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Steuerungsverfahren zum Steuern eines modula-

ren Mébelsystems

Hinwels auf verwandte Dokumente

Dieses Dokument beansprucht die Prioritat der
Schweizerischen Patentanmeldung Nr. 0197/19, eingereicht
am 15. Februar 2019, deren gesamten Inhalt hiermit durch

Bezug aufgenommen wird.

Gebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft ein Steuerungsverfahren
zum Steuern eines modularen Mobelsystems mit mindestens
zwei in einem Raum elektrisch und unabhdngig voneinander
verfahrbaren Mébelmodulen und ein Computerprogrammprodukt

gemdss den unabhdngigen Anspriche.

Hintergrund

Mobelsysteme mit verschiebbaren Mébelmodulen
sind bekannt. Beispielsweise wurden modulare Rollregale
als sogenannte Kompaktusanlagen zur Aufbewahrung von Akten
entwickelt. Dabei sind mehrere Mcdule hintereinander ange-
ordnet. Um an die Akten eines Moduls zu gelangen, werden
die Module manuell verschoben bis ein Zugangsraum zwischen
dem interessierenden Modul und dem benachbarten Modul ent-
steht. Dieses Konzept wurde ferner auf Wohneinheiten Uber-
tragen, bei den Mébelmodule vorkonfiguriert sind und durch
Verschieben der einzelnen Module verschiedene Zwischen-
rdume geschaffen werden konnen, die dem einen oder dem
anderen Zweck dienen, z.B. ein Wohnraum oder ein Schlaf-
raum. Aufgrund des Komforts wurden Losungen entwickelt,
bei denen die Mé&belmodule elektrisch verfahrbar sind, wobei
der Benutzer flur die Dauer der Fahrt eines Mobelmoduls

einen entsprechenden Knopf dricken muss.
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Solche modularen Mobelsysteme sind mit dem Au-
genmerk entwickelt worden, Platz zu sparen, bzw. einen Raum

optimal zu nutzen.

Darstellung der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist die Bereitstellung
einer im Hinblick auf den Komfort besseren Steuerung des
modularen Mdbelsystems.

Die Aufgabe wird mit einem Steuerungsverfahren
zum Steuern eines modularen Mobelsystems mit mindestens
zwel in einem Raum elektrisch und unabhdngig voneinander
verfahrbaren Mobelmodulen geldst. Das Mobelsystem umfasst
einen Steuerungsrechner mit mindestens einer Bedienungs-
schnittstelle fir den Benutzer. Jedes Mobelmodul wird mit-
tels eines eigenen Motors elektrisch angetrieben, wobel
ein Linearantrieb mit einem entlang einer Wand des Raums
befestigten ersten Antriebselement und einem an jedem MoO-
belmodul befestigten zweiten Antriebselement vorgesehen
ist. Das erste Antriebselement wirkt mit dem zweiten An-
triebselement zusammen, so dass Jjedes Mobelmodul individu-
ell mittels des Linearantriebs in Zusammenwirkung mit dem
eigenen Motor verfahrbar ist. Jedes Mdbelmodul umfasst wei-
ter ein Seilzugsensorsystem zur Positionserkennung. Zwi-
schen Motor und Linearantrieb ist eine mechanische Kraft-
begrenzung zwischengeschaltet.

Das Verfahren jedes Mobelmoduls wird unabhén-
gig von den anderen Mdbelmodulen mittels des Steuerungs-
rechners gesteuert und das Mobelmodul wird mittels seines
Motors dann verfahren, wenn der Steuerungsrechner einen
benutzerseitigen Ausltsebefehl empfangen hat. Das betref-
fende Mobelmodul wird vom Steuerungsrechner ohne weitere
benutzerseitige Einwirkung und unter Einbeziehung eines
Positionssignals des Seilzugsensorsystems bis zum Errei-
chen einer Endposition gesteuert. Das betreffende Mobelmo-
dul wird dann mittels des Steuerungsrechners angehalten,
wenn eine Stoppbedingung oder eine Notstoppbedingung er-

fullt ist.
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Ferner wird die Aufgabe der Erfindung mittels
eines Computerprogrammprodukts geldst. Wenn das Computer-
programmprodukt in einem Steuerungsrechner eines modulares
Mébelsystems mit mindestens zwei in einem Raum elektrisch
und unabhdngig voneinander verfahrbaren Mocbelmodulen gela-
den wird, fihrt es das erfindungsgemédsse Verfahren aus.

