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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Gargerat mit einem
Gehause, in dem ein Garraum ausgebildet ist. Das Gar-
gerat weist eine Tur auf, die zum VerschlieRen des Gar-
raums ausgebildet ist. Die Tur ist schwenkbar an dem
Gehause angeordnet. Das Gargerat weist dariiber hin-
aus einen Stauraum auf, der in dem Gehause ausgebil-
det ist. Die Tur ist in diesen Stauraum versenkbar. Die
Tir weist einen Laufwagen auf, der in einer Fihrungs-
kulisse des Gargerats gefihrt ist, so dass dadurch die
Versenkbewegung in den Stauraum und die Herausfihr-
bewegung der Tir aus dem Stauraum gefiihrt ist.
[0002] Aus DE 10 2008 010 526 A1 ist eine Hausge-
ratvorrichtung mit zumindest einer Tureinheit bekannt.
Die Tureinheit ist mit Scharnieren an einem Gehause
des Haushaltsgerats befestigt und relativ dazu ver-
schwenkbar und in gedffnetem Zustand in einem unter
dem Aufnahmeraum ausgebildeten Stauraum versenk-
bar. Die Scharniere umfassen auch einen U-férmigen
Blgel als Scharnierteil, an dem zwei Rollen drehbar ge-
lagert sind. Der Biigel ist in sich starr und um eine Dreh-
achse verschwenkbar.

[0003] Des Weiteren ist aus der DE 199 06 913 A1
eine Tur fir ein Kiichengerat bekannt. Die Tir kann mit
einer motorischen Antriebseinheit automatisch bewegt
werden und kann auch in einem in dem Gehause des
Kiichengerats ausgebildeten Stauraum versenkt wer-
den.

[0004] AusderDE 102017 207 980 A1 istein Gargerat
mit einer Seilzugvorrichtung zum automatischen
Schwenken einer Tur bekannt. Dartiber hinaus ist aus
der DE 10 2015 226 009 A1 ein Gargerat mit einer Tir-
offnungsvorrichtung zum automatischen Verbringen ei-
ner Tur in eine Zwischenstellung bekannt.

[0005] Darilber hinaus sind aus der DE 10 2010 001
587, der DE 10 2010 001 590 A1 und der DE 10 2010
001 591 A1 versenkbare Turen fir eine Hausgeratevor-
richtung bekannt. Diese versenkbaren Tiren weisen je-
weils eine drehbare Blende auf.

[0006] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein
Gargerat zu schaffen, bei welchem das Bewegen einer
Tur verbessert ist.

[0007] Diese Aufgabe wird durch ein Gargerat, wel-
ches die Merkmale nach Anspruch 1 aufweist, geldst.
[0008] Ein Aspekt der Erfindung betrifft ein Gargerat
mit einem Gehause. In dem Gehdause ist ein Garraum
des Gargerats ausgebildet. Das Gargerat weist dartber
hinaus eine Tur zum VerschlieBen des Garraums auf.
Die Tur ist schwenkbar an dem Gehause angeordnet.
Das Gargerat weist darlber hinaus einen Stauraum auf.
Dieser ist in dem Gehause ausgebildet. Die Tir ist in
diesen Stauraum versenkbar. Die Tur weist einen Lauf-
wagen auf, der in einer Flihrungskulisse des Gargerats
gefuhrt ist, so dass dadurch die Versenkbewegung in
den Stauraum und die Herausfiihrbewegung der Tir aus
dem Stauraum gefiihrt sind. Das Gargerat weist eine Po-
sitionsbestimmungsvorrichtung auf, mit welcher die Po-
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sition der Tur bei dieser Versenkbewegung und/oder bei
dieser Herausfiihrbewegung bestimmbar ist. Durch die-
se Positionsbestimmungsvorrichtung ist es nunmehr
moglich, dass bei einer derartigen Schwenkbewegung
der Tur die jeweilige Position genau bestimmbar ist. Be-
wegt sich also die Tur zwischen der geschlossenen End-
stellung und der vollstéandig gedffneten Endstellung, so
kann jede Zwischenstellung exakt bestimmt werden.
Dies kann insbesondere in Bezug zur vollstandig geoff-
neten Endstellung und/oder in Bezug zur vollstandig ge-
schlossenen Endstellung erfolgen. Diese von den End-
stellungen unterschiedlichen Zwischenstellungen kon-
nen somit durch die Positionsbestimmungsvorrichtung
erkannt werden. Somit kann insbesondere auch durch
diese Positionsbestimmungsvorrichtung erkannt wer-
den, welchen Teilweg beziehungsweise welche Lange
des Teilwegs die Tur in Bezug zur vollstandig gedffneten
Endstellung und/oder zur vollstdndig geschlossenen
Endstellung zuriickgelegt hat. Zusatzlich zu dieser ent-
sprechenden Langenbestimmung des Teilwegs kann
auch vorgesehen sein, dass damit automatisch eine Nei-
gestellung der Tir gegeniber einer Vertikalebene
und/oder gegenuber einer Horizontalebene automatisch
bestimmt werden.

[0009] Insbesondere ist mit der Versenkbewegung
und/oder der Herausfihrbewegung derjenige Bewe-
gungsweg der Tir gemeint, der sich zwischen den ge-
nannten Endstellungen erstreckt, jedoch die Endstellun-
gen nicht mehr aufweist.

[0010] Durch die Positionsbestimmungsvorrichtung
kann diese jeweilige genannte Position der Tir automa-
tisch erfasst werden. Es ist insbesondere vorgesehen,
dass die Positionsbestimmungsvorrichtung eine senso-
rische Positionsbestimmungsvorrichtung ist. Die Positi-
onsbestimmungsvorrichtung kann eine Steuereinheit
aufweisen, mit welcher die Informationen ausgewertet
werden kdénnen, die insbesondere bei der Bewegung der
Tur erfasst wurden.

[0011] Miteinerderartigen automatischenund exakten
Positionsbestimmung der Tir bei der genannten Bewe-
gung konnen vielfaltige Zusatzfunktionen einhergehen.
Beispielsweise kann abhangig von der automatisch be-
stimmten Position beziehungsweise Stellung der Tir ei-
ne weitere Betriebsfunktion des Gargerats aktiviert oder
deaktiviert werden. Ebenso ist es mdglich, dass abhan-
gig von der erfassten Position beziehungsweise Stellung
der Tir eine Geschwindigkeit der Tur beim weiteren Be-
wegungsweg verandert werden kann, insbesondere
auch hier automatisch verandert werden kann. Ebenso
ist es moglich, dass zumindest eine definierte Position
beziehungsweise Zwischenstellung der Tir zwischen
den genannten Endstellungen sehr definiert und gleich-
maRig angefahren werden kann. Diese Zwischenstel-
lung kann dann auch eine Stellung der Tdir sein, in wel-
cher sie angehalten ist beziehungsweise in welcher sie
dann verharrt. Es ist also ermdglicht, dass vielfaltigste
Bewegungskonzepte der Tur automatisch durchgefihrt
werden. Dadurch ist es auch ermdglicht, dass dem Nut-
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zer des Gargerats in vielfaltiger Weise das Handhaben
der Tlr abgenommen wird und er gegebenenfalls in un-
terschiedlichsten Situationen einen bestmdglichen Zu-
gang zum Garraum oder zu anderen Komponenten des
Gargeréts, insbesondere auch der Tur, hat. Insbesonde-
re muss er dazu nicht mehr umfénglich die Tur selbst
manuell betatigen und in die jeweiligen Positionen ver-
bringen beziehungsweise mit der entsprechenden Ge-
schwindigkeit dahin verbringen.

[0012] In einem Ausflhrungsbeispiel ist vorgesehen,
dass die Positionsbestimmungsvorrichtung zur berih-
rungslosen, insbesondere elektromagnetischen, Positi-
onsbestimmung der Tur bei dieser Versenkbewegung
und/oder bei dieser Herausflihrbewegung ausgebildet
ist. Durch eine derartige beriihrungslose Ausgestaltung
kann eine sehr exakte Positionsbestimmung dieser ge-
gebenenfalls relativ komplexen Bewegung der Tur exakt
erkannt werden. Daritber hinaus ist durch die berih-
rungslose Ausgestaltung vermieden, dass durch Rei-
bung Bewegungsbeeinflussungen der Tiir auftreten wiir-
den.

[0013] Dartber hinaus ist gerade eine elektromagne-
tische Positionsbestimmung bei den unterschiedlichsten
Umgebungsbedingungen, die Komponenten im Betrieb
des Gargerats ausgesetzt sein kdnnen, bevorzugt. Auch
beistarken Temperaturunterschieden und sonstigen Me-
dieneinflissen, wie sie beim Zubereiten eines Garguts
auftreten konnen, ist diese Detektionsmethode vorteil-
haft.

