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DESCRIPCION
Accionamiento para muebles por motor eléctrico

La invencién se refiere a un accionamiento para muebles por motor eléctrico con al menos un accionamiento de ajuste
motorizado para el ajuste motorizado de al menos un componente del mueble, al menos una unidad de control
conectada con un control de motor de dicho al menos un accionamiento de ajuste y al menos una unidad de manejo
para el manejo del al menos un accionamiento de ajuste, estando disefiada la unidad de control para controlar, detener
y/o invertir temporalmente un sentido de giro de al menos un motor del al menos un accionamiento de ajuste en funcidn
de la situacién de funcionamiento del accionamiento para muebles por motor eléctrico, siendo el al menos un motor
un motor de corriente continua con escobillas.

En la préactica, estos accionamientos para muebles se utilizan, por ejemplo, en mesas de trabajo o en muebles
funcionales, como sillones o sofas. Un accionamiento para muebles de este tipo también se puede utilizar en camas
o elevadores, asi como gruas de pacientes. Las situaciones de funcionamiento pueden darse en forma de sobrecarga
o de peligro inminente para personas u objetos debido, por ejemplo, a un aplastamiento, si hay personas u objetos
presentes en una zona de peligro y el operador no reconoce el peligro potencial.

En el estado de la técnica se conocen accionamientos para muebles con unidad de control, que intervienen en el
proceso de ajuste en funcién de la situacién de funcionamiento. A menudo se detecta un aumento de la corriente del
motor o una reduccion de la tensién del motor y de ello se deriva la situacidén de funcionamiento, por ejemplo, en forma
de un aplastamiento. En tal caso de aplastamiento, el motor asignado a la funcidén de ajuste se desconecta al menos
y, dado el caso, también se invierte brevemente.

Para detectar un aumento de la corriente del motor, en el estado de la técnica se utilizan sensores o shunts apropiados,
como se describe, por ejemplo, en el documento DE 44 44 762 A1. Alternativamente, en el estado de la técnica, por
ejemplo, en el documento DE 10 2016 109 524 A1, se conocen sensores de vibracién y aceleraciéon o sensores
piezoeléctricos, que estan acoplados mecanicamente al accionamiento de ajuste o0 a un componente mévil del mueble
y detectan durante el proceso de ajuste un obstaculo duro. Estos sensores han demostrado su eficacia, pero su uso
requiere un considerable esfuerzo adicional en términos de montaje y utilizacién de material, ya que para la conexién
con la unidad de control se necesita una placa de circuito impreso con el equipamiento adecuado y un cableado
externo en el respectivo accionamiento de ajuste. El documento WO 2019/145440 A1 da a conocer alternativamente
una proteccién antiaplastamiento controlada por voz, en la que los accionamientos para muebles se desconectan
cuando se reconocen determinadas palabras clave que indican una emergencia o un peligro.

La deteccién con sensores adicionales es mas fiable que evaluar el nivel de corriente del motor, pero complica la
construccion y el montaje del accionamiento para muebles por motor eléctrico.

El objetivo de la presente invencién es proporcionar un dispositivo mejorado y no obstante més facil de instalar que la
evaluacién del nivel de corriente del motor.

Este objetivo se resuelve mediante un accionamiento para muebles por motor eléctrico con las caracteristicas de la
reivindicacion 1.

Se prevé que la unidad de control esté disefiada para evaluar una frecuencia de una sefial FEM inversa generada de
al menos un motor. Dado que el motor del accionamiento de ajuste esta disefiado como motor de corriente continua
con escobillas, genera una sefial FEM (fuerza electromotriz) inversa de la que se puede derivar su velocidad de giro.
Segun la invencién, esta sefial se utiliza para detectar una caida de la velocidad de giro, lo que indica una colisién o
un aplastamiento.

Esta sefial FEM inversa refleja la velocidad del motor de manera mas fiable que evaluar el nivel de corriente del motor.
La sefial FEM inversa se puede obtener igualmente de forma sencilla midiendo la corriente del motor, de modo que
no se necesitan sensores adicionales, lo que complicaria la estructura del accionamiento para muebles por motor
eléctrico.

