlielRend verstanden werden soll.

Es ist bevorzugt vorgesehen, dass der Kraftspeicher dazu ausgebildet ist, um eine
Gewichtskraft der Stellarmvorrichtung und des mit der Stellarmvorrichtung verbindbaren
Mébelteils zu kompensieren und/oder um die Stellarmvorrichtung in Richtung einer
vollstandigen Schliel3stellung zu bewegen und/oder um die Stellarmvorrichtung in
Richtung einer vollstandigen Offenstellung zu bewegen. Somit kann das bewegbare
Mobelteil bis zu einer gewissen Winkelstellung gedffnet werden, in welcher das
bewegbare Mébelteil dann in einem durch die Stellarmvorrichtung und den

Kraftspeicher austarierten Zustand verbleibt.

Zusatzlich zum Kraftspeicher kann vorgesehen sein, dass der mechanische Stellantrieb
eine Dampfvorrichtung aufweist, mit welcher eine SchlieRbewegung und/oder eine
Offnungsbewegung der Stellarmvorrichtung dampfbar ist. Somit wird ein leichtgangiges
SchlieRen und Offnen und vor allem ein sanftes Erreichen der jeweiligen Endposition

ermoglicht.

Generell ist bevorzugt vorgesehen, dass die Stellarmvorrichtung bewegbar ist zwischen
einer ersten Maximalstellung, welche der Schlielstellung zwischen bewegbarem
Mobelteil und Mébelkorpus entspricht, und einer zweiten Maximalstellung, welche der
maximalen Offnungsstellung des bewegbaren Mébelteils relativ zum Mébelkorpus

entspricht.

Im Prinzip ist es méglich, dass die Dampfvorrichtung den gesamten Bewegungsweg der

Stellarmvorrichtung dampft. Bevorzugt ist allerdings vorgesehen, dass die Dampfung
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Uber die Dampfvorrichtung in einem der Schlielstellung und der maximalen
Offnungsstellung vorgelagerten Bewegungsabschnitt des bewegbaren Mobelteils

erfolgt.

Konkret kann vorgesehen sein, dass der (jeweils) vorgelagerte Bewegungsabschnitt
einem Verschwenkwinkelbereich der Stellarmvorrichtung (und somit indirekt des
bewegbaren Mébelteils) zwischen 2° und 25°, vorzugsweise zwischen 5° und 15°,

entspricht.

Fur eine Bewegungsubertragung und -umwandlung innerhalb des elektromotorischen
Mobelantriebs kann zwischen dem Elektromotor und dem Mitnehmer ein Getriebe

vorgesehen sein.

Zu diesem Getriebe ist bevorzugt vorgesehen, dass es wenigstens zwei Getriebestufen,

eine Freilaufkupplung und/oder eine Uberlastkupplung umfasst.

Auch im Bereich des mechanischen Stellantriebs ist eine Bewegungsubertragung und
-umwandlung vorteilhaft, wobei bevorzugt ein Ubertragungsmechanismus vorgesehen

ist, mit welchem die Kraft des Kraftspeichers auf die Stellarmvorrichtung Gbertragbar ist.

Um eine zuziehende und 6ffnende Bewegung der Stellarmvorrichtung zu ermdéglichen,
ist bevorzugt vorgesehen, dass der Ubertragungsmechanismus eine Steuerkurve und
eine vom Kraftspeicher belastete Druckrolle aufweist, wobei die Druckrolle bei einer

Bewegung des wenigstens einen Stellarms entlang der Steuerkurve verfahrbar ist.

Weiters ist bevorzugt vorgesehen, dass die Stellarmvorrichtung ein bewegbar
gelagertes Stellteil zur Ubertragung einer Kraft von dem Kraftspeicher auf den Stellarm

aufweist.

Um den mechanischen Stellantrieb mit dem elektromotorischen Mdébelantrieb zu
verbinden oder zu verknUpfen, ist bevorzugt vorgesehen, dass das Stellteil eine
Ubertragungséffnung aufweist, in welche der vom Elektromotor antreibbare Mitnehmer

eingreift oder eingreifen kann.
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Schutz wird auch begehrt fur ein Mébel mit einem Mdébelkorpus, wenigstens einem,
insbesondere um eine horizontale Achse, bewegbaren Mébelteil, insbesondere in Form
einer Hochfaltklappe, Hochliftklappe oder Hochschwenkklappe, und einem

erfindungsgemafen Mébelantriebssystem.

Die oben angefuhrte Aufgabe wird auch durch ein Verfahren nach Anspruch 19 gelést.
Demnach ist bei einem Mdbelantriebssystem erfindungsgeman ein Verbinden des
elektromotorischen Mdébelantriebs mit dem mechanischen Stellantrieb Uber die
wenigstens eine Schnittstelle und ein automatisches Identifizieren einer Konfiguration
des mechanischen Stellantriebs Uber die Identifikationsvorrichtung beim Verbinden des
elektromotorischen Mdébelantriebs mit dem mechanischen Stellantrieb Uber die

wenigstens eine Schnittstelle vorgesehen.

FUr die besagte Identifikation sind bevorzugt folgende Schritte vorgesehen:

— Erfassen eines Parameters des mechanischen Stellantriebs Uber einen Sensor
der ldentifikationsvorrichtung,

— Abgleichen des vom Sensor erfassten Parameters mit hinterlegten Datenséatzen
zu unterschiedlichen Konfigurationen des mechanischen Stellantriebs,

— ldentifizieren der aktuellen Konfiguration des mechanischen Stellantriebs anhand
der hinterlegten Datenséatze und

— Ausgeben eines Steuersignals an den Elektromotor in Abh&ngigkeit von der Uber
die ldentifikationsvorrichtung identifizierten, aktuellen Konfiguration des

mechanischen Stellantriebs.

Mit teilweise anderen Worten kann die vorliegende Erfindung auch noch wie folgt

beschrieben werden:

Insgesamt geht es um eine Typenerkennung bei einem Mébelantriebssystem
umfassend einen mechanischen Stellantrieb und einen elektromotorischen
Mobelantrieb. Die Erkennung des Mébelklappentyps erfolgt bereits bei der Montage
(also beim Verbinden) des elektromotorischen Mdébelantriebs auf dem mechanischen
Stellantrieb. Es wird sowohl erkannt, war fur ein Mébelklappentyp — also Hochfalt-,
Hochschwenk- oder Hochliftklappe — und was fur ein Kraftspeicher-Leistungsfaktor
vorliegt. Jede Mébelklappentyp-Leistungsfaktor-Kombination entspricht einer

Konfiguration.
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Die Erkennung der Konfiguration hat auf viele Betriebsparameter des

Mobelantriebssystems einen Einfluss:

—  Offnungswinkel

— Bewegungsprofil

— Frontwinkelberechnung

— Referenzfahrt

— Erkennung, ob die Baueinheiten richtig montiert sind

— Kraftspeicherfehlererkennung

— Statistikauswertung (z. B. bei Reklamation)

— Hilfestellung fur den Monteur

Weitere Einzelheiten und Vorteile der vorliegenden Erfindung werden anhand der

Figurenbeschreibung unter Bezugnahme auf die in den Zeichnungen dargestellten

Ausfuhrungsbeispiele im Folgenden naher erlautert. Darin zeigen:

Fig.
Fig.
Fig.
Fig.
Fig.
Fig.

Fig.

Fig.

2a

2b

3a+3b

4a+4b

S5a+5b

6a+6b

7a+/b

Fig. 8

Fig. 9

Fig.
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schematisch ein Mébel mit einem Md&belantriebssystem fur eine
Mobelklappe,

eine Ansicht einer mechanischen Stelleinheit mit einer
Stellarmvorrichtung und einem Kraftspeicher,

ein Detail aus Fig. 2a,

perspektivische Darstellungen der mechanischen Stelleinheit,
Langsschnitte durch die mechanische Stelleinheit in einer mittleren
Offenstellung,

Details zu den Fig. 4a und 4b,

Langsschnitte durch die mechanische Stelleinheit in einer der maximalen
Offnungsstellung vorgelagerten Mdébelteilstellung, wobei jeweils die
Dampfungsstartposition gegeben ist,

