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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung und ein
Verfahren zur Erkennung von Kollisionen bei Mébeln,
und betrifft insbesondere eine Vorrichtung und ein Ver-
fahren zur Erkennung von Kollisionen von automatisch
bewegbaren Anteilen von Maobeln mit Hindernissen
durch Erfassung einer Biegungsanderung.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind Mébel mit au-
tomatisch bewegbaren Anteilen wie beispielsweise
Schreibtische mit einer automatisch héhenverstellbaren
Tischplatte oder Schréanke mit automatisch betétigten
Tilren bekannt. Hierbei sei mit "automatisch bewegbar"
der Zustand bezeichnet, dass eine mdgliche Bewegung
von Anteilen von Mdbeln in nicht-manueller Art angetrie-
ben wird, beispielsweise durch einen Federmechanis-
mus, einen hydraulischen oder pneumatischen Mecha-
nismus oder ein motorbetriebenes Getriebe. Ein solcher,
in Fig. 1 gezeigter Schreibtisch weist neben einer Tisch-
platte 1, einem Tragergerist 2 zwei Tischbeine 3 auf, die
teleskopartig in der Lange veranderbar sind und mit dem
Tragergerust verbunden sind. Die Tischbeine beinhalten
beispielsweise einen Elektromotor und eine Gewindest-
ange (nicht gezeigt) zur automatischen Langenverande-
rung. Uber eine nicht gezeigte Steuervorrichtung werden
bei Betatigung eines nicht gezeigten Schalters durch ei-
nen Bediener die Elektromotoren betrieben, die Gewin-
destange rotiert und die Tischbeine werden je nach Ro-
tationsrichtung teleskopartig verlangert oder verkurzt.
Die Steuervorrichtung hélt die Elektromotoren an, wenn
der Bediener den Schalter loslasst, den Schalter erneut
oder einen weiteren Schalter betétigt, oder wenn eine
maximale oder minimale Ausfahrstellung der Tischbeine
erreicht wird. Da eine solche Tischplatte darauf ausge-
legt ist, relativ hohe Lasten zu tragen, wie mehrere R6h-
renmonitore oder zahlreiche Blicher/Akten, sind die Me-
chanik und die Elektromotoren entsprechend leistungs-
fahig ausgelegt. Dies flihrt dazu, daR bei einer automa-
tischen Hohenverstellung der Tischplatte relativ hohe
Krafte wirken. Als Bewegungsantrieb sind andere Me-
chanismen verwendbar, wie ein anders realisiertes elek-
trisch angetriebenes Getriebe, oder ein hydraulischer
oder pneumatischer Mechanismus. Im Rahmen der Er-
findung werden auch Gerate, wie beispielsweise auto-
matisch im Tisch versenkbare Projektoren, Bildschirme
oder dergleichen als bewegbare Anteile von Mdbeln be-
trachtet.

[0003] Beider Hohenverstellung der Tischplatte kann
es zu Beschadigungen an Tisch und dritten Gegenstan-
den oder gar Personen flihren, die Uber- oder unterhalb
der Tischplatte angeordnet sind, wenn es bei der Héhen-
verstellung zu einer Kollision zwischen Tischplatte und
dem Gegenstand kommt. Um dies zu verhindern, werden
Kollisionserkennungsvorrichtungen eingesetzt, die eine
Kollision der Tischplatte mit einem Hindernis Uber einen
oder mehrere Sensoren erfassen und an die Steuervor-
richtung melden, die daraufhin den Betrieb der Elektro-
motoren anhalt. Als Sensoren werden herkdmmlicher
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Weise Miniaturschaltleisten verwendet. Diese Miniatur-
schaltleisten werden in einem vorbestimmten Bereich
angebracht, meist entlang der AuRenkanten der Tisch-
platte, und Ubermitteln ein Signal an die Steuervorrich-
tung, wenn auf sie aus einem bestimmten Richtungsbe-
reich Druck ausgelbt wird. Diese Miniaturschaltleisten
haben das Problem, daR sie vor allem wegen ihrer
grof¥flachigen Verwendung entlang aller Kanten der
Tischplatte teuer sind. Auch wird eine Kollision nur er-
kannt, wenn sie an der Miniaturschaltleiste auftritt, d.h.
im Bereich der Kanten der Tischplatte, und dabei Druck
aus einem beschrankten Richtungsbereich auf die Mi-
niaturschaltleiste ausgeuUbt wird. Tritt eine Kollision aus-
schlie3lich etwas innerhalb der Tischplatte auf, kann die-
se von der Miniaturschaltleiste nicht erfal3t werden. Dar-
Uber hinaus beschrankt die grof3flachige Anbringung der
Miniaturschaltleiste die asthetischen Gestaltungsmog-
lichkeiten der Tischplatte.

[0004] Dokument AT 501 146 A4 offenbart ein Mébel
nach dem Oberbegriff von Anspruch 1

[0005] Der Erfindung liegt nun die Aufgabe zugrunde,
ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Erkennung von
Kollisionen von automatisch bewegbaren Anteilen von
Méobeln mit Hindernissen bereitzustellen, die die genann-
ten Nachteile beseitigen und insbesondere eine Vorrich-
tung und ein Verfahren bereitzustellen, um eine Kollision
des bewegbaren Anteils mit einem Hindernis Uber die
gesamte Flache des bewegbaren Anteils rechtzeitig, zu-
verlassig und kostengtinstig zu erfassen.

