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Recheneinheitgestitztes Verfahren zur Bewegung eines

bewegbaren Mobelteiles (2), insbesondere Schublade,

relativ. zu einem feststehenden Md&belteil (1),

insbesondere Mébelkorpus, entlang einer

Fuhrungsvorrichtung (3), insbesondere

Schubladenausziehfuhrung, durch wenigstens eine,

insbesondere mit 230 V versorgbaren, elektrische

Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest bereichsweise

automatisieren Bewegung des bewegbaren Mébelteiles

(2) gegenlber dem feststehenden Médbelteil (1) Uber

einen Elektromotor (17), wobei die folgenden

Verfahrensschritte, vorzugsweise in chronologischer

Reihenfolge, durchgefuhrt werden:

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

- das bewegbare Mébelteil (2) wird ausgehend von
einer Offnungsstellung (30) oder einer Stellung
zwischen der Offnungsstellung (30) und einer
Schlief3stellung manuell in Richtung der
Schlie3stellung bewegt und/oder vice versa

- der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhangigkeit
zumindest eines dynamischen Datensatzes eine
prognostizierte Bewegungstrajektorie des
bewegbaren Mébelteiles  (2)  entlang der
Fuhrungsvorrichtung (3).
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Zusammenfassung

Recheneinheitgestiitztes Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren
Mobelteiles (2), insbesondere Schublade, relativ zu einem
feststehenden Mobelteil (1), insbesondere Mdbelkorpus, entlang
einer Fihrungsvorrichtung (3), insbesondere
Schubladenausziehfihrung, durch wenigstens eine, insbesondere
mit 230 V versorgbaren, elektrische Antriebsvorrichtung (6) zur
zumindest bereichsweise automatisieren Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles (2) gegenilber dem feststehenden Mobelteil (1) iber
einen Elektromotor (17), wobeil die folgenden Verfahrensschritte,
vorzugsweise in chronologischer Reihenfolge, durchgefihrt
werden:

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

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

— der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhangigkeit zumindest
eines dynamischen Datensatzes eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mobelteiles (2) entlang

der Flhrungsvorrichtung (3).
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Die Erfindung betrifft ein recheneinheitgestiitztes Verfahren zur
Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles, insbesondere Schublade,
relativ zu einem feststehenden Mobelteil, insbesondere
Mobelkorpus, entlang einer Fihrungsvorrichtung, insbesondere
Schubladenausziehfliihrung, durch wenigstens eine, insbesondere
mit 230 V versorgbaren, elektrische Antriebsvorrichtung zur
zumindest bereichsweise automatisieren Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles gegeniliber dem feststehenden Mobelteil iber einen
Elektromotor. Des Weiteren betrifft die Erfindung einen
Mikrokontroller zur Ausfihrung eines solchen Verfahrens, eine
elektrische Antriebsvorrichtung zur zumindest bereichsweise
automatisierten Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles gegeniiber
einem feststehenden Mobelteil Uber einen Elektromotor mit
wenigstens einem solchen Mikrokontroller, eine Anordnung aus
einer solchen elektrischen Antriebsvorrichtung und einem

feststehenden Mobelteil sowie ein Computerprogrammprodukt.

FEin Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mébelteiles ist
bereits aus der Schrift EP 1 323 364 Al bekannt, in welcher eine
Schublade mittels einer Uber eine Ausldseeinrichtung
angesteuerten Antriebseinheit bewegt wird. Die
Ausldseeinrichtung umfasst hierzu zwei an der Schublade
angeordnete sowie manuell betadtigbare Tastschalter -
beispielsweise einen Schleppschalter - fir drei verschiedene
Schaltzustande. Die Ausloseeinrichtung kann in Abhangigkeit
einer Relativstellung von Mdbelteilkomponenten oder iber
Antippen einer Mobelteilkomponente initiiert werden, um einen

Schaltimpuls zu generieren.

Ein Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles ist auch
bereits aus der Schrift EP 1 323 363 Al bekannt, in welcher eine
Antriebseinheit durch eine Regeleinrichtung sowie iUber eine

Kraftmesseinrichtung angesteuert wird, um eine vom Benutzer
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einer Schublade gewilinschte Bewegung automatisch bidirektional zu
unterstiitzen. In Ergdnzung kann eine Positionsmesseinrichtung
vorhanden sein, welches ein Positionssignal erzeugt, mittels
welcher eine momentane Istposition, Istgeschwindigkeit und
Istbeschleunigung als Funktion der gemessenen Position berechnet
werden kann. Sollwerte konnen ebenfalls ermittelt werden, sodass
im Wesentlichen selbiger Kraftaufwand bei variierenden

Beladungen der Schublade generiert werden kann.

Ein Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles ist auch
bereits aus der Schrift EP 2 642 899 Al bekannt, in welcher iber
zwel Sensoren unterschiedliche Ausl®tsesensibilitdten bei

Kraftauslibung auf eine Schublade generiert werden kdnnen.

Nachteilig am Stand der Technik ist, dass die vorhandenen
Steuerungseinheiten zur Bewegung des bewegbaren Mobelteiles -
insbesondere aufgrund der limitierten Rechen- und
Speicherkapazitaten - lediglich rudimentare Regelungen flir einen
Bewegungsablauf des bewegbaren Mobelteiles vermitteln koénnen.
Dies hat - insbesondere beil wechselnden Kraftbeaufschlagungen
und/oder Beladungen des bewegbaren Mobelteiles oder bei
variierenden Flhrungsvorrichtungen - unerwiinscht disharmonische
Bewegungstrajektorien, wobei unsachgemdal hohe oder niedrige
Geschwindigkeiten des bewegbaren Mobelteiles resultieren kdnnen,
die keine Bewegung in eine gewilinschte Endlage des bewegbaren

Mobelteiles ermdglichen und/oder Beschadigungen bedingen koénnen.

Die objektive technische Aufgabe der vorliegenden Erfindung
besteht daher darin, eine gegeniiber dem Stand der Technik
verbessertes Verfahren sowie eine elektrische
Antriebsvorrichtung, eine Anordnung und ein
Computerprogrammprodukt anzugeben, bei welchen die Nachteile des
Standes der Technik zumindest teilweise behoben sind, und welche

sich insbesondere durch eine erhohte Funktionalitdat auszeichnen.
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Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspruches 1 geldst.

Es ist demnach erfindungsgemdal vorgesehen, dass folgende
Verfahrensschritte, insbesondere in chronologischer Reihenfolge,
durchgefihrt werden:

— ein Mikrokontroller, umfassend eine Recheneinheit und eine in
mit der Recheneinheit in Datenverbindung stehende oder
bringbare Speichereinheit, ermittelt in Abhangigkeit
zumindest eines in der Speichereinheit hinterlegten
statischen Datensatzes ein Modell des bewegbaren Mobelteiles

— das bewegbare Mobelteil wird ausgehend von einer
Offnungsstellung oder einer Stellung zwischen der
Offnungsstellung und einer SchlieBstellung manuell in

Richtung der SchlieBstellung bewegt und/oder vice versa

— der Mikrokontroller berechnet in Abhadngigkeit zumindest eines
dynamischen Datensatzes eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles entlang der

Fiihrungsvorrichtung

Dadurch wird es erst ermdglicht, dass eine
Unterstiitzungserkennung fir eine Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles generiert werden kann, wobeli das bewegbare Mobelteil
in SchlieBrichtung oder in Offnungsrichtung beispielsweise
derart angetrieben werden kann, dass das bewegbare Mobelteil im
Wesentlichen gerduschlos und/oder ohne maBgebliche
Krafteinwirkung auf die Bauteilkomponenten in eine Endlage
(SchlieBstellung oder Offnungsstellung) bewegt wird. Im
Allgemeinen ist ein partieller Antrieb oder ein vollstandiger
Antrieb - insbesondere {iber die gesamte Wegstrecke - in die

Endlage mdglich.

Wie eingangs ausgefihrt, wird Schutz auch begehrt fiir einen

Mikrokontroller zur Ausfithrung eines solchen Verfahrens
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umfassend eine Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit
in Datenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit,
wobeil die Recheneinheit dazu konfiguriert ist, in Abhédngigkeit
zumindest eines in der Speichereinheit hinterlegten statischen
Datensatzes ein Modell eines bewegbaren Mdbelteiles zu ermitteln
und/oder in Abhangigkeit eines in der Speichereinheit
hinterlegten dynamischen Datensatzes eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles entlang einer

Fihrungsvorrichtung zu berechnen.

Wie eingangs ausgefihrt, wird Schutz auch begehrt fiir eine
elektrische Antriebsvorrichtung zur zumindest bereichsweise
automatisierten Bewegung eines bewegbaren Mobelteiles gegeniiber
einem feststehenden Mobelteil Uber einen Elektromotor mit

wenigstens einem solchen Mikrokontroller.

Wie eingangs ausgefihrt, wird Schutz auch begehrt fiir eine
Anordnung aus einer solchen elektrischen Antriebsvorrichtung und
einem feststehenden Mdbelteil, insbesondere Mobelkorpus, wobei
das feststehende Mobelteil zweil in Gebrauchsstellung der
Anordnung vertikal und parallel zueinander orientierte
Mobelplatten umfasst, wobel genau eine elektrische
Antriebsvorrichtung stationdr an einer der beiden Moébelplatten,
vorzugsweise mittelbar Uber eine Korpusschiene einer
Fihrungsvorrichtung, angeordnet ist, wobei wenigstens ein
welterer Ausldsesensor zur Aktivierung des Elektromotors fur
eine SchlieRstellung eines an dem feststehenden Mobelteil
angeordneten bewegbaren Mobelteiles stationadr an der zweiten
Mobelplatte, vorzugsweise einer an der zweiten Mobelplatte
angeordneten Korpusschiene, angeordnet ist, wobel vorzugsweise
vorgesehen 1ist, dass der wenigstens eine weitere Ausldsesensor
eine Dampfvorrichtung und/oder einen Puffer umfasst und/oder

Uber eine Funkverbindung und/oder eine Kabelverbindung mit der
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elektrischen Antriebsvorrichtung in Datenverbindung steht oder

bringbar ist.

Es ist auch mdglich, dass die Anordnung eine elektrische
Antriebsvorrichtung ohne einen entsprechenden Mikrokontroller

umfasst.

Wie eingangs ausgeflihrt, wird Schutz auch begehrt fir ein
Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei einer
Ausfihrung durch eine Recheneinheit diese veranlassen, aus einer
Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer
Datenverbindung steht oder in eine solche bringbar ist, ein

solches Verfahren auszufiihren.

Vorteilhafte Ausfihrungsformen der Erfindung sind in den

abhangigen Ansprichen definiert.

Weitere Einzelheiten und Vorteile der vorliegenden Erfindung
werden anhand der Figurenbeschreibung unter Bezugnahme auf die
in den Zeichnungen dargestellten Ausfiihrungsbeispiele im

Folgenden naher erlautert. Darin zeigen:

Fig. la, 1b eine durch eine elektrische Antriebsvorrichtung
gemal einer bevorzugten Ausfihrungsform angetriebene
Fihrungsvorrichtung eines Mdbels in einer
perspektivischen Ansicht mit einer vergrdRerten
Detaildarstellung im Bereich der elektrischen
Antriebsvorrichtung,

Fig. 2-4 die Flhrungsvorrichtung gemaRl dem Ausfiihrungsbeispiel
nach Fig. 1lb in perspektivischer Ansicht mit
vergroRerter Detaildarstellungen im Bereich einer
Anbindung einer Zahnstange an einer Ladenschiene,

Fig. b5 die Flhrungsvorrichtung gemal dem Ausfiihrungsbeispiel

nach Fig. 1lb in einer Ansicht von oben mit vergrdBerter
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Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Detaildarstellung im Bereich einer Kopplung zwischen
der Zahnstange und einem Zahnrad der elektrischen
Antriebsvorrichtung,

6 die Flhrungsvorrichtung gemal dem Ausfiihrungsbeispiel
nach Fig. 1lb in einer Ansicht von unten mit
vergroRerter Detaildarstellung im Rereich einer
Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung an einer
Korpusschiene,

7a, 7b die elektrische Antriebsvorrichtung gemaB dem
Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1lb mit einem Trager fir
die Kopplung mit der Korpusschiene in einer Ansicht von
oben und einer perspektivischen Ansicht,

8a, 8b die elektrischen Antriebsvorrichtung gemdfl dem
Ausflihrungsbeispiel nach Fig. 1lb mit demontiertem
Gehduse in zwel perspektivischen Ansichten von einer
Vorderseite und einer Rickseite,

9, 10 eine Wegmesseinrichtung der elektrischen
Antriebsvorrichtung gemaR dem Ausfiihrungsbeispiel nach
Fig. 1b in Explosionsdarstellung sowie in einer Ansicht
von oben mit vergrdBerter Detaildarstellung im Bereich
von Positionssensoren,

11, 12 die elektrische Antriebsvorrichtung gemall Fig. 8a
in perspektivischer Ansicht mit vergrdBerter
Detaildarstellung im Bereich eines Schutzkorpers im
Gehduse zum Schutz eines Getriebes vor Abrieb von einem
Riemen sowie eines Riemenantriebes mit beidseitigen
Riemenspannern,

13a, 13b eine Getriebeanordnung der elektrischen
Antriebsvorrichtung gemal der Ausfihrungsform nach Fig.
lb in zweil perspektivischen Darstellungen,

1l4a, 14b eine Freilaufkupplung der elektrischen
Antriebsvorrichtung gemal der Ausfihrungsform nach Fig.
lb in einer Draufsicht und einer perspektivischen

Ansicht,
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Fig. 15 eine Fihrungsvorrichtung gemidl einer weiteren
bevorzugten Ausfihrungsform mit einer einseitig
angeordneten elektrischen Antriebsvorrichtung in
perspektivischer Ansicht,

Fig. 16 ein Diagramm zur Veranschaulichung einer eindeutigen
Positionsmessung beziehungsweise Absolutwegmessung fir
ein bewegbares Mobelteil entlang einer
Fihrungsvorrichtung durch eine Wegmesseinrichtung gemé&l
der Ausfiithrungsform nach Fig. 9 via Sensorwinkel Uber

Auszugslangen.

Fig. la zeigt ein Mdbel mit bewegbaren Mobelteilen 2 in Form von
Schubladen, welche relativ zu einem feststehenden Mobelteil 1 in
Form eines Mobelkorpus Uber eine Fihrungsvorrichtung 3 in Form
einer Schubladenausziehfiihrung durch eine elektrische

Antriebsvorrichtung 6 bewegt werden konnen.

Die bewegbaren Mobelteile 2 kdnnen in ein erstes bewegbares
Mobelteil 41 und weitere bewegbare Mobelteile 42 gegliedert
werden, wobei die weiteren bewegbaren Mdbelteile 42 in
Gebrauchsstellung 14 der Anordnung unterhalb des ersten

bewegbaren Mobelteiles 41 angeordnet sind.

Das Mobel ist jedoch nicht auf Schubladen beschrankt und kann im
Allgemeinen anderweitige Behdltnisse umfassen. Beispielsweise
kann das Mobel als Mobelkorpus mit einer Klappe, einem Schrank

mit einer Falt- und/oder Schiebetiir oder dergleichen vorliegen.

Fig. 1lb zeigt das Mobel mit einem ausgeblendeten bewegbaren
Mobelteil 2 in einer Anordnung umfassend das feststehende
Mobelteil 1, das relativ zu dem feststehenden Mobelteil 1
bewegbare Mobelteil 2 und zweil Fihrungsvorrichtung 3 zur Flihrung
des bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehenden

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

versorgen.