Dado que son generadas por el propio motor, las sefiales evaluadas estan disponibles en sus conexiones. Dado que
la linea de conexién del motor esta concebida a modo de cable de dos hilos, se pueden utilizar motores estandarizados
y al mismo tiempo se puede prescindir ventajosamente de cables de sefiales paralelos a los cables del motor. Esto
ahorra esfuerzo de montaje y recursos materiales. El motor en si esta disefiado como motor de corriente continua con
escobillas y excitaciéon permanente. La tensién de funcionamiento tipica es inferior a 40 voltios.

La fuerza FEM inversa se genera en dependencia directa de la velocidad del motor, que se presenta como una sefial
de tensién que cambia 0 aumenta con una frecuencia y puede ser evaluada por la unidad de control. La unidad de
control esta disefiada para evaluar la frecuencia de esta sefial de tensién cambiante o creciente.
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Segun la invencidn, la unidad de control esta disefiada para llevar a cabo una comparacién objetivo/real y para llevar
a cabo un proceso de conmutacién cuando la frecuencia de la sefial cae por debajo de un valor umbral predeterminado
y/o cuando un valor absoluto del cambio de frecuencia por unidad de tiempo excede un valor umbral predeterminado.

En una configuracién ventajosa, la comparacidn objetivo/real también puede estar relacionada con eventos. Ademas,
el valor umbral se puede disefiar como valor umbral variable en funcién del evento dentro del marco de limites
predeterminados.

Por ejemplo, si la frecuencia cae por debajo de un valor umbral previamente establecido y predeterminado, esto puede
considerarse una sobrecarga en el accionamiento de ajuste, lo que provoca la desconexién del motor correspondiente.
El valor umbral predeterminado puede programarse permanentemente o puede basarse en eventos, por ejemplo, la
tensién de alimentacidn, o puede seleccionarse dependiendo de la situacién. Por ejemplo, se puede distinguir una
situacién de arranque de una situaciéon de conduccién continua.

Alternativa o adicionalmente, la unidad de control realiza una evaluacién de la frecuencia antes mencionada en funcién
del tiempo. Si la frecuencia evaluada cambia en un valor predeterminado dentro de un periodo de tiempo
predeterminado, puede considerarse que se ha producido un aplastamiento. A continuacién, se desconecta el motor
correspondiente y/o, en una variante, también se puede hacer funcionar durante un breve periodo de tiempo en el otro
sentido de giro.

La unidad de control est4 acoplada a un control de motor o esta disefiada para integrarse con él. El control del motor
incluye interruptores mecénicos o electromecénicos para encender y apagar el motor respectivo. Por ejemplo, los relés
se utilizan para conmutar la corriente del motor. Alternativamente, pueden estar previstos interruptores electrénicos
en forma de interruptores semiconductores, que conmutan la corriente del motor. Esta Gltima realizacién puede estar
configurada de forma discreta 0 como componente compacto en forma de un llamado controlador de motor. Como
interruptores semiconductores se pueden utilizar preferiblemente transistores MOSFET (transistor de efecto de campo
semiconductor de éxido metalico). Estos se caracterizan por bajas pérdidas de tensién durante el encendido, lo que
reduce las pérdidas y la consiguiente generacién de calor en el sistema de control del motor. Ademas, la ruta de
conmutacién (ruta fuente-drenaje) de un MOSFET muestra el comportamiento de una resistencia 6hmica cuando se
enciende, lo que permite utilizar la propia ruta de conmutacién como shunt para medir la corriente del motor.
Alternativamente, la corriente del motor se puede medir utilizando un sensor de medicién de corriente externo, por
ejemplo, un shunt externo o un sensor Hall. Este tipo de medicién de corriente también es adecuado si el control del
motor utiliza interruptores distintos de los MOSFET mencionados. Otros interruptores de este tipo incluyen, por
ejemplo, relés, posiblemente en combinacién con botones de conmutacién manual.

Cuando se utiliza un controlador de motor, es decir, un mddulo integrado que incluye la funcién de control del motor,
él mismo puede tener una evaluacién y procesamiento de las sefiales cambiantes o de aumento mencionadas
anteriormente generadas por la FEM inversa del motor. Ademés, la evaluacidn y el procesamiento se pueden realizar
de tal manera que en una salida de sefial del controlador del motor haya presente una sefial eléctrica que corresponda
a la velocidad del motor. Esta sefial puede tener la forma de una frecuencia variable o de una tension variable.