[0006] Gel6st wird diese Aufgabe durch eine Vorrich-
tung geman Anspruch 1 und durch ein Verfahren gemafn
Anspruch 11. Weitere vorteilhafte Ausbildungen sind Ge-
genstand der abhangigen Unteranspriiche.

[0007] Wie bereits erwdhnt, werden im Rahmen der
Erfindung auch Gerate, wie beispielsweise automatisch
im Tisch versenkbare Projektoren, Bildschirme oder der-
gleichen als bewegbare Anteile von Mébeln betrachtet.
[0008] Die Erfindung stellt eine Vorrichtung zur Erken-
nung von Kollisionen von automatisch bewegbaren An-
teilen von Mobeln mit Hindernissen bereit, die aufweisen:
ein Mébel mit mindestens einem bewegbaren Anteil, wo-
bei dieser Anteil darauf angepaldt ist, relativ zu dem rest-
lichen Mdbel bewegt zu werden, einen automatischen
Antriebsmechanismus, der darauf angepaldt ist, den be-
wegbaren Anteil zu bewegen, eine Steuereinrichtung,
die darauf angepaldtist, den automatischen Antriebsme-
chanismus zu steuern und einen Sensor, der darauf an-
gepalt ist, eine Kollision bei der Bewegung des beweg-
baren Anteils mit einem Hindernis zu erfassen und an
die Steuervorrichtung zu Gbermitteln. Hierbei erfal3t der
Sensor eine Biegungsanderung des bewegbaren An-
teils.

[0009] Die Vorrichtung kann kostengulnstig bereitge-
stelltwerden, da der Sensor ein piezoelektrischer Sensor
ist, wobei der Sensor ein piezoelektrisches Diaphragma
zum Erzeugen von Schallsignalen ist.

[0010] Die Zuverlassigkeit der Erfassung von Kollisio-
nen kann dadurch erhéht werden, da® der Sensor an
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dem bewegbaren Anteil an einer Anbringungsstelle an-
gebracht ist, bei der im Falle einer Kollision ein hohes
Biegemoment anliegt. Solche Anbringungsstellen befin-
densich vorzugsweise an einer radialen Innenseite eines
hohlen Tischbeins, auf der Tischplatte in unmittelbarer
Nahe des oberen Endes des Tischbeins und auf einer
mit einem Tischbein verbundenen horizontalen Trager-
platte eines Tragergeristes der Tischplatte.

[0011] Umdie Vorrichtung in bereits existente Tischlo-
sungen ohne deren Anderung zu integrieren, ist es vor-
teilhaft, wenn an dem oberen Ende des Tischbeins eine
Zusatzplatte vorgesehen ist und die Anbringungsstelle
auf der Zusatzplatte angeordnet ist.

[0012] Hierbei kann die Zusatzplatte den Umfang des
Tischbeins Uberlappen und die Anbringungsstelle aulRer-
halb des auReren Umfangs des oberen Endes des Tisch-
beins angeordnet sein, was vorteilhaft ist, wenn der Um-
fang des Tischbeins zu klein bemessen ist, um den Sen-
sor aufzunehmen.

[0013] Weiter wird in einem nicht von den Anspriichen
umfalten Beispiel eine wie oben beschriebene Vorrich-
tung bereitgestellt, wobei der Sensor eine Beschleuni-
gung eines Teils des bewegbaren Anteils erfallt anstelle
einer Biegungsanderung.

[0014] Um die Zuverlassigkeit der Kollisionserfassung
weiter zu erhdhen, ist es hierbei vorteilhaft, den Sensor
an dem bewegbaren Anteil an einer Anbringungsstelle
anzubringen, an der im Falle einer Kollision eine hohe
Beschleunigung vorliegt. Eine solche Anbringungsstelle
ist unter Anderem im Bereich einer Vorderkante und ei-
ner Hinterkante der Tischplatte gegeben.

[0015] Darlber hinaus stellt die Erfindung ein Verfah-
ren vor, das eine Kollision von automatisch bewegbaren
Anteilen von Mébeln Gber die folgenden Schritte erkennt:
Betreiben eines automatischen Antriebsmechanismus
durch die Steuereinrichtung zum Bewegen des beweg-
baren Anteils in eine vorbestimmte Richtung, Erfassen
einer Biegungsanderung des bewegbaren Anteils an ei-
ner Anbringunsstelle durch einen Sensor bei Kollision
des bewegbaren Anteils mit einem Hindernis, Ubermit-
teln eines Signals von dem Sensor an die Steuereinrich-
tung, Anhalten des automatischen Antriebsmechanis-
mus durch die Steuervorrichtung. Um ein solches Ver-
fahren kostenglinstig durchzufiihren, erfolgt die Erfas-
sung der Biegungsinderung durch Andern einer Stau-
chung oder Streckung eines piezoelektrischen Materials
in einem piezoelektrischen Diaphragma bei der Bie-
gungsanderung der Anbringungsstelle an dem beweg-
baren Anteil und Erzeugen eines elektrischen Signals
durch das piezoelektrische Material bei der Anderung
der Stauchung oder Streckung.