[0014] In einem Ausflhrungsbeispiel ist vorgesehen,
dass die Positionsbestimmungsvorrichtung ein erstes
Teilelement aufweist, welches an der Tir angeordnet ist.
Die Positionsbestimmungsvorrichtung weist zumindest
ein zweites Teilelement auf, welches in dem Stauraum
angeordnet ist. Die zumindest zwei separaten Teilele-
mente der Positionsbestimmungsvorrichtung sind zur
Wechselwirkung miteinander ausgebildet. Abhdngig von
dieser Wechselwirkung ist eine Position der Tur bei die-
ser Versenkbewegung und/oder bei dieser Herausfihr-
bewegung bestimmbar. Insbesondere ist diese Wech-
selwirkung eine elektromagnetische Wechselwirkung.
Durchdie vorgesehene Konfiguration mitzumindest zwei
derartigen separaten Teilelementen, die an unterschied-
lichen Komponenten des Gargerats angeordnet sind,
wird bei der Bewegung der Tur auch eine Relativbewe-
gung zwischen den Teilelementen vollzogen. Abhéangig
davon kann dann diese Wechselwirkung auftreten oder
nicht, so dass dadurch auch sehr prézise erkannt werden
kann, wie die jeweilige Position der Tur ist.

[0015] Es kann auch vorgesehen sein, dass mehrere
separate erste Teilelemente vorgesehen sind. Zusatzlich
oder anstatt dazu kann auch vorgesehen sein, dass meh-
rere zweite separate Teilelemente vorgesehen sind. Da-
durch kann die Detektion der Position der Tir vielfaltiger
und detaillierter erfolgen. Insbesondere kénnen vielfal-
tigste Positionen auf diesem Bewegungsweg exakt er-
fasst werden.

[0016] In einem Ausflhrungsbeispiel ist vorgesehen,
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dass mehrere zweite Teilelemente entlang der Bewe-
gungsbahn des Laufwagens in dem Stauraum angeord-
net sind, so dass eine Teilelementelinie aus mehreren
beabstandeten, zweiten Teilelementen gebildet ist. Dies
ist eine weitere sehr vorteilhafte Ausfiihrung, da dadurch
entlang des Bewegungswegs des Laufwagens eine viel-
faltige und detaillierte Bestimmung von vielen Positionen
der Tir ermdglicht ist. Da abhangig von der Position des
Laufwagens auch die Position der Tur einhergeht, ist die
Anordnung dieser zweiten Teilelemente entlang der Be-
wegungsbahn des Laufwagens vorteilhaft.

[0017] Vorzugsweise sind die zweiten Teilelemente in
einem Seitenwandteil des Gargerats angeordnet. Durch
dieses Seitenwandteil ist der Stauraum seitlich begrenzt.
Dadurch sind die zweiten Teilelemente einerseits platz-
sparend und mechanisch stabil verbaubar. Andererseits
ist genau dieses Seitenwandteil ein derartiges, an dem
der Laufwagen in unmittelbarer Nahe in Tiefenrichtung
des Gargerats entlanggefiihrt ist. Damit wird ein in Brei-
tenrichtung seitliches Ende des Laufwagens sehr defi-
niert und konkret unmittelbar benachbart zu diesem Sei-
tenwandteil in Tiefenrichtung des Gargeréats gefiihrt. Da
ein somitin Breitenrichtung betrachtet ausgebildetes En-
de des Laufwagens unmittelbar benachbart zu diesem
Seitenwandteil gefiihrtist, ist gerade durch diese Anord-
nung die beriihrungslose Positionsbestimmung beson-
ders vorteilhaft und genau ermdglicht.

[0018] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Fih-
rungskulisse in dem Seitenwandteil ausgebildet ist. Da-
mit werden die oben genannten Vorteile nochmals un-
terstiitzt. Denn dann ist die Fihrung des Laufwagens in
der Fihrungskulisse auch sehr exakt und prazise vorge-
geben, und gerade die unmittelbare Nahe eines Endes
dieses Laufwagens zu dem Seitenwandteil und somit
auch zur Fihrungskulisse ist Gber den gesamten Bewe-
gungsweg des Laufwagens und somit auch iber den ge-
samten Bewegungsweg der gesamten Tir ermoglicht.
Damit ist eine besonders vorteilhafte und prézise Erken-
nung der Wechselwirkung zwischen den Teilelementen
ermdglicht, da auch dann diese unmittelbar jeweils be-
nachbart und beriihrungslos aneinander vorbeigefiihrt
werden und sehr exakt das Wechselwirkungspotenzial
erkannt und detektiert werden kann. Vorzugsweise sind
die zweiten Teilelemente in einem Wandbereich dieses
Seitenwandteils angeordnet. Die zweiten Teilelemente
sind diesbeziiglich vorzugsweise auRerhalb und in H6-
henrichtung betrachtet unterhalb der Fihrungskulisse
angeordnet. Damit wird einerseits die Form und Ausge-
staltung der Fiihrungskulisse nicht beeintrachtigt, ande-
rerseits durch die unmittelbare Positionierung dieser
zweiten Teilelemente zu dieser Flihrungskulisse eine be-
sonders vorteilhafte Nadhe zu zumindest einem ersten
Teilelement in der Tir, insbesondere im Laufwagen, er-
reicht. Die bertihrungslose Wechselwirkung kann somit
besonders exakt auftreten und detektiert werden. Da-
durch ist eine besonders exakte Positionsbestimmung
ermdglicht.

[0019] Ineinem Ausfiihrungsbeispiel istdas zumindest
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eine erste Teilelement in Hoéhenrichtung des Gargerats
betrachtet so an dem Laufwagen angeordnet, dass es
bei dieser Versenkbewegung und/oder bei dieser Her-
ausfihrbewegung der Tur mit dem zumindest einen
zweiten Teilelement in Héhenrichtung Gberlappend vor-
beigefiihrt ist. Vorzugsweise ist dies mit allen zweiten
Teilelementen vorgesehen, wenn mehrere zweite Teile-
lemente verbaut sind. Es ist dann immer in Hohenrich-
tung betrachtet ein Uberlappen zwischen dem jeweiligen
zweiten Teilelement und des vorbeigefiihrten ersten Tei-
lelements erreicht. Dieses Uberlappen des ersten Teile-
lements mit einem zweiten Teilelementin Hohenrichtung
istimmer dann gegeben, wenn das erste Teilelement in
Tiefenrichtung des Gargerats an derjenigen tiefen Stelle
angelangt ist, an der sich das korrespondierende und
betrachtete zweite Teilelement befindet. Durch eine der-
artige Anordnung und Ausgestaltung ist das Auftreten
der gewiinschten Wechselwirkung zwischen den Teile-
lementen besonders prazise erméglicht, so dass sehr
exakt erkannt werden kann, welche Position die Tur ge-
rade erreicht hat.

[0020] In einem Ausflhrungsbeispiel ist vorgesehen,
dass das zumindest eine erste Teilelement ein Hall-Sen-
sorist. Dies ist ein kompaktes Sensorteil mit sehr genau-
er Detektionsfunktion.

[0021] Das zweite Teilelement ist vorzugsweise ein
Magnet. Eine derartige sensorische Ausgestaltung der
Positionsbestimmungsvorrichtung ist sehr vorteilhaft. Da
ein Hall-Sensor sehr exakt detektiert, kann hier durch die
elektromagnetische Wechselwirkung mit dem Magneten
auch die entsprechende Position der Tir bei der Bewe-
gung sehr genau erkannt werden. Dariiber hinaus ist die
Ausgestaltung mit einen Hall-Sensor und einem Magne-
ten auch sehr robust, so dass die Funktionsweise unter
unterschiedlichsten Umgebungsbedingungen genau ist.
[0022] In einem vorteilhaften Ausfiihrungsbeispiel ist
vorgesehen, dass die zweiten Teilelemente entlang der
Bewegungsbahn des Laufwagens in einem Abstand von
wenigen Millimetern, insbesondere im Abstand zwischen
4 mm und 8 mm, insbesondere zwischen 5 mm und 7
mm, insbesondere 6 mm, angeordnet sind.

[0023] Vorzugsweise ist vorgesehen, dass der Lauf-
wagen einen freikragenden Tragarm aufweist, Insbeson-
dere an diesem Tragarm ist zumindest ein erstes Teile-
lement angeordnet. Es ist also ein explizites Bauteil vor-
gesehen, an dem dieses zumindest eine erste Teilele-
ment angeordnet ist. Durch diese Ausgestaltung und die
freikragende Orientierung kann die Position des ersten
Teilelements so vorgegeben werden, dass die vorteilhaft
vorgesehenen Positionen zwischen einem ersten Teile-
lement und einem zweiten Teilelement auf dem Bewe-
gungsweg der Tir erreicht werden. Dies betrifft insbe-
sondere die bereits oben dargelegten Uberlappungen in
Hoéhenrichtung, wenn ein erstes Teilelement und ein
zweites Teilelementin Tiefenrichtung an gleicher Tiefen-
stellung angelangt sind. Durch einen derartigen explizi-
ten Tragarm kann auch das erste Teilelement sehr ex-
poniert an dem Laufwagen angeordnet werden, so dass
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keinerlei Verdeckungen von anderen Komponenten im
Hinblick auf die Wechselwirkung mit dem zweiten Teile-
lement auftreten. Auch dadurch ist das Auftreten der
Wechselwirkung besonders genau ermdglicht und somit
die Positionsbestimmung sehr genau erreicht.