Die Flihrungsvorrichtungen 3 umfassen jewells eine an dem
feststehenden Mobelteil 1 angeordnete Korpusschiene 4 und eine
an dem bewegbaren Mobelteil 2 angeordnete Ladenschiene 5. Im
Allgemeinen kann eine Mittelschiene zumindest bereichsweise
zwischen der Korpusschiene 4 und der Ladenschiene 5 angeordnet
sein, dies ist im Allgemeinen jedoch - insbesondere auch fiir
einen Vollauszug des bewegbaren Mobelteiles 2 durch die
frontseitige Anordnung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6

sowle der Anbindung an eine Zahnstange 9 - nicht erforderlich.

Im Detailausschnitt ist die Anbindung der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 und einer
Zahnstange 9 an der Ladenschiene 5 vergroBert dargestellt, wobei
die Ladenschiene 5 eine erste Schnittstelle 34 (gegebenenfalls
eine Vielzahl an ersten Schnittstellen 34) umfasst, welche dazu
geeignet ist, eine AusstoBeinrichtung 11 und eine

Zuzieheinrichtung 8 an der Ladenschiene 5 zu fixieren.

An der ersten Schnittstelle 34 ist eine Zuzieheinrichtung 8
angeordnet, welche im Allgemeinen nicht erforderlich ist.
Alternativ oder in Ergadnzung kann an der ersten Schnittstelle 34

eine — insbesondere mechanische oder elektrische -
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AusstoBeinrichtung 11 angeordnet sein. Bevorzugt umfasst die
AusstoBeinrichtung 11 eine Tip-On-Funktion, mit welcher ein

AusstoBprozess durch Uberdriickbewegung ausgeldst werden kann.

Die Korpusschiene 4 umfasst eine zweite Schnittstelle 35
(gegebenenfalls eine Vielzahl an zweiten Schnittstellen 35),
welche dazu geeignet ist, einen Mitnehmer 36 fir die
AusstoBeinrichtung 11 oder die Zuzieheinrichtung 8 an der
Korpusschiene 4 zu fixieren. Die zweite Schnittstelle 35
befindet sich (in der Ansicht nicht sichtbar) an der Unterseite

der Korpusschiene 4 (siehe Fig. 6).

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist an der zweiten
Schnittstelle 35 angeordnet und die Zahnstange 9 zur
Kraftiibertragung von der elektrischen Antriebsvorrichtung ¢ auf

die Ladenschiene 5 an der ersten Schnittstelle 34 angeordnet.

Die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 erfolgt
lber eine Clipverbindung 71 und Uber einen Einschwenkvorgang zum
FEinhé&ngen (vgl. Fig. 6). Die Anbindung der Zahnstange 9 erfolgt
Uber eine Clipverbindung 71 im Zuge eines translatorischen
Finschiebevorganges in die Zuzieheinrichtung 8 oder die
Ladenschiene 5. BReispielsweise kann die Clipverbindung 71 (an
der Zahnstange 9, der Zuzieheinrichtung 8 oder der Ladenschiene
5) einen einrastbaren Steg oder einen Rastbuckel 81 aufweisen,
wobeil im Allgemeinen alternativ oder in Ergadnzung auch Haken 75
moglich sind. Im Ausfiihrungsbeispiel wird die Zahnstange 9 an
der Zuzieheinrichtung 8 angebunden, welche gegebenenfalls eine
AusstoBeinrichtung 11 aufweisen kann oder an welcher
gegebenenfalls eine AusstoReinrichtung 11 angebunden werden kann
(ein Ersatz der Zuzieheinrichtung 8 ist ebenfalls denkbar). Eine
direkte Anbindung der Zahnstange 9 an der Ladenschiene 5 ist
ebenfalls moglich. Eine mittelbare Anbindung der elektrischen

Antriebsvorrichtung 8 (beispielsweise lber einen Mitnehmer 36
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fiir die Zuzieheinrichtung 8) ist ebenfalls moglich, wobei eine

direkte Verbindung bevorzugt ist.

Die Zahnstange 9 ist derart breit auszulegen, dass auch
aquivalente Mittel wie ein Riemen (gegebenenfalls mit einer
Verzahnung 18), ein Seil oder dergleichen zur Kraftvermittlung
zwischen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und der

Ladenschiene 5 umfasst sind.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist in Gebrauchsstellung
14 der Anordnung im Wesentlichen vollsté&ndig unterhalb des
bewegbaren Mobelteiles 2 an der Korpusschiene 4 angeordnet,
wobel gegebenenfalls eine Mobelteilfront 23 (beispielsweise zur
Kontaktierung eines Ausldsesensors 59) in vertikaler Richtung 15
unter eine Oberseite der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder
die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ragen kann. Ein Boden des
bewegbaren Mobelteiles 2 ist im Zuge der Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles vollstandig oberhalb der elektrischen
Antriebsvorrichtung angeordnet. Das bewegbare Mobelteil 2

Uberfahrt die elektrische Antriebsvorrichtung 6 im Gebrauch.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist stationar an der
Korpusschiene 4 angeordnet und steht iUber eine gesamte
Wegstrecke 13 fiir das bewegbare Mobelteil 2 entlang der
Fihrungsvorrichtung 3 in stetiger Verbindung zu der Zahnstange 9

zur Bewegungsiibertragung.

Das bewegbare Mobelteil 2 umfasst eine Mobelteilfront 23, wobei
die elektrische Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 in
Gebrauchsstellung 14 der Anordnung im Bereich eines der

Mobelteilfront 23 zugewandten freien Endes 24 der Korpusschiene

4 angeordnet ist.
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Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist in SchlieBRstellung
blindig zu der Ladenschiene 5 oder der Zahnstange 9 angeordnet.
Durch die Zahnstange 9 kann ein Auszugsverlust - bedingt durch
die Befestigung der Korpusschiene und/oder durch die Verwendung

eines spezifischen Ausldsesensortyps - kompensiert werden.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist sowohl in
SchlieRstellung als auch in Offenstellung 30 im Wesentlichen

blindig zu dem freien Ende 24 der Korpusschiene 4 angeordnet.

Das feststehende Mobelteil 1 umfasst zwel in Gebrauchsstellung
14 vertikal und parallel zueinander orientierte Mobelplatten 64,
wobel genau eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 stationdr an
einer der beiden Mobelplatten 64 mittelbar iUber die
Korpusschiene 4 angeordnet ist. Im Allgemeinen kann Jjedoch auch
eine weiltere elektrische Antriebsvorrichtung 6 oder eine
zusatzliche Zahnstange 9 an der gegeniliberliegenden Mobelplatte

64 angeordnet sein, wobeil dies nicht zwingend erforderlich ist.

Das bewegbare Mobelteil 2 umfasst in Gebrauchsstellung 14 der
Anordnung eine Mobelteilfront 23, wobeil die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 im Bereich eines
der Mobelteilfront 23 zugewandten freien Endes 24 der
Korpusschiene 4 (im Wesentlichen blindig zu dem freien Ende 24
oder der Ladenschiene 5 in SchlieBstellung oder der Zahnstange 9

in SchlieRstellung) angeordnet.

Fig. 2 zeigt die Anbindung der elektrischen Antriebsvorrichtung
6 an der Korpusschiene 4 ohne umliegende Mobelteile 1, 2, wobei
die Ladenschiene 5 vollstandig lber die Wegstrecke 13 als

Auszugsweg fir das bewegbare Mobelteil 2 ausgefahren ist.

In dem vergroRerten Detailausschnitt ist die Anbindung der

Zahnstange 9 an der Ladenschiene 5 beziehungsweise der
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Zuzieheinrichtung 8 ersichtlich, wobei in punktierter Linie eine
AusstoBeinrichtung 11 angedeutet ist, welche alternativ oder in
Erganzung an der ersten Schnittstelle 34 angeordnet werden kann.
Es ist auch denkbar eine Verriegelungseinrichtung 69 zur Hemmung
einer Bewegung des bewegbaren Mobelteiles 2 an der ersten
Schnittstelle 34 vorzusehen. Eine Dampfvorrichtung 12 ist in der
Zuzieheinrichtung 8 integriert, wobei die Dampfvorrichtung 12

auch als gesonderte Bauteilkomponente vorliegen kann.

Fig. 3 zeigt die Fihrungsvorrichtung 3 mit der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 zur automatisierten Bewegung des
bewegbaren Mobelteiles 2 beziehungsweise der Ladenschiene 5 mit

dem (mit 230 V versorgbaren) Elektromotor 7.

Die Zuzieheinrichtung 8 flr das bewegbare Mobelteil 2 und die in
Wirkverbindung mit der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
stehende Zahnstange 9 sind montiert, wobei die Zuzieheinrichtung
8 unmittelbar an der Ladenschiene 5 angeordnet ist und die
Zahnstange 9 mittelbar lber die Zuzieheinrichtung 8 an der
ersten Schnittstelle 34 der Ladenschiene 5 angeordnet ist. Im
Allgemeinen kann die Zahnstange 9 alternativ oder in Erganzung

direkt die Ladenschiene 5 kontaktieren.

Die Zahnstange 9 ist lésbar an einer Tragereinrichtung 10
angeordnet und die Tragereinrichtung 10 ist 1l6sbar an der

Zuzieheinrichtung 8 angeordnet.

Die l&sbare Verbindung der Tragereinrichtung 10 meint in diesem
Kontext eine gewaltlos, vorzugsweise werkzeuglos, aufzuhebende

Verbindung.

Die Tragervorrichtung 10 ist in horizontaler Richtung 16

zwischen der Zahnstange 9 und der Zuzieheinrichtung 8

angeordnet, wobei im Allgemeinen auch eine in vertikaler
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Richtung 15 nach unten weisende Zahnstange 9 vorgesehen sein

kann.

Die Tragereinrichtung 10 oder die Zuzieheinrichtung 8 kdnnen
eine mechanische oder elektrische AusstoReinrichtung 11
umfassen, wobel eine Dampfvorrichtung 12 in der
Zuzieheinrichtung 8 zur Dampfung einer Bewegung des bewegbaren

Mobelteiles 2 in einem Bereich der SchlieBstellung umfasst.

Die stationadre elektrische Antriebsvorrichtung 6 steht Uber die
gesamte Wegstrecke 13 entlang der Fihrungsvorrichtung 3 in
stetiger Verbindung zu der Zahnstange 9 zur
Bewegungslbertragung, wobei der die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 ein mit der Zahnstange 9 kadmmendes Zahnrad

17 in Verbindung mit dem Elektromotor 7 umfasst.

Die Zahnstange 9 ist Uber die gesamte Wegstrecke 13 seitlich
zwischen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und der

Ladenschiene 5 angeordnet ist.

Bei diesem Ausfilhrungsbeispiel ist genau eine elektrische
Antriebsvorrichtung 6 an einer der beiden Korpusschienen 4 der
Fihrungsvorrichtungen 3 und genau eine Zahnstange 9 an einer der
beiden Ladenschienen 5 der Flihrungsvorrichtungen 3 vorgesehen,
wobeil im Allgemeinen auch zwei elektrische Antriebsvorrichtungen

6 an beiden Korpusschienen 4 genutzt werden kdnnen.

FEine Stromversorgung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder
einer gegebenenfalls vorhandenen weiteren Stromsenke - wie dem
Beleuchtungsmittel 31 in Fig. 6 — erfolgt iUber die Korpusschiene
4, wobeil die Stromversorgung alternativ oder in Erganzung lber
die Zahnstange 9 gefithrt sein kann. Die Stromversorgung kann
zwischen den beiden Korpusschienen 4 der zwel vorgesehenen
Fihrungsvorrichtungen 3 geflihrt sein, um beispielsweise einen

welteren Ausldsesensor 65 mit Energie zu versorgen. Eine
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separate Stromversorgung pro Korpusschiene 4 (oder Zahnstange 9)

ist ebenfalls moglich.

Eine Verzahnung 18 der Zahnstange 9 ist in Gebrauchsstellung 14
der Anordnung in horizontaler Richtung 16 in eine von der
Ladenschiene 5 wegweisenden Richtung orientiert, wobei im
Allgemeinen eine Ausrichtung in vertikaler Richtung 15 nach

unten ebenfalls mdglich ist.

Die Zahnstange 9 ist mit dem Zahnrad 17 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 gekoppelt, wobei die Zahnstange 9 (iber
eine Anbindung an der Tréagereinrichtung 10 oder durch die
Anbindung der Tragereinrichtung 10) in horizontaler Richtung 16
gegeniilber der Ladenschiene 5 verbiegbar (verschwenkbar ist
ebenfalls denkbar) und damit begrenzt seitlich bewegblich
gelagert ist. Beispielsweise kdnnte die Zahnstange 9 auch bei
einer vertikalen Verzahnung 18 in vertikaler Richtung 15 (von
dem Zahnrad 17 weg) begrenzt in vertikaler Richtung 15 beweglich
gelagert sein. Dadurch kann eine sichere Kopplung mit der
elastischen Antriebsvorrichtung 6 ermdglicht werden, wobei zudem
ein Montageaufwand durch eine verminderte Verkantungsneigung
sowle eine Gerauschentwicklung durch elastische respektive
flexible Deformation reduziert werden. Zum Beispiel kann die
Zahnstange 9 in Richtung des Zahnrades 17 durch eine Feder oder
Uber Eigenelastizitat vorbelastet sein, um einen Formschluss zur
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 im Betrieb sicherstellen zu

kénnen.
Besonders bevorzugt ist die Zahnstange 9 flexibel ausgebildet,
um durch elastische Verformung eine sichere, harmonische und

kontinuierliche BRewegungsibertragung gewdhrleisten zu konnen.

Durch die l1losbare Verbindung - insbesondere die doppelte ldsbare

Verbindung - kann {iber die beteiligten Bauteilkomponenten eine
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Uberlastkupplung konstituiert werden, wodurch auf eine
Uberlastkupplung 68 der elektrischen Antriebseinheit ©
verzichtet werden kann. Beispielsweise kann durch eine im
Belastungsfall dadurch bedingte Toleranz in der Interaktion
zwischen dem Zahnrad 17 und der Zahnstange 9 unter erhdhter
Belastung der Zahnstange 2 (beispielsweise bei Erschiitterungen
oder unsachgemaBen Krafteinwirkungen auf das bewegbare Mobelteil
2) verhindert werden, dass eine vollstandige Entkoppelung
zwischen der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und der
Zahnstange 9 erfolgt - ohne die Wirkung einer Uberlastkupplung
zUu verlieren, wodurch die Position der Ladenschiene 5 relativ zu
der Korpusschiene 4 eindeutig ilber die relative Stellung
zwischen der Zahnstange 9 und dem Zahnrad 17 bestimmbar bleibt.
Fine Entkopplung zum Elektromotor 7 ist nicht erforderlich und
kann beispielsweise iber eine Freilaufkupplung 29 generiert
werden. Eine erforderliche Referenzfahrt kann unterbunden
werden, wobeili die Trédgereinrichtung 10 als Koppeleinrichtung

agiert.

Fig. 4 zeigt die Fihrungsvorrichtung 3 mit einem vergroRerten
Detailausschnitt der Ladenschiene 5 im Bereich einer
moébelteilriickseitigen Kopplungseinrichtung fiir das bewegbare

Mobelteil 2.

Die Ladenschiene 5 umfasst eine Lagervorrichtung 21 fir die
Zahnstange 9, wobel die Lagervorrichtung 21 an der Ladenschiene
5 und der Zahnstange 9 angeordnet ist, wobeli ein Trager 22 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 zur Anbindung der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 im
Zuge einer relativen Bewegung zwischen der Ladenschiene 5 und
der Korpusschiene 4 von der Zahnstange 9 und der

Lagervorrichtung 21 Uberfahrbar ist.
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Fig. 5 zeigt die Fihrungsvorrichtung 3, wobei im vergroRerten
Detailausschnitt die Kopplung zwischen einem in Wirkverbindung
mit dem Elektromotor 7 stehenden Zahnrad 17 der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 und einer Verzahnung 18 der Zahnstange 9

dargestellt ist.