Langsschnitte durch die mechanische Stelleinheit in einer der
Schlie3stellung vorgelagerten Mébelteilstellung, wobei jeweils die
Dampfungsstartposition gegeben ist,

perspektivisch eine Ansicht des Mébels mit gedffnet Hochfaltklappe,
perspektivisch den Mébelkorpus mit beidseits angeordneten
Mobelantriebssystemen,

perspektivisch das Mébelantriebssystem mit Schutzblende,
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31-42
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perspektivisch das Mébelantriebssystem ohne Schutzblende mit Blick auf
die Abdeckung,

perspektivisch die mechanische Stelleinheit und die elektrische
Antriebseinheit,

eine andere Perspektive zu Fig. 12,

perspektivisch die elektrische Antriebseinheit,

eine andere Perspektive zu Fig. 14,

perspektivisch Details der elektrischen Antriebseinheit mit séamtlichen
relevanten Bauteilen,

perspektivisch ein Detail aus Fig. 16,

einen perspektivischen Schnitt durch den Bereich des Elektromotors,
perspektivisch den Bereich des mechanischen Tastelements,
perspektivisch die Schnittstelle mit vorragendem Tastelement,
perspektivisch das Gehauseteil mit Tastelement-Gegenstiuck,

detailliert das Tastelement-Gegenstuck,

perspektivisch das Verbinden des Mdbelantriebs mit dem Stellantrieb in
unterschiedlichen Stellungen,

eine Ansicht des Gehauseteils,

detailliert das Tastelement-Gegenstiuck aus Fig. 26,

eine Ansicht des Gehauseteils,

detailliert das versetzt ausgerichtete Tastelement-Gegenstiick auf Fig.
28

mogliche unterschiedliche Winkelpositionen, welche jeweils einer

H

bestimmten Konfiguration entsprechen und

perspektivisch ein Mébelantriebssystem und einzelne Bereiche und
Bauteile dieses Systems jeweils mit einer alternativen
Ausfuhrungsvariante des mechanischen Tastelements in Form von drei
Abtaststiften.

Fig. 1 zeigt ein M&bel 100 mit einem Mébelkorpus 3, wobei an einer Seitenwand 3a des

Mobelkorpus 3 ein Mdbelantriebssystem 1 (Mdbelbeschlag) zum Bewegen eines

bewegbar gelagerten Mébelteiles 2 befestigt ist.

Im gezeigten Ausflhrungsbeispiel weist das bewegbare Mébelteil 2 zwei Mébelklappen

2a, 2b auf, wobei eine erste Mdébelklappe 2a Uber zumindest zwei Scharniere 9a um
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eine horizontal verlaufende Drehachse schwenkbar mit dem Mébelkorpus 3 und die
zweite Mdébelklappe 2b Uber zumindest zwei Scharniere 9b um eine horizontal

verlaufende Drehachse schwenkbar mit der ersten Mébelklappe 2a verbunden ist.

Das Mébelantriebssystem 1 weist einen am Mébelkorpus 3, vorzugsweise an der
Seitenwand 3a des Mdbelkorpus 3, zu befestigenden Trager 4 und wenigstens einen
relativ zum Trager 4 schwenkbaren Stellarm 52 auf, welcher mit dem bewegbaren

Mobelteil 2, vorzugsweise mit der zweiten Mébelklappe 2b, verbunden ist.

Zu erkennen ist, dass das Mdbel 100 in Fig. 1 beabstandet zur Raumdecke 10
angeordnet ist. In Fig. 1 nimmt der Stellarm 52 einen relativ groRen Schwenkwinkel ein,

welcher der maximalen Offnungsstellung OS des bewegbaren Mébelteils 2 entspricht.

Fig. 2a zeigt den mechanischen Stellantrieb 1.1 des Mdbelantriebssystems 1 in einer
Seitenansicht, wobei der mechanische Stellantrieb 1.1 einen am Mdbelkorpus 3 zu
befestigenden Trager 4 und wenigstens einen Stellarm 52 aufweist, welcher am Trager

4 um eine Drehachse X schwenkbar gelagert ist.

Im gezeigten Ausfuhrungsbeispiel ist am Stellarm 52 eine Stellarmverlangerung 11
|6sbar angeordnet, wobei die Stellarmverlangerung 11 zwei relativ zueinander
verschiebbare Stellarmteile 11a, 11b aufweist. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die
Stellarmteile 11a, 11b relativ zueinander teleskopisch verschiebbar sind, wobei der
erste Stellarmteil 11a mit dem Stellarm 52 |6sbar verbindbar ist. Der zweite Stellarmteil
11b weist eine Befestigungsvorrichtung 12 auf, welche mit einem am bewegbaren
Mobelteil 2 zu befestigenden Beschlagteil I6sbar verbindbar, vorzugsweise werkzeuglos

verriegelbar und entriegelbar, ist.

Zur Kraftbeaufschlagung des Stellarmes 52 der Stellarmvorrichtung 5 ist ein
Kraftspeicher 6 vorgesehen, welcher beispielsweise zumindest eine Schraubenfeder,
bevorzugt zumindest eine Druckfeder, aufweisen kann. Alternativ kann der
Kraftspeicher 6 auch andere Kraftspeicher, wie beispielsweise einen Fluidspeicher in

Form einer Gasdruckfeder, aufweisen.

Die Stellarmvorrichtung 5 weist einen Ubertragungsmechanismus 51 zum Ubertragen

einer Kraft des Kraftspeichers 6 auf den wenigstens einen Stellarm 52 auf.
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Vorzugsweise ist vorgesehen, dass der Ubertragungsmechanismus 51 eine
Steuerkurve 53 und eine vom Kraftspeicher 6 belastete Druckrolle 54 aufweist, wobei
die Druckrolle 54 bei einer Bewegung des wenigstens einen Stellarmes 52 entlang der

Steuerkurve 53 verfahrbar ist.

Die Steuerkurve 53 kann gemaf einem bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel am Stellarm
52 angeordnet oder ausgebildet sein. Selbstverstandlich ist es auch mdglich, die
Steuerkurve 53 an einer anderen Stelle im Ubertragungsmechanismus 51 der

Stellarmvorrichtung 5 anzuordnen.

Im in Fig. 2b dargestellten Fall ist der Stellarm 52 einstuckig mit einem Stellteil 55 zur
Ubertragung einer Kraft von dem Kraftspeicher 6 auf den Stellarm 52 aufweist. An
diesem Stellteil 55 ist die Steuerkurve 53 ausgebildet. Zudem ist in diesem Stellteil 58
die Ubertragungséffnung 59 ausgebildet, in welche der vom Elektromotor 30

antreibbare Mitnehmer 31 eingreift oder eingreifen kann

Durch eine Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 ist eine Kraft des Kraftspeichers 6 auf den
wenigstens einen Stellarm 52 einstellbar. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass
— die Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 zumindest ein drehbar gelagertes Einstellrad
14a aufweist, wobei eine auf den wenigstens einen Stellarm 52 wirkende Kraft des
Kraftspeichers 6 auf den Stellarm 52 durch eine Drehung des Einstellrades 14a
einstellbar ist, und/oder
— die Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 zumindest eine Gewindespindel 16 aufweist,
entlang welcher eine Angriffsstelle 15 des Kraftspeichers 6 bei einer Betatigung
der Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 bewegbar ist und/oder
— der Trager 4 eine Stirnseite mit wenigstens einer Offnung 17a aufweist, durch
welche der wenigstens eine Stellarm 52 in einer Offenstellung hindurchragt, wobei
ein Einstellrad 14a der Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 aus einer Richtung quer zur

Stirnseite durch die Offnung 17a hindurch betatigbar ist.

Fig. 2b zeigt den in Fig. 2a eingekreisten Bereich in einer vergrélerten Ansicht. Der
Ubertragungsmechanismus 51 weist einen Zwischenhebel 19 auf, welcher am Trager 4
um eine Drehachse 19a schwenkbar gelagert ist. Die Gewindespindel 16 ist am
Zwischenhebel 19 gelagert. Durch eine Drehung des Einstellrades 14a der

Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 mittels eines Werkzeuges ist die Gewindespindel 16
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rotierbar, wodurch sich die Angriffsstelle 15 des Kraftspeichers 6 entlang der
Gewindespindel 16 bewegt. Auf diese Weise ist der relative Abstand zwischen der
Angriffsstelle 15 und der Drehachse 19a des Zwischenhebels 19 und damit das auf den
Stellarm 52 wirkende Drehmoment des Kraftspeichers 6 vergréRerbar und

verkleinerbar.

Der mechanische Stellantrieb 1.1 umfasst ferner zumindest eine Dampfvorrichtung 7
zum Dampfen einer Bewegung des wenigstens einen Stellarmes 52 der Stellarm-
vorrichtung 5. Diese Dampfvorrichtung 7 bildet zusammen mit dem Kraftspeicher 6 die

Antriebsvorrichtung A, mit welcher eine Kraft auf die Stellarmvorrichtung 5 ausubbar ist.

Vorzugsweise ist fur die Dampfvorrichtung 7 vorgesehen, dass sie

als Fluiddampfer ausgebildet ist und/oder

zumindest eine Kolben-Zylinder-Einheit aufweist und/oder

bei einer SchlieBbewegung durch den wenigstens einen Stellarm 52

beaufschlagbar ist und/oder
— sowohl bei einer Offnungsbewegung O als auch bei einer SchlieRbewegung S des

wenigstens einen Stellarmes 52 von derselben Seite her beaufschlagbar ist.