[0024] In einem Ausfiihrungsbeispiel ist vorgesehen,
dass das Gargerat eine elektronische Bewegungseinheit
aufweist, mit welcher die Bewegungsgeschwindigkeit
der Turbeidieser Versenkbewegung und/oder bei dieser
Herausflihrbewegung einstellbar ist. Insbesondere ist
diesbeziglich eine Veranderung der Bewegungsge-
schwindigkeit ermdglicht, insbesondere automatisch er-
moglicht. Vorzugsweise weist die elektronische Bewe-
gungseinheit einen Motor auf, mit welchem die Tur au-
tomatisch bewegt werden kann. Fir eine derartige Mog-
lichkeit kann auf dem Bewegungsweg individuell die Ge-
schwindigkeit der Tir verandert werden. Dadurch kann
ein gezieltes Anfahren und Stoppen einer Zwischenstel-
lung exakt erreicht werden. Darlber hinaus ist es mog-
lich, dass durch eine derartige Geschwindigkeitsveran-
derung ein unerwiinscht schnelles Anfahren einer Posi-
tion verhindert ist. Ein abruptes Anhalten einer Tur ist
dadurch vermieden. Gegebenenfalls kénnen dadurch
Schwingbewegungender Tir, die bereits gedffnetistund
bei welcher somit entsprechende Hebelkrafte bei einem
derartigen abrupten Abstoppen auftreten, vermieden
werden. Die gesamte mechanische Belastung der Tir
bei der Bewegung und einem gegebenenfalls Anhalten
der Tur in einer Zwischenstellung ist dadurch reduziert.
Die elektronische Bewegungseinheit kann Bestandteil
der Positionsbestimmungseinheit sein. Die elektroni-
sche Bewegungseinheit kann jedoch auch eine zur Po-
sitionsbestimmungsvorrichtung separate Komponente
des Gargeréts sein.

[0025] In einem Ausfiihrungsbeispiel ist vorgesehen,
dass die Tur durch die Bewegungseinheit bei dieser Ver-
senkbewegung und/oder bei dieser Herausflihrbewe-
gung in zumindest eine, von der geschlossenen Endstel-
lung der Tir und der vollstédndig gedffneten Endstellung
der Tur unterschiedliche Zwischenstellung bringbar ist
und dort anhaltbar ist. Eine derartige Zwischenstellung
kann vorgegeben sein. Sie kann insbesondere auch ab-
hangig von einem Betriebszustand des Gargerats be-
stimmbar sein. Beispielsweise kann dies abhangig von
einem ausgewahlten Zubereitungsprogramm, mit wel-
chem ein Zubereiten eines Garguts im Garraum erfolgt,
abhéangig sein. Dartiber hinaus kann eine derartige Zwi-
schenstellung auch automatisch von einem Zustand im
Garraum abhéangig sein, insbesondere bestimmbar sein.
Beispielsweise kann dies abhangig von einer Tempera-
tur im Garraum sein und/oder von einem Feuchtegrad
im Garraum abhangig sein, insbesondere auch abhangig
von Dampf im Garraum sein, wenn ein derartiger vor-
handen ist.

[0026] Eine Zwischenstellung kann zusatzlich oder an-
statt der Moglichkeit, dass sie abhangig von einem Zu-
stand des Gargeréats vorgegeben und/oder bestimmbar
ist, auch von einem Nutzer vorgegeben sein. Beispiels-
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weise kann dies in dem Gargerat eingespeichert sein,
indem es von einem Nutzer vorgegeben ist. Dadurch
kann einen Zwischenstellung, die beim Handhaben des
Nutzers oftmals bendtigt wird oder gewiinscht ist, einge-
speichert werden und dann stets automatisch angefah-
ren werden. Dies bedeutet auch hier, dass die Tir an
dieser Position angehalten wird. Zusatzlich oder anstatt
dazu kann ein derartiger Nutzerwunsch jedoch auch in
Echtzeit vorgegeben werden. Beispielsweise durch ein
Sprachsignal oder eine Geste oder ein Betatigen eines
Bedienelements. Somit kann beispielsweise beim Off-
nen oder beim Schliefen der Tir dann, wenn eine ge-
wiinschte Stellung der Tur unmittelbar bevorsteht, durch
eine derartige Echtzeithandlung des Nutzers die Tur au-
tomatisch angehalten werden, ohne dass sie vom Nutzer
beriihrt und angehalten werden muss. Dies erfolgt dann
automatisch durch die Bewegungseinheit.

[0027] Ineinem Ausflihrungsbeispiel weist das Garge-
rat eine Antriebseinheit auf. Die Bewegungseinheit kann
eine Antriebseinheit aufweisen, bei welcher die Tir auf
zumindest einem Teilweg zwischen einer geschlossenen
Endstellung und einer vollstdndig gedffneten Endstel-
lung der Tir automatisch bewegbar ist. Die Antriebsein-
heit weist insbesondere einen Motor auf. Dieser weist
insbesondere eine Zahnriemenvorrichtung auf, mit wel-
cher der Laufwagen gekoppelt ist. Die Antriebseinheit
kann separat zur Bewegungseinheit sein. Insbesondere
kann sie jedoch Bestandteil der Bewegungseinheit sein.
In einem Ausfiihrungsbeispiel des Gargerats weist die
Tur eine Bedienblende auf. Die Bedienblende ist insbe-
sondere eine plattenartige Komponente. Insbesondere
istander Bedienblende eine Bedienvorrichtung und/oder
eine Anzeigeeinheit der Tir angeordnet. Die Tir weist
ein zur Bedienblende separates Turblatt auf. Dieses Tir-
blatt ist unmittelbar benachbart beziehungsweise an-
grenzend an die Bedienblende angeordnet. Die Tur ist
somit durch das Turblatt und die dazu separate Bedien-
blende gebildet. Die Bedienblende ist insbesondere
schwenkbar an dem Turblatt angeordnet. Dies bedeutet,
dass sie relativ zum Tirblatt bewegbar ist und diesbe-
zuglich an dem Tirblatt angeordnet ist. Die Schwenkbe-
wegung ist relativ zum Turblatt automatisch durchfiihr-
bar. Insbesondere erfolgt diese Schwenkbewegung der
Bedienblende relativ zum Turblatt dann, wenn die Ver-
senkbewegung oder die Herausfliihrbewegung der ge-
samten TuUr in den Stauraum oder aus dem Stauraum
heraus erfolgt. Vorzugsweise ist eine Frontseite der Be-
dienblende in der geschlossenen Endstellung der Tiir in
einer Vertikalebene angeordnet. Eine Frontseite des Tir-
blatts ist in dieser geschlossenen Endstellung der Tir in
einer Vertikalebene angeordnet. Insbesondere sind die
beiden Frontseiten in der geschlossenen Endstellung der
Tur in einer gemeinsamen Vertikalebene angeordnet. In
der vollstandig gedéffneten Endstellung der Tir ist die Be-
dienblende im Vergleich zu ihrer Grundstellung in der
vollstandig geschlossenen Endstellung der Tiirum einen
Winkel zwischen 100° und 180° verschwenkt. Insbeson-
dereistdie Bedienblende diesbeziiglich um einen Winkel
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zwischen 110° und 150°, insbesondere zwischen 120°
und 140°, insbesondere 130°, verschwenkt. Dadurch ist
die Beobachtung der Frontseite der Bedienblende in der
vollstandig gedffneten Stellung der Tur besonders vor-
teilhaft fir einen Nutzer ermdglicht. Insbesondere ist vor-
gesehen, dass die Tir in der vollstandig ge6ffneten Stel-
lung zumindest zu 50%, insbesondere zumindest zu
60%, insbesondere zumindestzu 70%, insbesondere zu-
mindest zu 80% ihrer Hohe in den Stauraum versenkt
angeordnet ist. Insbesondere ist die gesamte Bedien-
blende, insbesondere die gesamte Frontseite der Bedi-
enblende in der vollstédndig gedffneten Endstellung der
Tur aul3erhalb des Stauraums angeordnet. Insbesonde-
re ist diese Bedienblende in Tiefenrichtung des Garge-
rats betrachtet vor dem Stauraum positioniert.