[0016] Dabei besteht das Andern einer Stauchung
oder Streckung des piezoelektrischen Materials bei der
Biegungsénderung der Stelle des bewegbaren Anteils
aus Andern einer Wélbung eines piezoelektrischen Dia-
phragmas.

[0017] Eswirdineinem nichtvon den Anspriichen um-
falRten Beispiel ein weiteres Verfahren wie oben bereit-
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gestellt, wobei eine Beschleunigungséanderung anstelle
einer Biegungsénderung einer Anbringungsstelle des
bewegbaren Anteils durch einen Sensor bei Kollision des
bewegbaren Anteils mit einem Hindernis erfal3t wird.
[0018] Um Kollisionsschaden weiter zu reduzieren
oder einen Einklemmzustand zu beenden, ist es vorteil-
haft, wenn dem vorherigen Verfahren der Schritt Zurtick-
fahren des beweglichen Anteils um eine vorbestimmte
Strecke in Gegenrichtung zur urspriinglichen Bewe-
gungsrichtung folgt.

[0019] Die Erfindung wird im Folgenden anhand eines
Ausfiihrungsbeispiels und Abwandlungen desselben un-
ter Bezugnahme auf die Figuren erldutert.

Fig. 1 zeigt eine Schragansicht eines automatisch
héhenverstellbaren Tisches.

Fig. 2 zeigt eine Ausschnittsansicht mit einer Sen-
soranbringungsstelle innerhalb eines Tisch-
beins.

Fig. 3a  zeigt eine Schragansicht eines piezoelektri-
schen Diaphragmas.

Fig. 3b  zeigt eine Seitenansicht eines piezoelektri-
schen Diaphragmas.

Fig. 3c  zeigt eine Seitenansicht eines piezoelektri-
schen Diaphragmas jeweils in aufwarts und
abwarts gewdlbtem Zustand

Fig. 4a  zeigt eine Ausschnittsansicht des Tisches mit
einer Sensoranbringungsstelle auf einer Zu-
satzplatte.

Fig. 4b  zeigt die Zusatzplatte und die Sensoranbrin-
gungsstelle aus Fig. 4a.

Fig. 5a  zeigteine weitere Ausschnittsansicht miteiner
Sensoranbringungsstelle auf einer Zusatz-
platte.

Fig. 5b  zeigt die Zusatzplatte und die Sensoranbrin-
gungsstelle aus Fig. 5a.

Fig. 6 zeigt eine Ausschnittsansicht mit einer Sen-
soranbringungsstelle auf einer Tragerplatte.
Fig. 7 zeigt eine Ausschnittsansicht mit einer weite-
ren Sensoranbringungsstelle auf der Trager-
platte.

Fig. 8 zeigt eine Ausschnittsansicht mit einer weite-
ren Sensoranbringungsstelle auf der Trager-
platte.

[0020] Fig. 1 zeigt einen automatisch héhenverstell-
baren Tisch mit einer Tischplatte 1, die eine Vorderkante
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11 und eine Riickkante 12 aufweist. Die Tischplatte 1 ist
auf einem TragergerUst 2 befestigt, das aus einem vor-
deren und einem hinteren Vierkanttrdger 21 und einer
rechten und einer linken Tragerplatte 22 besteht. Die Tra-
gerplatten 22 sind jeweils mit Tischbeinen 3 verbunden.
Ein Tischbein besteht aus einem inneren Tischbeinbau-
teil 31, das an seinem oberen Ende mit der Tragerplatte
22 verbunden ist, und einem aufleren Tischbeinbauteil
32, die soineinander angeordnet sind, dalk das Tischbein
3 teleskopartig in der Lange veranderbar ist. Am unteren
Ende des duleren Bauteils 32 ist senkrecht dazu ein
FuRbauteil 33 angeordnet. Innerhalb des inneren Tisch-
beinbauteils 31 und des auBeren Tischbeinbauteils 32
sind ein nicht gezeigter Elektromotor und ein nicht ge-
zeigtes Spindelgetriebe mit Gewindestange angebracht.
Die Elektromotoren beider Tischbeine 3 werden durch
eine nicht gezeigte Steuervorrichtung betrieben und sind
daran angepasst, die Gewindestange zu rotieren und so
eine automatische Langenveranderung der Tischbeine
3 vorzunehmen. Die Steuervorrichtung ist mit jeweils ei-
nem Schalter zur Anwahl einer Aufwartsbewegung und
einer Abwartsbewegung der Tischplatte verbunden.
[0021] WieinFig.2gezeigtist, befindetsich ein Sensor
4 an dem oberen Ende des hohlen inneren Tischbauteils
31 auf einer radialen Innenflache 36 beispielsweise an
einer dem anderen Tischbein 3 zugewandten Innenseite.
Als Sensor wird ein piezoelektrisches Diaphragma 4 ver-
wendet, das herkdmmlicherweise als kostengunstiger
Schallgenerator in beispielsweise Uhren, Taschenrech-
nern und Waschmaschinen verwendet wird.

[0022] Wie in Fign 3a und 3b gezeigt ist besteht das
piezoelektrische Diaphragma 4 in diesem Ausflihrungs-
beispiel aus einer runden scheibenférmigen Basisplatte
41 aus Messing oder Edelstahl, auf der eine runde pie-
zoelektrische Keramikplatte 42 durch Verklebung ange-
bracht ist. An der Flachseite der piezoelektrischen Kera-
mikplatte 42, die zu der Basisplatte 41 weist, ist eine Elek-
trode 43 angeordnet, und auf der gegeniiberliegenden
Seite der piezoelektrischen Keramikplatte 42 ist eine
Elektrode 44 angeordnet.