Es 1st bevorzugt dass insbesondere bei einem
Notstopp kein nachfolgendes Anfahren irgendeines Mobelmo-
duls vom Steuerungsrechner erlaubt wird, bis die Notstopp-
bedingung vom Benutzer aufgehoben wurde.

Das vorliegende Steuerungsverfahren hat den
Vorteil dass es fiir die Dauer des Verfahrens eines Mobel-
moduls keine Benutzereinwirkung bendtigt. Es muss ledig-
lich am Anfang ein Befehl zum Verfahren gegeben werden.
Diese Massnahme steigert den Komfort. Der Benutzer kann
sich wahrend der Anderung einer Wohnkonfiguration einer
anderen Aufgabe widmen. Daraus folgt ein weiterer Vorteil,
nadmlich dass das Mobelsystem fernkonfigurierbar ist, da

keine Benutzeranwesenheit notwendig ist.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

Weitere Ausgestaltungen, Vorteile und Anwen-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den abhdngigen An-
sprichen und aus der nun folgenden Beschreibung anhand der

Figuren. Dabei zeigen:

Fig. 1 eine schematische perspektivische Dar-

stellung des Modbelsystems, und

Fig. 2 eine schematische Schaltungsdarstellung

des Mobelsystems aus Fig. 1.

Wege zur Ausfuhrung der Erfindung

Fig. 1 stellt perspektivisch ein Mobelsystem 1
dar, das mit dem erfindungsgemé&ssen Verfahren gesteuert
wird. Das modulare Mobelsystem 1 hat mehrere in einem Raum
elektrisch und unabhédngig voneinander verfahrbare Mdbelmo-

dule 2, von den in der Figur aus Ubersichtlichkeitsgriinden
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nur ein Modul 2 gezeigt ist. Ein weiteres Modul 2 wiirde
auf der Abstiitzunterlage oder Unterbau 16a angeordnet sein,
es ist jedoch nicht gezeigt, um die hinten angeordneten
Elemente des Moduls sichtbar zu machen. Im vorliegenden
Kontext bedeutet der Begriff ,hinten“ zur Wand 15a hin.

Wie erwidhnt umfasst Jedes Mobelmodul 2 einen
eigenen, von einem Steuerungsrechner 10 des Mobelsystems 1
gesteuerten Motor 8. Fir das modulare Mobelsystem 1 ist
ein elektrischer Linearantrieb mit einem entlang der Wand
15a des Raums befestigten ersten Antriebselement 3a und
einem an Jjedem Mobelmodul 2 befestigten zwelten Antrieb-
selement 3b vorgesehen. Das erste Antriebselement 3a wirkt
mit dem zweiten Antriebselement 3b zusammen, so dass jedes
M&belmodul 2 individuell mittels des Linearantriebs in Zu-
sammenwirkung mit dem eigenen Motor 8 verfahrbar ist. Der
Steuerungsrechner weist flir die Steuerung einer Geschwin-
digkeit jedes Mobelmoduls 2 einen Motorcontroller 12 und
einen mit dem Motor 8 gekoppelten ersten Encoder 9 zur
Regelung einer Drehzahl des Motors 8 auf. Der Motorcon-
troller 12 ist mit dem ersten Encoder 9 elektrisch verbun-
den. Der Motorcontroller 12 erfillt die Zertifizierung fir
Norm IEC 60335-1 in der am Anmeldetag dieser Anmeldung
glltigen Fassung.

Das erste Antriebselement 3a ist in diesem Bei-
spiel eine Zahnstange 3a und das zwelte Antriebselement 3b
ein Ritzel 3b, der mit der Zahnstange 3a in Eingriff steht.
Zum Verfahren des Mobelmoduls 2 ist der Ritzel 3b mit dem
Motor gekoppelt.

Welter ist zwischen Linearantrieb und Motor 8
eine mechanische Kraftbegrenzung, insbesondere eine Dreh-
momentbegrenzung, insbesondere eine Rutschkupplung, zwi-
schengeschaltet. Die mechanische Kraftbegrenzung ist der-
art ausgestaltet, dass sie die Verbindung zwischen Motor 8
und Linearantrieb trennt, sobald ein vordefiniertes Dreh-
moment anliegt. Diese Sicherheitskupplung tragt dem Um-
stand Rechnung, dass sich beispielsweise ein Benutzer zwi-
schen zwei benachbarten Modulen 2 befindet, wihrend diese