[0028] Vorzugsweiseistineinem Ausfiihrungsbeispiel
an der TUr eine, insbesondere optisch arbeitende, Hin-
derniserkennungseinheit und/oder eine berihrungslos
betétigbare, insbesondere optisch arbeitende,
SchlieBbewegungsinitiierungseinheit der Tir angeord-
net. Die Hinderniserkennungseinheit und/oder die
SchlieBbewegungsinitiierungseinheit sind vorzugsweise
an einer Riickseite der Bedienblende angeordnet. Vor-
zugsweise kann die Hinderniserkennungseinheit eine
zur SchlieBbewegungsinitiierungseinheit separate Ein-
heit sein. Die beiden Einheiten kénnen jedoch in einer
gemeinsamen Einheit zusammengefasst sein. Vorzugs-
weise weist die Hinderniserkennungseinheit zumindest
einen Lidarsensor auf. Diesbezlglich ist ein Beispiel fur
eine optische Projektionsvorrichtung genannt, die Be-
standteil einer genannten Einheit ist. Durch die Hinder-
niserkennungseinheit kann optisch erkannt werden, ob
im Schwenkbereich der Bedienblende ein Hindernis an-
geordnet ist. Dadurch kann die Schwenkbewegung der
Bedienblende sehr sicher erfolgen, ohne dass gegebe-
nenfalls ein AnstoRen oder eine Kollision mit einem der-
artigen Hindernis auftreten wiirde. Somit ist es moglich,
dass die Bewegung der Bedienblende gestoppt wird,
wenn optisch ein derartiges Hindernis im Schwenkbe-
reich erkannt wird. Dariiber hinaus ist es moglich, dass
mit der SchlieRbewegungsinitierungseinheit ein berih-
rungslos initiierter SchlieBwunsch der Tir erkannt wird.
Beispielsweise kann mit der Lichtquelle, insbesondere
dem Lidarsensor, ein Erfassungsbereich einhergehen,
der in der vollstandig gedffneten Stellung der Tir oder in
einer diesbezuglichen Zwischenstellung vor der Tir er-
zeugt wird. Bewegt ein Nutzer beispielsweise einen Ge-
genstand oder ein Korperteil in diesen Erfassungsbe-
reich, so wird dies beriihrungslos durch den optischen
Sensor erfasst. Abhangig davon kann dann ein Schlie3-
wunsch erkannt werden und die Tur automatisch in eine
andere Zwischenstellung und/oder in eine Endstellung,
insbesondere die geschlossene Endstellung, verbracht
werden. Es kdnnen in dem Zusammenhang unterschied-
liche beriihrungslose Betatigungsmdoglichkeiten vorge-
sehen sein, die durch diesen optischen Sensor erfasst
werden kénnen. Jede dieser Betatigungsméglichkeiten
kann beispielsweise einer individuellen Zwischenstel-
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lung der Tir zugeordnet sein. Dadurch kann sehr exakt
erkannt werden, wenn ein Nutzer eine spezifische Zwi-
schenstellung der Tir wiinscht, die dann automatisch
eingestellt werden soll.

[0029] Beispielsweise kann der optische Sensor mit
seinem Erfassungsbereich nach unten orientiert, insbe-
sondere auf den Boden projizieren. Dadurch kann ein
Nutzer auch optisch erkennen, wo ein entsprechender
Erfassungsbereich des optischen Sensors ist, so dass
er auch in diesen Erfassungsbereich hineingreift.
[0030] Durch die Positionsbestimmungsvorrichtung
und/oder die Bewegungseinheitist es konzeptionell auch
moglich, dass kein weiterer Dampfer, insbesondere ein
hydraulischer Dampfer oder ein pneumatischer Dampfer
oder dergleichen erforderlich ist, um die Bewegung der
Tur kontinuierlich und gedampft, insbesondere ohne har-
ten Einschlag an den Endstellungen, durchfiihren zu kén-
nen. Dies ist ein weiterer wesentlicher Vorteil, da so bau-
raumintensive und teure Komponenten, die derartige
Dampfer darstellen, nicht bendtigt werden.

[0031] Aligemein kann auch gesagt werden, dass
durch das beschriebene Konzept verschiedene alterna-
tive Interaktionskonzepte zur Auslésung des Offnungs-
mechanismus und/oder des SchlieBmechanismus der
Tar moglich sind. Insbesondere ist dadurch in vorteilhaf-
ter Ausfiihrung durch das Mitschwenken der gesamten
Bedienblende ermdglicht, dass die Tur einen Griff haben
kann. Dieser kann im Turblatt oder der Bedienblende an-
geordnet sein. Somit kann er gegebenenfalls bei
schwenkbarer Bedienblende mitgeschwenkt werden.
Bei dem vorgeschlagenen Konzept ist es jedoch auch
moglich, dass die Tur grundsatzlich keinen Griff mehr
aufweist. Da die Bewegung auch vollstdndig automati-
siert erfolgen kann, ist Derartiges nicht mehr erforderlich.
[0032] Ineinem Ausfiihrungsbeispiel kann das Garge-
rat ein Dampfgargerat sein. Ein derartiges Dampfgarge-
rat weist vorzugsweise einen Wassertank auf. In einem
vorteilhaften Ausfiihrungsbeispiel ist dieser Wassertank
hinter der Bedienblende angeordnet. Insbesondere ist
es ermoglicht, dass auch bei vollstandig geschlossener
Tir und somit in der geschlossenen Endstellung der Tur
die Bedienblende relativ zum Turblatt verschwenkbar ist.
Dies kann beispielsweise durch Betatigen eines Bedie-
nelements und/oder durch eine Geste und/oder durch
ein Sprachsignal eines Nutzers initiiert werden. Die Tur
kann in diesem Fall dann auch geschlossen bleiben. In
einer derartigen Situation kann die Bedienblende um zu-
mindest 90°, insbesondere um einen Winkel gréRer 90°
und kleiner 140° verschwenken. Dadurch wird der Be-
reich hinter der Bedienblende freigegeben. Es kann dann
der diesbezglich positionierte Wassertank zuganglich
sein und einfach entnommen werden.

[0033] Mit Angaben "oben", "unten”, "
"horizontal", "vertikal", "Tiefenrichtung",
"Breitenrichtung", "Hoéhenrichtung" etc. sind die bei be-
stimmungsgemafiien Gebrauch und bestimmungsgema-
Rem Anordnen des Gerats gegebenen Positionen und
Orientierungen angegeben.

vorne", "hinten,
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[0034] Ausflihrungsbeispiele der Erfindung werden
nachfolgend anhand schematischer Zeichnungen naher
erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung eines Ausfiih-
rungsbeispiels eines erfindungsgemaflen Gar-
gerats;

eine perspektivische Darstellung von Teilkom-
ponenten des Gargerats gemaf Fig. 1 miteiner
Tur in der vollstandig geschlossenen Stellung;
die Darstellung der Komponenten gemaf Fig.
2 mit einer vollstandig gedffneten Stellung der
TUr;

eine Seitenansicht der Anordnung gemaR Fig.
3

eine Draufsicht auf die Anordnung gemaR Fig.
3 und 4;

eine perspektivische Teildarstellung des Gar-
gerats mit einer Positionsbestimmungsvorrich-
tung; und

eine Darstellung von Teilkomponenten der Tir
des Gargerats.

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4
Fig. 5

Fig. 6

Fig. 7

[0035] In den Figuren werden gleiche oder funktions-
gleiche Elemente mit den gleichen Bezugszeichen ver-
sehen.

[0036] InFig. 1istin einer schematischen perspektivi-
schen Darstellung ein als Backofen und/oder Dampfgar-
gerat ausgebildetes Gargerat 1 gezeigt. Das Gargerat 1
weist ein Gehause 2 auf, in welchem ein durch eine nicht
dargestellte Muffel begrenzter Garraum ausgebildet ist.
In dem Garraum kénnen Lebensmittel zur Zubereitung
eingebracht werden. Der Garraum ist frontseitig durch
eine Tur 3 verschlieRbar, die in Fig. 1 in der geschlosse-
nen Endstellung gezeigt ist. An der Frontseite der Tur 3
ist beispielhaft und optional ein Griff 4 ausgebildet.
[0037] Daruber hinaus weist das Gargerat 1 eine Be-
dienvorrichtung 5 auf, die in der Position und Ausgestal-
tung lediglich beispielhaft eine Anzeigeeinheit 6 und Be-
dienelemente 7 und 8 aufweist. Die Anzeigeeinheit 6
kann auch separat zur Bedienvorrichtung 5 sein.
[0038] Wie in Fig. 2 gezeigt, weist die Tur 3 eine Be-
dienblende 41 auf. An dieser Bedienblende 41 sind die
Bedienvorrichtung 5 und/oder die Anzeigeeinheit 6 an-
geordnet. Die Bedienblende 41 ist Bestandteil der Tir 3
und wir beim Offnen und SchlieRen der Tir 3 mit dieser
mitbewegt. Die Bedienblende 41 ist an einem dazu se-
paraten Turblatt 24 der Tir 3 angeordnet, insbesondere
an einem oberen Bereich 42 des Tirblatts 24. Insbeson-
dere ist die Bedienblende 41 schwenkbar an dem Tur-
blatt 24 angeordnet. Dies bedeutet, dass sich die Bedi-
enblende 41 um eine in Breitenrichtung orientierte
Schwenkachse A relativ zu dem Turblatt 24 bewegen
kann. Die Schwenkachse A ist an einem in Héhenrich-
tung oberen Ende der plattenformigen Bedienblende 41
ausgebildet.