Fig. 3a zeigt den mechanischen Stellantrieb 1.1 in einer perspektivischen Ansicht,
wobei durch den Ubertragungsmechanismus 51 der Stellarmvorrichtung 5 eine Kraft
des Kraftspeichers 6 auf den wenigstens einen Stellarm 52 Ubertragbar ist. Die
Kraftspeicher-Einstelleinheit 14 kann beispielsweise ein drehbares Einstellrad 14a
umfassen, wobei die Angriffsstelle 15 des Kraftspeichers 6 entlang der Gewindespindel
16 durch eine Drehung des Einstellrades 14a und damit das wirkende Drenmoment auf

den Stellarm 52 einstellbar ist.

Der mechanische Stellantrieb 1.1 kann zudem eine Montagesicherung 20 fur den leeren
Stellarm 52, an dem also noch kein bewegbares Mdbelteil 2 montiert ist, zur
Begrenzung einer Offnungsgeschwindigkeit des leeren Stellarmes 52 aufweisen, wobei
die Montagesicherung 20 ein unbeabsichtigtes Offnen oder Ausschlagen des leeren
Stellarmes 52 durch eine Kraft des Kraftspeichers 6 verhindert. Vorzugsweise ist
vorgesehen, dass die Montagesicherung 20 zumindest eine Fliehkraftkupplung 20a

umfasst.
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Fig. 3b zeigt in einer weiteren (leicht versetzten) perspektivischen Ansicht des
mechanischen Stellantriebs 1.1. Gut zu erkennen ist in dieser Darstellung die gesamte
Dampfvorrichtung 7. Diese Dampfvorrichtung 7 weist das Dampfergehduse 71 und den

Dampferkolben 72 auf.

Uber die Dampfer-Einstelleinheit 8 ist die Dampfvorrichtung 7 relativ zum Trager 4
verstellbar. Die Dampfer-Einstelleinheit 8 weist das Einstellmittel 8a (in Form eines
Schalters) und den Einstell-Achsstift 8x auf. Der Einstell-Achsstift 8x ist fest mit dem

Trager 4 verbunden.

In Fig. 3b ist das Einstellmittel 8a nach rechts verschwenkt, wodurch sich die

Dampfvorrichtung 7 relativ zum Trager 4 in einer rechten Maximalposition befindet.

In Fig. 3b ist ersichtlich, dass am Stellarm 52 ein erstes Dampfungsubertragungs-
element 5a ausgebildet ist. Dieses erste Dampfungsubertragungselement 5a ist in Form
eines Fortsatzes ausgebildet, welcher der Dampfvorrichtung 7 zugewandt ist. In der in
Fig. 3b dargestellten Stellung ist der Anschlag 55 (noch) beabstandet zum am
Dampfergehause 71 ausgebildeten Anschlag-Gegenstuck 74.

An der Stellarmvorrichtung 5 ist ein Anschlagelement 56 (in Form einer Rolle)
angeordnet. Dieses Anschlagelement 56 ist (noch) beabstandet zum zweiten
Dampfungsubertragungselement 5b, welches Uber den Achsstift 57 verschwenkbar am

Trager 4 gelagert ist.

Die Fig. 4a bis 7b zeigen jeweils einen vertikalen Langsschnitt durch den mechanischen

Stellantrieb 1.1. in unterschiedlichen Stellungen.

In den Fig. 4a und 4b befindet sich die Stellarmvorrichtung 5 in derselben Offenstellung.
Dies entspricht einem etwa halb gedéffneten bewegbaren Mébelteil 2. Der

Offnungswinkel des Stellarms 52 liegt irgendwo im Bereich zwischen 55° und 80°.

Die Fig. 4a und 4b unterscheiden sich aber dahingehend, dass sich die
Dampfvorrichtung 7 in unterschiedlichen Stellungen befindet. In Fig. 4b befindet sich die
Dampfvorrichtung 7 in seiner rechten Maximalposition. Wie in der zugehérigen

vergrélerten Darstellung gemal Fig. Sb ersichtlich, ist das Einstellmittel 8a um den
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Einstell-Achsstift 8x nach rechts gedreht. Dadurch befindet sich ein relativ breiter
Bereich des Einstellmittels 8a zwischen dem Dampfergehause 71 und dem Einstell-
Achsstift 8x.

Demgegenuber ist in der Fig. 4a und in der zugehorigen Fig. 5a das Einstellmittel 8a
der Dampfer-Einstelleinheit 8 um 90° nach links gedreht. Dadurch befindet sich ein
relativ schmaler Bereich des Einstellmittels 8a zwischen dem Dampfergehause 71 und
dem Einstell-Achsstift 8x. Die Dampfvorrichtung 7 befindet sich in seiner linken

Maximalposition.

In allen Stellungen geman den Fig. 4a bis 5b ist die Dampfvorrichtung 7 unbelastet und
somit entspannt und in der voll ausgefahrenen Position. Das zweite

Druckubertragungselement 5b liegt am Dampfkolben 72 an.

Im Vergleich zwischen Fig. 5a und 5b ist erkennbar, dass das Dampfergehause 71
zusatzlich zu einer translatorischen Verschiebebewegung relativ zum Trager 4 auch

eine (geringfugige) Schwenkbewegung relativ zum Trager 4 durchgefuhrt hat.

In den Fig. 6a und 6b wurde — ausgehend von den vorherigen Fig. 4a bis 5b — eine
Offnungsbewegung O der Stellarmvorrichtung 5 durchgefihrt. Dadurch ist der Stellarm
52 nach oben geschwenkt worden. Diese Offnungsbewegung O wurde so lange
durchgefuhrt, bis der Anschlag 55 des ersten Dampfubertragungselements 5a das
Anschlag-Gegenstuck 74 kontaktiert. In dieser Stellung ist jeweils die

Dampfungsstartposition D erreicht.

Da sich die Dampfvorrichtungen 7 in den Fig. 6a und 6b in unterschiedlichen
Maximalpositionen befinden, nimmt bei der jeweils gegebenen Dampfungsstartposition
D der Stellarm 52 eine andere Winkelstellung ein. Konkret ist in Fig. 6a ein
Offnungswinkel von etwa 108° gegeben, wahrend in Fig. 6b ein Offnungswinkel von

100° gegeben ist.
Wenn von dieser jeweiligen Dampfungsstartposition D die Offnungsbewegung O

fortgesetzt wird, wird Uber das Anschlag-Gegenstlck 74 der Dampferkolben 72 in das

Dampfergehause 71 geschoben, wodurch die Dampfvorrichtung 7 seine Wirkung
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entfaltet. Sobald der Dampferkolben 72 ganz eingefahren ist, ist die maximale

Offenstellung OS erreicht (nicht dargestellt).

Somit ist der der maximalen Offnungsstellung OS vorgelagerte Bewegungsabschnitt
des bewegbaren Mébelteils 2 gedampft, wobei die Dampfungsstartposition D Uber die
Dampfer-Einstelleinheit 8 unterschiedlich eingestellt ist. Dadurch kénnen

unterschiedliche Offnungswinkel fur den Start der Dampfbewegung eingestellt werden.

Dasselbe Prinzip gilt auch fur die SchlieRbewegung S.

In den Fig. 7a und 7b wurde — ausgehend von den Fig. 4a bis 5b — eine
SchlieBbewegung S der Stellarmvorrichtung 5 durchgefthrt. Dadurch ist der Stellarm 52
nach unten geschwenkt worden. Diese SchlieBbewegung S wurde so lange
durchgefuhrt, bis durch die Drehbewegung des Stellarms 52 um die Drehachse X das
Anschlagelement 56 das zweite Dampfungsubertragungselement 5b kontaktiert. In

dieser Stellung ist jeweils die Dampfungsstartposition D erreicht.

Da sich die Dampfvorrichtungen 7 in den Fig. 7a und 7b in unterschiedlichen
Maximalpositionen befinden, nimmt bei der jeweils gegebenen Dampfungsstartposition
D der Stellarm 52 eine andere Winkelstellung ein. Konkret ist in Fig. 7a ein
Offnungswinkel von etwa 22° gegeben, wahrend in Fig. 7b ein Offnungswinkel von

knapp 33° gegeben ist.

Wenn von dieser jeweiligen Dampfungsstartposition D die SchlieRbewegung S
fortgesetzt wird, wird Uber das Anschlagelement 56 das zweite
Dampfungsubertragungselement 5b um den Achsstift 57 gegen den Uhrzeigersinn
gedreht, wodurch das Dampfungsubertragungselement 5b Uber den Anschlag 58 auf
den Dampferkolben 72 druckt und diesen in das Dampfergehause 71 schiebt, wodurch
wiederum die Dampfvorrichtung 7 seine Wirkung entfaltet. Sobald der Dampferkolben

72 ganz eingefahren ist, ist die SchlieRstellung SS erreicht (nicht dargestellt).
In Fig. 8 ist in einer perspektivischen Ansicht das gesamte Mdébel 100 dargestellt.