[0023] Grundsatzlich gilt, dass wenn an beide Elektro-
den eine Gleichspannung angelegt wird, es zu einer Ver-
formung der piezoelektrischen Keramikplatte 42 kommt.
Unter Verwendung eines Querdehnelements als piezo-
elektrische Keramikplatte 42 kommt es zu einer Verfor-
mung in radialer Richtung. Handelt es sich bei der Ver-
formung um eine Ausdehnung, wolbt sich das piezoelek-
trische Diaphragma 4 in Richtung der Seite, an der die
piezoelektrische Platte angebracht ist. Eine Umkehrung
der angelegten Spannung hat eine Wolbung in die Ge-
genrichtung zur Folge (siehe Fig. 3c).

[0024] In umgekehrter Weise wird, wenn die Wolbung
des piezoelektrischen Diaphragmas 4 durch eine externe
Krafteinwirkung verandert wird, die Streckung der piezo-
elektrischen Keramikplatte 42 erhéht bzw. die Stauchung
der piezoelektrischen Keramikplatte verringert, wenn die
Woélbung des piezoelektrischen Diaphragmas 4 in Rich-
tung der Seite verandert wird, an der die piezoelektrische
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Keramikplatte 42 angebracht ist. Durch die daraus resul-
tierende Verformung der piezoelektrischen Keramikplat-
te 42 in radialer Richtung wird durch die piezoelektrische
Keramikplatte 42 an beiden Elektroden 43, 44 wahrend
des Verformungsvorgangs eine elektrische Spannungs-
differenz erzeugt. Diese Spannungsdifferenz wird Gber
ein Kabel 45 abgegriffen, von einem nicht gezeigten ex-
ternen Signalwandler in ein von der Steuervorrichtung
verarbeitbares Signal umgesetzt und als Signal an die
Steuervorrichtung lGbermittelt.

[0025] Beieiner Kraftauslibung, die eine Wolbung des
piezoelektrischen Diaphragmas 4 in die entgegenge-
setzte Richtung andert, erfolgt eine Verformung des pie-
zoelektrischen Diaphragmas 4 in umgekehrter Richtung,
wodurch wahrend des Verformungsvorgangs an den
Elektroden 43, 44 eine elektrische Spannung mit umge-
kehrter Polung erzeugt wird.

[0026] Im folgenden wird nun der Vorgang einer Kol-
lisionserkennung beschrieben. Durch einen Bediener
wird der Schalter betatigt, der der Steuervorrichtung bei-
spielsweise eine durchzufiihrende Absenkung der Tisch-
platte signalisiert. Die Steuervorrichtung betreibt nun bei-
de Elektromotoren beider Tischbeine 3 synchronin einer
Rotationsrichtung, durch die iber die Gewindestange ei-
ne Verklrzung beider Tischbeine durchgefihrt wird, so
dafd das innere Tischbeinbauteil 31 in das aulere Tisch-
beinbauteil 32 eingezogen wird. Uber die Verbindung des
inneren Tischbeinbauteils 31 mit der Tischplatte 1 Gber
das Tragergeriist 2 wird dadurch die Tischplatte abge-
senkt. Wenn sich beispielsweise im mittleren Bereich der
Vorderkante 11 der Tischplatte ein Hindernis unter dem
Tisch befindet, kommt es dann, wenn die Tischplatte von
oben auf das Hindernis auffahrt, unter Anderem zu einer
leichten Wélbung der Tischplatte 1. Diese Wélbung Gber-
tragt sich lGber das TragergerUst 2 auf das obere Ende
der Tischbeine 3 und fiihrt zu einer leichten Wélbung der
inneren Tischbeinbauteile 31. Die KrimmungsauRensei-
te der Woélbung beider inneren Tischbeinbauteile 31
weist jeweils in Richtung des gegentiberliegenden Tisch-
beins 3. Das an der in Fig. 3 gezeigten Anbringungsstelle
befestigte piezoelektrische Diaphragma wird entspre-
chend der Tischbeinkrimmung gekrimmt, die piezo-
elektrische Keramikplatte 42 gestaucht und eine Span-
nungsdifferenz an den Elektroden 43 und 44 erzeugt.
Diese Spannungsdifferenz wird Gber das Kabel 45 an die
Steuervorrichtung Ubertragen. Die Steuervorrichtung be-
endet die Rotation der beiden Elektromotoren der Tisch-
beine 3, kehrt die Rotation um und fahrt die Tischplatte
1 um eine vorbestimmten Strecke nach oben.