aufeinander zu bewegt werden. Sobald ein Modul auf ein
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Hindernis trifft, kommt die Rutschkupplung zum Einsatz,
die den Motor 8 vom Linearantrieb trennt. Dabei wird die
Kraftgrenze, bei der die Kupplung auslésen soll, mechani-
sche eingestellt. Jedenfalls wird hier ein Wert einge-
stellt, bel dem keine ernsthaften Verletzungen der Bedien-
person auftreten kdnnen und der den geltenden Sicherheits-
bestimmungen entspricht. Der Steuerungsrechner 10 ist zur
Erkennung einer Trennung der Verbindung zwischen Linearan-
trieb und Motor 8 mittels der mechanischen Kraftbegrenzung
6 derart ausgestaltet, dass er kontinuierlich oder in vor-
definierten Zeitintervallen die Drehzahl des Motors 8 mit
dem Positionssignal des zweiten Encoders vergleicht und
Uberprift ob eine Abweichung uber einem vordefinierten
Schwellwert liegt. Hat sich die Position nicht oder nur
geringfiigig gedndert und dreht der Motor (im Leerlauf)
welter, so kann dies vom Steuerungsrechner 10 als Entkopp-
lung des Motors 8 wvom Linearantrieb gedeutet werden. Als
Reaktion kann der Steuerungsrechner den Motor 8 abschalten
und die von der Positionserkennung gelieferte Stillstand-
position speichern.

Die Positionserkennung wird mit einem System
zur absoluten Wegmessung durchgefiihrt. Dafir ist im modu-
laren Mobelsystem 1 fur jedes Modul ein Seilzugsensorsystem
vorgesehen, welches einen an einem fixen Referenzpunkt be-
festigtes Seil umfasst. Ferner umfasst es an jedem Mobel-
modul 2 einen mit dem Seil zusammenwirkenden Seilzugsensor
mit einem zweiten Encoder zur Ausgabe eines Positioconssig-
nals, das sich aus dem Ab- bzw. Aufrollen des Seils wahrend
der Bewegung des Moduls 2 ergibt.

Die Beschleunigung ist innerhalb gewisser
Grenzen einstellbar; die Schranken der Wahl der Beschleu-
nigung sind durch das Auslosedrehmoment der Rutschkupplung
6 gegeben, d.h. das Beschleunigungsdrehmoment muss unter
dem Auslosedrehmoment der Rutschkupplung 6 liegen. Im Falle
der Ausldsung der Rutschkupplung 6aufgrund eines Hinder-
nisses wird beim ndchsten Anfahren des Moduls eine tiefe

lineare Beschleunigung durchgefihrt, bis eine Verschiebung
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des Moduls 2 mittels des Positionssensors detektiert wird
{Einrasten der Rutschkupplung).

Beim Bremsen eines Moduls 2 wird zwischen einem
normalen Bremsvorgang und einem Notbremsvorgang unter-
schieden. Der Steuerungsrechner 10 macht diese Unterschei-
dung basierend auf bestimmte Signale die er empfangt. Wurde
ein Notstopp vom Benutzer initiiert, so wird das Modul 2
um ein Vielfaches schneller gebremst, als bei einem norma-
len Stoppvorgang beim Verstellen des Moduls 2. Im Falle
dieses Sicherheitsbremsprofils wird nach der Detektion der
Notstoppbedingung ausgeldst, wobei das Modul innerhalb ei-
ner kurzen Strecke zum Halten kommen muss. Daher wird in
diesem Fall vorzugsweise aktiv gebremst. Beim normalen
Bremsvorgang wird die Bremsung unmittelbar nach Detektion
einer entsprechenden Bedingung angestossen, wobeli linear
auf 0 cm/s gebremst wird. Selbstverstdndlich sind die Be-
schleunigungs- und Bremswerte einstellbar und koénnen je
nach zu hinterlegenden Strecken fir das Modul 2 und je nach
Modulgewicht angepasst werden.