Der Elektromotor 7 (beziehungsweise die elektrische
Antriebsvorrichtung 6) umfasst in der Kopplung mit
Getriebestufen 55 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 ein mit

der Zahnstange 9 kadmmendes Zahnrad 17.

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

moéglich ist.

Die Zahnstange 9 ist zwischen der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 und der Ladenschiene 5 angeordnet. Die
Fihrungsvorrichtung 3 liegt in SchlieRstellung vor, wobei ein an
der Ladenschiene 5 angeordnetes bewegbares Mdbelteil 2 in einer

Endlage verortet sein wiirde.

Umn ein MaR einer Kraftibertragung durch die iiber die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 vermittelte Energie auf das bewegbare
Mobelteil hinsichtlich eines Zeitpunktes und/oder einer
Intensitat zu verbessern, wird die elektrische
Antriebsvorrichtung durch einen Mikrokontroller 37 angesteuert,
welcher als Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44

fungiert und als Recheneinheit agiert.
Fin exemplarisches recheneinheitgestiitztes Verfahren zur

Bewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 relativ zu dem

feststehenden Mobelteil 1 entlang der Fihrungsvorrichtung 3

17783



17

durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 zur zumindest
bereichsweise automatisierten Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles 2 gegeniiber dem feststehenden Mobelteil 1 iiber einen
Elektromotor 17 kann wie folgend umgesetzt werden: Der
Mikrokontroller 37, umfassend die Recheneinheit und eine in mit
der Recheneinheit in Datenverbindung stehende Speichereinheit,
ermittelt in Abhadngigkeit zumindest eines in der Speichereinheit
hinterlegten statischen Datensatzes ein Modell des bewegbaren
Mobelteiles 2, das bewegbare Mobelteil 2 wird ausgehend von
einer partiellen oder vollstandigen Offnungsstellung 30 und
einer SchlieRstellung manuell in Richtung der SchlieBstellung
bewegt oder vice versa und der Mikrokontroller 37 berechnet in
Abhangigkeit zumindest eines dynamischen Datensatzes eine
prognostizierte Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mobelteiles

2 entlang der Fihrungsvorrichtung 3.

Der statische Datensatz kann beispielsweise eine Masse des
bewegbaren Mobelteiles 2, eine Reibung des bewegbaren
Mobelteiles 2 an der Fihrungsvorrichtung 3, eine Dimensionierung
des bewegbaren Mobelteiles 2, eine Beladung in dem bewegbaren
Mobelteil 2, eine Dimensionierung der Fihrungsvorrichtung 3,
eine Wegstrecke 13 entlang der Fihrungsvorrichtung 3,

Toleranzgrenzen et cetera umfassen.

Die Wegstrecke 13 kann im Allgemeinen durch einen Auszugsweg fir
das bewegbare Mobelteil 2 oder eine Langserstreckung der
Zahnstange 9 bedingt sein, {iber welche zumindest partiell ein
Antrieb durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 iUber eine
automatisierte Ansteuerung erfolgt. Ein Antrieb iber die
Wegstrecke 13 ist mdglich; ein Antrieb liber Teilbereiche der

Wegstrecke 13 ist bevorzugt.

Der dynamische Datensatz kann beispielsweise einen von dem

bewegbaren Mobelteil 2 relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1

18/83



18

zuriickgelegten Absolutweg, eine Geschwindigkeit des bewegbaren
Mobelteiles 2, eine Beladung in dem bewegbaren Mobelteil 2, ein
(im Allgemeinen iUber eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52
ermitteltes) Beschleunigungsprofil des bewegbaren Mobelteiles 2,
einen Beschleunigungsweg des bewegbaren Mdbelteiles 2, eine
kinetische Energie des bewegbaren Mobelteiles 2 et cetera

umfassen.

Der statische Datensatz oder der dynamische Datensatz kann in
einer Referenzfahrt des bewegbaren Mobelteiles 2 oder iuber eine
Vielzahl an Referenzfahrten - gegebenenfalls mit variierenden
Beladungen des bewegbaren Mobelteiles 2 - bestimmt werden. Es
ist alternativ oder in Erganzung moglich, statische Datensatze
in einer Speichereinheit ohne Referenzfahrt zu hinterlegen und
statische Datens&atze oder dynamische Datensatze mit in der
Speichereinheit hinterlegten Datensatze zu vergleichen oder in

Abhangigkeit hinterlegter Datenséadtze zu korrigieren.

Die folgenden Aspekte sind bei dieser Ausfihrungsform

vorgesehen, miissen jedoch nicht zwingend umgesetzt werden:

Der Mikrokontroller 37 trifft in Abhangigkeit der
prognostizierten Bewegungstrajektorie eine Entscheidung, ob die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 das bewegbare Mobelteil 2 mit
Kraft beaufschlagen soll, oder ob das bewegbare Mobelteil 2
manuell in einem Freilaufbereich bewegbar sein soll. Der
Elektromotor 7 umfasst eine Freilaufkupplung 29, mit welcher
eine Kraftibertragung von dem Elektromotor 7 auf das bewegbare

Mobelteil 2 im Freilaufbereich getrennt wird.

Der Mikrokontroller 37 berechnet in Abhangigkeit des zumindest
einen statischen Datensatzes und des zumindest einen dynamischen
Datensatzes, ob das bewegbare Mdbelteil 2 die SchlieBstellung

ohne Kraftbeaufschlagung iiber die elektrische
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Antriebsvorrichtung 6 erreicht, wobeil eine Geschwindigkeit des
bewegbaren Mobelteiles 2 mit Eintritt in die SchlieRstellung in
Abhadngigkeit einer Dampfleistung einer an dem bewegbaren
Mobelteil 2 oder dem feststehenden Mobelteil 1 angeordneten

Dampfvorrichtung 12 ermittelt wird.

Der Mikrokontroller 37 definiert in Abhangigkeit der
prognostizierten Bewegungstrajektorie ein Geschwindigkeitsprofil
fir den iiber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 vermittelten
Antrieb des bewegbaren Mobelteiles 2, wobeli die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 das bewegbare Mobelteil 2 in Abhangigkeit
des Geschwindigkeitsprofils mit Kraft beaufschlagt. Das
Geschwindigkeitsprofil wird in Abhangigkeit des zumindest einen
statischen Datensatzes oder des zumindest einen dynamischen
Datensatzes erstellt, wobeil das bewegbare Mobelteil 2 bei einer
Geschwindigkeit des bewegbaren Mébelteiles 2 unterhalb des
Geschwindigkeitsprofils mit Energie beaufschlagt wird und bei
einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mébelteiles 2 oberhalb des
Geschwindigkeitsprofils durch die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 gebremst wird sowie bei einem
vordefinierten Geschwindigkeitsschwellwert oder einem
vordefinierten Positionsschwellwert eine Kraftibertragung auf

das bewegbare Mobelteil 2 initiiert wird.

Dem Mikrokontroller 37 ist ein Lernalgorithmus in Form einer
kiinstlichen Intelligenz umfassend ein neuronales Netzwerk mit
maschinellem Lernen oder Deep Learning hinterlegt, wobei mit dem
Lernalgorithmus die prognostizierten Bewegungstrajektorien einer
Historie analysiert und miteinander verglichen werden. Die
Historie an prognostizierten Bewegungstrajektorien wird in
Abhadngigkeit der jeweiligen statischen Datensatze oder
dynamischen Datensdtze fiur zukinftig zu prognostizierende

Bewegungstrajektorien, zukinftige Geschwindigkeitsprofile oder
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zukiinftige Entscheidungen zur Kraftbeaufschlagung des bewegbaren

Mobelteiles 2 herangezogen.

Als Trainingsdaten flr die kinstliche Intelligenz werden
Bewegungsablaufe des bewegbaren Mobelteiles 2 entlang einer
Fihrungsvorrichtung 3 genutzt. Besonders vorteilhaft hat sich
erwiesen, wenn unterschiedliche Fihrungsvorrichtungen 3 und
variierende Kraftbeaufschlagungen oder Beladungen des bewegbaren
Mobelteiles 2 zum Training des Lernalgorithmus verwendet werden.
Bewegungsablaufe an der konkret vorliegenden Fihrungsvorrichtung
sowie dem spezifischen bewegbaren Mobelteil 2 kdnnen zu
Lernzwecken den Trainingsdaten — insbesondere kontinuierlich -

hinzugefiigt werden.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 verbleibt bei einer
Bewegung des bewegbaren Mobelteiles 2 stationar an der
Korpusschiene 4 und steht in stetiger Verbindung mit der an der

Ladenschiene 5 angeordneten Zahnstange 9.

Das bewegbare Mobelteil 2 ist lber die Ladenschiene 5 ausgehend
von der Offnungsstellung 30 oder einer Stellung zwischen der
Offnungsstellung 30 und der SchlieBstellung iiber eine gesamte
Wegstrecke 13 bis zu der SchlieRstellung und zu der
Offnungsstellung 30 oder nur iber einen Teilbereich der
Wegstrecke 13 durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6
antreibbar, wobeili eine Kraftbeaufschlagung durch die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 ausgehend von der Schlieflstellung in
Richtung der Offnungsstellung 30 durch Uberdriickbewegung des
bewegbaren Mobelteiles 2 oder {iber einen ausschlieRlich
elektronischen Auslésesensor 59 initiiert wird. Das bewegbare
Mobelteil 2 ist in einem nicht angetriebenen Teilbereich der
Wegstrecke 13 in einem Freilaufbereich manuell bewegbar, sodass
keine Kraftbeaufschlagung vom Elektromotor 7 auf das bewegbare

Mobelteil 2 erfolgt.
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Angetriebene Teilbereiche der Wegstrecke 13 haben sich in

Richtung der Offnungsstellung 30 - insbesondere ausgehend von
der SchlieRstellung — zwischen 50 mm und 150 mm und in Richtung
der SchlieBstellung — insbesondere ausgehend von der
vollstandigen Offnungsstellung 30 — zwischen 5 mm und 20 mm als

besonders glinstig erwiesen.

FEine BRewegung des bewegbaren Mdbelteiles 2 in Richtung der
SchlieBstellung oder der Offnungsstellung 30 kann Uber die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 gedampft, gebremst oder
gesperrt werden, wobel das bewegbare Mdbelteil 2 im Bereich der
SchlieRstellung durch eine Zuzieheinrichtung 8 mit Kraft in
Richtung der SchlieRstellung beaufschlagt wird. Eine
Zuzieheinrichtung 8 ist jedoch nicht zwingend erforderlich,
wobel die Zuzieheinrichtung 8 beispielsweise durch die

elektrische Antriebsvorrichtung 6 ersetzt werden kann.

Ein Algorithmus oder ein Computerprogrammprodukt, umfassend
Befehle flir die Ausfihrung des Verfahrens kann dem
Mikrokontroller 37 oder der Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung 44 hinterlegt sein, auf einem
Datentrédgersignal Ubertragen werden oder auf einem -

insbesondere nicht fliichtigen - Datentrdger gespeichert sein.

Die Recheneinheit des Mikrokontrollers 37 oder der Steuerungs-
und/oder Regelungseinrichtung 44 ist dazu konfiguriert, in
Abhadngigkeit des zumindest einen in der Speichereinheit
hinterlegten statischen Datensatzes ein Modell des bewegbaren
Mobelteiles 2 zu ermitteln und in Abhangigkeit des zumindest
einen - gegebenenfalls in der Speichereinheit hinterlegten -
dynamischen Datensatzes eine prognostizierte

Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles 2 entlang der
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Fihrungsvorrichtung 3 zu berechnen. Die elektrische

Antriebsvorrichtung 6 umfasst die Recheneinheit.

Die Speichereinheit weist eine hinreichende Speicherkapazitat
auf, um die fiir das Modell erforderlichen Informationen
bereitzustellen. Die Recheneinheitf weist eine hinreichende
Rechenleistung auf, um das Modell in fir die Anwendung in der
Mobelbranche bendtigten Genauigkeit in Bezug auf ein auf das
bewegbare Mobelteil 2 zu transferierende Geschwindigkeitsprofil
zU berechnen. Die Speicherkapazitat und die Rechenleistung kann
in Abhangigkeit einer gewiinschten Prazision des Modelles oder
einer gewlinschten Genauigkeit eines aus dem Modell zu
generierenden Outputparameters, wie das Geschwindigkeitsprofil,

angepasst sein.

Das Geschwindigkeitsprofil umfasst bevorzugt eine Amplitude der
Beschleunigung, einen Weg der Beschleunigung, die Wegstrecke 13
oder einen Teilbereich der Wegstrecke 13 Uber welchen das
bewegbare Mobelteil 2 mit Geschwindigkeit behaftet sein soll
oder angetrieben sein soll, eine Maximalgeschwindigkeit und
dergleichen. Als Inputparameter kann beispielsweise eine
derzeitig vorliegende Beladung des bewegbaren Mobelteiles 2 oder
eine Impulslbertragung (diskret oder kontinuierlich) wvon dem
Bediener des bewegbaren Mébelteiles 2 als dynamischer Parameter

genutzt werden.

Durch das Verfahren und insbesondere den Mikrokontroller 37 oder
die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 kann eine
Unterstiitzungserkennung fiir eine Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles 2 generiert werden, wobel das bewegbare Mobelteil 2
in SchlieBrichtung oder in Offnungsrichtung beispielsweise
derart angetrieben werden kann, dass das bewegbare Mobelteil 2
im Wesentlichen geraduschlos und/oder ohne malRgebliche

Krafteinwirkung auf die Bauteilkomponenten in eine Endlage
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(SchlieBstellung oder Offnungsstellung 30) bewegt wird. Im
Allgemeinen ist ein partieller Antrieb oder ein vollstandiger
Antrieb - insbesondere {iiber die gesamte Wegstrecke 13 - in die

Endlage moglich.

Durch die gegenliber dem Stand der Technik erhdhte Funktionalitat
des Verfahren konnen - insbesondere bei wechselnden
Kraftbeaufschlagungen und/oder Beladungen des bewegbaren
Mobelteiles 2 oder variierenden Fihrungsvorrichtungen 3 -
unterwiinscht disharmonische Bewegungstrajektorien unterbunden
werden, wobeili unsachgemdl hohe oder niedrige Geschwindigkeiten
des bewegbaren Mobelteiles 2 unterbunden werden kdnnen, welche
keine Bewegung in eine gewlinschte Endlage des bewegbaren

Mobelteiles 2 ermdglichen oder BReschadigungen bedingen kdnnen.

Der Mikrokontroller 37 kann als Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung 44 aufgefasst werden oder eine solche als

Recheneinheit umfassen.

Fig. 6 zeigt, dass die elektrische Antriebsvorrichtung 6 eine
Vielzahl an gegenliber dem feststehenden Mobelteil 1 stationédre
Beleuchtungsmittel 31 umfasst, wobei im Allgemeinen auch
lediglich ein Beleuchtungsmittel 31 vorgesehen sein kann. Das
Beleuchtungsmittel 31 ist an der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 angeordnet.

Fin Beleuchtungsmittel 31 liegt in Form einer Lampe 38 - als
LED-Lampe ausgebildet - vor und ist in der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 bereichsweise in dem Gehduse 47 der

elektrischen Antriebsvorrichtung 6 integriert.
FEin weiteres Beleuchtungsmittel 31 liegt in Form eines

leistenartigen Leuchtmittel 40 - als LED-Leiste ausgestaltet -

vor und ist unmittelbar an der elektrischen Antriebsvorrichtung

24783



24

6 angeordnet. In punktierter Linie ist angedeutet, dass das
weitere Beleuchtungsmittel 31 auch beispielsweise in Form eines
flachigen Leuchtmittel 39 - hierbei als LED-Flache vorgesehen -
vorliegen kann. Zum Reispiel kann das weiltere Beleuchtungsmittel
31 auch mittelbar an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
angeordnet sein - beispielsweise durch eine Anbindung einer (aus
Ubersichtlichkeitsgriinden nicht dargestellten) Stromleitung 32

an die Stromleitung 32 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6.