[0027] Alternativ zu der in Fig. 2 gezeigten Anbrin-
gungsstelle an derradialen Innenseite des inneren Tisch-
beinbauteils 31 kann, wie in Fign. 4a und 4b gezeigt ist,
das obere Ende des inneren Tischbeinbauteils 31 mit
einer Zusatzplatte 34 versehen werden, auf deren Un-
terseite sich die Anbringungsstelle des piezoelektrischen
Diaphragmas 4 befindet. Auf der dem Betrachter abge-
wandten Seite der Zusatzplatte 34 aus Fig. 4b ist an zen-
traler Stelle eine Auspréagung mit einer Héhe von 0,2 mm
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vorgesehen. Diese liegt an der Tragerplatte an, wenn
Tischbein 3 und Tragergerist 2 aneinander befestigt sind
und sorgt dafiir, dass die Zusatzplatte in solcher Art vor-
gespannt wird, dass sie sich zu der Seite des Tischbeins
3 wdlbt. Im Falle einer wie oben beschriebenen Kollision
wirkt auf die Tischplatte 1 ein Drehmoment um die Ver-
bindungsachse der jeweiligen Befestigungsstellen der
Tischbeine 3 mit dem Tragergerist 2 ein. Durch die ro-
tationssteife Befestigung zwischen den Tischbeinen 3
und dem Tragergerust 2 kommt es zu einer Verbiegung
der Tragerplatte 22, die sich auf die vorgespannte Zu-
satzplatte 34 und das piezoelektrische Diaphragma 4
Ubertragt. Die so durch die Verformung der piezoelektri-
schen Keramikplatte 42 erzeugte elektrische Span-
nungsdifferenz wird wie oben als Signal an die Steuer-
vorrichtung Ubertragen.

[0028] Alternativ zu der in Fig. 4a gezeigten Anbrin-
gungsstelle an der radialen Innenseite des Tischbein-
bauteils 31 kann, wie in Fign. 5a und 5b gezeigt ist, die
Zusatzplatte 34 so ausgestaltet werden, dal sie das in-
nere Tischbeinbauteil 31 an mindestens einer Seite mit
einem Abschnitt 35 um mindestens die Breite des piezo-
elektrischen Diaphragmas 4 tberlappt. Anstelle der Vor-
sehung der Auspragung in der vorherigen Alternative ist
der Uberlappende Abschnitt 35 der Zusatzplatte 34 be-
zuglich Fig. 5b in Richtung der dem Betrachter abge-
wandten Seite leicht gebogen. Wenn Tischbein 3 und
Tragergerust 2 aneinander befestigt sind, wird der tber-
lappende Abschnitt 35 vorgespannt. Die Anbringungs-
stelle des piezoelektrischen Diaphragmas 4 ist an dem
vorgespannten Uberlappenden Abschnitt 35 auerhalb
des Tischbeins angeordnet. Dies kann beispielsweise
dann geschehen, wenn die Abmessungen des inneren
Tischbeinbauteils 31 eine Unterbringung des piezoelek-
trischen Diaphragmas an der Zusatzplatte 34 auf der ra-
dialen Innenseite des inneren Tischbeinbauteils 31 nicht
zuldsst. Auch an dieser Anbringungsstelle tritt eine Bie-
geverformung im Falle einer Kollision der Tischplatte mit
einem Hindernis auf, die mit der an der im vorherigen
Abschnitt beschriebenen Anbringungsstelle vergleich-
bar ist.

[0029] Eine Anbringung des Sensors gemal der Fign.
3, 4A und 5A hat dariber hinaus den Vorteil, da® sich
Sensorik, Steuervorrichtung und Antrieb auf die Tisch-
beine konzentrieren, und weitere Tischbauteile, wie bei-
spielsweise Tischplatte 1 und Tragergerist 2, die in zahl-
reichen Fallen von Drittherstellern bereitgestellt werden,
unbeeinfluf3t bleiben.

[0030] Alternativ kann die Anbringungsstelle des pie-
zoelektrischen Diaphragmas 4 auf der Tragerplatte 22
des Tragergerusts 2 angeordnet sein. Hierbei wird an
der in Fig. 6 gezeigten zentralen Position auf der Ober-
seite der Tragerplatte 22, an der in Fign. 7 und 8 gezeig-
ten, in Richtung der Vorderkante 11 der Tischplatte ver-
setzten Position an der Unterseite oder der Oberseite
der Trennplatte angeordneten Position eine hohe Biege-
verformung erzeugt, die durch das piezoelektrische Dia-
phragma 4 zuverlassig erfafdt wird.
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[0031] In einem weiteren Beispiel, welches nicht von
den Anspriichen erfal3t ist wird anstelle des piezoelektri-
schen Diaphragmas 4 ein Beschleunigungssensor ver-
wendet. Der Beschleunigungssensor ist ein piezoelektri-
scher Tragheitssensor, bei dem durch eine Ruhemasse
eine vorbestimmte Kraft auf ein piezoelektrisches Mate-
rial ausgelbt wird. Bei einer Beschleunigungsanderung
des Sensors andert sich die Kraft der Ruhemasse auf
das piezoelektrische Material, wodurch sich dessen
Stauchung oder Streckung &ndert. Der restliche Aufbau
des Beispiels entspricht dem Aufbau des Ausfiihrungs-
beispiels, auf das hiermit verwiesen wird. Die Anbrin-
gungsstelle des Beschleunigungssensors befindet sich
im Bereich der Vorderkante 11 und/oder der Riickkante
12 der Tischplatte 1, da hier im Falle einer Kollision der
Tischplatte mit einem Hindernis hohe Beschleunigungs-
werte auftreten.