Bevorzugt umfasst Jjedes Modbelmodul 2 einen
optoelektronischen Sensor 13a, insbesondere ein Lichtgit-
ter 13b, zur Detektion eines Hindernisses beim Verfahren
des Mobelmoduls 2. Der optoelektronische Sensor 13a umfasst
mindestens eine Lichtguelle und mindestens einen Empfanger
und ist zur Abdeckung der gesamten Breite des Mobelmoduls
2 ausgelegt, was in Fig. 1 durch die divergierenden Linien
13b illustriert ist. Dabei ragen die Lichtguelle und der
Empfanger von einer Front- oder Rickseite des Mobelmoduls
2 weg und sind jeweils mittels einer (nicht gezeigten)
Feder gehalten, so dass sie beim Kollidieren mit einem
Objekt bzw. beim Zusammenfihren mit einem benachbarten Mo-
dul entgegen der Federkraft in eine dafir vorgesehene Ni-
sche eindrickbar sind und nicht mehr aus dem Mébelmodul 2
hinausragen, was ebenfalls eine Detektion ausldst. Die Ni-
sche fir den optoelektronischen Sensor 13a ist in Fig. 1
durch die Aussparung hinter dem mit 13a gekennzeichneten
Ralken gezeigt. Ergidnzend zum optoelektronischen Sensor

ist fur Jjedes Mobelmodul 2 mindestens ein Drucksensor 52
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(Fig. 2) vorgesehen. Der Drucksensor 52 ist im Bereich der
einen, vorzugsweise der beiden in hin und zurtick Fahrt-
richtung gesehen vorderen Kante bzw. Kanten der Abstitzun-
terlage 1l6a angeordnet. In Ausfihrungsformen des Mbdbelmo-
duls sind mehrere Drucksensoren entlang der Kante oder
Kanten verteilt. Mittels des Drucksensors oder der Druck-
sensoren 1ist beim Kollidieren des Mobelmoduls 2 mit einem
bodennahen Objekt, das eventuell vom Lichtgitter des opto-
elektronischen Sensors nicht erfasst werden kann, eine De-
tektion auslésbar. Im Kontext des vorliegenden Textes be-
deutet eine solche Detektion dass anschliessend ein Not-
stopp des fahrenden Moébelmoduls eingeleitet wird.

Wie bereits erwdhnt 1ist das Mdbelsystem 1
elektrisch angetrieben. Im Falle einer Unterbrechung der
Stromversorgung bzw. in einem Fehlerfall l&sst sich jedes
Mdbelmodul 2 auch einzeln manuell steuern. Dazu ldsst sich
an jedem Mobelmodul 2 eine mechanische Kurbel koppeln,
mittels welcher das Mobelmodul 2 manuell durch Drehen der
Kurbel verfahrbar ist (nicht gezeigt).

Die Unterbrechung der Stromversorgung ist zu-
sammenfassend dann vorgesehen, wenn die Stoppbedingung er-
fillt ist, d.h. wenn

a. eiln benutzerseitiger Stoppbefehl, coder

b. ein Signal des Erreichens der Endposition
vom Steuerrechner 10 empfangen wird,

oder wenn die Notstoppbedingung erfullt ist,
d.h. wenn

c. ein Signal dass ein Hindernis im Weg eines
der Mobelmodule 2 als Gegenkraft zur Antriebskraft des Mo-
belmoduls 2 auftritt und die mechanische Kraftbegrenzung
eine Unterbrechung der Verbindung zwischen Motor 8 und Li-
nearantrieb durchfiihrt, vom Steuerrechner 10 empfangen
wird,

d. ein Signal dass ein Hindernis ohne Gegen-
kraft in das Lichtgitter des optoelektronischen Sensors
eines der Mobelmodule 2 eingetreten ist, vom Steuerungs-

rechner 10 empfangen wird, oder
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e. ein Signal dass ein Hindernis mit dem Druck-
taster oder Druckschalter kollidiert, vom Steuerungsrech-

ner 10 empfangen wird.

Fig. 2 zeigt eine schematische Schaltdarstel-
lung des erfindungsgemdssen Mobelsystems 1 aus Fig. 1 in
einer typischen Konfiguration, integriert iIn einer Woh-
nung. Das Mobelsystem 1 umfasst mehrere Mobelmodule, die
in der Figur durch ihre jeweiligen zugeordneten Motorcon-
troller 12 illustriert sind. Jedes Mobelmodul hat ein Re-
lais 52 welches die Stromversorgung des Mobelmoduls unter-
bricht wenn die Stoppbedingung oder die Notstoppbedingung
erfillt ist.