Ademas, la unidad de control esta equipada preferiblemente con un microcontrolador en el que se ejecuta un programa
ejecutable. El programa esté disefiado para registrar el valor umbral mencionado al principio, realizar la comparacién
objetivo/real mencionada al principio y al menos desconectar el motor correspondiente en funcién de eventos.

Un caso de colisién o aplastamiento se caracteriza por la reduccién de la velocidad del motor en méas de un valor
umbral predeterminado dentro de un periodo de tiempo predeterminado. Segln la invencidn, esto se detecta en base
a la frecuencia de la sefial FEM inversa del motor, que es proporcional a la velocidad del motor. Para realizar una
determinacion robusta y libre de interferencias de la frecuencia de la sefial FEM inversa, ventajosamente se calcula
un promedio sobre un valor actual de la frecuencia. Preferiblemente, el promedio se calcula como promedio variable
a lo largo de una ventana de tiempo de ancho fijo.

La invencién se explica a continuacién con mas detalle mediante ejemplos de realizacién y figuras. Las figuras
muestran:

Las Figuras 1 a 3, representaciones esquematicas correspondientes de un accionamiento para muebles por
motor eléctrico en un diagrama de bloques.

En la Figura 1 se muestra esquematicamente un primer ejemplo de realizacién de un accionamiento para muebles por
motor eléctrico. La representacion se realiza en forma de diagrama de bloques, sin referencia a ningin mueble en el
que se instala el accionamiento para muebles. En los muebles, el accionamiento para muebles sirve para ajustar al
menos un componente del mueble. El mueble puede ser, por ejemplo, un asiento o una tumbona.

El accionamiento para muebles presenta una unidad 10 de control que esta acoplada con al menos una unidad 20 de
manejo. A modo de ejemplo se muestran dos unidades 20 de manejo diferentes: una unidad 21 de manejo cableada,
que estd conectada a la unidad 10 de control a través de un cable 22 de conexién, y una unidad 23 de manejo
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inalambrica, que esté conectada a la unidad 10 de control a través de un enlace de radio. En la Figura 1 el enlace de
radio se representa mediante una sefial 24 de radio.

Dependiendo de la configuracién de la unidad 10 de control, puede estar previsto que solo se pueda utilizar la unidad
21 de manejo cableada o solo la unidad 23 de manejo inalambrica. En realizaciones alternativas, también se puede
utilizar la unidad 21, 23 de manejo cableada o inalambrica 0 ambas en paralelo. La unidad 23 de manejo inalambrica
puede fabricarse especificamente para este fin. Alternativamente también puede estar previsto utilizar como unidad
23 de manejo inaldmbrica un terminal mévil, por ejemplo, un teléfono inteligente, con el software correspondiente.

La unidad 10 de control tiene una conexién 11 de tensién de alimentacién, a través de la cual recibe corriente de
funcionamiento. Ademas, se puede proporcionar una conexién 12 para la unidad 21 de manejo cableada y/o un
receptor 13 para la sefial 24 de radio de la unidad 23 de manejo inalambrica.

Ademas, la unidad 10 de control estd conectada a través de lineas 14 de control con un control 30 de motor, que
controla un motor 40. El motor 40 es el motor de un accionamiento de ajuste para ajustar el componente de mueble
mencionado anteriormente con respecto a un bastidor base del mueble o con respecto a otro componente de mueble,
posiblemente también ajustable. Como motor 40 se utiliza un motor de corriente continua con escobillas.

Dentro de un mueble se pueden utilizar varios accionamientos de ajuste, utilizandose preferiblemente la unidad 10 de
control en conjunto para todos los accionamientos de ajuste existentes, mientras que para cada accionamiento de
ajuste se dispone un control 30 de motor.