[0032] Imfolgenden wird der Vorgang einer Kollisions-
erkennung im Beispiel beschrieben. Eine Bewegungs-
einleitung der Tischplatte wird entsprechend dem Kolli-
sionserkennungsvorgang des Ausflhrungsbeispiels ein-
geleitet. Wenn die Tischplatte beispielsweise im mittle-
ren Bereich der Vorderkante auf ein Hindernis auffahrt,
wird die Bewegung der Tischplatte abgebremst, was ei-
ner Beschleunigung des an der Tischplatte angebrach-
ten Beschleunigungssensors nach oben entspricht. Der
Beschleunigungssensor erzeugt eine Spannungsdiffe-
renz, die als Signal an die Steuervorrichtung tbertragen
wird. Die Steuervorrichtung steuert den Antrieb der Elek-
tromotoren daraufhin in der im Ausflihrungsbeispiel be-
schriebenen Weise.

Patentanspriiche

1.  Mobel mit mindestens einem automatisch bewegba-
ren Anteil (1, 2, 31), wobei dieser Anteil daran an-
gepasst ist, relativ zu dem restlichen M&bel nicht-
manuell bewegt zu werden, aufweisend:

eine Vorrichtung zur Erkennung von Kollisionen
des automatisch bewegbaren Anteils mit Hin-
dernissen,

einen automatischen Vortriebsmechanismus,
der daran angepasstist, den bewegbaren Anteil
zu bewegen,

eine Steuereinrichtung, die daran angepasstist,
den automatischen Vortriebsmechanismus zu
steuern, und

einen Sensor (4), der daran angepasst ist, eine
Kollision bei der Bewegung des bewegbaren
Anteils mit einem Hindernis zu erfassen und an
die Steuerung zu Ubermitteln, dadurch ge-
kennzeichnet daB der Sensor daran ange-
passt ist, eine Biegungsénderung des beweg-
baren Anteils zu erfassen, der Sensor (4) ein
piezoelektrisches Material (42) enthalt, und der
Sensor (4) ein piezoelektrisches Diaphragma
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zum Erzeugen von Schallsignalen ist.

Vorrichtung nach dem vorhergehenden Anspruch,
wobei der Sensor (4) an dem bewegbaren Anteil (1,
2, 31) an einer Anbringungsstelle angebracht ist, bei
der im Falle einer Kollision ein tberdurchschnittlich
hohes Biegemoment anliegt.

Vorrichtung nach dem vorhergehenden Anspruch,
wobei der Sensor (4) an dem bewegbaren Anteil (1,
2, 31) an einer Anbringungsstelle angebracht ist, bei
derim Falle einer Kollision eine berdurchschnittlich
hohe Durchbiegung anstelle des Biegemoments an-
liegt.

Vorrichtung nach den beiden vorhergehenden An-
spriichen, wobei das Mdbel ein hdhenverstellbarer
Tisch ist, der mindestens ein hohenverstellbares
Tischbein (3) aufweist und die Anbringungsstelle an
dessen oberem Endbereich angeordnet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 4, wo-
bei das Mobel ein hdhenverstellbarer Tisch ist, der
mindestens ein hoéhenverstellbares Tischbein (3)
aufweist und das Tischbein (3) hohl ist und die An-
bringungsstelle an einer radialen Innenseite (36) des
Tischbeins angeordnet ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, wobei das M6-
bel ein hohenverstellbarer Tisch ist, der mindestens
ein hoéhenverstellbares Tischbein (3) aufweist, an
dessen oberen Ende eine Zusatzplatte (35) vorge-
sehen ist und die Anbringungsstelle auf der Zusatz-
platte angeordnet ist.

Vorrichtung nach dem vorherigen Anspruch, wobei
die Zusatzplatte (35) den Umfang des Tischbeins (3)
Uberlappt, und die Anbringungsstelle auRerhalb des
auleren Umfangs des oberen Endes des Tischbeins
angeordnet ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, wobei das M6-
bel ein hohenverstellbarer Tisch ist, der mindestens
ein héhenverstellbares Tischbein (3) und eine Tisch-
platte (1) aufweist, die mit dem Tischbein mittelbar
oder unmittelbar verbunden ist, und die Anbrin-
gungsstelle an der Tischplatte in unmittelbarer Nahe
des oberen Endbereichs des Tischbeins angeordnet
ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, wobei das M6-
bel ein hohenverstellbarer Tisch ist, der mindestens
ein héhenverstellbares Tischbein (3) und eine Tisch-
platte (1) aufweist, die Tischplatte mit einem Trager-
gerust (2) verbunden ist, das eine horizontale Tra-
gerplatte (22) beinhaltet, die mit dem Tischbein ver-
bunden ist, und die Anbringungsstelle auf der Tra-
gerplatte gegenuberliegend dem oberen Endbe-
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reich des Tischbeins angeordnet ist.

10. Vorrichtung nach dem vorhergehenden Anspruch,

11.

12.

13.

wobei die Anbringungsstelle an der Tragerplatte (22)
benachbart dem oberen Endbereich des Tischbeins
(3) oder dieser Anbringungsstelle gegeniberliegend
auf der anderen Seite der Tragerplatte (22) ange-
ordnet ist.