In der Figur sind auch der Steuerungsrechner
10, der Linearantrieb, der Positionssensor 11 und der Motor
8 mit dem Motorcontroller 12 gezeigt. Ferner sind die
elektrischen Verbindungen mit dem Steuerungsrechner und
der Stromversorgung gezeigt. Dabei handelt es sich um Ver-
bindungen fir Signale =zur Positionierung der Moébelmcdule
und um sicherheitsrelevante Signale, die z.B. mit allfal-
ligen Hindernissen beim Verfahren der Module 2 einhergehen.
Dabei ist ein 230 V Spannungsversorgungsnetz 56 flir den
Anschluss von Gerdten, z.B. eine Arbeitstisch- oder Lese-
lampe, ein TV-Gerdt, etc. der Mdbelmodule 2 vorgesechen.
Weiter ist ein zweites 230 V Spannungsversorgungsnetz 55
fiir die Komponenten des Mobelsystems 1 vorgesehen, beil-
spielsweise flur die Netzversorgung 54 des Steuerungsrech-
ners 10, fir die Motoren 68, etc. Das System umfasst weiter
Steckdosen 20 und eine Netzwerkanbindung 21 fir den Benut-
zer. Die Netzwerkanbindung 21 ist einerseits dazu vorgese-
hen, dem Benutzer Internetzugriff zu ermdglichen. Ferner
kann dadurch das Mobelsystem vom Benutzer selbst fernge-
steuert werden.

Beispielsweise kann der Benutzer mit seinem
Smartphone bevor er nach Hause kommt eine bestimmte Moébel-
konfiguration einstellen und diese an das Mobelsystem 1
schicken, welches daraufhin die Module entsprechend

selbststandig verfdhrt. Dazu umfasst der Steuerungsrechner
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10 weiter eine Kommunikationsschnittstelle fiur den Aus-
tausch von Daten mit dem Benutzer, unabhidngig davon ob
diese Daten von einem Ferngerdt oder durch direkte Bedie-
nung der Kommunikationsschnittstelle stammen. Der Steue-
rungsrechner 10 sendet Statusinformationen mittels der
Kommunikationsschnittstelle als Antwort an das mobile Kom-
munikationsgerdt. Die vordefinierten Konfigurationen der
Mobelmodule 2 konnen mittels der Kommunikationsschnitt-
stelle insbesondere mit einem einzigen, einer bestimmten
Konfiguration zugeordneten Konfigurationsbefehl angefahren
werden. In Ausfihrungsformen umfasst der Konfigurationsbe-
fehl eine Anzahl von Unterbefehlen, die mehrere Mébelmodule
2 in einer bestimmten Reihenfolge verfahren. Die voreinge-
stellten Konfigurationen konnen z.B. Kochen, Schlafen, Ar-
beiten sein, wobeil der Benutzer zwischen diesen per einma-
ligem Knopfdruck schalten kann und die Moébelmodule 2 ent-
sprechend verfahren werden. Dabei koénnen die einzelnen Mo-
dule nicht nur eigenstdndig mittels eines einzigen Knopf-
drucks verfahren werden, sondern es ist auch moglich, Zwi-
schenpositionen eines Moduls 2 anzusteuern, indem eine ent-
sprechende ,Links-“ oder ,Rechtstaste™ bis zur gewilinschten
Position gedrickt gehalten wird. Die Tasten k&nnen auch
losgelassen werden und das Mobel fa&hrt bis zum nadchsten
Anschlag (Mobel oder Wand) und schaltet selbststandig ab.

Eine Benutzerschnittstelle 51 ist in jedem Mo-
belmodul integriert, was den Komfort erhdht. Vorzugswelise
umfasst jede Benutzerschnittstelle 51 einen Bildschirm,
vorzugsweise einen Touchscreen oder eine Folientastatur
mit Steuerungstasten. Die Benutzerschnittstelle dient der
direkten Interaktion mit dem Benutzer wahrend die genannte
Kommunikationsschnittstelle zur Fernkommunikation verwen-
det wird. Zum Beispiel kann die Benutzerschnittstelle in
Ausfihrungsformen Mittel zur Spracherkennung umfassen und
kann per Sprachbefehl mittels eines Audiomoduls fir Audi-
oempfang und Spracherkennungssoftware des Steuerungsrech-
ners 10 verfahren werden, wobei Sprachbefehle des Benutzers
vom Steuerungsrechner 10 Maschinenbefehlen zugeordnet wer-

den und diese ausgefiihrt werden. Alternativ oder zus&dtzlich
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kann die Benutzerschnittstelle in Ausfthrungsformen Mittel
zur Gestensteuerung umfassen und per Gestensteuerung mit-
tels eines Videomoduls fir Videoempfang verfahren werden,
wobel Gestenbefehle des Benutzers vom Steuerungsrechner 10
Maschinenbefehlen zugeordnet werden und diese ausgefuhrt
werden. In Ausfthrungsformen kann der Steuerungsrechner
dazu ausgestaltet sein, mittels der Sprach- oder Gestener-
kennung auch einzelne steuerbare Elemente des Mobelsystems
1 zu steuern, z.B. eine Arbeitstisch- oder Leselampe, ein
TV-Gerdt, etc. ein- und ausschalten. Beispielsweise kann
ein Sprachbefehl ,Leselampe an“ heissen, woraufhin der
Steuerungsrechner die Leselampe einschaltet.