El control 30 de motor presenta una conexion 31 de tension de alimentacion que, al igual que la conexién 11 de tensién
de alimentacién de la unidad 10 de control, esta conectada a una fuente de alimentacién para alimentar el
accionamiento para muebles. Esta fuente de alimentacién no se muestra aqui. Se puede utilizar con una o ambas
unidades descritas, es decir, la unidad 10 de control y/o el control 30 de motor pueden estar implementados en una
unidad estructural. Alternativamente, es posible disefiar la fuente de alimentacidén por separado y acoplarla al control
30 de motor o a la unidad 10 de control. Preferiblemente, la fuente de alimentacién emite en sus salidas una tensién
continua muy baja, por ejemplo, en el intervalo de aproximadamente 24-32 voltios, que se suministra a la unidad 10
de control y al control 30 de motor como tensidn de alimentacion.

En el control 30 de motor estén dispuestos elementos 33 de conmutacién, que permiten conectar y desconectar el
motor 40, asi como seleccionar la direccién. Los elementos 33 de conmutaciéon previstos en la Figura 1 son
interruptores semiconductores, en este caso MOSFET (transistores de efecto de campo semiconductores de 6xido
metalico). Estos estan dispuestos a modo de puente en H, lo que permite invertir el sentido de giro del motor 40. Los
elementos 33 de conmutacién se pueden controlar con modulacién de duracién de impulsos para influir, por ejemplo,
en la velocidad de giro del motor o en el par del motor y asi permitir, por ejemplo, que el motor 40 arranque suavemente.

Durante el funcionamiento del accionamiento para muebles por motor eléctrico, las entradas operativas de un usuario
en una de las unidades 20 de manejo son evaluadas por la unidad 10 de control y convertidas en sefiales de control
en las lineas 14 de control, que controlan el control 30 de motor segun el manejo del usuario. La corriente consumida
por el motor 30 se mide dentro del control 30 de motor. La informacion que refleja la corriente del motor medida se
devuelve desde el control 30 de motor a la unidad 10 de control a través de una linea 15 de medicién de corriente.
Esto puede llevarse a cabo en forma de sefial analégica o en forma de datos digitales.

Como se explicard méas detalladamente a continuacién, las sefiales o datos de la linea 15 de medicidn de corriente se
evallan dentro de la unidad 10 de control para detectar una colisién y/o un aplastamiento. Como resultado de la
deteccién de una colisidén o un aplastamiento, la unidad 10 de control puede manipular el control 30 del motor para
que el motor 40 detenga su movimiento o cambie brevemente su direccién de giro y luego se detenga para resolver
un posible caso de aplastamiento.

En el ejemplo de realizacién de la Figura 1, en el que se utilizan MOSFET como elementos 33 de conmutacién, se
puede evaluar una caida de tensién a través de los elementos 33 de conmutacién como magnitud de la corriente del
motor. Alternativamente también es posible que esté presente un sensor de medicién de corriente adicional, por
ejemplo, un sensor Hall o un shunt, a través del cual se determina la corriente del motor.

La Figura 2 muestra, del mismo modo que la Figura 1, una configuracién alternativa de un accionamiento para muebles
por motor eléctrico. En lo que respecta a la estructura basica, se hace referencia al ejemplo de realizacién de la Figura
1. A continuacién, se describen las diferencias con este primer ejemplo de realizacion.

A diferencia del ejemplo de realizacién de la Figura 1, en el control 30 de motor segun la Figura 2 los elementos 33 de
conmutacidn que se utilizan son relés con los correspondientes contactos de conmutacién, en lugar de los MOSFET
de la Figura 1. Exceptuando la posibilidad de un control del motor 40 con modulacién de duracién de impulsos, la
funcién de los relés como elementos 33 de conmutacién es analoga a la del puente H con los MOSFET en el primer
ejemplo de realizacién. La Figura 2 muestra una posicién de reposo para ambos relés, que se adopta cuando no hay
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operacién en una de las unidades 20 de manejo. En esta posicién de reposo el motor 40 se cortocircuita, con lo que
se frena de manera reostatica.

Para medir la corriente del motor 40 se prevé en este caso un sensor 34 de medicién de corriente independiente, que
esta dispuesto en conexién en serie con el motor 40. Como ya se ha mencionado en relacién con la Figura 1, en la
que se describe este tipo de medicién de corriente como alternativa, el sensor 34 de medicién de corriente puede ser
un sensor shunt o Hall.