[0039] Dariber hinaus sind ebenfalls im Hinblick auf
Position und Anzahl lediglich beispielhaft dargestellte
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Kochzonen 9, 10, 11 und 12 (Fig. 1) gezeigt. Die Koch-
zonen 9 bis 12 kdnnen auch nicht vorhanden sein.
[0040] Die Tir 3 kann gemaR der Darstellung in Fig. 1
in ihrem unteren Bereich 13 in das Gehause 2 einge-
schoben beziehungsweise versenkt werden. Dies ist bei
dem Uberfiihren der Tiir 3 von der in Fig. 1 gezeigten
geschlossenen Endstellung in die vollstandig offene
Endstellung der Fall ist. Die Tur 3 ist dann in einem Frei-
raum des Gehauses 2 versenkt eingeschoben angeord-
net, wobei dazu durch diesen Freiraum ein unter dem
Garraum angeordneter und von diesem durch eine ent-
sprechende Trennwand separierter Stauraum 14 ausge-
bildet ist.

[0041] Die Tur 3 ist mit beispielhaft gezeigten und ge-
kennzeichneten Bewegungseinheiten 15 und 16 verbun-
denund uber diese verschwenkbar sowie in den genann-
ten Stauraum 14 einfahrbar und ausfahrbar.

[0042] In Fig.2istdas Gargerat 1 in Teilkomponenten
gezeigt. Es ist hier ein Blick in den Stauraum 14 darge-
stellt, um die Komponenten fir diese automatische Be-
wegung der Tir 3 darstellen zu kdnnen. Die Tir 3 ist hier
entsprechend in Fig. 1 in vollstandig geschlossenem Zu-
stand gezeigt. Das Gargerat 1 weist eine Antriebseinheit
17 auf. Diese Antriebseinheit 17 weist einen Motor 18
auf. Mittels der Antriebseinheit 17 ist eine automatische
Bewegung der Tur 3 bewirkbar.

[0043] Das Gargerat 1 weist eine Seilzugvorrichtung
19 mit einem Seil 20 auf. Diese Seilzugvorrichtung 19
kann vorzugsweise mit dem Motor 18 gekoppelt sein.
Durch die Seilzugvorrichtung 19 ist die Bedienblende 41
relativ zum Turblatt 42 bewegbar.

[0044] Dariuber hinaus weist das Gargerat 1 einen
Zahnriemenvorrichtung 43 auf. Diese ist unter oder in
dem Stauraum 14 angeordnet. Die Zahnriemenvorrich-
tung 43 ist mit der Antriebseinheit 17 gekoppelt. Die
Zahnriemenvorrichtung 43 ist des Weiteren mit dem
Laufwagen 23 gekoppelt. Der Laufwagen 23 wird durch
die Zahnriemenvorrichtung 43, die mittels der Antriebs-
einheit 17 angetrieben wird, automatisch bewegt. Die Tur
3 wird dadurch automatisch zwischen der geschlosse-
nen Endstellung und der vollstandig ge6ffneten Endstel-
lung bewegt. Sie wird somit auch auf ihre Versenkbewe-
gunginden Stauraum 14 und ihrer Herausfiihrbewegung
aus dem Stauraum 14 automatisch bewegt.

[0045] Wie aus Fig. 2 zu erkennen ist, wird der Zahn-
riemen 44 der Zahnriemenvorrichtung 43 hier im Ausfiih-
rungsbeispiel iber mehrere Umlenkungen 21 und 22 um-
gelenkt, um eine besonders effektive Bewegung zu er-
reichen und den Bauraum kompakt zu gestalten. Dariiber
hinaus ist in Fig. 2 auch zu erkennen, dass durch den
Laufwagen 23 das Turblatt 24 der Tir 3 getragen ist.
[0046] Das Gargerat 1 weist Lagerteile 25 und 26 auf,
die in Fig. 2 zu erkennen sind. Diese Lagerteile 25 und
26 sind insbesondere U-formig ausgebildete Bligel. Es
sind jeweils hier insbesondere zwei Laufrollen 27 und 28
daran ausgebildet. Uber diese Laufrollen 27 und 28 ist
eine Kopplung mit dem Turblatt 24 vorgesehen, wobei
an vertikalen Seitenrandern des Tlrblatts 24 entspre-
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chende Fihrungskulissen angeordnet sind, in welche
diese Laufrollen 27 und 28 eingreifen und darin entspre-
chend entlangrollen. In Fig. 2 ist nur die Fihrungskulisse
45a am seitlichen Rand des Tirblatts 24 gezeigt. Die
Lagerteile 25 und 26 sind im Horizontalachsen schwenk-
bar angeordnet. Sie sind jedoch ansonsten ortsfest po-
sitioniert. Sie sind nicht mit dem Laufwagen 23 verbun-
den und werden somit nicht mit dem Laufwagen 23 mit-
gefiuihrt. An der gegeniiberliegenden Seite ist eine ent-
sprechende Ausgestaltung ausgebildet. Insbesondere
mit einer Fihrungskulisse 45b.

[0047] Das Turblatt 24 ist dariber hinaus auch noch
mit Koppelzapfen 29 und 30 verbunden, die an Blgeln
des Laufwagens 23 ausgebildet sind.

[0048] Die Lagerteile 25 und 26 sind darlber hinaus
mit jeweils einem Scharnier 31 und 32 verbunden. Die
Scharniere 31 und 32 weisen insbesondere jeweils ein
Federelement 33 und 34 auf. Der Laufwagen 23 lauft in
Flahrungskulissen 35 und 36 (Fig. 5) entlang.

[0049] Wie dariber hinaus in Fig. 2 zu erkennen ist,
weist der Laufwagen 23 an in Breitenrichtung gegeni-
berliegenden Enden jeweils einen Trager 46 auf. An die-
sem plattenartigen Trager 46 ist jeweils zumindest eine
Laufrolle 37 angebracht. Diese greifen in Fihrungskulis-
sen 35, 36 ein und laufen darin entlang. Die Fiihrungs-
kulissen 35, 36 sind an Seitenwanden beziehungsweise
Seitenwandteilen ausgebildet. Diese begrenzen den
Stauraum 14.

[0050] Wie darliber hinaus auch in Fig. 2 und Fig. 5 zu
erkennen ist, ist die Zahnriemenvorrichtung 43 in vorteil-
hafter Weise mit einem insbesondere vorhandenen Lauf-
schlitten 38 gekoppelt. Der Laufschlitten 38 ist in einer
FlUhrungseinrichtung 39 gefiihrt. Die Fihrungseinrich-
tung 39 ist an einem Boden 40, der den Stauraum 14
nach unten hin begrenzt, angeordnet. Die Flihrungsein-
richtung 39 ist insbesondere zum geradlinigen Fihren
des Laufschlittens 38 ausgebildet, insbesondere in Tie-
fenrichtung (z-Richtung) des Gargerats 1.

[0051] Es kann auch vorgesehen sein, dass die Seil-
zugvorrichtung 19 mit dem Laufschlitten 38 gekoppelt ist
und die Bewegung des Seils 20 durch den Motor 18 tiber
den Laufschlitten 38 bewirkt wird. Die Betatigung der
Seilzugvorrichtung 19 kann aber nur durch den Motor 18
erfolgen. Eine Kopplung mit dem Laufschlitten 38 ist
dann nicht vorgesehen. Dadurch kann die Bedienblende
41 durch Seilzugvorrichtung 19 auch dann verschwenkt
werden, wenn die Tur insbesondere in der geschlosse-
nen Endstellung verbleibt. Beispielsweise kann dann ein
Zugang zu einem hinter der Bedienblende 41 angeord-
neten Wassertank ermdglicht werden. Dieser kann vor-
handen sein, wenn das Gargerat 1 ein Dampfgargerat
ist. Die Bedienblende 41 kann dann aus der Vertikalstel-
lung um beispielsweise zumindest 90° nach oben ver-
schwenkt werden. Der Wassertank kann dann heraus-
genommen werden. Insbesondere auch dann, wenn die
Tur 3 vollstéandig geschlossen ist.

[0052] Die Antriebseinheit 17 und der Motor 18 kbnnen
Bestandteil einer elektronischen Bewegungseinheit 57
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des Gargerats 1 sein.