Verfahren zur Erkennung von Kollisionen/Kollisions-
behandlung bei automatisch bewegbaren Anteilen
von Mdébeln mit Hindernissen wobei ein Mébel ge-
maf einem der Vorrichtungsanspriche bereitge-
stellt wird, wobei das Verfahren ferner die Schritte
aufweist:

1) Betreiben des automatischen Vortriebsme-
chanismus’ durch die Steuereinrichtung zum
Bewegen des bewegbaren Anteils in eine vor-
bestimmte Richtung,

2) Erfassen einer Biegungséanderung einer An-
bringungsstelle des bewegbaren Anteils durch
den Sensor bei Kollision des bewegbaren An-
teils mit einem Hindernis, durch die Schritte An-
dern einer Stauchung oder Streckung des pie-
zoelektrischen Materials bei der Biegungsande-
rung der Stelle des bewegbaren Anteils und Er-
zeugen eines elektrischen Signals durch das
piezoelektrische Material bei der Anderung der
Stauchung oder Streckung

3) Ubermittlung eines Signals von dem Sensor
an die Steuereinrichtung,

4) Anhalten des automatischen Vortriebsme-
chaninsmus’ durch die Steuereinrichtung.

Verfahren nach dem vorhergehenden
Verfahrensanspruch , wobei die Erfassung der Bie-
gungsanderung an einer Anbringungsstelle erfolgt,
die bei einer Kollision eine tberdurchschnittlich hohe
Biegeverformung aufweist.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Verfah-
rensanspriichen, wobei den Schritten der Schritt Zu-
rickfahren des beweglichen Anteils um eine vorbe-
stimmte Strecke in Gegenrichtung zur vorherigen
Bewegungsrichtung folgt.

Claims

A piece of furniture with at least one automatically
movable part (1, 2, 31), wherein this part is adapted
to be moved relatively to the remaining piece of fur-
niture in a non-manual manner, comprising:

a device for recognizing collisions of the auto-
matically movable part of a furniture with obsta-
cles,



11 EP 1 891 872 B1 12

an automatic driving mechanism adapted to
move the movable part,

a controller adapted to control the automatic
driving mechanism, and

a sensor (4) adapted to detect a collision with
an obstacle during the movement of the movable
part and to transmit the collision to the controller,

characterized in that the sensor is adapted to de-
tect a change in bend of the movable part, the sensor
(4) comprises a piezoelectric material (42) and the
sensor (4) is a piezoelectric diaphragm for generat-
ing sound signals.

Device according to the preceding claim, wherein
the sensor (4) is attached to the movable part (1, 2,
31) at an attachment location at which a higher than
average bending moment is applied in a case of a
collision.

Device according to the preceding claim, wherein
the sensor (4) is attached to the movable part (1, 2,
31) at an attachment location, at which a higher than
average deflection is applied instead of the bending
moment during a case of a collision.

Device according to the two preceding claims,
wherein the piece of furniture is a table adjustable in
height comprising at least one table leg (3) adjusta-
ble in height, and the attachment locationis arranged
at the upper end region thereof.

Device according to one of the claims 2 to 4, wherein
the piece of furniture is a table adjustable in height
comprising at least one table leg (3) adjustable in
height, the table leg (3) being hollow and the attach-
ment location is arranged at an radial inner side (36)
of the table leg.

Device according to claim 2 or 3, wherein the piece
of furniture is a table adjustable in height comprising
at least one table leg (3) adjustable in height, at the
upper end of which an additional plate (35) is pro-
vided, and the attachment location is arranged on
the additional plate.

Device according to the preceding claim, wherein
the additional plate (35) exceeds the perimeter of
the table leg (3) and the attachment location is ar-
ranged outside of the outer perimeter of the upper
end of the table leg.

Device according to claim 2 or 3, wherein the piece
of furniture is a table adjustable in height comprising
at least one table leg (3) adjustable in height and a
table top (1) being directly or indirectly connected to
thetable leg, and the attachment location is arranged
at the table top in close proximity of the upper end
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10.

1.

12.

13.

region of the table leg.

Device according to claim 2 or 3, wherein the piece
of furniture is a table adjustable in height comprising
at least one table leg (3) adjustable in height and a
table top (1), the table top is connected to a support-
ing frame (2) including a horizontal supporting plate
(22) connected to the table leg, and the attachment
location is arrange at the table top opposite to the
upper end region of the table leg.

Device according to the preceding claim, wherein
the attachment location is arranged at the supporting
plate (22) neighboring the upper end region of the
table leg (3) or is arranged opposing to this attach-
mentlocation at the other side of the supporting plate
(22).

Method for recognizing/handling collisions of auto-
matically movable parts of pieces of furniture with
obstacles, wherein a piece of furniture according to
one of the device claims is provided, wherein the
method further comprises the steps:

1) driving the automatic driving mechanism by
the controller for moving the movable part in a
predefined direction,

2) detecting a change in bend of an attachment
location of the movable part by the sensor during
a collision of the movable part with an obstacle,
by the steps: changing an upsetting or a stretch-
ing of the piezoelectric material during the
change in bend of the location of the movable
part, and generating an electric signal by the pi-
ezoelectric material during the change in upset-
ting or stretching,

3) transmitting a signal from the sensor to the
controller,

4) stopping the automatic driving mechanism by
the controller.

Method according to the preceding method claim,
wherein the detection of the change in bend s carried
out at an attachment location comprising a higher
than average bending strain during a collision.

Method according to one of the preceding method
claims,

wherein the steps follows the step of moving back
the movable part by a predetermined distance in a
direction opposing the previous moving direction.