Die Beleuchtungsmittel 31 sind derart an einer Unterseite der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 orientiert, dass durch die
Beleuchtungsmittel 31 die weiteren bewegbaren Mobelteile 42
beleuchtbar sind, wobei die Beleuchtungsmittel 31 an der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 des ersten bewegbaren
Mobelteiles 41 angeordnet sind. Die Releuchtungsmittel 31 kdnnen
Jjedoch im Allgemeinen alternativ oder in Ergédnzung derart an der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder der Stromleitung 32 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 des ersten bewegbaren
Moeblteiles 41 angeordnet sein, dass durch die
Beleuchtungsmittel 31 das erste bewegbare Mdbelteil 41
beleuchtbar ist.

Wie in Fig. 9 und Fig. 10 noch naher erldutert wird, ist eine
Wegmesseinrichtung 33 vorgesehen, welche alternativ oder in
Ergadnzung zu dem schematisch angedeuteten Bewegungssensor 43
herangezogen werden kann, um eine relative Stellung - wie eine
vollstandige oder partielle Offnungsstellung 30 des bewegbaren
Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mobelteil 1 zu
detektieren. Die Beleuchtungsmittel 31 sind in Abh&ngigkeit der
ermittelten relativen Stellung durch eine Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung 44 oder einen Mikrokontroller 37
aktivierbar. Die Wegmesseinrichtung 33 und der Bewegungssensor
43 sind an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 angeordnet und

mit der Stromleitung 32 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
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sowle den Beleuchtungsmitteln 31 gekoppelt. Im Allgemeinen kann
alternativ oder in Ergé&nzung zur Wegmesseinrichtung 33 oder dem
Bewegungssensor 43 die Distanzsensorik 50 (siehe Fig. 1b) fiir
die Bestimmung der relativen Stellung zur Ausldsung der
Beleuchtungsmittel 31 genutzt werden. Die Anzahl an

Beleuchtungsmittel 31 ist im Allgemeinen beliebig.

Die Beleuchtungsmittel 31 sind zwischen den beiden
Korpusschienen 4 der Fihrungsvorrichtung 3 angeordnet, wobei das
leistenartige Leuchtmittel 40 seitlich zwischen den
Korpusschienen 4 verortet ist und sich vollstédndig linienfdrmig

zwischen den zwei Korpusschienen 4 hinweg erstreckt.

Zwischen den beiden Korpusschienen 4 besteht eine direkte
Stromverbindung, welche zur Beleuchtung des bewegbaren
Mobelteiles 2 genutzt werden kann, wobei die Stromverbindung
beziehungsweise die Stromversorgung lber zumindest eine der zweil
Korpusschienen 4 oder die Zahnstange 9 gefithrt ist. Die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist an einer der beiden
Korpusschienen 4 stationadr angeordnet und die Zahnstange 9 ist
zur stetigen Bewegungsiibertragung von einem Zahnrad 17 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 auf die Ladenschiene 5 an der
Ladenschiene 5 der Fihrungsvorrichtung 3 angeordnet. Die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 und die Stromleitung 32 fir
die elektrische Antriebsvorrichtung 6 und fir die
Beleuchtungsmittel 31 sind stationdr an der Fihrungsvorrichtung

3 - an der Korpusschiene 4 - angeordnet.

Uber eine Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder
einen Mikrokontroller 37 kann das bewegbare Mobelteil 2 iUber die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 mit Kraft beaufschlagt werden,
sodass die Anbindung an die Korpusschiene 4 eine Doppelfunktion
bedingt. Die Elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist dazu

ausgebildet, das bewegbare Mobelteil 2 zumindest bereichsweise
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relativ zu dem feststehenden Mdbelteil 1 zu bewegen, wobei die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 die an der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 oder der Stromleitung 32 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 angeordneten Beleuchtungsmittel 31

umfasst.

FEin exemplarisches Verfahren zum Beleuchten eines bewegbaren
Mobelteiles 2 (gegebenenfalls das weitere bewegbare Mobelteil
42) kann wie folgend expliziert werden: Das bewegbare Mobelteil
2 wird relativ zu dem feststehenden Mobelteil 1 entlang der
Fihrungsvorrichtung 3 durch die eine elektrische
Antriebsvorrichtung 6 zumindest bereichsweise automatisiert
bewegt und das an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder an
der Stromleitung 32 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6
angeordnete BReleuchtungsmittel 31 wird aktiviert, sodass das
bewegbare Mobelteil 2 durch das Beleuchtungsmittel 31 beleuchtet
wird, wobeil das bewegbare Mobelteil 2 bewegt wird und das
Beleuchtungsmittel 31 stationar verbleibt. Im Speziellen wird
das weiltere bewegbare Mobelteil 42 durch das Beleuchtungsmittel
31 in Abhangigkeit einer Bewegung des ersten bewegbaren
Mobelteiles 41 beleuchtet, wobei das Beleuchtungsmittel 31
stationar an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 des ersten
bewegbaren Mobelteil 41 verbleibt. Hierzu wird die relative
Stellung des weiteren bewegbaren Mobelteiles 42 detektierbar,
wobel das Beleuchtungsmittel 31 in Abh&ngigkeit der ermittelten
relativen Stellung iiber eine Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung 44 oder den Mikrokontroller 37 aktiviert
wird. Belspielsweise kann ein Algorithmus oder ein
Computerprogrammprodukt in der Steuerungs- und/oder
Regelungseinrichtung 44 oder dem Mikrokontroller 37 hinterlegt
sein, welcher/welches Befehle umfasst, die bei einer Ausfiihrung
durch eine Recheneinheit diese wveranlassen, aus einer
Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer

Datenverbindung steht, das Verfahren auszufiihren.
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Bevorzugt wird Licht im sichtbaren Wellenladngenbereich
emittiert, wobeil beispielsweise vorgesehen kann, dass ein
Wellenlangenbereich und/oder eine Intensitat des
Beleuchtungsmittels 31 - gegebenenfalls liber die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 oder eine Empfangseinheit der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 zur Konfiguration der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 - anderbar und/oder einstellbar ist.

Im Allgemeinen kann mit einem Beleuchtungsmitteln 31 alternativ
oder in Erganzung auch beispielsweise Licht im Infrarotbereich
zur Erwarmung oder Licht im UV-Wellenlangenbereich -
insbesondere UVC-Wellenlangenbereich - zur Entkeimung oder
Desinfektion emittiert werden. Dadurch kann Staugut oder eine
Oberfldche von unerwiinschten Mikroorganismen befreit werden oder
ein Innenraum des bewegbaren Mobelteiles 2 auf eine gewiinschte
Temperatur geregelt werden, um zum Belispiel Lebensmittel -
insbesondere in Kombination mit einer Vakuumschublade und
gegebenenfalls einstellbar - mit variierender Intensitat oder
einstellbaren Wellenladngenbereich bestrahlen zu konnen. Die
Positionierung an einer stationdren elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 oberhalb des Staugutraumes eignet sich
hierflir besonders. Eine Verriegelungsvorrichtung in Abhdngigkeit
einer Aktivierung des Beleuchtungsmittels 31 ist ebenfalls

denkbar.

Grundsatzlich ist eine Energieversorgung durch Einbringung von
Strom in das bewegbare Mobelteil 2 aufwidndig und umstédndlich, da
die Bewegung des bewegbaren Moébelteiles 2 beriicksichtigt werden
muss. Eine Beleuchtung des bewegbaren Mdbelteiles 2 hat jedoch
den Vorteil, im bewegbaren Mobelteil 2 befindliches Staugut -
insbesondere bei mangelhaften Lichtverhdltnissen oder bei Nacht
— eindeutig identifizieren zu k&nnen. Insbesondere bei einer

ortsfest an der Korpusschiene 4 angeordneten elektrischen

28/83



28

Antriebsvorrichtung 6 kann die Einbringung des Stroms iber die
Korpusschiene 4 in einer Doppelfunktion auch dazu genutzt
werden, Energie fiir die Versorgung des Beleuchtungsmittels 31 in

besonders vorteilhafter Weise zu nutzen.

Fig. 7a zeigt eine elektrische Antriebsvorrichtung 6 mit dem mit
230 V versorgbaren Elektromotor 7, wobei die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 einen plattenfdrmigen Trager 22 zur
Anordnung an der Korpusschiene 4 der Fihrungsvorrichtung 3
umfasst, wobeil der Trédger 22 eine Schragflache 72 umfasst,
welche dergestalt ist, dass die elektrische Antriebsvorrichtung
6 an einer an dem feststehenden Mobelteil 1 angeordneten
Korpusschiene 4 im montierten Zustand (vgl. Fig. 6 in Verbindung
mit Fig. 1b) kollisionsfrei ilber einen Einschwenkvorgang

montierbar ist.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 weist eine Langsrichtung
27 auf und die Schragflédche 72 des Tragers 22 ist in einem
spitzen Winkel zwischen 5° und 30° relativ zu der Langsrichtung

27 orientiert.

Die Schragfldche 72 zur Anordnung an der Korpusschiene 4 ist an
einem quer von der elektrischen Antriebseinheit 6 abstehenden
freien Ende 73 des Tréagers 22 und raumlich beabstandet von der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 sowie dem Elektromotor 7

angeordnet.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst an dem Trager 22
zwel Koppelvorrichtungen 74 zur Anbindung an eine zweite
Schnittstelle 35 der Korpusschiene 4, wobel im Allgemeinen eine
Koppelvorrichtung 74 ausreichend ist. Eine Koppelvorrichtung 74
liegt in Form eines aus einem Blech gestanzten und gebogen
Hakens 75 vor, wobel an dem Trager 22 ein welterer Haken 76 als

Gegenlager fir die Anbindung der elektrischen
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Antriebsvorrichtung 6 an der Korpusschiene 4 vorgesehen ist.
Beispielsweise kann an dem weiteren Haken 76 ein Mitnehmer 36
fir die Zuzieheinrichtung 8 oder eine AusstoBeinrichtung 11
(gegebenenfalls mit Tip-On-Funktion) angeordnet sein. Der
welitere Haken 76 kann als zweite Schnittstelle 35 genutzt

werden.

Eine weitere Koppelvorrichtung 74 liegt (analog zu den beiden
Koppelvorrichtung 74 als Haken/weiterer Haken 75, 76) als
Clipverbindung 71 vor. Die weitere Koppelvorrichtung 74 ist als
Rastbuckel 81 ausgebildet. Die elektrische Antriebsvorrichtung 6
kann iUber den Rastbuckel 81 und den Trédger 22 translatorisch an
die Korpusschiene 4 aufgesteckt werden und liber die beiden Haken
in einem Einschwenkvorgang lagesicher an der Korpusschiene 4
fixiert werden, wobei im Allgemeinen bereits iUber den Rastbuckel

81 eine lagesichere Fixierung erfolgen kann.

Der Rastbuckel 81 kann im Zuge einer Montage - bedingt durch
eine seitlich daneben vorgesehene Aussparung im Material -
elastisch in eine korrespondierende Vertiefung zur Fixierung
eintauchen. Zwischen den Haken 75, 76 ist ein Fortsatz
ersichtlich, welcher als Drehachse fir eine Rotationsbewegung
nach translatorischer Kontaktierung agiert. Im Allgemeinen kann
eine Fixierung auch beispielsweise durch einen einrastbaren Steg
lber eine rein translatorische Bewegung im Sinne einer

Clipverbindung vorgesehen sein.

Die Koppelvorrichtung 72 in Form des Hakens 75 Uberlappt mit
einer Offnung 77 des Tragers 22. Die Offnung 77 weist hierbei
eine Doppelfunktion in Verbindung mit einem Fertigungsprozess
des Tragers 22 auf, da die Offnung 77 beispielsweise als
Haltevorrichtung (zum Beispiel fir ein Handling oder eine
Beschichtung) in der Produktion genutzt werden kann. Die Offnung

77 kann im Allgemeinen alternativ oder in Erganzung auch an der
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Korpusschiene 4 angeordnet sein, wobei auch hier die
Doppelfunktion in Bezug auf die Verbindung sowie dem
Herstellungsverfahren genutzt werden kann. Der Haken 75 ragt
durch die Offnung 77 des Tragers 22 (oder der Korpusschiene 4).
Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 kann im Allgemeinen
mittelbar Uber den Trager 22 an der Korpusschiene 4 angeordnet
werden. Der Trager 22 kann mehrteilig ausgebildet sein. Der
Haken 75 oder der Rastbuckel 81 kann im Allgemeinen als
kinematische Umkehr an der Korpusschiene 4 angeordnet sein. Die
Offnung 77 oder eine Mehrteiligkeit des Tragers 22 ist im
Allgemeinen nicht erforderlich. Bevorzugt liegt eine Offnung 77
in der Korpusschiene 4 vor, in welche der Haken 75 eingreift,
wobel diese Offnung 77 die Position der Korpusschiene 4 in einer
Anlage zur Fertigung der Korpusschiene 4 definiert. An dem Haken

74 kann eine weitere Bewegungstechnologie angebunden werden.

FEin exemplarisches Verfahren zum Nachriisten der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 an der Fihrungsvorrichtung 3 im eigebauten
Zustand der Fihrungsvorrichtung 3 kann wie folgend expliziert
werden: Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 zur zumindest
bereichsweise automatisierten Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles 2 wird bereitgestellt und die Fihrungsvorrichtung 3
wird an dem feststehenden Mobelteil 1 (siehe Fig. la) zur
Fihrung des bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem
feststehenden Mdbelteil 1 montiert, wobeil gegebenenfalls eine
AusstoBeinrichtung 11, eine Zuzieheinrichtung 8, ein Mitnehmer
36 fir die AusstoReinrichtung 11 oder ein Mitnehmer 36 fiir die
Zuzieheinrichtung 8 von der Fihrungsvorrichtung 3 entfernt wird.
AnschlieBend wird die elektrische Antriebsvorrichtung 6 im
Wesentlichen vollstandig (gegebenenfalls mit nach unten
Uberstehender Mobelteilfront 23) unterhalb des zu bewegenden
bewegbaren Mobelteiles 2 an der zweiten Schnittstelle 35 der
Korpusschiene 4 angeordnet und die Zahnstange 9 wird zur

Kraftiibertragung von der elektrischen Antriebsvorrichtung ¢ auf
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die Ladenschiene 5 an der ersten Schnittstelle 34 der

Ladenschiene 5 angeordnet.

Die erste Schnittstelle 34 der Ladenschiene 5 kann im

Allgemeinen durch eine Zuzieheinrichtung 8 gegeben sein.

An der zweiten Schnittstelle 35 kann eine
Verriegelungsvorrichtung 69 (schematisch in punktierten Linien
angedeutet) zur Sperrung einer Bewegung des bewegbaren
Mobelteiles 2 gegeniiber dem festsehenden Mobelteil 1 und ein
Mitnehmer 36 fiir eine AusstoBeinrichtung 11 angeordnet sein. Der
Mitnehmer 36 fiir die in dieser Ausfiihrungsform vorgesehene
Zuzieheinrichtung 8 ist in punktierter Linie an der zweiten

Schnittstelle angedeutet.