[0053] Dartber hinaus ist in Fig. 2 eine Positionsbe-
stimmungsvorrichtung 47 gezeigt. Die Positionsbestim-
mungsvorrichtung 47 des Gargerats 1 ist dazu ausgebil-
det, die Position der Tur 3 bei der Versenkbewegung
und/oder bei der Herausfiihrbewegung zu erfassen, ins-
besondere kontinuierlich zu erfassen. Die Positionsbe-
stimmungsvorrichtung 47 ist zur bertihrungslosen Posi-
tionsbestimmung der Tur 3 ausgebildet. Insbesondere
ist die Positionsbestimmungsvorrichtung 47 zur elektro-
magnetischen Positionsbestimmung der Tir 3 ausgebil-
det. Die Positionsbestimmungsvorrichtung 47 weist zu-
mindest ein erstes Teilelement 48 auf. Dieses erste Tei-
lelement 48 ist an der TUr 3, insbesondere dem Laufwa-
gen 23, angeordnet. Vorzugsweise weist der Laufwagen
23 einen Tragarm 49 auf. Der Tragarm 49 ist vorzugs-
weise als freikragend ausgebildet und erstreckt sich so-
mit freikragend in Tiefenrichtung nach hinten. An einem
hinteren Ende dieses freikragenden Tragarms 49 ist das
erste Teilelement 48 angeordnet. Der Tragarm 49 ist fest
mit dem Laufwagen 23 verbunden. Die Positionsbestim-
mungsvorrichtung 47 weist dariiber hinaus zumindest
ein zweites Teilelement 50, insbesondere mehrere se-
parate zweite Teilelemente 50 auf. In Fig. 2 sind diesbe-
zuglich nur einige dieser zweiten Teilelemente 50 mit
dem Bezugszeichen versehen. Die zweiten Teilelemente
50 sind ortsfest extern zur Tir 3 angeordnet. Insbeson-
dere sind sie in einem Seitenwandteil 51, welches den
Stauraum 14 seitlich begrenzt, angeordnet. Insbesonde-
re sind diese zweiten Teilelemente 50 in Hohenrichtung
betrachtet unterhalb der in Fig. 2 gezeigten Fihrungsku-
lisse 35, die ebenfalls in dem Seitenwandteil 51 ausge-
bildetist, angeordnet. Insbesondere sind die zweiten Tei-
lelemente 50 in einer Teilelementlinie 52 angeordnet und
entlang dieser Teilelementlinie 52 wird der Laufwagen
23, insbesondere der Tragarm 49, bewegt. Bei dem Be-
wegen des Laufwagens bei der Herausfiihrbewegung
und/oder bei der Versenkbewegung wird somit das erste
Teilelement 48 an diesen zweiten Teilelementen 50 ver-
beigefiihrt. Die Anordnung des Teilelements 48 zu dem
zweiten Teilelementen 50 ist insbesondere derart, dass
in Hoéhenrichtung betrachtet das erste Teilelement 48 mit
einem zweiten Teilelement 50 Uberlappend angeordnet
ist, wenn dieses erste Teilelement 48 in Tiefenrichtung
betrachtet an gleicher Tiefenposition beziehungsweise
in gleicher Tiefenstellung wie dieses zweite Teilelement
50 gerade positioniert ist. Insbesondere trifft diese Uber-
lappung fiir jede paarweise Betrachtung des ersten Tei-
lelements 48 mit einem zweiten Teilelement 50 zu, wenn
das erste Teilelement 48 bei seinem Bewegungsweg an
einer entsprechenden Tiefenposition zu diesem jeweils
anderen zweiten Teilelement 50 positioniert ist.

[0054] Vorzugsweise ist das erste Teilelement 48 ein
Hall-Sensor. Die zweiten Teilelemente 50 sind insbeson-
dere Magnete. Darunter sind insbesondere Permanent-
magnete verstanden. Die zweiten Teilelemente 50 sind
so entlang der Teilelementlinie 52 angeordnet, dass sie
jeweils entlang dieser Linie betrachteteinen Abstand zwi-
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schen 4 mm und 8 mm, insbesondere 6 mm, aufweisen.
Insbesondere weist die Teilelementlinie 52 eine Lange
auf, die dem gesamten Bewegungsweg des Laufwagens
23, insbesondere des Tragarms 49, entspricht, wenn die
Tur 3 zwischen den Endstellungen hin- und herbewegt
wird.

[0055] InFig. 3istdie Komponentenanordnung gemaf
Fig. 2 gezeigt. Hier ist die Tur 3 jedoch in der vollstéandig
geodffneten Endstellung gezeigt. Es ist zu erkennen, dass
die Tiur 3 in den Stauraum 14 versenkt ist, wobei dies
teilweise erfolgt ist. Dies bedeutet, dass die Tir 3 zumin-
dest zu 60%, insbesondere zumindest 70%, in den Stau-
raum 14 eingefahren ist. Insbesondere bezieht sich dies
aufdie Hohe des Turblatts 24 der Tur 3. Wie zu erkennen
ist, ist die Bedienblende 41 vollstandig auf3erhalb des
Stauraums 14 angeordnet. Dartber hinaus ist auch zu
erkennen, dass die Bedienblende 41 gegeniiber dem
Turblatt 24 verschwenkt ist. Insbesondere ist hier eine
Schwenkung um einen Winkel von 130° im Vergleich zur
Grundstellung, wie sie in Fig. 2 gezeigt ist, ausgebildet.
Eine Vorderseite 53 dieser Bedienblende 41 ist diesbe-
zliglich auch in der vollstandig gedffneten Endstellung
der Tur 3 dem Beobachter nach oben hin zugewandt.
Das Bedienen der Bedienvorrichtung 5 und/oder das Be-
trachten der Anzeigeeinheit 6 ist dadurch auch in der
vollstandig gedffneten Endstellung der Tur 3 ermoglicht.
Der Schwenkwinkel a der Bedienblende 41 ist in Fig. 4
beispielhaft eingezeichnet. In Fig. 4 ist in dem Zusam-
menhang eine Seitenansicht der Darstellung in Fig. 3
gezeigt.

[0056] Dartber hinaus ist auch vorgesehen, dass in
einem Ausfluhrungsbeispiel das Gargerat 1 eine Hinder-
niserkennungseinheit 55 aufweist. Zusatzlich oder an-
statt dazu kann das Gargerat 1 eine SchlieBbewegungs-
initiierungseinheit 56 aufweisen. Vorzugsweise sind an
einer Ruckseite 54 dieser Bedienblende 41 die Hinder-
niserkennungseinheit 55 und/oder die SchlieRbewe-
gungsinitiierungseinheit 56 angeordnet. Die Hindernis-
erkennungseinheit 55 und/oder die SchlieBbewegungs-
initiierungseinheit 56 sind insbesondere optisch arbei-
tende Einheiten. Sie kdnnen separate Einheiten sein, sie
kénnen jedoch auch in einer gemeinsamen Einheit zu-
sammengefasst sein. Die Hinderniserkennungseinheit
55 weist vorzugsweise eine Lichtquelle, insbesondere
einen Lidar-Sensor, auf. Die SchlieRbewegungsinitiie-
rungseinheit 56 weist vorzugsweise eine Lichtquelle, ins-
besondere einen Lidar-Sensor, auf. Ist die Bedienblende
41 in ihrer ausgeschwenkten Stellung, wie sie in Fig. 3
gezeigt ist, so kann mit diesem Lidar-Sensor ein Licht
nach unten hin abgestrahlt werden. Dadurch wird auch
ein Erfassungsbereich generiert. Insbesondere kann so
ein Hindernis im Schwenkbereich der Bedienblende 41
optisch erkannt werden. Dadurch kann das Schwenken
der Bedienblende 41 auch gestoppt werden oder grund-
satzlich unterbunden werden, wenn in diesem Schwenk-
bereich ein Hindernis erkannt wurde. Zusétzlich oder an-
statt dazu kann vorgesehen sein, dass durch bewusstes
Einbringen eines Betatigungselements, welches auch



15

ein Korperteil, wie ein Finger oder eine Hand oder ein
Fufd sein kann, ein SchlieBwunsch der Tur 3 beriihrungs-
los angezeigt werden kann. Wird dieses Betatigungse-
lement in dem Erfassungsbereich des Lidar-Sensors er-
kannt, so wird auch ein entsprechender Schliefwunsch
detektiert. Die Tiir 3 wird dann automatisch von beispiels-
weise der in Fig. 3 und Fig. 4 gezeigten vollstandig ge-
offneten Endstellung aus dem Stauraum 14 herausge-
fuhrt. Insbesondere erfolgt diesbezlglich eine Bewe-
gung zumindest in eine Zwischenstellung oder in die
dann vollstandig geschlossene Endstellung der Tir 3.
[0057] In Fig. 5 ist eine Draufsicht auf die Darstellung
in Fig. 3 und Fig. 4 gezeigt. Dariiber hinaus ist in Fig. 6
ein vergroRerter Teilausschnitt von Teilkomponenten
des Laufwagens 23 und Komponenten der Positionsbe-
stimmungsvorrichtung 47 gezeigt.

[0058] Ein diesbeziiglich endseitiger Trager 46 des
Laufwagens 23 ist gezeigt. Dieser Trager 46 weist ent-
sprechende Laufrollen 37 auf, wie dies auch der gegen-
Uberliegende Trager 46, der ebenfalls in Breitenrichtung
endseitig des Laufwagens 23 angeordnet ist, aufweist.
[0059] In Fig. 7 sind Teilkomponenten der Tur 3 ge-
zeigt, wobei hier die Seilzugvorrichtung 19 mit dem Seil
20 detaillierter gezeigt ist. Damit wird die Schwenkbewe-
gung der Bedienblende 41 vollzogen.