Revendications

1.

Meuble avec au moins une partie (1, 2, 31) automa-
tiguement mobile, ladite partie étant adaptée a étre
déplacée non manuellement par rapport au reste du
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meuble, comportant : un dispositif destiné a détecter
des collisions de la partie automatiquement mobile
avec des obstacles, un mécanisme d’avance auto-
matique, qui est adapté a déplacer la partie mobile,
un dispositif de commande, qui est adapté a com-
mander le mécanisme d’avance automatique, et un
capteur (4) qui est adapté a détecter et transmettre
au dispositif de commande une collision de la partie
mobile avec un obstacle, lors du mouvement de cel-
le-ci, caractérisé en ce que le capteur est adapté
a détecter une variation de la flexion de la partie mo-
bile, le capteur (4) comporte un matériau piézoélec-
trique (42), et le capteur (4) est un diaphragme pié-
zoélectrique destiné a générer des signaux de com-
mutation.

Dispositif selon la revendication précédente, dans
lequel le capteur (4) est monté sur la partie mobile
(1, 2, 31) a un emplacement de montage, au niveau
duquel un couple de flexion moyennement élevé est
appliqué dans le cas d’'une collision.

Dispositif selon la revendication précédente, dans
lequel le capteur (4) est monté sur la partie mobile
(1, 2, 31) a un emplacement de montage, au niveau
duquel un fléchissement moyennement élevé est
appliqué dans le cas d’'une collision, au lieu d’'un cou-
ple de flexion.

Dispositif selon les deux revendications précéden-
tes, dans lequel le meuble est une table réglable en
hauteur, qui comporte au moins un pied de table (3)
réglable en hauteur et I'emplacement de montage
est situé dans la zone d’extrémité supérieure de ce-
lui-ci.

Dispositif selon 'une quelconque des revendications
2 a 4, dans lequel le meuble est une table réglable
en hauteur, qui comporte au moins un pied de table
(3) réglable en hauteur et le pied de table (3) est
creux et'emplacement de montage est situé surune
face intérieure (36) radiale du pied de table.

Dispositif selon la revendication 2 ou 3, dans lequel
le meuble est une table réglable en hauteur, qui com-
porte au moins un pied de table (3) réglable en hau-
teur, a I'extrémité supérieure duquel est prévue une
plaque supplémentaire (35) et I'emplacement de
montage est situé sur la plaque supplémentaire.

Dispositif selon la revendication précédente, dans
lequel la plaque supplémentaire (35) s’avance au-
dela du pourtour du pied de table (3), et I'emplace-
ment de montage est situé en dehors du pourtour
extérieur de I'extrémité supérieure du pied de table.

Dispositif selon la revendication 2 ou 3, dans lequel
le meuble est une table réglable en hauteur, qui com-
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10.

11.

12.

13.

porte au moins un pied de table (3) réglable en hau-
teur et un plateau de table (1), qui est assemblé in-
directement ou directement au pied de table, et 'em-
placement de montage est situé a proximité immé-
diate de la zone d’extrémité supérieure du pied de
table.

Dispositif selon la revendication 2 ou 3, dans lequel
le meuble est une table réglable en hauteur, qui com-
porte au moins un pied de table (3) réglable en hau-
teur et un plateau de table (1), ledit plateau de table
estassemblé a une structure de support (2) qui com-
porte une plaque de support (22) horizontale qui est
assemblée au pied de table, et 'emplacement de
montage est situé sur la plaque de support en face
de la zone d’extrémité supérieure du pied de table.

Dispositif selon la revendication précédente, dans
lequel 'emplacement de montage est situé sur la
plaque de support (22) de maniére adjacente a la
zone d’extrémité supérieure du pied de table (3) ou
ledit emplacement de montage est situé sur le coté
opposé sur l'autre face de la plaque de montage (22).

Procédé destiné a détecter des collisions ou une ma-
noeuvre de collision entre des parties automatique-
ment mobiles de meubles et des obstacles, un meu-
ble selon une des revendications de dispositif étant
mis a disposition, le procédé comportant en outre
les étapes :

1) utilisation du mécanisme d’avance automati-
que parle dispositif de commande pour déplacer
la partie mobile dans un sens prédéterminé ;
2) détection d'une variation de la flexion d’'un
emplacement de montage de la partie mobile
par le capteur, en cas de collision de la partie
mobile avec un obstacle, parles étapes variation
d’un aplatissement ou d’un allongement du ma-
tériau piézoélectrique lors de la variation de la
flexion de I'emplacement de la partie mobile, et
production d’'un signal électrique par le matériau
piézoélectrique lors de la variation de 'aplatis-
sement ou de I'allongement ;

3) transmission d’'un signal depuis le capteur
vers le dispositif de commande ;

4) immobilisation du mécanisme d’avance auto-
matique par le dispositif de commande.

Procédé selon la revendication de procédé précé-
dente, dans lequel la détection de la variation de la
flexion est effectuée a un emplacement de montage
qui présente une déformation par flexion moyenne-
ment élevée dans le cas d’une collision.

Procédé selon I'une des revendications de procédé
précédentes, dans lequel les étapes sont suivies de
I’étape de mouvement de retour de la partie mobile
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sur une distance prédéfinie dans le sens opposé au
sens de déplacement précédent.
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