Erkennbar ist in dieser Ansicht die Stromversorgungseinheit 21, Uber welche ein (hier

nicht erkennbare) elektromotorischer Mébelantrieb 1.2 mit Energie versorgbar ist.
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In Fig. 8 ist zudem an beiden Seiten des Mdbelkorpus 3 eine Detektiervorrichtung 22
zum Detektieren einer Uberdriickbewegung und/oder zum Auslésen einer
SchlieBbewegung S. Wenn sich das bewegbare Mdbelteil 2 in Schlielstellung SS
befindet und ein Benutzer auf das bewegbare Mébelteil 2 drickt, wird dies von der
Detektiervorrichtung 22 erfasst, woraufhin Gber die Steuervorrichtung 44 und der
elektromotorische Mébelantrieb 1.2 eine Offnungsbewegung O des
Mobelantriebssystems 1 initiiert wird. Bei wie in Fig. 8 geéffnetem bewegbaren
Mobelteil 2 kann ein Benutzer direkt auf eine der Detektiervorrichtungen 22 driicken,
woraufhin Uber die Steuervorrichtung 44 und der elektromotorische Mdébelantrieb 1.2

eine SchlielRbewegung S des Mébelantriebssystems 1 initiiert wird.

In Fig. 9 ist in einer perspektivischen Ansicht nur der Mébelkorpus 3 mitsamt den an
beiden Seiten des Mdébelkorpus 3 angeordneten Mébelantriebssystemen 1 dargestellt.

Die Schutzblende 23 des elektromotorischen Mébelantriebs 1.2 ist gut erkennbar.

Fig. 10 zeigt in einer perspektivischen Ansicht das Mdébelantriebssystem 1, welches den
mechanischen Stellantrieb 1.1 und den elektromotorischen Mébelantrieb 1.2 aufweist.
Diese beiden Einheiten 1.1 und 1.2 sind seitlich Uber ihre jeweiligen Gehause
miteinander |6sbar verbunden. Uber den Tréger 4 ist das gesamte Mébelantriebssystem
1 an einem Mébelkorpus 3 befestigbar. Der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 weist
die Schutzblende 23 auf.

In Fig. 11 ist wiederum das Mébelantriebssystem 1 perspektivisch dargestellt, wobei
aber die Schutzblende 23 weggelassen ist, wodurch der Blick auf die das Gehause des
elektromotorischen Mébelantriebs 1.2 mitbildende Abdeckung 24 frei ist. Ein visuelles

Hinweissignal H ist an dieser Abdeckung 24 des M&belantriebssystems 1 anzeigbar ist.

In Fig. 12 sind der elektromotorische Mdébelantrieb 1.2 und der mechanische
Stellantrieb 1.1 getrennt dargestellt. Im Gehause des mechanischen Stellantriebs 1.1 ist
eine (gebogene) Eingriffséffnung 25 ausgebildet, Uber welche ein Eingriff in das Stellteil

58 der Stellarmvorrichtung 5 méglich ist.

Dazu passend ist in Fig. 13, welche einen anderen Blickwinkel auf das

Mobelantriebssystem 1 zeigt, der aus einer (gebogenen) Austrittséffnung 26 im
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Gehéause des elektromotorischen Mébelantriebs 1.2 herausragende Mitnehmer 31

ersichtlich.

Diese, dem mechanischen Stellantrieb 1.1 zugewandte Seite des elektromotorischen
Mdébelantriebs 1.2 bildet die Schnittstelle 90, Uber welche die beiden Antriebe 1.1 und
1.2 miteinander I8sbar verbindbar sind. Von dieser entlang einer Vertikalebene
ausgerichteten Schnittstelle 90 ragt ein Teil der Identifikationsvorrichtung 91 — konkret

das mechanische Tastelement 96 — in Richtung mechanischem Stellantrieb 1.1 hervor.

Wie in Fig. 13 erkennbar, umfasst die Schnittstelle 90 die (das Gehause mitbildende)

Verbindungsplatte 93 und mehrere Verbindungselemente 94.

In Fig. 12 sind die mit den Verbindungselementen 94 korrespondierenden
Verbindungsgegenstucke 95 ersichtlich. Diese Verbindungsgegenstiucke 95 sind im
oder am Gehause des mechanischen Stellantriebs 1.1 ausgebildet. Die
Verbindungselemente 94 kdnnen mit den Verbindungsgegenstiucken 95 durch

Aufschnappen, Aufschieben, Aufklipsen, oder ahnliches I6sbar verbunden werdne.

In Fig. 14 ist nur das Gehause des elektromotorischen Mdébelantriebs 1.2 samt
Abdeckung 24 dargestellt.

Fig. 15 zeigt den elektromotorischen Mébelantrieb 1.2 mit Blick auf die dem
mechanischen Stellantrieb 1.1 zugewandte Seite. Der Mithehmer 31 ist im dargestellten
Ausfuhrungsbeispiel als Zapfen ausgebildet, welcher in einer FUhrungskontur
(Austritts6ffnung 26), welche im Geh&ause ausgebildet, begrenzt verschiebbar gelagert
ist. Der Mithehmer 31 Uberragt das Gehéause auf der Seite, welche dem mechanischen

Stellantrieb 1.1 zugewandt ist.

In Fig. 15 sind nochmals besonders gut die Verbindungsplatte 93 und die
Verbindungselemente 94 sowie das mechanische Tastelement 96 der

Identifikationsvorrichtung 91 ersichtlich.

Fig. 16 zeigt den elektromotorischen Stellantrieb 1.2 des Mdébelantriebssystems 1 in
einer perspektivischen Detaildarstellung, wobei der in Richtung des mechanischen

Stellantriebs 1.2 weisende Teil der Abdeckung 24 weggelassen wurde.
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Der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 umfasst einen Elektromotor 30 zur
elektromotorischen Unterstutzung der Bewegung des bewegbaren Mébelteils 2,
welches am Stellarm 52 befestigt werden kann. Weiterhin umfasst der
elektromotorische Mébelantrieb 1.2 einen vom Elektromotor 30 (indirekt) antreibbaren
Mitnehmer 31 zur Ubertragung eines Drehmoments des Elektromotors 30 auf den
mechanischen Stellantrieb 1.2 bzw. auf den Stellarm 52 und ein gegebenenfalls damit

verbundenes Mdbelteil 2.

Der mechanische Stellantrieb 1.1 und der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 sind
[6sbar miteinander verbindbar. Dadurch kann der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 in
einfacher Weise mit dem mechanischen Stellantrieb 1.1 verbunden oder von ihr

getrennt werden.

Die Komponenten des elektromotorische Mébelantriebs 1.2 kénnen wie dargestellt in
einem die Abdeckung 24 umfassenden Gehause angeordnet sein. Das Gehause liegt
am mechanischen Stellantrieb 1.2 zumindest bereichsweise an und trennt in dem
dargestellten Ausfuhrungsbeispiel den mechanischen Stellantrieb 1.1 von der

Baueinheit des elektromotorische Mdébelantriebs 1.2.

Anstelle eines Gehauses kann zum Beispiel auch ein Montageplatte zum Einsatz
kommen, welches die Baueinheit des elektromotorische Mébelantriebs 1.2 nicht

umschliefdt, sondern nur einseitig begrenzt und stutzt.

Zwischen dem Elektromotor 30 und dem Mitnehmer 31 ist ein Getriebe 32 vorgesehen,
welches ein Drehmoment des Elektromotors 30 in eine Schwenkbewegung des
Mitnehmer 31 um eine Drehachse 33 umwandelt. Das Getriebe 32 umfasst mehrere
Getriebestufen (Schnecke 40 und Zahnrader 34, 35, 36, 37, 38 und 39). Die
Getriebestufen 34 bis 40 stehen jeweils zueinander Uber Verzahnungen in Eingriff.
Weiterhin umfasst das Getriebe 32 eine Freilaufkupplung 41, welche in das Zahnrad 36

integriert ist, sowie eine Uberlastkupplung 42, welche in das Zahnrad 39 integriert ist.

Der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 weist auch eine eigene Dampfvorrichtung 43

zur Dampfung der Bewegung des Mithehmers 31 um die Drehachse 33 auf.
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Zuruckkehrend zu Fig. 1 sei folgendes detaillierter beschrieben.

Der elektromotorische Mébelantrieb 1.2 weist eine Identifikationsvorrichtung 91 auf.
Diese wiederum weist einen Sensor 92 und eine mechanisches Tastelement 96 auf,
welches im Bereich der Schnittstelle 90 mit dem mechanischen Stellantrieb 1.1
angeordnet. Der mechanische Stellantrieb 1.1 wiederum weist in mit dem
mechanischen Tastelement 96 korrespondierendes Tastelement-Gegenstuck 97 auf

(schematisch angedeutet).