Die Schragfldche 72 reduziert die Gefahr einer Kollision mit dem
feststehenden Mobelteil 1 oder der Korpusschiene 4 im Zuge der
Montage der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 an der
Korpusschiene 4, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 als
Add-0On an bestehende Fihrungsvorrichtungen 3 angebunden werden
kann. Die Zahnstange 9 (oder Aquivalente) kann ebenfalls
nachtrédglich an die Ladenschiene 9 zur Bewegungsvermittlung von
der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 auf das bewegbare
Mobelteil 2 gekoppelt werden. Die Schnittstellen 34, 35 in
Verbindung mit den daran anzuordnenden Bauteilkomponenten
umfassen daher eine Multifunktion - einerseits fiir die
Gewadhrleistung einer benutzerfreundlichen Nachriistbarkeit und
andererseits zur Anbindung einer Vielzahl an flexibel
austauschbaren sowie variierenden Bewegungstechnologien. Mehrere
Schnittstellen flir eine Vielzahl an Bewegungstechnologien kann
dadurch vermieden werden, wobel einzelne Bewegungstechnologien
als Add-On montagefreundlich angebunden werden k&nnen.
Zusédtzlicher BRauraum fiir die Anordnung der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 muss nicht bereitgestellt werden, wobei
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zudem die Energieversorgung fir das bewegbare Mobelteil 2 sowie
eine hinreichende Bewegungsibertragung auf das bewegbare

Mobelteil 2 erleichtert wird.

Damit verbunden ist ein zweiter (ilber einen Synergieeffekt der
technischen Wirkungen verbundener) Aspekt, welcher eine
komfortable sowie (insbesondere im Sinne von zur Verfigung
stehendem Stauraum) ressourcensparende Anbringung der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 betrifft, wobei -
insbesondere iber die Anbindung an der Korpusschiene 4 und/oder
durch eine zweckdienliche Getriebeausgestaltung und/oder Wahl
des Elektromotors 7 - die elektrische Antriebsvorrichtung 6 in
kompakter beziehungsweise schmaler Ausfihrung unterhalb des
bewegbaren Mobelteiles 2 lokalisiert werden kann. Dadurch kann
eine Tiefe des feststehenden Mdbelteiles 1 optimal ausgenutzt
werden und eine bewegbare Stromversorgung ist nicht

erforderlich.

Fig. 7b unterscheidet sich von Fig. 7a lediglich dahingehend,
dass die elektrische Antriebsvorrichtung 6 in perspektivischer

Ansicht dargestellt ist.

Der Elektromotor 7 ist innerhalb eines Gehduses 47 mit einer
Dicke 67 in vertikaler Richtung 15 in Gebrauchsstellung 14 der
Anordnung unterhalb von 100 mm angeordnet. Es ist mdglich,
Dicken 67 unterhalb von 80 mm zu bewerkstelligen. Die Dicke 67
liegt bevorzugt unterhalb von 60 mm (und ist auch unterhalb wvon
40 mm denkbar), sodass bei herkdommlichen Mdbeln eine
Mobelteilfront 23 unter die Unterseite der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 ragt.

Fig. 8a zeigt, dass der Elektromotor 7 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 in Form eines bilrstenlosen

AuBenlaufermotors 66 vorliegt, wobei im Allgemeinen auch
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birstenbehaftete AuBenlaufermotoren 66, Scheibenlaufermotoren
oder Stabmotoren vorgesehen sein konnen. AuBlenldufermotoren und
Scheibenlaufermotoren weisen eine besonders flache Bauweise auf

und sind daher bevorzugt.

Der Elektromotor 7 ist an eine Vielzahl an Getriebestufen 55 mit
Zahnrddern 17 zum Antrieb des bewegbaren Mdbelteiles 2
angebunden. Uber eine Konfiguration der Getriebestufen 55 kann
eine Dicke 67 weiter reduziert und auch die weiteren

Dimensionierungen kompakt ausgefiihrt werden.

Fig. 8b unterscheidet sich von Fig. 8 lediglich dahingehend,
dass die in Wirkverbindung mit dem Elektromotor 7 stehenden
Bauteilkomponenten der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 aus

einem gednderten Blickwinkel betrachtet werden.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst eine
Datenschnittstelle 63 zur kabelgebundenen Ubermittlung zumindest
eines in einer Speichereinheit hinterlegten digitalen
Datensatzes, wobeil die Datenschnittstelle 63 im Allgemeinen
alternativ oder in Ergé&nzung zur funksignalibertragenden

Ubermittlung des digitalen Datensatzes ausgestaltet sein kann.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst einen
Ausldsesensor 59 zur Aktivierung des Elektromotors 7 fir eine
SchlieRstellung des bewegbaren Mobelteiles 2, wobei die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 ein in der Darstellung
demontiertes Gehduse 47 aufweist und der Ausldsesensor 59 an dem
Gehduse 47 zur Kontaktierung des bewegbaren Mobelteiles 2 in
Gebrauchsstellung 14 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6

angeordnet ist.

Der Auslosesensor 59 umfasst einen StoRel 60 und einen

Mikroschalter 61, welcher taktil und elektronisch iUber den
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Mikroschalter 61 auslosbar ist. Ein ausschlieRlich elektronisch
betédtigbarer Ausldsesensor 59 kann alternativ oder in Erganzung

vorgesehen sein.

Fig. 9 zeigt eine Wegmesseinrichtung 33 fir die Anordnung, wobeil
die Wegmesseinrichtung 33 zur Bestimmung einer Position des
bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mobelteil
1 ausgebildet ist und durch die Wegmesseinrichtung 33 die
Position in Form eines zurilickgelegten Absolutweges des
bewegbaren Mobelteiles 2 gegeniiber dem feststehenden Mdbelteiles

1 eindeutig ermittelbar ist.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 umfasst einen mit 230 V
versorgbaren Elektromotor 7 zur zumindest bereichsweise
automatisierten Bewegung des bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu
dem feststehenden Mobelteil 1, wobeil die Wegmesseinrichtung 33
an der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 angeordnet ist
beziehungsweise einen integralen Bestandteil der
Antriebsvorrichtung 6 in Wechselwirkung mit dem Elektromotor 7
darstellt sowie in dem Gehduse 47 der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 integriert ist. Eine Anordnung innerhalb

des Gehéduses 47 ist jedoch nicht zwingend erforderlich.

Das bewegbare Mobelteil 2 ist entlang der Fihrungsvorrichtung 3
relativ zu dem feststehenden Mébelteil 1 {iber die Wegstrecke 13
zwischen der SchlieBstellung und der Offnungsstellung 30
translatorisch bewegbar und iilber die gesamte Wegstrecke 13 durch
die elektrische Antriebsvorrichtung 6 antreibbar. Die
Wegmesseinrichtung 33 ist zur Bestimmung einer Position des
bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mobelteil
1 vorgesehen, wobei eine relative Stellung iber die

Wegmesseinrichtung 33 eindeutig ermittelbar ist.
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Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst zur Bestimmung der Position
Potentiometer 49 in Form von Drehpotentiometer, wobei sich in
der zugrundeliegenden Elektronik Hall-Sensoren (Magnet in
Verbindung mit Hall-Elektronik) als besonders glinstig erwiesen
haben. Alternativ oder in Erganzung kann eine Distanzsensorik 50
— beispielsweise ein Distanzlaser - vorgesehen sein. Die
Distanzsensorik 50 kann im Allgemeinen auch rdumlich von der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 beabstandet lokalisiert sein.
Die Wegmesseinrichtung 33 ist an der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 angeordnet.

Der Absolutweg wird ausgehend von einer vordefinierten
Referenzposition aus bestimmt, wobei die Referenzposition in
Form einer Relativstellung zwischen dem bewegbaren Mdbelteil 2
und dem feststehenden Mobelteil 1 - in diesem
Ausfihrungsbeispiel als Anschlag 51 fir die Erkennung einer
Endlage des bewegbaren Mdbelteiles 2 gegeben - oder einer
Referenzstellung der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 - in
dieser Ausfihrungsform als eine Ausgangsstellung der Zahnrader

17 in Verbindung mit dem Elektromotors 7 gegeben - vorliegt.

Es ist eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52 in Form eines an
dem Elektromotor 7 angeordneten Potentiometers 49 oder
integriert in einer Steuerungs- und/oder Regelungsreinrichtung
44 oder einem Mikrokontroller 35 vorgesehen. Die
Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52 wird zur Bestimmung einer
Geschwindigkeit des bewegbaren Mébelteiles 2 relativ zu dem
feststehenden Mobelteil 1 genutzt, wobei das bewegbare Mdobelteil
2 durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 mit einem an die
ermittelte Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 und/oder
den ermittelten Absolutweg angepassten Geschwindigkeitsprofil

angetrieben werden kann.

Die Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder der

Mikrokontroller 37 kann herangezogen werden, um den Elektromotor
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7 bei einer vordefinierten und durch die
Geschwindigkeitsmesseinrichtung 52 ermittelten Geschwindigkeit
oder bei einem vordefinierten und durch die wenigstens eine

Wegmesseinrichtung 33 ermittelten Absolutweg zu aktivieren.

Die Position in Form des zurilickgelegten Absolutweges wird als
dynamischer Datensatz und die Geschwindigkeit als dynamischer
Datensatz zur Simulation des Modelles iber die Recheneinheit des
Mikrokontrollers 37 oder der Steuerungs- und/oder
Regelungseinheit 44 zumindest temporar der Speichereinheit

hinterlegt.

Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst einen ersten Positionssensor
53 in Form Sensorrades als Zahnrad 17 ausgebildet und einen
welteren Positionssensor 54 in Form eines weiteren Sensorrades
als Zahnrad 17 ausgebildet, wobei der Absolutweg liber eine
relative Rotationsstellung der Positionssensoren 53, 54

eindeutig bestimmtbar ist.

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

vermittelbar.
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Die Sensorrader als Positionssensoren 53, 54 sind als Zahnrader
17 ausgebildet, welche jedoch nicht fir den Eingriff der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in die Zahnstange 9
erforderlich sind. Der Durchmesser 56 des ersten Sensorrades
weicht von einem Durchmesser 56 des zweiten Sensorrades ab,
wobel durch die Wegmesseinrichtung 33 ein Absolutweg bis 1200 mm

eineutig bestimmbar ist.

Der Absolutweg des bewegbaren Mobelteiles 2 wird ausgehend von
einer Referenzstellung Uber eine Summe oder eine Differenz aus
Drehwinkeln der beiden Positionssensoren 53, 54 bestimmt, sodass
eine Distanzierung zwischen dem bewegbaren Mobelteil 2 und dem

feststehenden Mobelteil 1 eindeutig berechenbar ist.

Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst eine Magnetlagerung 57 iiber
das Gehéduse 47 der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 und ein
Kunststoffteil 58. Das Kunststoffteil 58 agiert als

Doppelfunktion als Platine fir einen Mikrokontroller 37.

Die Wegmesseinrichtung 33 umfasst einen taktilen Ausldsesensor
59 in Form eines StoRels 60 und eines Mikroschalters 61, wobeil
im Allgemeinen auch anderweitige Ausldsesensoren 59 vorgesehen
sein konnen, welche keine mechanische Ausldsung erfordern,
sodass ein Frontspalt zwischen dem bewegbaren Mobelteil 2 und
dem feststehenden Mobelteil 1 in SchlieRstellung flr eine
Uberdriickbewegung zur elektronischen Ausldsung entfallen kann,
wodurch ein Mdbel mit einem &dsthetisch besonders ansprechendem
Erscheinungsbild erwirkt werden kann. Eine rein elektronische
Ausldsung kann beispielsweise durch Kontaktierung des bewegbaren
Mobelteiles 2 erfolgen, wobei beispielsweise ein Dricken oder
Wischen eines Benutzers des bewegbaren Mobelteiles an einer

Mobelteilfront 23 detektiert wird.
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Die Wegmesseinrichtung 33 ist zusammen mit der elektrische
Antriebsvorrichtung 6 stationdr an der Korpusschiene 4
angeordnet, wobei eine Bewegungsiibertragung der elektrischen
Antriebsenergie auf die an der Ladenschiene 5 angeordneten
Zahnstange 9 erfolgt, um eine Kraftiilbertragung iiber die gesamte
Wegstrecke 13 oder ausgehend von einem beliebigen Punkt entlang
der Wegstrecke 13 iUber einen Teilbereich der Wegstrecke 13

vermitteln zu konnen.

Die Wegmesseinrichtung 33 ist in Gebrauchsstellung 14 der
Anordnung vollstandig unterhalb des bewegbaren Mobelteiles 2
mittelbar tUber die elektrische Antriebsvorrichtung 6 an der
Korpusschiene 4 angeordnet. Gegebenenfalls kann eine
Mobelteilfront 23 des bewegbaren Mobelteiles 2 unter die
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 oder die Wegmesseinrichtung
33 ragen, um beispielsweise den Ausldsesensor 59 zu
kontaktieren. Zumindest ein Boden des bewegbaren M&belteiles 2
ist jedoch oberhalb der elektrischen Antriebsvorrichtung 6

angeordnet.

Beide Zahnrader 17 fir die Positions- oder
Geschwindigkeitsbestimmung weisen einen Mikrochip auf. Ein
welteres Zahnrad 17 Ubertragt die Energie des Elektromotors 7

auf die Zahnstange 9.

Die elektrische Antriebsvorrichtung 6 ist zumindest abseits
einer SchlieBstellung des bewegbaren Mobelteiles 2 kontaktlos zu
dem bewegbaren Mébelteil 2 an der Flihrungsvorrichtung 3

angeordnet.

Anhand Fig. 10 wird ein exemplarisches Verfahren zum Bewegen des
bewegbaren Mobelteiles 2 relativ zu dem Mobelteil 1 zumindest
bereichsweise entlang der Wegstrecke 13 des bewegbaren

Mobelteiles 2 zwischen einer SchlieRstellung und einer
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partiellen oder vollstandigen Offnungsstellung 30 des bewegbaren
Mobelteiles 2 durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 und
einer Wegmesseinrichtung 33 expliziert: Uber die
Wegmesseinrichtung 33 wird eine Position des bewegbaren
Mobelteiles 2 relativ zu dem feststehenden Mobelteil 1 als
zurlickgelegter Absolutweg des bewegbaren Mobelteiles 2 gegenliber
dem feststehenden Mobelteil 1 eindeutig bestimmt und das
bewegbare Mobelteil 2 wird durch die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 zwischen der SchlieBRstellung und der
Offnungsstellung 30 entlang der Fihrungsvorrichtung 3 iilber einen
Teilbereich der Wegstrecke 13 in Abhadngigkeit des durch die
Wegmesseinrichtung 33 ermittelten Absolutweges translatorisch
bewegt. Ein Antrieb der Ladenschiene 5 lber die gesamte
Wegstrecke 13 ist durch die stetige Kopplung zwischen Zahnstange
9 und elektrischer Antriebsvorrichtung 6 im Allgemeinen m&glich,

Jjedoch nicht zwingend erforderlich.

Im Verfahren kann der Absolutweg ausgehend von einer
vordefinierten Referenzposition aus, Uber eine relative Stellung
der Positionssensoren 53, 54 sowie ausgehend von einer
Referenzstellung Uber eine Summe oder Differenz aus Drehwinkeln
der Positionssensoren 53, 54 als Distanzierung zwischen dem
bewegbaren Mobelteil 2 (im Allgemeinen der Ladenschiene 5) und
dem feststehenden Mobelteil 1 (im Allgemeinen der Korpusschiene

4) eindeutig ermittelt werden.