Finalmente, la Figura 3 muestra un tercer ejemplo de realizacidén posible de un accionamiento para muebles por motor
eléctrico.

A diferencia de los ejemplos de realizacidén descritos anteriormente, aqui el control 30 de motor y una unidad 20 de
manejo estan disefiados para estar integrados, de modo que los elementos 33 de conmutacién, que conmutan la
corriente del motor, son pulsadores accionados manualmente, que de este modo conforman directamente los
interruptores de la unidad 20 de manejo. Cuando se acciona manualmente uno de los dos elementos 33 de
conmutacién, el motor se conecta en otro sentido de giro.

De nuevo, se proporciona un sensor 34 de medicién de corriente para realizar una medicién de corriente y para
proporcionar la corriente medida del motor a través de la linea 15 de medicidén de corriente a la unidad 10 de control
para su evaluacion.

En este ejemplo de realizacién la unidad 10 de control no tiene posibilidades de conexién para una unidad 20 de
manejo independiente. Para poder detener el motor 40 en caso de una colisién o un aplastamiento detectado, el control
30 de motor presenta un elemento 35 de conmutacidn superior, que puede interrumpir una tensién de alimentacion
para el motor 40 eléctrico. El elemento 35 de conmutacién superior esta configurado aqui, por ejemplo, como relé con
contacto normalmente cerrado.

En los tres ejemplos de realizacién mostrados, la sefial o los datos en la conexién 15 de medicién de corriente se
controlan en la unidad 10 de control durante el funcionamiento del motor 40 eléctrico para detectar una colisién y/o un
aplastamiento. Si el motor es un motor de corriente continua con escobillas, cuando el motor gira, se superpone una
sefial alterna a un componente de corriente continua, que surge de la conmutacién del motor y también se conoce
como sefial FEM (fuerza electromotriz) inversa. La frecuencia de la sefial FEM inversa es proporcional a la velocidad
del motor.

Entonces se utiliza la frecuencia de esta sefial segun la aplicacidén y, por tanto, una frecuencia proporcional a la
velocidad del motor, para detectar una colisién o un aplastamiento. Para ello se puede determinar, por ejemplo, una
frecuencia limite como valor umbral por debajo del cual se puede concluir que se ha producido una colisién o un
aplastamiento. Ademés, se puede observar una tasa de cambio en la frecuencia. Si la frecuencia cambia durante el
funcionamiento a un ritmo cuyo valor excede otro umbral predeterminado, esto también indica una colisién o
aplastamiento.

En una variante se puede prever que el valor umbral para la frecuencia no sea fijo, sino que se determine en uno o
varios procesos de aprendizaje. Para ello, en una fase de aprendizaje se acciona el accionamiento de ajuste en todo
el recorrido y se mide la frecuencia de la sefial FEM inversa. Entonces se puede registrar un valor de frecuencia
minimo, que se supera durante toda la fase de aprendizaje, es decir, en cada posicién dentro de todo el recorrido del
accionamiento de ajuste. A este valor minimo de frecuencia, que se alcanza en caso de normalidad, es decir, sin
colisién ni aplastamiento, se le resta un componente de tolerancia, por ejemplo, del 20 %, para definir el valor umbral.
Si este valor umbral no se alcanza durante el funcionamiento, esto indica una colisién o un caso de aplastamiento.

El valor umbral puede ser el mismo a lo largo de todo el recorrido del accionamiento eléctrico para muebles,
independientemente de si viene predefinido o se determina en un recorrido de aprendizaje. Sin embargo, también
puede estar previsto que este valor umbral se defina por tramos a lo largo del recorrido. Para ello, el recorrido se
puede dividir en al menos dos, en su caso en varios 0 muchos tramos, para cada uno de los cuales un valor umbral
propio se define previamente o se determina en una fase de aprendizaje. En este caso se tiene en cuenta que, debido
a la cinematica de palanca de un herraje para muebles movido por el accionamiento para muebles por motor eléctrico,
determinados tramos de movimiento del recorrido estan sometidos a diferentes cargas, de modo que incluso en el
funcionamiento normal, es decir, sin colisién ni aplastamiento, se produce una velocidad de giro del motor y, por tanto,
una frecuencia de la fuerza FEM inversa diferente. En esta configuracién es necesario conocer la posicién actual del
accionamiento de ajuste. Esto también se puede detectar utilizando la fuerza FEM inversa, por ejemplo, mediante la
activacion de un interruptor de fin de carrera, contando los impulsos de la sefial FEM inversa. El nimero de impulsos
contados es entonces una magnitud de la posicién actual del accionamiento de ajuste, con cuya ayuda se puede
recuperar el valor umbral dependiente de la posicién o determinarlo durante una fase de aprendizaje.