Bezugszeichenliste

[0060]

1 Gargerat

2 Gehause

3 Tar

4 Griff

5 Bedienvorrichtung
6 Anzeigeeinheit

7 Bedienelement

8 Bedienelement

9 Kochzone

10 Kochzone

11 Kochzone

12 Kochzone

13 Bereich

14 Stauraum

15 Bewegungseinheit

16 Bewegungseinheit
17 Antriebseinheit

18 Motor

19 Seilzugvorrichtung
20 Seil

21 Umlenkung

22 Umlenkung

23 Laufwagen

24 Tlrblatt

25 Lagerteil

26 Lagerteil

27 Laufrolle

28 Laufrolle
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29 Koppelzapfen
30 Koppelzapfen
31 Scharnier
32 Scharnier
33 Federelement
34 Federelement
35 Fihrungskulisse
36 Fihrungskulisse
37 Laufrolle
38 Laufschlitten
39 Fihrungseinrichtung
40 Boden
41 Bedienblende
42 oberer Bereich
43 Zahnriemenvorrichtung
44 Zahnriemen
45a  Fuhrungskulisse
45b  Fuhrungskulisse
46 Trager
47 Positionsbestimmungsvorrichtung
48 Teilelement
49 Tragarm
50 Teilelement
51 Seitenwandteil
52 Teilelementlinie
53 Vorderseite
54 Ruckseite
55 Hinderniserkennungseinrichtung
56 SchlieRbewegungsinitiierungseinheit
57 Bewegungseinheit
Patentanspriiche
1. Gargerat (1) miteinem Gehause (2), in dem ein Gar-

raum ausgebildet ist, und mit einer Tir (3) zum Ver-
schlieen des Garraums, wobei die Tir (3) schwenk-
bar an dem Gehause (2) angeordnetistund in einen
Stauraum (14) in dem Gehause (2) versenkbar ist,
wobei die Tur (3) einen Laufwagen (23) aufweist, der
in einer Fuhrungskulisse (35, 36) des Gargerats (1)
gefuhrt ist, so dass dadurch die Versenkbewegung
in und die Herausfiihrbewegung der Tur (3) aus dem
Stauraum (14) gefiihrt sind, dadurch gekennzeich-
net, dass das Gargerat (1) eine Positionsbestim-
mungsvorrichtung (47) aufweist, mit welcher die Po-
sition der Tiur (3) bei dieser Versenkbewegung
und/oder bei dieser Herausflihrbewegung bestimm-
bar ist, wobei durch diese Positionsbestimmungs-
vorrichtung (47) moglich ist, bei einer Schwenkbe-
wegung der Tur (3) die jeweilige Position genau zu
bestimmen, sodass zwischen der geschlossenen
Endstellung und der vollstandig gedffneten Endstel-
lung jede Zwischenstellung exakt bestimmt werden
kann.

Gargerat (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Positionsbestimmungsvorrich-
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tung (47) zur beriihrungslosen, insbesondere elek-
tromagnetischen, Positionsbestimmung der Tar (3)
bei dieser Versenkbewegung und/oder bei dieser
Herausflihrbewegung ausgebildet ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Positionsbestimmungsvor-
richtung (47) zumindest ein erstes Teilelement (48)
aufweist, welches an der Tur (3) angeordnet ist und
zumindest ein zweites Teilelement (50) aufweist,
welches in dem Stauraum (14) extern zur Tir (3)
angeordnet ist, wobei die beiden Teilelemente (48,
50) zur Wechselwirkung ausgebildet sind und ab-
hangig davon eine Position der Tir (3) bei dieser
Versenkbewegung und/oder bei dieser Herausfuhr-
bewegung bestimmbar ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass mehrere zweite Teilelemente (50)
entlang der Bewegungsbahn des Laufwagens (23)
in dem Stauraum (14) angeordnet sind, so dass eine
Teilelementlinie (52) aus mehreren beabstandeten
zweiten Teilelemente (50) gebildet ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die zweiten Teilelemente (52)
in einem Seitenwandteil (51) angeordnet sind, durch
welches der Stauraum (14) seitlich begrenzt ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Fiihrungskulisse (35, 36) in dem
Seitenwandteil (51) ausgebildet ist und die zweiten
Teilelemente (50) in einem Wandbereich des Sei-
tenwandteils (51) auBerhalb und unterhalb der Fih-
rungskulisse (35, 36) angeordnet sind.

Gargerat (1) nach einem der vorehrgehenden An-
spriiche 3 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
das zumindest eine erste Teilelement (48) in Hoéhen-
richtung (y) des Gargerats (1) so an dem Laufwagen
(23) angeordnet ist, dass es bei dieser Versenkbe-
wegung und/oder bei dieser Herausfiihrbewegung
mit dem zumindest einen zweiten Teilelement (50)
in Hohenrichtung (y) Uberlappend vorbeigefiihrt ist.

Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche 3 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass
das zumindest eine erste Teilelement (48) ein Hall-
Sensor ist und das zumindest eine zweite Teilele-
ment (50) ein Magnet ist.

Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche 3 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
der Laufwagen (23) einen, insbesondere frei kragen-
den, Tragarm (49) aufweist, an dem das zumindest
eine erste Teilelement (48) angeordnet ist.

10. Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10

1.

12.

13.

14.

15.

spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Gar-
gerat (1) eine elektronische Bewegungseinheit (57)
aufweist, mit welcher die Bewegungsgeschwindig-
keit der Tur (3) bei dieser Versenkbewegung
und/oder bei dieser Herausfiihrbewegung einstell-
bar ist, insbesondere veranderbar ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Tir (3) durch die Bewegungs-
einheit (57) bei dieser Versenkbewegung und/oder
bei dieser Herausfliihrbewegung in zumindest eine
von der geschlossenen Endstellung der Tur (3) und
der vollstandig gedffneten Endstellung der Tur (3)
unterschiedliche Zwischenstellung bringbar und dort
anhaltbar ist.

Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass es eine
Antriebseinheit (17) aufweist, mit welcher die Tur (3)
auf zumindest einem Teilweg zwischen einer ge-
schlossenen Endstellung und einer vollstandig ge-
offneten Endstellung der Tir (3) automatisch beweg-
bar ist, wobei die Antriebseinheit (17) einen Motor
(18) und eine Zahnriemenvorrichtung (43) aufweist,
die mit dem Laufwagen (23) gekoppelt ist.

Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Tir
(3) eine Bedienblende (41) mit einer Bedienvorrich-
tung (5) und/oder einer Anzeigeeinheit (6) aufweist,
und ein Turblatt (24) aufweist, wobei die Bedienblen-
de (41) schwenkbar andem Turblatt (24) angeordnet
ist, wobei die Schwenkbewegung relativ zum Tir-
blatt (24) automatisch erfolgt, wenn die Tur (3) die
Versenkbewegung oder die Herausfiihrbewegung
vollzieht.

Gargerat (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass an der
Tur (3) eine, insbesondere optisch arbeitende, Hin-
derniserkennungseinheit (55) und/oder eine berih-
rungslos aktivierbare, insbesondere optisch arbei-
tende, SchlieRbewegungsinitiierungseinheit (56)
der Tur (3) angeordnet ist.

Gargerat (1) nach Anspruch 13 und 14, dadurch
gekennzeichnet, dass die Hinderniserkennungs-
einheit (55) und/oder die SchlieBbewegungsinitiie-
rungseinheit (56) an einer Riickseite (54) der Bedi-
enblende (41) angeordnet ist.

Claims

Cooking appliance (1) with a housing (2), in which a
cooking chamber is formed, and with a door (3) for
closing off the cooking chamber, wherein the door
(3)is arranged so as to be able to swivel on the hous-
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ing (2) and can be countersunk into a storage space
(14) in the housing (2), wherein the door (3) has a
carriage (23) which is guided in a guiding link (35,
36) of the cooking appliance (1), so that as a result
the lowering movement into and the raising move-
ment of the door (3) out of the storage space (14)
are guided, characterised in that the cooking ap-
pliance (1) has a position determination apparatus
(47), with which the position of the door (3) can be
determined with this lowering movement and/or with
this raising movement, wherein by means of this po-
sition determination apparatus (47), it is possible to
accurately determine the respective position with a
swivel movement of the door (3), so that each inter-
mediate position can be determined exactly between
the closed end position and the completely open end
position.

Cooking appliance (1) according to claim 1, charac-
terised in that the position determination apparatus
(47) is embodied for the contactless, in particular
electromagnetic, position determination of the door
(3) with this lowering movement and/or with this rais-
ing movement.

Cooking appliance (1) according to claim 1 or 2,
characterised in that the position determination ap-
paratus (47) has at least one first subcomponent
(48), which is arranged on the door (3) and has at
least one second subcomponent (50) which is ar-
ranged in the storage space (14) externally with re-
spect to the door (3), wherein the two subcompo-
nents (48, 50) are embodied for interaction and a
position of the door (3) can be determined as a func-
tion thereof with this lowering movement and/or with
this raising movement.