Uber eine Steuerungs- und/oder Regelungseinrichtung 44 oder
einen Mikrokontroller 37 kann das bewegbare Mobelteil 2 mit
einem an die ermittelte Geschwindigkeit oder den ermittelten
Absolutweg angepassten Geschwindigkeitsprofil angetrieben
werden, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung 6 bei einer
vordefinierten Geschwindigkeit oder bei einem vordefinierten
RAbsolutweg aktiviert wird. Beispielsweise kann ein Algorithmus

oder ein Computerprogrammprodukt hinterlegt sein,
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welcher/welches Befehle umfasst, die bei einer Ausfiihrung durch
eine Recheneinheit diese veranlassen, aus einer Speichereinheit,
welche mit der Recheneinheit in einer Datenverbindung steht, das

Verfahren auszufiihren.

Durch die Wegmesseinrichtung 33 und insbesondere durch die
eindeutig bestimmbare relative Stellung zwischen feststehendem
Mobelteil 1 beziehungsweise Korpusschiene 4 und bewegbarem
Mobelteil 2 beziehungsweise Ladenschiene 5 kann gewdhrleistet
werden, dass selbst nach einem Stromausfall oder einer
anderweitigen Storung eindeutig ermittelt werden kann, an
welcher Position sich das bewegbare Mobelteil 2 entlang der
Wegstrecke 13 der Flhrungsvorrichtung 3 befindet. Der
zuriickgelegte Absolutweg kann ohne Referenzfahrt eindeutig
berechnet werden, wodurch ein sachgemdRer Betrieb und
insbesondere ein an die Position abgestimmter Antrieb in

besonders storungsresistenter Art und Weise gewdhrleistbar ist.

Darliber hinaus kann {iber die bestimmte Position eine sachgemaBe
Erkennung, ob das bewegbare Mobelteil 2 durch die elektrische
Antriebsvorrichtung 6 mit Kraft in Richtung der SchlieRstellung
oder der Offnungsstellung 30 beaufschlagt werden soll,
sichergestellt werden. Beispielsweise kann anhand der Position
und gegebenenfalls {iber die Geschwindigkeit festgestellt werden,
ob der Benutzer des bewegbaren Mdbelteiles 2 das bewegbare
Mobelteil 2 in einem Freilaufbereich bewegen will oder einen
Antrieb in SchlieBrichtung oder Offnungsrichtung wiinscht. Zudem
kann ein auf das bewegbare Mobelteil 2 zu Ubertragenes
Geschwindigkeitsprofil angepasst werden, sodass eine
individuelle Geschwindigkeit flir jedwede Position entlang der
Fihrungsvorrichtung individuell vermittelt werden kann. Die
Position kann eine zusatzliche Information bereitstellen, ob das
bewegbare Mobelteil 2 in dem Freilaufbereich (gegebenenfalls

bidirektional) frei beweglich oder iUber die elektrische
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Antriebsvorrichtung (in SchlieBrichtung oder Offnungsrichtung)
angetrieben werden soll sowie in welchem MaR die
Kraftbeaufschlagung erfolgen beziehungsweise mit welchem
Geschwindigkeitsprofil das bewegbare Mdbelteil 2 bewegt werden
soll.

Fig. 11 und Fig. 12 zeigen Bauteilkomponenten der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6, wobei in Fig. 11 in dem vergroRerten
Detailausschnitt ein in dem Geh&use 47 integrierter Schutzkdrper
78 ersichtlich ist, welcher das Getriebe - insbesondere eine
Getriebestufe 55 - vor einem Abrieb durch einen Riemen

(Antriebsriemen 79) schiutzt.

In Fig. 12 ist der Riemenantrieb in Verbindung mit dem
Elektromotor 7 vergrdBert dargestellt, wobeil zweil Riemenspanner
80 vorgesehen sind, welche eine fiir den Antrieb der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 ginstigen Spannung vermitteln. Im
Allgemeinen kann auch lediglich ein Riemenspanner 80 oder
mehrere Riemenspanner 80 vorgesehen sein, wobeil sich zweil an
gegeniiberliegenden Seiten des Antriebsriemen 79 angeordnete

Riemenspanner 80 als besonders vorteilhaft erwiesen haben.

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

Der Elektromotor 7 kann im Allgemeinen eine Uberlastkupplung 68
umfassen, welche lediglich schematisch durch eine punktierte
Linie angedeutet ist, da diese nicht zwingend als eigene

Bauteilkomponente erforderlich ist.

Fig. 13b unterscheidet sich von Fig. 13a lediglich durch eine

Ansicht aus geanderter Blickrichtung.
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Fig. 14a und Fig. 14b zeigen eine Freilaufkupplung 29 als
Bauteilkomponente umfassend zweil Zahnrader 17, welche als
Getriebestufen 55 agieren kénnen. Die Freilaufkupplung 29 ist im

Allgemeinen nicht selbsthemmend.

Technische Details zu einer derartigen Freilaufkupplung 29 -
insbesondere Schlingfederfreilaufkupplung - kénnen der

EP 2 086 372 B2 entnommen werden.

Da die Freilaufkupplung 29 in der elektrischen
Antriebsvorrichtung 6 integriert ist, kann die Freilaufkupplung

29 stationdr an der Korpusschiene 4 verortet bleiben.

Konkret umfasst die elektrische Antriebsvorrichtung 6 die
Freilaufkupplung 29, mit welcher das bewegbare Mdbelteil 2 in
SchlieBrichtung und in Offnungsrichtung - beispielsweise in
Abhangigkeit einer Geschwindigkeit des bewegbaren Moébelteiles 2
oder einer Position des bewegbaren Mébelteiles 2 - entlang der
Wegstrecke 13 von einem Antrieb iUber den Elektromotor 7
entkoppelbar ist. Durch die Freilaufkupplung 29 kann das
bewegbare Mobelteil 2 zwischen einer Offnungsstellung 30 und
einer SchlieBstellung - zum Beispiel in Abhédngigkeit einer
Kraftauslibung auf das bewegbare Mdbelteil 2 - in einem
Feilaufbereich entkoppelt von einem Antrieb durch die
elektrische Antriebsvorrichtung 6 bewegbar werden oder {iiber die
Wegstrecke 13 (im Allgemeinen Teilbereiche der Wegstrecke 13)

durch die elektrische Antriebsvorrichtung 6 angetrieben werden.

Eine Uberlastkupplung 68 kann im Allgemeinen ebenfalls
vorgesehen sein, welche - beispielsweise in Abhangigkeit einer
Geschwindigkeit des bewegbaren Mdbelteiles 2 oder einer Position
des bewegbaren Mobelteiles 2 - eine Entkopplung zwischen dem
Elektromotor 7 und der Zahnstange 9 ermdglicht; durch eine

doppelt ldsbare Verbindung der Zahnstange 9 (l&sbare Verbindung
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zwischen Tragereinrichtung 10 und Zahnstange 9 sowie
Zuzieheinrichtung 8) wahrend des Eingriffs des Zahnrades 17 der
elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in der Funktion als
Uberlastkupplung 68 kann auf eine integrierte Uberlastkupplung
68 verzichtet werden. Im Allgemeinen kann es ausreichend sein,
dass lediglich die Zahnstange 9 losbar an der Tragereinrichtung
10 oder lediglich die Trégereinrichtung 10 l&sbar an der

Zuzieheinrichtung 8 angeordnet ist.

Fig. 15 zeigt eine einseitig an der Fihrungsvorrichtung 3
angeordnete elektrische Antriebsvorrichtung 6, wobeil ein
welterer Ausldsesensor 65 (schematisch durch punktierte Linien
angedeutet) zur Aktivierung des Elektromotors 7 flir eine
SchlieRstellung (Aktivierung in beziehungsweise iber die
SchlieBstellung oder gegebenenfalls einer Uberdriickstellung)
eines an dem feststehenden Mobelteil 1 angeordneten bewegbaren
Mobelteiles 2 stationdr an der zweiten Mobelplatte 64 iber die
an der zweiten Mobelplatte 64 angeordneten Korpusschiene 4

angeordnet ist.

Der weitere Ausldsesensor 65 umfasst bevorzugt eine
Dampfvorrichtung 12 oder einen Puffer. Der weitere Ausldsesensor
65 kann Uber eine Funkverbindung oder eine Kabelverbindung mit
der elektrischen Antriebsvorrichtung 6 in Datenverbindung
stehen. Durch den weiteren Ausldsesensor 65 kann eine
Bearbeitung der Mobelteilfront 23 entfallen. Revorzugt wird der

weitere Ausldsesensor 65 mit dem Ausldsesensor 59 zusammen.

Die Anordnung umfasst eine Stabilisierungseinrichtung 70 zur
Seitenstabilisierung des bewegbaren Mobelteiles 2 entlang der
Fihrungsvorrichtung 3. Im Allgemeinen kann eine hinreichende
Seitenstabilisierung liber das bewegbare Mobelteil 2 an sich
generiert werden. Es ist denkbar, die Stabilisierungseinrichtung

70 an der zweilten Schnittstelle 35 (siehe Fig. 7a) anzubinden.
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An der Fihrungsvorrichtung 3 sind zwel weitere Zahnstangen 19
angeordnet, welche an den zweil Korpusschienen 4 angeordnet sind,
wobel eine Synchronisationsstange 20 zwischen den zwei weiteren
Zahnstangen 19 zur Seitenstabilisierung an den zwel weiteren
Zahnstangen 19 angeordnet ist. Die Verzahnung 18 der weiteren
Zahnstangen 19 ist in vertikaler Richtung 15 nach oben hin
ausgerichtet und steht orthogonal zu einer Ausrichtung der
Verzahnung der Zahnstange 9, wobei dies nicht zwingend

erforderlich ist.

Die Synchronisationsstange 20 mit den beiden weiteren
Zahnstangen 19 kann als gesonderte Konfiguration als Add-On
vorgesehen sein, wobei zumindest eine der drei
Bauteilkomponenten an der zweiten Schnittstelle 35, der
Zahnstange 9, der Korpusschiene 4 oder der elektrischen

Antriebsvorrichtung 6 angebunden sein kann.

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

sein.

Links in der Darstellung ist schematisch angedeutet, dass die
Zahnstange 9 eine Kopplungseinrichtung 25 umfassen kann, mit
welcher die Zahnstange 9 durch eine Zahnstangenverlangerung 26
verlangerbar ist, wobeil die Zahnstange 9 anschlieBend in
Langsrichtung 27 aus zumindest zweil Zahnstangensegmenten 28
zusammengesetzt ist. Dadurch kann eine langenverstellbare
Zahnstange 9 bereitgestellt werden, um eine Dimensionierung der
Zahnstange 9 individuell an eine Dimensionierung der

Fihrungsvorrichtung 3 oder einem Auszugsweg entlang der
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Wegstrecke 13 adjustieren zu kdnnen. Im Allgemeinen ist auch

denkbar, die Zahnstange 9 teleskopierbar auszubilden.

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

identifzierbar.

Im Diagramm ist ein Schnittpunkt der Sensorwinkel entsprechend
einer Auszugslange von circa 245 mm mit einem Quadrat
gekennzeichnet, wobei dieser Schnittpunkt drei vollstandigen
Rotationen des ersten Positionssensors 53 und fuinf vollstandigen
Rotationen des zweiten Positionssensors 54 entspricht. Die
Differenz der Rotationswinkel entspricht 36°, wodurch die
Position eindeutig definiert ist. Ein weiterer Schnittpunkt der
Sensorwinkel entsprechend eines Absolutweges von circa 165 mm
ist mit einem Kreis gekennzeichnet, wobei dieser Schnittpunkt
zwel vollstadndigen Umdrehungen des ersten Positionssensors 53
und funf vollstandigen Umdrehungen des zweiten Positionssensors
54 entspricht. Die Differenz der Rotationswinkel entspricht

144°, sodass die Position eindeutig definiert ist.

In diesem Ausfiihrungsbeispiel ist eine Signaltoleranz des ersten
Positionssensors 53 bezogen auf eine maximale Anzahl an sechs
Rotationen fiir eine eindeutige Positionsbestimmungen gleich 60°.
Analog ist eine Signaltoleranz fir den zweiten Positionssensor
54 bezogen auf maximal 10 Umdrehungen gleich 36°. Kombiniert
kann eine Toleranz auf +/- 30° fiir den ersten Positionssensor 53
und +/- 18° fiir den zweiten Positionssensor 54 reduziert werden,
welche hinreichend exakt fiir eine préazise Bestimmung des

Absolutweges iUber beide Positionssensoren 53, 54 ist. Bei
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gegebener Ubersetzung kann gegebenenfalls bei langen Wegstrecken
13 eine Redundanz an Schnittpunkten flir die Ermittlung des
Absolutweges auftreten, wobei dieser unerwiinschte Sachverhalt
durch einen Eintrag in einer Speichereinheit oder einer
variierenden Ubersetzung ausgeriaumt werden kann. Auch ist

denkbar, eine ergdnzende Sensorik heranzuziehen.

Innsbruck, am 23. Dezember 2022
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Patentanspriche

1. Recheneinheitgestiitztes Verfahren zur Bewegung eines
bewegbaren Mobelteiles (2), insbesondere Schublade, relativ
zUu einem feststehenden Mobelteil (1), insbesondere
Mobelkorpus, entlang einer Flihrungsvorrichtung (3),
insbesondere Schubladenausziehfilthrung, durch wenigstens eine,
insbesondere mit 230 V versorgbaren, elektrische
Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest bereichsweise
automatisieren Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2)
gegeniiber dem feststehenden Mdbelteil (1) iiber einen
Elektromotor (17), gekennzeichnet durch die folgenden,
vorzugsweise in chronologischer Reihenfolge durchzufithrenden,
Verfahrensschritte:

— ein Mikrokontroller (37), umfassend eine Recheneinheit
und eine in mit der Recheneinheit in Datenverbindung
stehende oder bringbare Speichereinheit, ermittelt in
Abhangigkeit zumindest eines in der Speichereinheit
hinterlegten statischen Datensatzes ein Modell des

bewegbaren Mobelteiles (2)

— das bewegbare Mobelteil (2) wird ausgehend von einer
Offnungsstellung (30) oder einer Stellung zwischen der
Offnungsstellung (30) und einer SchlieBRstellung
manuell in Richtung der SchlieBstellung bewegt
und/oder vice versa

— der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhangigkeit
zumindest eines dynamischen Datensatzes eine
prognostizierte Bewegungstrajektorie des bewegbaren

Mobelteiles (2) entlang der Fuhrungsvorrichtung (3).