Ferner kann Jjedes Mobelmodul einen Naherungs-
sensor haben, so dass die Benutzerschnittstelle aktiviert
wird, wenn sich dieser ndhert und nach einer inaktiven
Zeitspanne selbst deaktiviert. Dies erhdht auch den Komfort
und spart Strom. Dabei wird vorzugswelse ein Naherungs-
sensor fiir den Nahbereich des Bildschirms gewahlt, so dass
dieser nur dann ausldst, wenn die Hand des Benutzers sehr
nah am Sensor ist. Damit wird verhindert dass sich der
Bildschirm unbeabsichtigt einschaltet, etwa beim Vorbeige-
hen.

Der Steuerungsrechner umfasst ausser Software
fiir die Steuerung der Moébelmodulkonfiguration auch Soft-
ware zur Anderung von Parametern und Einstellung verschie-
dener Grossen, was nachfolgend erlautert wird. Dabei han-
delt es sich um Systemparameter die im Normalfall nicht
durch den Benutzer verdnderbar sind und nur vom technischen
Fachpersonal, z. B. im Rahmen eines Firmware-Updates, ge-
andert werden kdnnen.

Fiir das Anfahren eines Mdbelmoduls 2 wird eine
lineare Beschleunigung mittels des Steuerungsrechners 10
eingestellt. Dabei wird vorzugswelse ein maximaler Be-
schleunigungswert bis zu einer festen Endgeschwindigkeit
vorgegeben, der unter eine Auslodseschwelle der mechani-

schen Kraftbegrenzung liegt.
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Fir das Abbremsen des Mobelmoduls 2 wird derart
mittels des Steuerungsrechners 10 gesteuert, dass das Mo-
belmodul 2 nach einer vordefinierten Strecke zum Stillstand
kommt. Je nach Bremsursache wird ein Sicherheitsbremspro-
gramm ausgefidhrt, bei dem das Mobelmodul 2 innerhalb einer
bestimmten Strecke aktiv gebremst wird, oder es wird ein
Komfortbremsprogramm ausgefihrt, bei dem das Mobelmodul 2
linear in einer vorgegebenen Zeit zum Stillstand kommt.
Typischerweise kommt das Komfortbremsprogramm zum Tragen,
wenn ein Mébelmodul im Rahmen einer Konfigurationsanderung
bewegt wurde. Hingegen flhrt der Steuerungsrechner das Si-
cherheitsbremsprogramm aus, wenn ein Notstopp ausgeldst
wurde oder ein Hindernis beim Verfahren detektiert wurde.
Alle Bewegungen des Mdbelsystems werden mittels des Steu-
erungsrechners 10 gestoppt, wenn eine entsprechende Taste
in der Bedienungsschnittstelle gedrtckt wird, und/oder
wenn ein Hindernis im Weg eines der Mobelmodule 2 als Ge-
genkraft zur Antriebskraft des Mobelmoduls 2 auftritt und
die mechanische Kraftbegrenzung anspricht, oder ohne
Krafteinwirkung wenn ein Hindernis im Weg eines Mobelmoduls
2 mittels einer Lichtschranke des Mobelmoduls 2 detektiert
wird. Mit anderen Worten verwendet der Steuerungsrechner
fir das Verfahren und Positionieren der Mobelmodule und
fur Sicherheitsaspekte eine Vielzahl von unterschiedlichen
Sensoren des Mobelsystems.

Das Mobelsystem 1 kann vorzugsweise auch in
Hausautomationssystemen integriert werden, wobel zu diesem
Zweck entsprechenden Schnittstellen am Steuerungsrechner
10 vorgesehen sind. Damit ist z.B. eine Ferndiagnose im

Fehlerfall bequem zur Fehlerermittlung abrufbar.

Im Gegensatz zu herkdmmlichen Losungen, bei den
ein Mobelstlick oder Mobelsystem manuell oder motorunter-
stlitzt manuell (Taste bis zum Stillstand gedrickt halten)
bewegt wird, hat das erfindungsgemdsse Steuerungsverfahren
unter anderem den wesentlichen Vorteil dass es ein vom
Benutzer unabhingiges Verfahren der Mbébelmodule erlaubt.