Beim Verbinden des elektromotorischen Mébelantriebs 1.2 mit dem mechanischen
Stellantrieb 1.1 ist die Konfiguration K des mechanischen Stellantriebs 1.1
identifizierbar. Konkret kontaktiert das mechanische Tastelement 96 beim Verbinden
das Tastelement-Gegenstick 97. Dieses Tastelement-Gegenstuck 97 reprasentiert
einen Parameter P des mechanischen Stellantriebs 1.1. Durch den Kontakt wird das
mechanische Tastelement 96 bewegt, wobei vom Sensor 92 die Stellung des

Tastelements 96 erfassbar ist.

Der vom Sensor 92 erfasste Parameter P des mechanischen Stellantriebs 1.1 wird an
die Steuervorrichtung 44 Ubermittelt. In der Steuervorrichtung 44 ist ein Datensatz F
hinterlegt. Dieser Datensatz F enthalt — wie beispielhaft in Fig. 1 dargestellt — mehrere
Konfigurationen K des mechanischen Stellantriebs 1.1. Konkret ergeben sich acht
unterschiedliche Konfigurationen K, welche sich aus den drei Mébelklappentypen HF,

HS und HL sowie den drei Leistungsfaktoren L des Kraftspeichers 6 zusammensetzen.

Dann erfolgt von der Identifikationsvorrichtung 91 Uber die Steuervorrichtung 44 ein
Abgleich des vom Sensor 92 erfassten Parameters P mit den Datensatzen F und die

aktuelle Konfiguration Kakt des mechanische Stellantriebs 1.1 ist identifiziert.

Uber die Steuervorrichtung 44 kénnen dann wiederum abhangig von der Gber die
Identifikationsvorrichtung 91 identifizierten, aktuellen Konfiguration Kakt des
mechanischen Stellantriebs 1.1 Steuersignale | an den Elektromotor 30 ausgegeben

werden.

In Fig. 17 sind Details zur Identifikationsvorrichtung 91 dargestellt. Konkret ist in Fig. 17

das am Geh&use (vorzugsweise an der hier nicht dargestellten Verbindungsplatte 93
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der Schnittstelle 90) drehbar gelagerte Tastelement 96 ersichtlich. Dieses Tastelement
96 ist um eine — vorzugsweise rechtwinkelig zur Vertikalebene ausgerichtete —
Drehachse T drehbar ist, wobei das drehbar gelagerte Tastelement 96 eine dem
mechanischen Stellantrieb 1.1 zugewandte, relativ zur Drehachse schraggestellte

Abtastflache B aufweist.

Es ist in Fig. 17 gut erkennbar, dass die schraggestellte Abtastflache B eine auf der
Abtastflache B liegende, von der Drehachse T radial wegfuhrende,
schnittstellennachste Abtastlinie B1 und eine auf der Abtastflache B liegende, von der
Drehachse T radial wegfuhrende, schnittstellenfernste Abtastlinie B2 auf aufweist. Die
schnittstellenfernste Abtastlinie B2 bildet eine in das Tastelement-Gegenstiick 97

einfahrbare Abtastnase N mit.

In der Ausfuhrungsvariante gemal Fig. 17 ist der drehbare mechanische Taster Uber
zwei Zahnrader mit einem (hier nicht dargestellten) Sensor 92 verbunden. Es sind auch

andere Bewegungsubertragungsvarianten méglich.

In Fig. 18 ist ein Schnitt durch den elektromotorischen Mébelantrieb 1.2 im Bereich des
Elektromotors 30 und durch das mechanische Tastelement 96 dargestellt, wobei auch
die Abtastflache B und die Abtastnase N gut erkennbar sind. Das mechanische
Tastelement 96 ist entlang der Drehachse T federnd gelagert. Die Drehbewegung oder

Drehstellung dieses mechanischen Tastelements 96 ist Uber den Sensor 92 erfassbar.

Die perspektivische Darstellung geman Fig. 19 lasst besonders gut die schraggestellte
Abtastflache B samt Abtastnase N und die Form des mechanischen Tastelements 96

erkennen.

In Fig. 20 ist — im Gegensatz zu Fig. 19 — auch das Gehéause des elektromotorischen
Mobelantriebs 1.2 dargestellt. Das mechanische Tastelement 96 ragt durch eine

Offnung in der Verbindungsplatte 93 durch dieses Gehéuse durch.
Fig. 21 zeigt perspektivisch das der Schnittstelle 90 zugewandte Gehauseteil 89 des

mechanischen Stellantriebs 1.1. In diesem Gehéauseteil 89 ist das Tastelement-

Gegenstiuck 97 ausgebildet.
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In Fig. 22 ist dieser Tastelement-Gegenstick 97 im Detail dargestellt, wobei es als im

Gehéauseblech ausgebildete Pragung ausgefuhrt ist.

Fig. 23 zeigt das Tastelement-Gegenstick 97 und das gegenuberliegende, noch
beabstandete mechanische Tastelement 96 vor dem Verbinden. In Fig. 24 ist noch eine
geringfugige Beabstandung gegeben, wahrend sich in Fig. 25 die beiden Teile 96 und
97 verbunden haben, wobei sich das Tastelement 96 in Abhéangigkeit der Form des
Tastelement-Gegensticks 97 um die Drehachse T gedreht hat. Die
Verbindungselemente 94 und die Verbindungsgegenstiicke 95 sind ebenfalls

miteinander verbunden.

Fig. 26 zeigt die das Gehauseteil 89 in einer Draufsicht mitsamt dem eingepragten

Tastelement-Gegenstick 97.

In Fig. 27 ist ein Detail aus Fig. 26 dargestellt. Das Tastelement-Gegenstiick 97 weist
eine Ausnehmung auf, in welche die Abtastnase N beim Verbinden eindringen kann.
Das Tastelement-Gegenstiick 97 weist einen in die Ausnehmung ragenden Vorsprung
99 auf, welcher den Parameter P des mechanischen Stellantriebs 1.1 definiert oder
reprasentiert. Das heil3t, bereits bei der Produktion des Geh&useteils 89 des
mechanischen Stellantriebs 1.1 wird dieses Tastelement-Gegenstuck 97 zur spateren
Identifikation beim Verbinden mit dem elektromotorischen Mdébelantrieb 1.2 hergestellt

oder eingepragt.

In den Fig. 28 und 29 ist der Vorsprung 99 versetzt ausgebildet. Dieses Tastelement-

Gegenstiuck 97 reprasentiert somit einen anderen Parameter P.

Die Typenerkennung kann auch noch anhand der Fig. 30 erlautert werden. Ausgehend
von einer Ausgangsposition (vertikal nach oben) befindet sich ein Totbereich von 10°
beidseits dieser Ausgangslinie. Anschlielend gibt es — &hnlich einer Uhr — zwolf
Bereich mit jeweils etwa 28,3° (=340°). Jeder dieser Bereiche entspricht einem
Parameter P, aus welchem sich wiederum eine Konfiguration K identifizieren I&sst. Je
nachdem wie also der Vorsprung 99 eingepragt ist, lasst sich Uber die

Identifikationsvorrichtung 91 die Konfiguration K erkennen.
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Anders ausgedruckt richtet sich das mechanische Tastelement 96 an der Pragung im
Gehéauseblech (Tastelement-Gegenstick 97) aus. Die Verdrehung des Tastelements 96

wird durch die Elektronik der Steuervorrichtung 44 erfasst und ausgewertet.

In den Fig. 31 bis 42 ist ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel mit einer alternativen
Ausgestaltung des mechanischen Tastelements 96 und des Tastelement-Gegenstlicks

97 dargestellt.

In Fig. 31 ist perspektivisch ein Mébelantriebssystem umfassend einen mechanischen
Stellantrieb 1.1 und einen elektromotorischen Mdébelantrieb 1.2. Die Schutzblende 23 ist
zusatzlich dargestellt. Am Gehauseteil 89 des mechanischen Stellantriebs 1.1 ist das

Tastelement-Gegenstick 97 in Form von drei Ausnehmungen ausgebildet.

Fig. 32 ist identisch mit Fig. 31, wobei der Bereich des Tastelement-Gegensticks 97

eingekreist ist.

In Fig. 33 ist dieser eingekreiste Bereich vergroRert dargestellt. Somit ist erkennbar,
dass in diesem Fall die beiden rechten Ausnehmungen des Tastelement-Gegenstlcks
97 leer sind, wahrend die linke Ausnehmung ausgefullt. Die drei Ausnehmungen bilden

also ein Art Code, der den Parameter P des mechanischen Stellantriebs 1.1 wiedergibt.