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei

— der zumindest eine statische Datensatz aus folgenden
Parametern gewahlt wird: Masse des bewegbaren

Mobelteiles (2), Reibung des bewegbaren Mobelteiles
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(2) an der Fihrungsvorrichtung (3), Dimensionierung
des bewegbaren Mobelteiles (2), Beladung in dem
bewegbaren Mébelteil (2), Dimensionierung der
Fihrungsvorrichtung (3), Wegstrecke (13) entlang der
Fihrungsvorrichtung (3), Toleranzgrenzen oder
dergleichen, und/oder
— der zumindest eine dynamische Datensatz aus folgenden
Parametern gewdhlt wird: von dem bewegbaren Mobelteil
(2) relativ zu dem feststehenden Mobelteil (1)
zurlickgelegter Absolutweg, Geschwindigkeit des
bewegbaren Mébelteiles (2), Beladung in dem bewegbaren
Mobelteil (2), Beschleunigungsprofil des bewegbaren
Mobelteiles (2), Beschleunigungsweg des bewegbaren
Mobelteiles (2), kinetische Energie des bewegbaren
Mobelteiles (2) oder dergleichen,
wobel vorzugswelise vorgesehen ist, dass der zumindest eine
statische Datensatz und/oder der zumindest eine dynamische
Datensatz in wenigstens einer Referenzfahrt des bewegbaren
Mobelteiles (2), besonders bevorzugt einer Vielzahl an
Referenzfahrten mit variierenden Beladungen des bewegbaren

Mobelteiles (2), bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei der Mikrokontroller
(37) in Abhadngigkeit der prognostizierten
Bewegungstrajektorie eine Entscheidung trifft, ob die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) das
bewegbare Mobelteil (2), vorzugsweise in Richtung der
SchlieBstellung oder der Offnungsstellung (30), mit Kraft
beaufschlagen soll, oder ob das bewegbare Mobelteil (2)
manuell in einem Freilaufbereich bewegbar sein soll, wobei
vorzugswelise vorgesehen ist, dass der Elektromotor (7) eine
Freilaufkupplung (29) umfasst, mit welcher eine
Kraftibertragung von dem Elektromotor (7) auf das bewegbare

Mobelteil (2) im Freilaufbereich getrennt wird.
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Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, wobei der
Mikrokontroller (37) in Abhangigkeit des zumindest einen
statischen Datensatzes und des zumindest einen dynamischen
Datensatzes berechnet, ob das bewegbare Mobelteil (2) die
SchlieBstellung ohne Kraftbeaufschlagung lber die wenigstens
eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) erreicht, wobei
vorzugswelse vorgesehen ist, dass eine Geschwindigkeit des
bewegbaren Mobelteiles (2) mit Eintritt in die
SchlieBstellung, besonders bevorzugt in Abhangigkeit einer
Dampfleistung einer an dem bewegbaren Mébelteil (2) und/oder
dem feststehenden Mdbelteil (1) angeordneten Dampfvorrichtung

(12), ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, wobei der
Mikrokontroller (37) in Abhangigkeit der prognostizierten
Bewegungstrajektorie ein Geschwindigkeitsprofil fiur den iuber
die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
vermittelten Antrieb des bewegbaren Mobelteiles (2)
definiert, wobeli die wenigstens eine elektrische
Antriebsvorrichtung (6) das bewegbare Mobelteil (2) in
Abhangigkeit des Geschwindigkeitsprofils mit Kraft
beaufschlagt, wobeil vorzugsweise vorgesehen ist, dass
— das Geschwindigkeitsprofil in Abhangigkeit des
zumindest einen statischen Datensatzes und/oder des
zumindest einen dynamischen Datensatzes erstellt wird

und/oder

— das bewegbare Mobelteil (2) bei einer Geschwindigkeit
des bewegbaren Mobelteiles (2) unterhalb des
Geschwindigkeitsprofils mit Energie beaufschlagt wird
und/oder

— bei einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mobelteiles
(2) oberhalb des Geschwindigkeitsprofils durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)

gebremst wird und/oder

50/83



093598 39/eh
4

— bei einem vordefinierten Geschwindigkeitsschwellwert
und/oder einem vordefinierten Positionsschwellwert
eine Kraftibertragung auf das bewegbare Mdbelteil (2)

initiiert wird.

Verfahren nach wenigstens einem der vorangehenden Anspriche,
wobel dem Mikrokontroller (37) wenigstens ein
Lernalgorithmus, vorzugsweise maschinelles Lernern, Deep
Learning, neuronales Netzwerk und/oder kiinstliche
Intelligenz, hinterlegt ist, mit welchem die prognostizierten
Rewegungstrajektorien einer Historie analysiert und/oder
miteinander verglichen werden, wobel vorzugsweise vorgesehen
ist, dass die Historie an prognostizierten
Bewegungstrajektorien, besonders bevorzugt in Abhangigkeit
der jeweiligen statischen Datensatze und/oder dynamischen
Datensatze, filir zukiinftig zu prognostizierende
Bewegungstrajektorien und/oder zukinftige
Geschwindigkeitsprofile und/oder zukinftige Entscheidungen
zur Kraftbeaufschlagung des bewegbaren Mobelteiles (2)

herangezogen werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriche, wobei die

Fihrungsvorrichtung (3)

— zwel an dem feststehenden Mobelteil (1) anordnebare
oder angeordnete Korpusschienen (4) umfasst, wobei die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
bei einer Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2)
stationdr an zumindest einer der beiden Korpusschienen

(4) angeordnet verbleibt, und/oder

— zwel Ladenschienen (5) umfasst, wobeli zumindest eine
der beiden Ladenschienen (5) eine Zahnstange (9) =zur
Bewegungsiibertragung von einem Zahnrad (17) der
wenigstens einen elektrischen Antriebsvorrichtung (6)
auf die Ladenschiene (5) umfasst, wobeil die wenigstens

eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) bei einer
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Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2) zum Antrieb

stetig an der Ladenschiene (5) angeordnet verbleibt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei das
bewegbare Mobelteil (2) ausgehend von der Offnungsstellung
(30) oder einer Stellung zwischen der Offnungsstellung (30)
und der SchlieBstellung iiber eine gesamte Wegstrecke (13) bis
zu der SchlieBstellung und/oder Offnungsstellung (30) oder
nur {ber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
angetrieben wird, wobei vorzugswelise vorgesehen ist, dass
eine Kraftbeaufschlagung durch die wenigstens eine
elektrische Antriebsvorrichtung (6) ausgehend von der
SchlieBstellung in Richtung der Offnungsstellung (30) durch
Uberdriickbewegung des bewegbaren Mobelteiles (2) initiiert
wird und/oder das bewegbare Mobelteil (2) in einem nicht
angetriebenen Teilbereich der Wegstrecke (13) in einem

Freilaufbereich manuell bewegbar ist.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei

— wenigstens eine Wegmesseinrichtung (33) zur Bestimmung
einer Position des bewegbaren Mobelteiles (2) relativ
zu dem feststehenden Mobelteil (1) vorgesehen ist,
wobeli die Position in Form eines zurlickgelegten
Absolutweges des bewegbaren Mobelteiles (2) gegenliber
dem feststehenden Mdbelteiles (1) als dynamischer
Datensatz durch die wenigstens eine Wegmesseinrichtung
(33), vorzugswelse eindeutig, ermittelt wird, und/oder

— wenigstens eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52)
zur Bestimmung einer Geschwindigkeit des bewegbaren
Mobelteiles (2) relativ zu dem feststehenden Mobelteil
(1) vorgesehen ist, wobeil die Geschwindigkeit als
dynamischer Datensatz durch die wenigstens eine

Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52) ermittelt wird.
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Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei das
bewegbare Mobelteil (2) durch die wenigstens eine elektrische
Antriebsvorrichtung (6) in Richtung der Offnungsstellung (30)
ber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im Bereich
zwischen 50 mm und 150 mm und/oder in Richtung der
SchlieBstellung lber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im

Bereich zwischen 5 mm und 20 mm mit Kraft beaufschlagt wird.

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

Richtung der SchlieBstellung beaufschlagt wird.

Mikrokontroller (37) zur Ausfihrung eines Verfahrens nach
einem der vorangehenden Anspriiche umfassend eine
Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit in
Datenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit,
dadurch gekennzeichnet, dass die Recheneinheit dazu
konfiguriert ist, in Abhangigkeit zumindest eines in der
Speichereinheit hinterlegten statischen Datensatzes ein
Modell eines bewegbaren Mobelteiles (2) zu ermitteln und/oder
in Abhangigkeit eines in der Speichereinheit hinterlegten
dynamischen Datensatzes eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mobelteiles (2) entlang

einer Fihrungsvorrichtung (3) zu berechnen.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest
bereichsweise automatisierten Bewegung eines bewegbaren
Mobelteiles (2) gegenilber einem feststehenden Mobelteil (1)
ber einen Elektromotor (7) mit wenigstens einem

Mikrokontroller (37) nach dem vorhergehenden Anspruch.
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Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13, wobei
wenigstens ein, insbesondere stationdres, Beleuchtungsmittel
(31) an der wenigstens einen elektrischen Antriebsvorrichtung
(6) und/oder an einer Stromleitung (32) der wenigstens einen

elektrischen Antriebsvorrichtung (6) angeordnet ist.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13 oder 14,
umfassend
— wenigstens einen, vorzugsweise iliber wenigstens eine
Einstellvorrichtung (62) adjustierbaren und/oder iber
eine Uberdriickbewegung initiierbaren, Anschlag (51)
zur Aktivierung des Elektromotors (7), vorzugsweise

iber einen Mikroschalter (61), und/oder

— eine Datenschnittstelle (63) zur kabelgebundenen
und/oder funksignaliibertragenden Ubermittlung
wenigstens eines in einer Speichereinheit hinterlegten

digitalen Datensatzes.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach einem der Anspriche
13 bis 15, wobei wenigstens ein Ausldsesensor (59) zur
Aktivierung des Elektromotors (7) fiur eine SchlieBstellung
eines bewegbaren Mobelteiles (2) vorgesehen ist, wobei die
elektrische Antriebsvorrichtung (6) ein Gehause (47) aufweist
und der wenigstens eine Ausldsesensor (59) an dem Geh&duse
(47) zur Kontaktierung eines bewegbaren Mobelteiles (2) in
Gebrauchsstellung (14) der elektrischen Antriebsvorrichtung
(6) angeordnet ist, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, dass
der wenigstens eine Ausldsesensor (59) einen StoRel (60)
und/oder einen Mikroschalter (61) umfasst und/oder taktil

und/oder elektronisch ausldsbar ist.

Anordnung aus einer elektrischen Antriebsvorrichtung (6) nach
einem der Ansprliche 13 bis 16 und einem feststehenden
Mobelteil (1), insbesondere Mobelkorpus, wobei das

feststehende Mobelteil (1) zwei in Gebrauchsstellung (14) der
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Anordnung vertikal und parallel zueinander orientierte
Mobelplatten (64) umfasst, dadurch gekennzeichnet, dass genau
eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) stationdr an einer
der beiden Mobelplatten (64), vorzugsweise mittelbar iiber
eine Korpusschiene (4) einer Flihrungsvorrichtung (3),
angeordnet ist, wobeil wenigstens ein weiterer Ausldsesensor
(65) zur Aktivierung des Elektromotors (7) fir eine
SchlieBstellung eines an dem feststehenden Mdbelteil (1)
angeordneten bewegbaren Mobelteiles (2) stationdr an der
zwelten Mobelplatte (64), vorzugsweise einer an der zweiten
Mobelplatte (64) angeordneten Korpusschiene (4), angeordnet
ist, wobeil vorzugsweise vorgesehen ist, dass der wenigstens
eine weitere Auslosesensor (65) eine Dampfvorrichtung (12)
und/oder einen Puffer umfasst und/oder Uber eine
Funkverbindung und/oder eine Kabelverbindung mit der
elektrischen Antriebsvorrichtung (6) in Datenverbindung steht

oder bringbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17, wobei die Anordnung eine
Fihrungsvorrichtung (3) mit wenigstens einer an dem
feststehenden Mobelteil (1) angeordneten Korpusschiene (4)
und wenigstens einer an dem bewegbaren Mobelteil (2)
angeordnete Ladenschiene (5) umfasst, wobei die wenigstens
eine Ladenschiene (5) wenigstens eine erste Schnittstelle
(34) umfasst, welche dazu geeignet ist, eine
AusstoBeinrichtung (11) und/oder eine Zuzieheinrichtung (8)
an der wenigstens einen Ladenschiene (5) zu fixieren, und die
wenigstens eine Korpusschiene (4) wenigstens eine zweite
Schnittstelle (35) umfasst, welche dazu geeignet ist, einen
Mitnehmer (36) flir die AusstoReinrichtung (11) und/oder die
Zuzieheinrichtung (8) an der wenigstens einen Korpusschiene
(4) zu fixieren, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung
(6) an der wenigstens einen zweiten Schnittstelle (35)
angeordnet oder anordenbar ist und wenigstens eine Zahnstange

(9) zur Kraftiibertragung von der elektrischen
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Antriebsvorrichtung (6) auf die wenigstens eine Ladenschiene
(5) an der wenigstens einen ersten Schnittstelle (34)

angeordnet oder anordenbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17 oder 18, wobei die elektrische
Antriebsvorrichtung (6) in Gebrauchsstellung (14) der
Anordnung im Wesentlichen vollstadndig unterhalb des
bewegbaren Mdbelteiles (2) an einer Korpusschiene (4)

angeordnet ist.

Anordnung nach einem der Anspriche 17 bis 19, wobei die
Anordnung eine Fihrungsvorrichtung (3) mit wenigstens einer
Ladenschiene (5) umfasst, wobei wenigstens eine
Zuzieheinrichtung (8) fiir das bewegbare Mdbelteil (2) und
wenigstens eine in Wirkverbindung mit der elektrischen
Antriebsvorrichtung (6) stehende Zahnstange (9) vorgesehen
sind, wobei die wenigstens eine Zuzieheinrichtung (8),
vorzugsweise unmittelbar, an der wenigstens einen
Ladenschiene (5) angeordnet ist und die wenigstens eine
Zahnstange (9), vorzugsweise mittelbar, an der wenigstens
einen Ladenschiene (5) angeordnet ist, wobeil die wenigstens
eine Zahnstange (9) 1ldsbar an wenigstens einer
Trdgereinrichtung (10) angeordnet ist und die wenigstens eine
Trdgereinrichtung (10) ldsbar an der wenigstens einen

Zuzieheinrichtung (8) angeordnet ist.

Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei einer
Ausfihrung durch eine Recheneinheit diese veranlassen, aus
einer Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer
Datenverbindung steht oder in eine solche bringbar ist, ein

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11 auszufiihren.

Innsbruck, am 23. Dezember 2022
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Fig. 3

59/83



33588, Julius Blum GmbH

Fig. 4
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Fig. ©
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Fig. 9
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Fig. 10
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Fig. 12

68 /83



33588, Julius Blum GmbH

69 /83



33588, Julius Blum GmbH

Fig. 14a

o)
=t
g
ko)
ii

70/ 83



33588, Julius Blum GmbH

Fig. 15
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Geanderte Patentanspriche

Computergestiitztes Verfahren zur Bewegung eines bewegbaren
Mobelteiles (2), insbesondere Schublade, relativ zu einem
feststehenden Mobelteil (1), insbesondere Mdbelkorpus,
entlang einer Fihrungsvorrichtung (3), insbesondere
Schubladenausziehfliihrung, durch wenigstens eine, insbesondere
mit 230 V versorgbare, elektrische Antriebsvorrichtung (6)
zur zumindest bereichsweise automatisieren Bewegung des
bewegbaren Mobelteiles (2) gegeniiber dem feststehenden
Mobelteil (1) iber einen Elektromotor (17), gekennzeichnet
durch die folgenden, vorzugswelise in chronologischer

Reihenfolge durchzufiihrenden, Verfahrensschritte:

— ein Mikrokontroller (37), umfassend eine Recheneinheit
und eine in mit der Recheneinheit in Datenverbindung
stehende oder bringbare Speichereinheit, ermittelt in
Abhadngigkeit zumindest eines in der Speichereinheit
hinterlegten statischen Datensatzes in Abhangigkeit
des bewegbaren Mobelteiles (2) ein Modell des
bewegbaren Mobelteiles (2)

— das bewegbare Mébelteil (2) wird ausgehend von einer
Offnungsstellung (30) oder einer Stellung zwischen der
Offnungsstellung (30) und einer SchlieBRstellung
manuell in Richtung der SchlieBstellung bewegt oder

vice versa

— der Mikrokontroller (37) berechnet in Abhadngigkeit der
manuellen Bewegung des bewegbaren Mdobelteils (2) und
zumindest eines dynamischen Datensatzes in
Abhdngigkeit der manuellen Bewegung des bewegbaren
Mobelteils (2) eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles (2)

entlang der Fihrungsvorrichtung (3)
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— das bewegbare Mdbelteil (2) wird in Abhangigkeit der
prognostizierten Bewegungstrajektorie durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)

mit Kraft beaufschlagt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei

— der zumindest eine statische Datensatz aus folgenden
Parametern gewahlt wird: Masse des bewegbaren
Mobelteiles (2), Reibung des bewegbaren Mdbelteiles
(2) an der Fihrungsvorrichtung (3), Dimensionierung
des bewegbaren Mébelteiles (2), Beladung in dem
bewegbaren Mobelteil (2), Dimensionierung der
Fihrungsvorrichtung (3), Wegstrecke (13) entlang der
Fihrungsvorrichtung (3), Toleranzgrenzen oder
dergleichen, und/oder