Dies erhoht den Komfort fiir den Benutzer, da er beim Andern
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der Konfiguration der Mobelmodule nicht anwesend bzw. nur
am Anfang tatig werden muss. Neben der Fernsteuerungsmog-
lichkeit ist dieser Vorteil auch zuhause splrbar; da das
Moébelsystem feste, nicht verfahrbare Rdume umfasst (Kiche,
Bad), kann der Benutzer beispielsweise eine Dusche nehmen

wahrend das Mobelsystem die Konfiguration selbststdndig

andert.

Obwohl bevorzugte Ausfihrungsformen der Er-
findung beschrieben worden sind wird darauf hingewiesen,
dass die Erfindung auf anderen Weisen im Rahmen der nach-
folgenden Ansprichen realisiert werden kann. Dabei bezie-
hen sich in der Beschreibung verwendete Begriffe wie ,be-
vorzugt"™, ,insbesondere", ,vorteilhaft™, etc. nur auf op-

tionale und beispielhafte Ausfihrungsformen.
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Patentanspriche

1. Steuerungsverfahren zum Steuern eines mo-
dularen Moébelsystems (1) mit mindestens zwei in einem
Raum elektrisch und unabhidngig voneinander verfahrbaren
Mébelmodulen (2), wobeil das Mobelsystem (1) einen Steue-
rungsrechner (10) mit mindestens einer Bedienungsschnitt-
stelle fiur den Benutzer umfasst, und wobei Jjedes Mébelmo-
dul (2) mittels eines eigenen Motors (8) elektrisch ange-
trieben wird, wobeil ein Linearantrieb vorgesehen ist,
mittels welchem jedes Mobelmodul (2) individuell in Zu-
sammenwirkung mit dem eigenen Motor (8) verfahrbar ist,
wobei Jjedes Mobelmodul (2) weiter ein Seilzugsensorsystem
zur Positionserkennung umfasst, wobeil zwischen Motor (8)
und Linearantrieb eine mechanische Kraftbegrenzung (6)
zwischengeschaltet ist,

wobeil das Verfahren jedes Mobelmoduls (2) un-
abhidngig von den anderen Mdbelmodulen (2) mittels des
Steuerungsrechners (10) gesteuert wird und das Mébelmodul
(2) mittels seines Motors (8) dann verfahren wird, wenn
der Steuerungsrechner (10) einen benutzerseitigen Auslo-
sebefehl empfangen hat, wobel das betreffende Mdbelmodul
(2) vom Steuerungsrechner (10) ohne weitere benutzersei-
tige Einwirkung und unter Einbeziehung eines Positions-
signals des Seilzugsensorsystems bis zum Erreichen einer
Endposition gesteuert wird, und

wobel das betreffende Mobelmodul (2) dann an-
gehalten wird, wenn eine Stoppbedingung oder eine Not-

stoppbedingung erfillt ist.

2. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1, wobeil
die Stoppbedingung erfillt ist, wenn

a. ein benutzerseitiger Stoppbefehl, oder

b. ein Signal des Erreichens der Endposition
vom Steuerrechner (10) empfangen wird, und die Notstopp-
bedingung erfullt ist, wenn

c. ein Signal dass ein Hindernis im Weg eines

der Mobelmodule (2) als Gegenkraft zur Antriebskraft des
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Mobelmoduls (2) auftritt und die mechanische Kraftbegren-
zung eine Unterbrechung der Verbindung zwischen Motor (8)
und Linearantrieb durchfiihrt, vom Steuerrechner (10) emp-

fangen wird.

3. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1 oder
2, wobei zur Erkennung der Trennung der Verbindung zwi-
schen Motor (8) und Linearantrieb der Steuerungsrechner
(10) kontinuierlich oder in vordefinierten Zeitinterval-
len eine Drehzahl des Motors (8) mit dem Positionssignal
vergleicht und eine Trennung der Verbindung erkennt wenn
die Position des Mdbelmoduls (2) bei drehendem Motor (8)

unverdndert bleibt.

4. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1 oder
2, wobei zu einem ferngesteuerten Verfahren eines oder
mehrerer Mobelmodule (2) eine Kommunikationsschnittstelle
fiur den Steuerungsrechner (10) vorgesehen ist, wobeli von
einem mobilen Kommunikationsgerat des Benutzers gesendete
Benutzerbefehle von der Kommunikationsschnittstelle emp-
fangen werden und wobei Statusinformationen von der Kom-
munikationsschnittstelle als Antwort an das mobile Kommu-

nikationsgerat gesendet werden.

5. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriche, wobeil ein oder mehrere Mébelmodule
(2) per Sprachbefehl mittels eines Audiomoduls fir Audio-
empfang und Spracherkennung des Steuerungsrechners (10)
verfahren werden, wobeil Sprachbefehle des Benutzers vom
Steuerungsrechner (10) Maschinenbefehlen zugeordnet wer-
den und diese ausgefihrt werden und/oder wobei ein oder
mehrere Mobelmodule (2) per Gestensteuerung mittels eines
Videomoduls fir Videoempfang verfahren werden, wobeil Ges-
tenbefehle des Benutzers vom Steuerungsrechner (10) Ma-
schinenbefehlen zugeordnet werden und diese ausgefihrt

werden.
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6. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Ansprlche, wobei vordefinierte Konfigurationen
der Mobelmodule (2) mittels der Bedienungsschnittstelle
insbesondere mit einem einzigen, einer bestimmten Konfi-
guration zugeordneten Konfigurationsbefehl angefahren
werden, insbesondere wobei der Konfigurationsbefehl eine
Anzahl von Unterbefehlen umfasst, die mehrere Mobelmodule

(2) in einer bestimmten Reihenfolge verfahren.

7. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriiche, wobei beim Anfahren eine lineare Be-
schleunigung eines Mobelmoduls (2) mittels des Steue-
rungsrechners (10) eingestellt wird, insbesondere wobei
ein maximaler Beschleunigungswert bis zu einer festen
Endgeschwindigkeit vorgegeben wird, der unter eine Auslo-

seschwelle der mechanischen Kraftbegrenzung liegt.

8. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Ansprliche, wobei eine Abbremsung des Mobelmoduls
(2) derart mittels des Steuerungsrechners (10) gesteuert
wird, dass das Mobelmodul (2) nach einer vordefinierten
Strecke zum Stillstand kommt, wobei je nach Bremsursache
ein Sicherheitsbremsprogramm ausgefihrt wird, bei dem das
Msbelmodul (2) innerhalb einer bestimmten Strecke aktiv
gebremst wird, oder ein Komfortbremsprogramm ausgefihrt
wird, beil dem das Mdbelmodul (2) linear in einer vorgege-

benen Zeit zum Stillstand kommt.

9. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriiche, wobei ein manuelles Verfahren eines
Mobelmoduls (2) mittels einer Kurbel des Mobelmoduls (2)
vom Steuerungsrechner (10) erkannt wird und daraufhin
alle elektrischen Verfahrvorgédnge vom Steuerungsrechner

(10) angehalten werden.

10. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriliche, wobel mittels eines oder mehreren

Drucksensoren (52) jedes Mobelmoduls (2), insbesondere
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eines Drucktasters oder Druckschalters, beim Kollidieren
des Mébelmoduls (2) mit einem bodennahen Objekt ein Sig-
nal zum Steuerungsrechner (10) geschickt wird, welches
die Notstoppbedingung erfillt, wobei der mindestens eine
Drucksensor (13c) im Bereich der einen, insbesondere der
beiden in hin und zurick Fahrtrichtung gesehen vorderen
Kanten der Abstiitzunterlage (16a) angeordnet ist, insbe-
sondere wobei mehrere Drucksensoren (52) entlang der

Kante oder Kanten verteilt sind.

11. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriche, wobel beim Verfahren des Mobelmoduls
2 ein Hindernis mittels eines optoelektronischen Sensors
(13a), insbesondere zur Erzeugung eines Lichtgitters
(13b), ohne Krafteinwirkung detektiert wird, wenn das
Hindernis im Lichtgitter eintritt, wobel ein Signal zum
Steuerungsrechner (10) geschickt wird, welches die Not-

stoppbedingung erfullt.

12. Steuerungsverfahren nach einem der voran-
gehenden Anspriche, wobei bei einem Notstopp kein nach-
folgendes Anfahren irgendeines Mobelmoduls (2) vom Steue-
rungsrechner (10) erlaubt wird, bis die Notstoppbedingung

vom Benutzer aufgehoben wurde.

13. Computerprogrammprodukt welches, wenn in
einem Steuerungsrechner (10) eines modulares Mobelsystems
mit mindestens einem in einem Raum elektrisch und unab-
hédngig voneinander verfahrbaren Mobelmodulen (2) geladen,
das Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprichen

ausfiithrt.