In Fig. 34 ist das Mdébelantriebssystem 1 aus einer anderen Perspektive dargestellt,
sodass auch der Blick auf die Schnittstelle 90 des elektromotorischen Mébelantriebs 1.2
teilweise frei ist. Das mechanische Tastelement 96 ist bereits im eingekreisten Bereich

erkennbar.

Fig. 35 zeigt diesen eingekreisten Bereich vergrofRert. Es ist erkennbar, dass dieses
mechanischen Tastelement 96 drei verschiebbar gelagerte Abtaststifte 98 aufweist,

welche durch die Verbindungsplatte 93 hindurchragen.

Fig. 36 zeigt perspektivisch das Geh&useteil 89 des mechanischen Stellantriebs 1.1,
der Rest ist ausgeblendet. Vom elektromotorischen Mébelantrieb 1.2 ist Gberhaupt nur
das mechanische Tastelement 96 im eingekreisten Bereich dargestellt, die restlichen
Bauteile des elektromotorischen Mébelantriebs 1.2 sind zur besseren

Veranschaulichung ausgeblendet.
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Fig. 37 zeigt den eingekreisten Bereich von Fig. 36 vergréRert. Die einzelnen
Abtaststifte 98 sind jewells von einer Druckfeder 88 umgeben und Uber diese jeweilige

Druckfeder 88 in Richtung des Gehauseteils 89 vorgespannt.

Fig. 38 zeigt wiederum das Gehauseteil 89 samt mechanischem Abtastelement 96 aus

einer anderen Perspektive.

In der vergroRerten Darstellung gemaf Fig. 39 ist erkennbar, dass die linke
Ausnehmung des Tastelement-Gegensticks 97 ausgefullt ist, sodass der Abtaststift 98
des mechanischen Tastelements 96 ansteht. Dagegen stehen die beiden rechten
Abtaststifte 98 in die beiden offenen Ausnehmungen des Tastelement-Gegenstlcks 97
hinein. Diese unterschiedlichen Stellungen der Abtaststifte 98 kénnen von einem

Sensor 92 erfasst werden.

In Fig. 40 ist perspektivisch das Gehauseteil 89 dargestellt mit half aufgeschnittenen

Abtaststiften dargestellten.

Der eingekreiste Bereich von Fig. 40 ist in Fig. 41 vergréllert dargestellt. Es ist
ersichtlich, dass die beiden rechten Abtaststifte 98 in die Ausnehmungen des
Tastelemente-Gegenstlucks 98 eindringen, wahrend der linke Abtaststift 98 am, die

Ausnehmung ausfullenden Vorsprung 99 ansteht.

In der Fig. 42 ist eine Draufsicht auf die drei Abtaststifte 98 dargestellt, wobei gut
erkennbar ist, dass zwei Abtaststifte 98 das Gehauseteil 89 im Bereich der

Ausnehmungen des Tastelement-Gegenstucks 97 durchdringen.

Insgesamt ergeben sich bei dieser in den Fig. 31 bis 42 dargestellten
Ausfuhrungsvariante mit drei Abtaststiften 98 — je nachdem wie viele und welche
Ausnehmungen des Tastelement-Gegenstiicks 97 ausgefullt sind — neun mégliche

Variante fur Parameter P des mechanischen Stellantriebs 1.1.

Wenn das mechanische Tastelement 96 beispielsweise nur zwei verschiebbar

gelagerte Abtaststifte 98 aufweist (nicht dargestellt), kbnnen nur maximal vier
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Parameter P und daraus identifizierbare Konfigurationen K ermittelt und unterschieden

werden.

Gleichermalien ergeben sich bei vier verschiebbar gelagerten Abtaststiften 98 (nicht

dargestellt) sechzehn unterschiedliche Konfigurationen K usw.

AbschlieRend seien noch die beiden folgenden (nicht dargestellten)

Ausfuhrungsvarianten erwahnt.

Es kann vorgesehen sein, dass Uber die Identifikationsvorrichtung 91 nur die
Konfiguration K hinsichtlich des Leistungsfaktors L identifizierbar ist. Fur die
Identifikation des Mébelklappentyps HF, HS und HL kann — beispielsweise wie in der
EP 2 315 891 B1 beschrieben — eine Wegmesseinrichtung vorgesehen sein, durch die
der vom Stellarm zwischen seinen beiden Endstellung zurticklegbare Weg bestimmbar
ist, wobei in Abhangigkeit des Messergebnisses dieser Wegmesseinrichtung der
Mébelklappentyp identifizierbar ist. Somit liegt eine Mischvariante zwischen der
erfindungsgemalen ldentifikation beim Verbinden und der Identifikation einer

Konfiguration durch die Stellarmbewegung vor.

Bisher wurde das mechanische Tastelement 96 immer als vorragendes Bauteil
beschrieben. Es ist aber durchaus méglich, dass dieses mechanische Tastelement 96
als Vertiefung ausgebildet ist und das Tastelement-Gegenstuck 97 als
korrespondierendes Gegenstuck, wobei fur die Identifikation bei dieser mechanischen

Umkehrung dieselben Grundprinzipien gelten.

Bezugszeichenliste:

1 Mobelantriebssystem

1.1 mechanische Stelleinheit
1.2 elektrische Antriebseinheit
2 bewegbares Mdbeltell

2a erste Mébelklappe
2b zweite Mébelklappe

3 Mobelkorpus
3a Seitenwand
4 Trager
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5a
5b
51
52
53
54
55
56
57
58
59

71
72
73
74

8a
8x
8b, 8¢
9a
9b
10
11
11a
11b
12
14
14a
15
16
17a
19

27

Stellarmvorrichtung

erstes Dampfungsubertragungselement
zweites Dampfungsubertragungselement
Ubertragungsmechanismus
Stellarm

Steuerkurve

Druckrolle

Anschlag

Anschlagelement

Achsstift

Stellteil
Ubertragungséffnung
Kraftspeicher
Dampfvorrichtung
Dampfergehause
Dampferkolben
Dampfmittel
Anschlag-Gegenstuck
Dampfer-Einstelleinheit
Einstellmittel
Einstell-Achsstift
Vertiefungen

Scharniere

Scharniere

Raumdecke
Stellarmverléangerung
erstes Stellarmteil

zweites Stellarmteil
Befestigungsvorrichtung
Kraftspeicher-Einstelleinheit
Einstellrad

Angriffsstelle
Gewindespindel

Offnung

Zwischenhebel
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19a
20
20a
21
22
23
24
25
26
30
31
32
33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
88
89
90
91
92
93
94
95
96
97
98

28

Drehachse
Montagesicherung
Fliehkraftkupplung
Stromversorgungseinheit
Detektiervorrichtung
Schutzblende
Abdeckung
Eingriffséffnung
Austrittséffnung
Elektromotor

Mitnehmer

Getriebe

Drehachse

Zahnrad (Getriebestufe)
Zahnrad (Getriebestufe)
Zahnrad (Getriebestufe)
Zahnrad (Getriebestufe)
Zahnrad (Getriebestufe)
Zahnrad (Getriebestufe)
Schnecke (Getriebestufe)
Freilaufkupplung
Uberlaufkupplung
Dampfvorrichtung
Steuervorrichtung
Druckfeder

Gehauseteil

Schnittstelle
Identifikationsvorrichtung
Sensor

Verbindungsplatte
Verbindungselemente
Verbindungsgegensticke
mechanisches Tastelement
Tastelement-Gegenstluck
Abtaststift
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99 Vorsprung

100 Mébel

A Antriebsvorrichtung

D Dampfungsstartposition
S Schlielbewegung

0 Offnungsbewegung

SS Schlief3stellung

0S maximale Offnungsstellung

X Drehachse
H Hinweissignal
K Konfiguration
F Datensatze

Parameter des mechanischen Stellantriebs 1.1

Kakt aktuelle Konfiguration

T Drehachse

B Abtastflache

B1 schnittstellennéchste Abtastlinie
B2 schnittstellenfernste Abtastlinie
N Abtastnase

HF Hochfaltklappe

HS Hochschwenkklappe
HL Hochliftklappe

L Leistungsfaktor

I Steuersignal

Innsbruck, am 30. April 2021
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Patentanspriche

Elektromotorischer Mébelantrieb (1.2) mit

— wenigstens einem Elektromotor (30),

— wenigstens einer Schnittstelle (90), Uber welche der elektromotorische
Mébelantrieb (1.2) mit einem mechanischem Stellantrieb (1.1), vorzugsweise
|6sbar, verbindbar ist, und