— der zumindest eine dynamische Datensatz aus folgenden
Parametern gewadhlt wird: von dem bewegbaren Mobelteil
(2) relativ zu dem feststehenden Mobelteil (1)
zurlickgelegter Absolutweg, Geschwindigkeit des
bewegbaren Mobelteiles (2), Beladung in dem bewegbaren
Mobelteil (2), Beschleunigungsprofil des bewegbaren
Mobelteiles (2), Beschleunigungsweg des bewegbaren
Mobelteiles (2), kinetische Energie des bewegbaren
Mobelteiles (2) oder dergleichen,

wobel vorzugsweise vorgesehen ist, dass der zumindest eine
statische Datensatz und/oder der zumindest eine dynamische
Datensatz in wenigstens einer Referenzfahrt des bewegbaren
Mobelteiles (2), besonders bevorzugt einer Vielzahl an

Referenzfahrten mit variierenden Beladungen des bewegbaren

Mobelteiles (2), bestimmt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei der Mikrokontroller

(37) in Abhangigkeit der prognostizierten
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Bewegungstrajektorie eine Entscheidung trifft, ob die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) das
bewegbare Mobelteil (2), vorzugsweise in Richtung der
SchlieBstellung oder der Offnungsstellung (30), mit Kraft
beaufschlagen soll, oder ob das bewegbare Mobelteil (2)
manuell in einem Freilaufbereich bewegbar sein soll, wobei
vorzugsweise vorgesehen ist, dass der Elektromotor (7) eine
Freilaufkupplung (29) umfasst, mit welcher eine
Kraftibertragung von dem Elektromotor (7) auf das bewegbare

Mobelteil (2) im Freilaufbereich getrennt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei der
Mikrokontroller (37) in Abhadngigkeit des zumindest einen
statischen Datensatzes und des zumindest einen dynamischen
Datensatzes berechnet, ob das bewegbare Mdbelteil (2) die
SchlieRstellung ohne Kraftbeaufschlagung Uber die wenigstens
eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) erreicht, wobei
vorzugswelse vorgesehen ist, dass eine Geschwindigkeit des
bewegbaren Mobelteiles (2) mit Eintritt in die
SchlieRstellung, besonders bevorzugt in Abhdngigkeit einer
Dampfleistung einer an dem bewegbaren Mobelteil (2) und/oder
dem feststehenden Mobelteil (1) angeordneten Dampfvorrichtung

(12), ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei der
Mikrokontroller (37) in Abhangigkeit der prognostizierten
Bewegungstrajektorie ein Geschwindigkeitsprofil fiir den tber
die wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
vermittelten Antrieb des bewegbaren Mdbelteiles (2)
definiert, wobei die wenigstens eine elektrische
Antriebsvorrichtung (6) das bewegbare Mobelteil (2) in
Abhangigkeit des Geschwindigkeitsprofils mit Kraft

beaufschlagt, wobeili vorzugsweise vorgesehen ist, dass
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— das Geschwindigkeitsprofil in Abh&ngigkeit des
zumindest einen statischen Datensatzes und/oder des
zumindest einen dynamischen Datensatzes erstellt wird

und/oder

— das bewegbare Mdbelteil (2) beil einer Geschwindigkeit
des bewegbaren Mobelteiles (2) unterhalb des
Geschwindigkeitsprofils mit Energie beaufschlagt wird

und/oder

— bei einer Geschwindigkeit des bewegbaren Mobelteiles
(2) oberhalb des Geschwindigkeitsprofils durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)

gebremst wird und/oder

— bei einem vordefinierten Geschwindigkeitsschwellwert
und/oder einem vordefinierten Positionsschwellwert
eine Kraftibertragung auf das bewegbare Mobelteil (2)

initiiert wird.

Verfahren nach wenigstens einem der vorangehenden Anspriliche,
wobeil dem Mikrokontroller (37) wenigstens ein
Lernalgorithmus, vorzugsweise maschinelles Lernern, Deep
Learning, neuronales Netzwerk und/oder kiinstliche
Intelligenz, hinterlegt ist, mit welchem die prognostizierten
Rewegungstrajektorien einer Historie analysiert und/oder
miteinander verglichen werden, wobeil vorzugsweise vorgesehen
ist, dass die Historie an prognostizierten
Bewegungstrajektorien, besonders bevorzugt in Abha&ngigkeit
der jeweiligen statischen Datensatze und/oder dynamischen
Datensatze, fiur zukiinftig zu prognostizierende
Rewegungstrajektorien und/oder zukinftige
Geschwindigkeitsprofile und/oder zukiinftige Entscheidungen
zur Kraftbeaufschlagung des bewegbaren Mdbelteiles (2)

herangezogen werden.
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7. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei die

Flihrungsvorrichtung (3)

— zwel an dem feststehenden Mobelteil (1) anordnebare
oder angeordnete Korpusschienen (4) umfasst, wobeil die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
bei einer Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2)
stationar an zumindest einer der beiden Korpusschienen

(4) angeordnet verbleibt, und/oder

— zwel Ladenschienen (5) umfasst, wobei zumindest eine
der beiden Ladenschienen (5) eine Zahnstange (9) zur
Bewegungslbertragung von einem Zahnrad (17) der
wenigstens einen elektrischen Antriebsvorrichtung (6)
auf die Ladenschiene (5) umfasst, wobei die wenigstens
eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) bei einer
Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2) zum Antrieb

stetig an der Ladenschiene (5) angeordnet verbleibt.

8. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei das
bewegbare Mobelteil (2) ausgehend von der Offnungsstellung
(30) oder einer Stellung zwischen der Offnungsstellung (30)
und der SchlieBstellung iber eine gesamte Wegstrecke (13) bis
zu der SchlieBstellung oder Offnungsstellung (30) oder nur
Uber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) durch die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6)
angetrieben wird, wobel vorzugsweise vorgesehen ist, dass
eine Kraftbeaufschlagung durch die wenigstens eine
elektrische Antriebsvorrichtung (6) ausgehend von der
SchlieBstellung in Richtung der Offnungsstellung (30) durch
Uberdriickbewegung des bewegbaren Mobelteiles (2) initiiert
wird und/oder das bewegbare Mdbelteil (2) in einem nicht
angetriebenen Teilbereich der Wegstrecke (13) in einem

Freilaufbereich manuell bewegbar ist.
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Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei
— wenigstens eine Wegmesseinrichtung (33) zur Bestimmung

einer Position des bewegbaren Mobelteiles (2) relativ
zu dem feststehenden Mobelteil (1) vorgesehen ist,
wobel die Position in Form eines zurickgelegten
BAbsolutweges des bewegbaren Mobelteiles (2) gegeniiber
dem feststehenden Mobelteiles (1) als dynamischer
Datensatz durch die wenigstens eine Wegmesseinrichtung

(33), vorzugsweise eindeutig, ermittelt wird, und/oder

— wenigstens eine Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52)
zur Bestimmung einer Geschwindigkeit des bewegbaren
Mobelteiles (2) relativ zu dem feststehenden Mdbelteil
(1) vorgesehen ist, wobei die Geschwindigkeit als
dynamischer Datensatz durch die wenigstens eine

Geschwindigkeitsmesseinrichtung (52) ermittelt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriliche, wobei das
bewegbare Mobelteil (2) durch die wenigstens eine elektrische
Antriebsvorrichtung (6) in Richtung der Offnungsstellung (30)
Uber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im Bereich
zwischen 50 mm und 150 mm und/oder in Richtung der
SchlieRstellung Uber einen Teilbereich der Wegstrecke (13) im

Bereich zwischen 5 mm und 20 mm mit Kraft beaufschlagt wird.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, wobei eine
Bewegung des bewegbaren Mobelteiles (2) in Richtung der
SchlieBstellung und/oder der Offnungsstellung (30) tber die
wenigstens eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) gedampft,
gebremst oder gesperrt wird, wobeil vorzugswelse vorgesehen
ist, dass das bewegbare Mdbelteil (2) im Bereich der
SchlieRstellung durch eine Zuzieheinrichtung (8) mit Kraft in

Richtung der SchlieRstellung beaufschlagt wird.
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Mikrokontroller (37) zur Ausfithrung eines Verfahrens nach
einem der vorangehenden Anspriiche umfassend eine
Recheneinheit und eine in mit der Recheneinheit in
Datenverbindung stehende oder bringbare Speichereinheit,
dadurch gekennzeichnet, dass die Recheneinheit dazu
konfiguriert ist, in Abhédngigkeit zumindest eines in der
Speichereinheit hinterlegten statischen Datensatzes ein
Modell eines bewegbaren Mobelteiles (2) zu ermitteln und/oder
in Abhangigkeit eines in der Speichereinheit hinterlegten
dynamischen Datensatzes eine prognostizierte
Bewegungstrajektorie des bewegbaren Mdbelteiles (2) entlang

einer Fihrungsvorrichtung (3) zu berechnen.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) zur zumindest
bereichsweise automatisierten Bewegung eines bewegbaren
Mobelteiles (2) gegeniber einem feststehenden Mobelteil (1)
iber einen Elektromotor (7) mit wenigstens einem

Mikrokontroller (37) nach dem vorhergehenden Anspruch.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13, wobei
wenigstens ein, insbesondere station&dres, Beleuchtungsmittel
(31) an der wenigstens einen elektrischen Antriebsvorrichtung
(6) und/oder an einer Stromleitung (32) der wenigstens einen

elektrischen Antriebsvorrichtung (6) angeordnet ist.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach Anspruch 13 oder 14,
umfassend
— wenigstens einen, vorzugswelise illber wenigstens eine
Einstellvorrichtung (62) adjustierbaren und/oder tber
eine Uberdriickbewegung initiierbaren, Anschlag (51)
zur Aktivierung des Elektromotors (7), vorzugsweise

iber einen Mikroschalter (6l), und/oder
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— eine Datenschnittstelle (63) zur kabelgebundenen
und/oder funksignaliilbertragenden Ubermittlung
wenigstens eines in einer Speichereinheit hinterlegten

digitalen Datensatzes.

Elektrische Antriebsvorrichtung (6) nach einem der Anspriche
13 bis 15, wobeli wenigstens ein Ausldsesensor (59) zur
Aktivierung des Elektromotors (7) flir eine SchlieRstellung
eines bewegbaren Mobelteiles (2) vorgesehen ist, wobei die
elektrische Antriebsvorrichtung (6) ein Gehause (47) aufweist
und der wenigstens eine Ausldsesensor (59) an dem Geh&use
(47) zur Kontaktierung eines bewegbaren Mobelteiles (2) in
Gebrauchsstellung (14) der elektrischen Antriebsvorrichtung
(6) angeordnet ist, wobel vorzugsweise vorgesehen ist, dass
der wenigstens eine Auslodsesensor (59) einen StoRel (60)
und/oder einen Mikroschalter (61) umfasst und/oder taktil

und/oder elektronisch ausldsbar ist.

Anordnung aus einer elektrischen Antriebsvorrichtung (6) nach
einem der Anspriiche 13 bis 16 und einem feststehenden
Mobelteil (1), insbesondere Mobelkorpus, wobeil das
feststehende Mdbelteil (1) zweil in Gebrauchsstellung (14) der
Anordnung vertikal und parallel zueinander orientierte
Mobelplatten (64) umfasst, dadurch gekennzeichnet, dass genau
eine elektrische Antriebsvorrichtung (6) stationdr an einer
der beiden Mobelplatten (64), vorzugswelise mittelbar iber
eine Korpusschiene (4) einer Fihrungsvorrichtung (3),
angeordnet ist, wobei wenigstens ein weiterer Ausldsesensor
(65) zur Aktivierung des Elektromotors (7) fiur eine
SchlieRstellung eines an dem feststehenden Moébelteil (1)
angeordneten bewegbaren Mobelteiles (2) stationdr an der
zwelten Mdbelplatte (64), vorzugsweise einer an der zweiten
Mobelplatte (64) angeordneten Korpusschiene (4), angeordnet

ist, wobei vorzugswelise vorgesehen ist, dass der wenigstens
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eine weiltere Ausldsesensor (65) eine Dampfvorrichtung (12)
und/oder einen Puffer umfasst und/oder Uber eine
Funkverbindung und/oder eine Kabelverbindung mit der
elektrischen Antriebsvorrichtung (6) in Datenverbindung steht

oder bringbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17, wobei die Anordnung eine
Fihrungsvorrichtung (3) mit wenigstens einer an dem
feststehenden Mobelteil (1) angeordneten Korpusschiene (4)
und wenigstens einer an dem bewegbaren Mobelteil (2)
angeordnete Ladenschiene (5) umfasst, wobei die wenigstens
eine Ladenschiene (5) wenigstens eine erste Schnittstelle
(34) umfasst, welche dazu geeignet ist, eine
AusstoBeinrichtung (11) und/oder eine Zuzieheinrichtung (8)
an der wenigstens einen Ladenschiene (5) zu fixieren, und die
wenigstens eine Korpusschiene (4) wenigstens eine zweite
Schnittstelle (35) umfasst, welche dazu geeignet ist, einen
Mitnehmer (36) fiir die AusstoBeinrichtung (11) und/oder die
Zuzieheinrichtung (8) an der wenigstens einen Korpusschiene
(4) zu fixieren, wobei die elektrische Antriebsvorrichtung
(6) an der wenigstens einen zweiten Schnittstelle (35)
angeordnet oder anordenbar ist und wenigstens eine Zahnstange
(9) zur Kraftibertragung von der elektrischen
Antriebsvorrichtung (6) auf die wenigstens eine Ladenschiene
(5) an der wenigstens einen ersten Schnittstelle (34)

angeordnet oder anordenbar ist.

Anordnung nach Anspruch 17 oder 18, wobei die elektrische
Antriebsvorrichtung (6) in Gebrauchsstellung (14) der
Anordnung im Wesentlichen vollstédndig unterhalb des
bewegbaren Mobelteiles (2) an einer Korpusschiene (4)

angeordnet ist.
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20. Anordnung nach einem der Anspriliche 17 bis 19, wobei die
Anordnung eine Fihrungsvorrichtung (3) mit wenigstens einer
Ladenschiene (5) umfasst, wobel wenigstens eine
Zuzieheinrichtung (8) fir das bewegbare Mdbelteil (2) und
wenigstens eine in Wirkverbindung mit der elektrischen
Antriebsvorrichtung (6) stehende Zahnstange (9) vorgesehen
sind, wobeil die wenigstens eine Zuzieheinrichtung (8),
vorzugsweise unmittelbar, an der wenigstens einen
Ladenschiene (5) angeordnet ist und die wenigstens eine
Zahnstange (9), vorzugsweise mittelbar, an der wenigstens
einen Ladenschiene (5) angeordnet ist, wobei die wenigstens
eine Zahnstange (9) ldsbar an wenigstens einer
Tragereinrichtung (10) angeordnet ist und die wenigstens eine
Tragereinrichtung (10) losbar an der wenigstens einen

Zuzieheinrichtung (8) angeordnet ist.

21. Computerprogrammprodukt, umfassend Befehle, die bei einer
Ausfihrung durch eine Recheneinheit diese veranlassen, aus
einer Speichereinheit, welche mit der Recheneinheit in einer
Datenverbindung steht oder in eine solche bringbar ist, ein

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 11 auszufiihren.

Innsbruck, am 9. August 2023
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