Cooking appliance (1) according to claim 3, charac-
terised in that a number of second subcomponents
(50) are arranged along the movement path of the
carriage (23) in the storage space (14) so that a sub-
component line (52) is formed from several spaced
second subcomponents (50).

Cooking appliance (1) according to claim 3 or 4,
characterised in that the second subcomponents
(52) are arranged in a side wall part (51), by means
of which the storage space (14) is laterally restricted.

Cooking appliance (1) according to claim 5, charac-
terised in that the guiding link (35, 36) is embodied
in the side wall part (51) and the second subcompo-
nents (50) are arranged in a wall region of the side
wall part (51) outside of and below the guiding link
(35, 36).

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims 3 to 6, characterised in that the at
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least one first subcomponent (48) is arranged in the
height direction (y) of the cooking appliance (1) on
the carriage (23) in such a way that with this lowering
movement and/or with this raising movement it is
guided past overlapping with the at least one second
element (50) in the height direction (y).

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims 3 to 7, characterised in that the at
least one first subcomponent (48) is a Hall sensor
and the at least one second subcomponent (50) is
a magnet.

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims 3 to 8, characterised in that the car-
riage (23) has a supportarm (49), in particular freely-
projecting, , on which the at least one first subcom-
ponent (48) is arranged.

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterised in that the cooking
appliance (1) has an electronic movement unit (57),
with which the movement speed of the door (3) can
be set, in particular changed, with this lowering
movement and/or with this raising movement.

Cooking appliance (1) according to claim 10, char-
acterised in that the movement unit (57) can be
used to bring the door (3) into at least one interme-
diate position which differs from the closed end po-
sition of the door (3) and the completely opened end
position of the door (3) and retain it there with this
lowering movement and/or with this raising move-
ment.

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterised in that it has a drive
unit (17), with which the door (3) can be moved au-
tomatically on atleast one sub path between a closed
end position and a completely opened end position
ofthe door (3), wherein the drive unit (17) has a motor
(18) and a toothed belt apparatus (43) which is cou-
pled to the carriage (23).

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterised in that the door (3)
has a control panel (41) with a control apparatus (5)
and/or a display unit (6) and has a door leaf (24),
wherein the control panel (41) is arranged so as to
be able to swivel on the door leaf (24), wherein the
pivot movement takes place automatically relative
to the door leaf (24) if the door (3) completes the
lowering movement or the raising movement.

Cooking appliance (1) according to one of the pre-
ceding claims, characterised in that an, in particular
optically operating, obstacle recognition unit (55)
and/or a contactless, activatable, in particular opti-
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cally operating, closing movement initiation unit (56)
of the door (3) is arranged on the door (3).

Cooking appliance (1) according to claim 13 or 14,
characterised in that the obstacle recognition unit
(55) and/or the closing movement initiation unit (56)
is arranged on a rear side (54) of the control panel
(41).

Revendications

Appareil de cuisson (1) comprenant un bati (2), dans
lequel est configuré un espace de cuisson, et com-
prenant une porte (3) pour la fermeture de I'espace
de cuisson, dans lequel la porte (3) est disposée
pivotante sur le bati (2) et peut étre enfoncée dans
un espace de rangement (14) dans le bati (2), dans
lequel la porte (3) présente un matériel roulant (23)
guidé dans une coulisse de guidage (35, 36) de I'ap-
pareil de cuisson (1) de sorte qu’ainsi le mouvement
d’enfoncement de la porte (3) dans I'espace de ran-
gement et son mouvement d’extraction hors de celui-
ci sont guidés, caractérisé en ce que 'appareil de
cuisson (1) présente un dispositif de détermination
de la position (47), avec lequel la position de la porte
(3) lors de ce mouvement d’enfoncement et/ou lors
de ce mouvement d’extraction, est déterminable, ce
dispositif de détermination de la position (47) per-
mettant ainsi la détermination précise d’'une position
respective lors d’'un mouvement de pivotement de
la porte (3) de sorte que chaque position intermé-
diaire entre la position finale fermée et la position
finale completement ouverte peut étre exactement
déterminée.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que le dispositif de détermination
de la position (47) est configuré pour déterminer la
position de la porte (3) sans contact, en particulier
électromagnétiquement lors d’'un mouvement d’en-
foncement et/ou lors de ce mouvement d’extraction.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 1 ou
2, caractérisé en ce que le dispositif de détermina-
tion de la position (47) présente au moins un premier
élément partiel (48), lequel est disposé sur la porte
(3) et présente au moins un deuxieme élément par-
tiel (50), lequel est disposé dans I'espace de range-
ment (14) a I'extérieur par rapport a la porte (3) les
deux éléments partiels (48, 50) devant coopérer et,
en fonction de cela, une position de la porte (3) peut
étre déterminée lors de ce mouvement d’enfonce-
ment et/ou lors de ce mouvement d’extraction.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 3, ca-
ractérisé en ce que plusieurs deuxiemes éléments
partiels (50) sont disposés le long de la trajectoire
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de mouvement du matériel roulant (23) dans I'espa-
ce de rangement (14) de sorte qu’une lignée d’élé-
ments partiels (52) est formée de plusieurs deuxié-
mes éléments partiels (50) séparés les uns des
autres.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 3 ou
4, caractérisé en ce que les deuxiémes éléments
partiels (52) sont disposés dans une partie de paroi
latérale (51) laquelle délimite sur les cotés I'espace
de rangement (14).

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce que la coulisse de guidage (35, 36)
est configurée dans la partie de paroi latérale et les
deuxiemes éléments partiels (52) sont disposés
dans une zone de paroi de la partie de paroi latérale
(51) a I'extérieur et en dessous de la coulisse de
guidage (35, 36).

Appareil de cuisson (1) selon I'une des revendica-
tions précédentes 3 a 6, caractérisé en ce que le
au moins un premier élément partiel (48) est disposé
dansle sensdelahauteur (y) del'appareil de cuisson
(1) sur le matériel roulant (23) de telle maniere qu’il
est emmené par chevauchement dans le sens de la
hauteur (y) lors de ce mouvement d’enfoncement
et/ou lors de ce mouvement d’extraction, avec le au
moins un deuxieme élément partiel (50).

Appareil de cuisson (1) selon I'une des revendica-
tions précédentes 3 a 7, caractérisé en ce que le
au moins un premier élément partiel (48) est un cap-
teur a effet Hall et le au moins un deuxieme élément
partiel (50) est un aimant.

Appareil de cuisson (1) selon I'une des revendica-
tions précédentes 3 a 8, caractérisé en ce que le
matériel roulant (23) présente un bras de support
(49), en particulier librement en porte-a-faux, sur le-
quel est disposé le au moins un premier élément
partiel (48).

Appareil de cuisson (1) selon I'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que I'appareil
de cuisson (1) présente une unité de mouvement
électronique (57), avec laquelle la vitesse de mou-
vement de la porte (3) peut étre réglée lors de ce
mouvement d’enfoncement et/ou lors de ce mouve-
ment d’extraction, et peut en particulier étre modi-
fiee.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 10,
caractérisé en ce que la porte (3) peut étre, par
I'unité de mouvement (57) lors de ce mouvement
d’enfoncement et/ou lors de ce mouvementd’extrac-
tion, amenée dans au moins une position intermé-
diaire différente de la position finale fermée de la
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porte (3) et de la position finale complétement ouver-
te de la porte (3) et y étre maintenue.

Appareil de cuisson (1) selon 'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce qu’il présente
une unité d’entrainement (17), grace a laquelle la
porte (3) peut automatiquement se déplacer sur au
moins une trajectoire partielle entre une position fi-
nale fermée et une position finale complétement
ouverte de la porte (3), 'unité d’entrainement (17)
présentant un moteur (18) et un dispositif a courroie
dentée (43), laquelle est couplée avec le matériel
roulant (23).

Appareil de cuisson (1) selon 'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que la porte
(3) présente un bandeau de commande (41) com-
prenant un dispositif de commande (5) et/ou une uni-
té d’'affichage (6), ainsi qu’un vantail de porte (24),
le bandeau de commande (41) étant disposé pivo-
tant sur le vantail de porte (24), dans lequel le mou-
vement pivotant par rapport au vantail (24) s’effectue
automatiquement quand la porte (3) réalise entiére-
ment le mouvement d’enfoncement ou le mouve-
ment d’extraction.

Appareil de cuisson (1) selon 'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que surla por-
te (3) estdisposée une unité de reconnaissance d’'un
obstacle (55) fonctionnant en particulier de maniére
optique et/ou il y a une unité d’amorgage du mouve-
ment de fermeture (56) de la porte activable sans
contact et fonctionnant en particulier de maniére op-
tique.

Appareil de cuisson (1) selon la revendication 13 et
14, caractérisé en ce que 'unité de reconnaissance
d’un obstacle (55) et/ou I'unité d’amorgage du mou-
vement de fermeture (56) sont disposées sur un coté
arriere (54) du bandeau de commande (41).
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