— wenigstens einer Identifikationsvorrichtung (91) zur automatischen
Identifikation einer Konfiguration (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1),

dadurch gekennzeichnet, dass die wenigstens eine Identifikationsvorrichtung (91)
zumindest bereichsweise an der wenigstens einen Schnittstelle (90) des
elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) angeordnet ist, sodass die Konfiguration
(K) des mechanischen Stellantriebs (1.1) bei einem Verbinden des
elektromotorischen Mdébelantriebs (1.2) mit dem mechanischen Stellantrieb (1.1)

identifizierbar ist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Steuervorrichtung (44) vorgesehen ist, mit welcher der Elektromotor (30)

steuerbar ist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass
in der Steuervorrichtung (44) mehrere Datenséatze (F) zu unterschiedlichen

Konfigurationen (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1) hinterlegt sind.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass
die Identifikationsvorrichtung (91) einen Sensor (92), vorzugsweise einen
Winkelsensor, aufweist, Uber welchen ein Parameter (P) des mechanischen

Stellantriebs (1.1) erfassbar ist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass
von der ldentifikationsvorrichtung (91) ein Abgleich des vom Sensor (92) erfassten
Parameters (P) mit den Datensatzen (F) durchfuhrbar und die aktuelle
Konfiguration (Kakt) des mechanische Stellantriebs (1.1) identifizierbar ist, wobei

Uber die Steuervorrichtung (44) abhangig von der Uber die
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2

Identifikationsvorrichtung (91) identifizierten, aktuellen Konfiguration (Kakt) des
mechanischen Stellantriebs (1.1) Steuersignale (1) an den Elektromotor (30)

ausgebbar sind.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Schnittstelle (90) eine im Wesentlichen ebene —
vorzugsweise in Einbauzustand entlang einer Vertikalebene ausgerichtete —
Verbindungsplatte (93) und an der Verbindungsplatte (93) angeordnete
Verbindungselemente (94) zum I6sbaren Verbinden des elektromotorischen
Mébelantriebs (1.2) mit am mechanischen Stellantrieb (1.1) ausgebildeten

Verbindungsgegenstucken (95) aufweist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Identifikationsvorrichtung (91) wenigstens ein
mechanisches Tastelement (96) aufweist, welches bei Uber die Schnittstelle (90)
gegebener Verbindung zwischen dem elektromotorischen Mdébelantrieb (1.2) und
dem mechanischen Stellantrieb (1.1) an wenigstens einem, einen Parameter (P)
des mechanischen Stellantriebs (1.1) reprasentierenden, Tastelement-Gegenstick

(97) des mechanischen Stellantriebs (1.1) anliegt.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass
das wenigstens eine mechanische Tastelement (96) bewegbar, vorzugsweise

drehbar oder verschiebbar, an der wenigstens einen Schnittstelle (90) gelagert ist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass das drehbar gelagerte Tastelement (96) um eine —
vorzugsweise rechtwinkelig zur Vertikalebene ausgerichtete — Drehachse (T)
drehbar ist, wobei das drehbar gelagerte Tastelement (96) eine von der
Schnittstelle (90) abgewandte, relativ zur Drehachse, vorzugsweise um einen

Winkel zwischen 30° und 60°, schraggestellte Abtastflache (B) aufweist.
Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass

die schraggestellte Abtastflache (B) eine auf der Abtastflache (B) liegende, von

der Drehachse (T) wegfuhrende, schnittstellenn&achste Abtastlinie (B1) und eine
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13.

14.

15.

3

auf der Abtastflache (B) liegende, von der Drehachse (T) wegfuhrende,

schnittstellenfernste Abtastlinie (B2) aufweist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass die schnittstellennachste (B1) und die schnittstellenfernste Abtastlinie (B2)

ausgehend von der Drehachse (T) um 180° voneinander entfernt sind.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 10 oder 11, dadurch
gekennzeichnet, dass die schnittstellenfernste Abtastlinie (B2) eine in das

Tastelement-Gegenstick (97) einfahrbare Abtastnase (N) mitbildet.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass das verschiebbar gelagerte Tastelement (96) zumindest
zwei separate, von der Schnittstelle (90) — vorzugsweise rechtwinkelig zur
Vertikalebene — abstehende Abtaststifte (98) aufweist.

Mobelantriebssystem (1) fur ein bewegbares Mébelteil (2), insbesondere fur eine
Mobelklappe in Form eines Mébelklappentyps Hochfaltklappe (HF),
Hochschwenkklappe (HS) oder Hochliftklappe (HL), mit dem elektromotorischen
Mobelantrieb (1.2) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche und

einem mechanischen Stellantrieb (1.1).

Mobelantriebssystem nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass der
mechanische Stellantrieb (1.1)
— einen Trager (4) zum Montieren des Mdébelantriebssystems (1) an einem
Mobelkorpus (3),

— eine am Trager (3) bewegbar, vorzugsweise drehbar, gelagerte

Stellarmvorrichtung (5), welche mit dem bewegbaren Mébelteil (2) verbindbar

ist, wobei der Elektromotor (30) mit der Stellarmvorrichtung (5) verbunden
oder verbindbar ist und Uber welchen die Stellarmvorrichtung (5) zumindest
abschnittsweise bewegbar ist, und

— wenigstens einen einerseits am Trager (4) und andererseits, vorzugsweise
indirekt, an der Stellarmvorrichtung (5) angreifenden Kraftspeicher (6),
vorzugsweise in Form eines Federpakets,

aufweist.
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16. Méobbelantriebssystem nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass
der elektromotorische Mébelantrieb (1.2) als eine vom mechanischen Stellantrieb
(1.1) gesondert ausgebildete Baueinheit ausgefuhrt ist, welche Uber die
Schnittstelle (90) miteinander verbindbar oder verbunden sind, wobei der
elektromotorische Mébelantrieb (1.2) einen von dem wenigstens einen
Elektromotor (30) antreibbaren Mitnehmer (31) zur Ubertragung eines
Drehmoments des Elektromotors (30) auf die Stellarmvorrichtung (5) des

mechanischen Stellantriebs (1.1) aufweist.

17. Médbbelantriebssystem nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Konfiguration (K) des mechanischen
Stellantriebs (1.1) ausgewahilt ist aus der Gruppe

— Stellantrieb fur den Mdbelklappentyp Hochfaltklappe (HF),
— Stellantrieb fur den Mébelklappentyp Hochschwenkklappe (HS) und
— Stellantrieb vor den Mébelklappentyp Hochliftklappe (HL)
und/oder aus einer Gruppe von mechanischen Stellantrieben (1.1), welche im
Wesentlichen baugleich sind und sich, vorzugsweise nur, durch einen

Leistungsfaktor (L) des Kraftspeichers (6) voneinander unterscheiden.

18. Maobbel (100) mit einem Mébelkorpus (3), wenigstens einem, insbesondere um eine
horizontale Achse, bewegbaren Mdbelteil (2), insbesondere in Form einer
Hochfaltklappe (HF), Hochliftklappe (HL) oder Hochschwenkklappe (HS), und
einem Mébelantriebssystem (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden

Anspruche.

19. Verfahren zum Betreiben eines Mdébelantriebssystems (1) nach wenigstens einem

der vorhergehenden Anspruche, mit den Schritten

— Verbinden des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) mit dem
mechanischen Stellantrieb (1.1) Uber die wenigstens eine Schnittstelle (90)
und

— automatisches ldentifizieren einer Konfiguration (K) des mechanischen
Stellantriebs (1.1) Gber die Identifikationsvorrichtung (91) beim Verbinden
des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) mit dem mechanischen

Stellantrieb (1.1) Uber die wenigstens eine Schnittstelle (90).
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20. Verfahren nach Anspruch 19, gekennzeichnet durch die weiteren Schritte

—  Erfassen eines Parameters (P) des mechanischen Stellantriebs (1.1) Gber
einen Sensor (92) der Identifikationsvorrichtung (91),

— Abgleichen des vom Sensor (92) erfassten Parameters (P) mit hinterlegten
Datensatzen (F) zu unterschiedlichen Konfigurationen (K) des mechanischen
Stellantriebs (1.1),

— ldentifizieren der aktuellen Konfiguration (Kakt) des mechanischen
Stellantriebs (1.1) anhand der hinterlegten Datensatze (F) und

— Ausgeben eines Steuersignals (1) an den Elektromotor (30) in Abhangigkeit
von der Uber die Identifikationsvorrichtung (91) identifizierten, aktuellen

Konfiguration (Kakt) des mechanischen Stellantriebs (1.1).

Innsbruck, am 30. April 2021
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Geanderte Patentanspriche

1. Elektromotorischer Mébelantrieb (1.2) mit

— wenigstens einem Elektromotor (30),

— wenigstens einer Schnittstelle (90), Uber welche der elektromotorische
Mébelantrieb (1.2) mit einem mechanischem Stellantrieb (1.1), vorzugsweise
|6sbar, verbindbar ist, und

— wenigstens einer Identifikationsvorrichtung (91) zur automatischen
Identifikation einer Konfiguration (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1),

wobei die wenigstens eine Identifikationsvorrichtung (91) zumindest bereichsweise
an der wenigstens einen Schnittstelle (90) des elektromotorischen Mdébelantriebs
(1.2) angeordnet ist, sodass die Konfiguration (K) des mechanischen Stellantriebs
(1.1) bei einem Verbinden des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) mit dem
mechanischen Stellantrieb (1.1) identifizierbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass
die wenigstens eine Identifikationsvorrichtung (91) wenigstens ein mechanisches
Tastelement (96) aufweist, welches drehbar an der wenigstens einen Schnittstelle

(90) gelagert ist.