Lista de signos de referencia

10 Unidad de control
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Conexién de tensién de alimentacion
Conexidn del interruptor manual
Receptor

Linea de control

Conexidén de medicién de corriente
Unidad de manejo (interruptor manual)
Unidad de manejo cableada

Cable de conexién

Unidad de manejo inalambrica

Sefial de radio

Control de motor

Conexién de tensién de alimentacion
Conexién del motor

Elemento de conmutacién

Sensor de medicién de corriente
Elemento de conmutacién superior

Motor
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REIVINDICACIONES

1. Accionamiento para muebles por motor eléctrico que comprende al menos un accionamiento de ajuste motorizado
para el ajuste motorizado de al menos un componente del mueble, al menos una unidad (10) de control que esta
conectada a un control (30) de motor del al menos un accionamiento de ajuste y al menos una unidad (20) de manejo
para el manejo del al menos un accionamiento de ajuste, estando disefiada la unidad (10) de control, en funcién de la
situacién de funcionamiento del accionamiento para muebles por motor eléctrico, para accionar, detener y/o invertir
temporalmente al menos un motor (40) del al menos un accionamiento de ajuste a través del control (30) de motor,
estando disefiado el al menos un motor (40) como motor de corriente continua con escobillas, caracterizado por que
la unidad (10) de control esta disefiada para evaluar una frecuencia de una sefial FEM inversa generada por al menos
un motor (40) y para detectar y sefializar una colisién y/o un aplastamiento en funcién de la sefial evaluada,
detectédndose la colisién y/o el aplastamiento cuando la frecuencia determinada de la sefial cae por debajo de un valor
umbral predeterminado y/o cuando un valor absoluto de un cambio en la frecuencia excede un valor umbral
predeterminado adicional.

2. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segun la reivindicacion 1, en el que la unidad (10) de control esta
disefiada para desconectar el al menos un motor (40) y/o invertir su direccidén de giro después de la deteccion de la
colisién y/o aplastamiento.

3. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segun la reivindicacién 1 o0 2, en el que el valor umbral y/o el valor
umbral adicional estan predeterminados de forma fija.

4. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segun la reivindicaciéon 1 0 2, en el que el valor umbral y/o el valor
umbral adicional se determinan en una fase de aprendizaje, en la que el al menos un accionamiento de ajuste se
desplaza sin colisién ni aplastamiento.

5. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segln una de las reivindicaciones 1 a 4, en el que el valor umbral
y/o el valor umbral adicional son constantes a lo largo de todo el recorrido del al menos un accionamiento de ajuste.

6. Accionamiento para muebles por motor eléctrico seglin una de las reivindicaciones 1 a 4, en el que el valor umbral
y/o el valor umbral adicional son diferentes en diferentes tramos del recorrido de desplazamiento del al menos un
accionamiento de ajuste.

7. Accionamiento para muebles por motor eléctrico seglin una de las reivindicaciones 1 a 6, en el que el valor umbral
y/o el valor umbral adicional varian en funcién de la situacion.

8. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segln cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, en el que la sefial
FEM inversa se obtiene a partir de una medicién de una corriente de funcionamiento del al menos un motor (40).

9. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segln la reivindicacién 8, en el que se proporciona un sensor (34)
de medicién de corriente en forma de un shunt o un sensor Hall.

10. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segln cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9, en el que el control
(30) del motor presenta transistores MOSFET como elementos de conmutacion.

11. Accionamiento para muebles por motor eléctrico segln las reivindicaciones 9y 10, en el que se utiliza un circuito
de conmutacién drenaje-fuente de uno de los transistores MOSFET como sensor (34) de medicién de corriente.
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