2.  Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Steuervorrichtung (44) vorgesehen ist, mit welcher der Elektromotor (30)

steuerbar ist.

3.  Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass
in der Steuervorrichtung (44) mehrere Datenséatze (F) zu unterschiedlichen

Konfigurationen (K) des mechanischen Stellantriebs (1.1) hinterlegt sind.

4.  Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass
die Identifikationsvorrichtung (91) einen Sensor (92), vorzugsweise einen
Winkelsensor, aufweist, Uber welchen ein Parameter (P) des mechanischen

Stellantriebs (1.1) erfassbar ist.
5. Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass

von der ldentifikationsvorrichtung (91) ein Abgleich des vom Sensor (92) erfassten

Parameters (P) mit den Datensatzen (F) durchfuhrbar und die aktuelle
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2

Konfiguration (Kakt) des mechanische Stellantriebs (1.1) identifizierbar ist, wobei
Uber die Steuervorrichtung (44) abhangig von der Uber die
Identifikationsvorrichtung (91) identifizierten, aktuellen Konfiguration (Kakt) des
mechanischen Stellantriebs (1.1) Steuersignale (1) an den Elektromotor (30)

ausgebbar sind.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Schnittstelle (90) eine im Wesentlichen ebene —
vorzugsweise in Einbauzustand entlang einer Vertikalebene ausgerichtete —
Verbindungsplatte (93) und an der Verbindungsplatte (93) angeordnete
Verbindungselemente (94) zum I6sbaren Verbinden des elektromotorischen
Mébelantriebs (1.2) mit am mechanischen Stellantrieb (1.1) ausgebildeten

Verbindungsgegenstucken (95) aufweist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Identifikationsvorrichtung (91) wenigstens ein
mechanisches Tastelement (96) aufweist, welches bei Uber die Schnittstelle (90)
gegebener Verbindung zwischen dem elektromotorischen Mdébelantrieb (1.2) und
dem mechanischen Stellantrieb (1.1) an wenigstens einem, einen Parameter (P)
des mechanischen Stellantriebs (1.1) reprasentierenden, Tastelement-Gegenstick

(97) des mechanischen Stellantriebs (1.1) anliegt.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass
das wenigstens eine mechanische Tastelement (96) bewegbar, vorzugsweise

drehbar oder verschiebbar, an der wenigstens einen Schnittstelle (90) gelagert ist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass das drehbar gelagerte Tastelement (96) um eine —
vorzugsweise rechtwinkelig zur Vertikalebene ausgerichtete — Drehachse (T)
drehbar ist, wobei das drehbar gelagerte Tastelement (96) eine von der
Schnittstelle (90) abgewandte, relativ zur Drehachse, vorzugsweise um einen

Winkel zwischen 30° und 60°, schraggestellte Abtastflache (B) aufweist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass

die schraggestellte Abtastflache (B) eine auf der Abtastflache (B) liegende, von
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12.

13.

14.

15.

3

der Drehachse (T) wegfuhrende, schnittstellenn&achste Abtastlinie (B1) und eine
auf der Abtastflache (B) liegende, von der Drehachse (T) wegfuhrende,

schnittstellenfernste Abtastlinie (B2) aufweist.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass die schnittstellennachste (B1) und die schnittstellenfernste Abtastlinie (B2)

ausgehend von der Drehachse (T) um 180° voneinander entfernt sind.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 10 oder 11, dadurch
gekennzeichnet, dass die schnittstellenfernste Abtastlinie (B2) eine in das

Tastelement-Gegenstick (97) einfahrbare Abtastnase (N) mitbildet.

Elektromotorischer Mébelantrieb nach Anspruch 7 oder 8, dadurch
gekennzeichnet, dass das verschiebbar gelagerte Tastelement (96) zumindest
zwei separate, von der Schnittstelle (90) — vorzugsweise rechtwinkelig zur

Vertikalebene — abstehende Abtaststifte (98) aufweist.

Mobelantriebssystem (1) fur ein bewegbares Mébelteil (2), insbesondere fur eine
Mobelklappe in Form eines Mébelklappentyps Hochfaltklappe (HF),
Hochschwenkklappe (HS) oder Hochliftklappe (HL), mit dem elektromotorischen
Mobelantrieb (1.2) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche und

einem mechanischen Stellantrieb (1.1).

Mobelantriebssystem nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass der
mechanische Stellantrieb (1.1)

— einen Trager (4) zum Montieren des Mdébelantriebssystems (1) an einem
Mobelkorpus (3),

— eine am Trager (3) bewegbar, vorzugsweise drehbar, gelagerte
Stellarmvorrichtung (5), welche mit dem bewegbaren Mébelteil (2) verbindbar
ist, wobei der Elektromotor (30) mit der Stellarmvorrichtung (5) verbunden
oder verbindbar ist und Uber welchen die Stellarmvorrichtung (5) zumindest
abschnittsweise bewegbar ist, und

— wenigstens einen einerseits am Trager (4) und andererseits, vorzugsweise
indirekt, an der Stellarmvorrichtung (5) angreifenden Kraftspeicher (6),

vorzugsweise in Form eines Federpakets,

701772




16.

17.

18.

19.

aufweist.

Mobelantriebssystem nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dass
der elektromotorische Mébelantrieb (1.2) als eine vom mechanischen Stellantrieb
(1.1) gesondert ausgebildete Baueinheit ausgefuhrt ist, welche Uber die
Schnittstelle (90) miteinander verbindbar oder verbunden sind, wobei der
elektromotorische Mébelantrieb (1.2) einen von dem wenigstens einen
Elektromotor (30) antreibbaren Mitnehmer (31) zur Ubertragung eines
Drehmoments des Elektromotors (30) auf die Stellarmvorrichtung (5) des

mechanischen Stellantriebs (1.1) aufweist.

Mobelantriebssystem nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Konfiguration (K) des mechanischen
Stellantriebs (1.1) ausgewahilt ist aus der Gruppe

— Stellantrieb fur den Mdbelklappentyp Hochfaltklappe (HF),

— Stellantrieb fur den Mébelklappentyp Hochschwenkklappe (HS) und

— Stellantrieb vor den Mébelklappentyp Hochliftklappe (HL)
und/oder aus einer Gruppe von mechanischen Stellantrieben (1.1), welche im
Wesentlichen baugleich sind und sich, vorzugsweise nur, durch einen

Leistungsfaktor (L) des Kraftspeichers (6) voneinander unterscheiden.

Maobel (100) mit einem Mébelkorpus (3), wenigstens einem, insbesondere um eine
horizontale Achse, bewegbaren Mdbelteil (2), insbesondere in Form einer
Hochfaltklappe (HF), Hochliftklappe (HL) oder Hochschwenkklappe (HS), und
einem Mébelantriebssystem (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden

Anspruche.

Verfahren zum Betreiben eines Mébelantriebssystems (1) nach wenigstens einem

der vorhergehenden Anspruche, mit den Schritten

— Verbinden des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) mit dem
mechanischen Stellantrieb (1.1) Uber die wenigstens eine Schnittstelle (90)
und

— automatisches ldentifizieren einer Konfiguration (K) des mechanischen

Stellantriebs (1.1) Gber die Identifikationsvorrichtung (91) beim Verbinden
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des elektromotorischen Mébelantriebs (1.2) mit dem mechanischen

Stellantrieb (1.1) Uber die wenigstens eine Schnittstelle (90).

20. Verfahren nach Anspruch 19, gekennzeichnet durch die weiteren Schritte

—  Erfassen eines Parameters (P) des mechanischen Stellantriebs (1.1) Gber
einen Sensor (92) der Identifikationsvorrichtung (91),

— Abgleichen des vom Sensor (92) erfassten Parameters (P) mit hinterlegten
Datensatzen (F) zu unterschiedlichen Konfigurationen (K) des mechanischen
Stellantriebs (1.1),

— ldentifizieren der aktuellen Konfiguration (Kakt) des mechanischen
Stellantriebs (1.1) anhand der hinterlegten Datensatze (F) und

— Ausgeben eines Steuersignals (1) an den Elektromotor (30) in Abhangigkeit
von der Uber die Identifikationsvorrichtung (91) identifizierten, aktuellen

Konfiguration (Kakt) des mechanischen Stellantriebs (1.1).

Innsbruck, am 30. Méarz 2022
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