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(54)

(57)  Eine Vorrichtung zum schwenkbaren Halten ei-
ner insbesondere um eine horizontale Achse schwenk-
baren Fligelklappe umfasst ein ebenes Gelenkviereck
(8.1, 9.1, 10.1, 11.1) und federnde Mittel (18) zum
Dampfen der Schwenkbewegung. Die federnden Mittel
weisen ein Federelement (18) auf, das mit seinem dehn-
baren Teil verschiebbar um ein Verankerungselement

Vorrichtung zum schwenkbaren Halten einer Fliigelklappe

(7) herumgefuhrt ist. Das Verankerungselement (7) ist
z. B. ein im Gelenkrahmen (1) der Vorrichtung einge-
setzter Kunststoffring. Sein Durchmesser entspricht ei-
nem Mehrfachen des Durchmessers des Federele-
ments (18). Die ganze Vorrichtung ist vorzugsweise
symmetrisch beziglich einer durch die Bewegung des
Gelenkvierecks (8.1, 9.1, 10.1, 11,1) definierten Ebene
aufgebaut.
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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
schwenkbaren Halten einer insbesondere um eine ho-
rizontale Achse schwenkbaren Flugelklappe, umfas-
send ein ebenes Gelenkviereck, welches zwei
schwenkbar gelagerte Arme und zwei an den genann-
ten Armen parallel zueinander gelenkig befestigte wei-
tere Arme aufweist, und federnde-Mittel zum Dampfen
der Schwenkbewegung.

Stand der Technik

[0002] Es ist bekannt, kippbare Fensterfligel und
schwenkbare Schranktiiren durch ebene Gelenkvierek-
ke zu fuhren (vgl. z. B. DE-32 39 989 A1 oder DE-27 45
934 A1). Solche Konstruktionen erlauben es, den Fliigel
um gedachte geometrische Achsen zu flihren oder den
Flugel vor dem Schwenken aus dem Rahmen in ge-
wunschter Weise abzuheben.

[0003] Aus der DE-32 39 989 A1 ist ferner bekannt,
Gelenkvierecke mit Federn auszurlisten, um die
Schwenkbewegung zu unterstitzen.

Darstellung der Erfindung

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrichtung
der eingangs genannten Art anzugeben, die sich durch
eine kompakte Bauart auszeichnet.

[0005] Gemass der Erfindung besteht die Losung dar-
in, dass bei einer Vorrichtung der eingangs genannten
Art die federnden Mittel ein mit seinem dehnbaren Teil
verschiebbar um ein Verankerungselement herumge-
fihrtes Federelement umfassen.

[0006] Der Vorteil einer solchen Konstruktion besteht
darin, dass aufkleinem Platz ein Element mit geeigneter
Kraftentwicklung angeordnet werden kann. Das Feder-
element muss um das Verankerungselement herum
verschiebbar sein, damit es sich tber seine ganze Lan-
ge unter Belastung gleichméssig ausdehnen kann.
[0007] Vorzugsweise ist das Federelement eine auf
Zug belastbare Spiralfeder. Denkbar ist im Prinzip auch
ein Gummielement.

[0008] Das Verankerungselement bildet eine bogen-
férmige Fihrung, deren Krimmungsradius einem
Mehrfachen eines halben Durchmessers des Federele-
ments entspricht. Das Federelement wird also einer re-
lativ sanften Biegung unterworfen. Der Krimmungsra-
dius der Fihrung ist z. B. mindestens dreimal grésser
als der halbe Durchmesser der geflihrten Spiralfeder.
Bei sehr kleinen Krimmungsradien erhdht sich die Be-
lastung und die Bruchgefahr des Federelements Uber-
proportional.

[0009] Das Federelement ist vorzugsweise mit bei-
den Enden am Gelenkviereck angebracht. D. h. die Fe-
der wird starker ausgedehnt als der Verschiebungsweg
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des entsprechenden Angriffspunkts. Greifen beide En-
den am selben Punkt des Gelenkvierecks an, so ist die
Langenausdehnung doppelt so gross wie die vom An-
griffspunkt zurlickgelegte Wegstrecke. Es ist aber auch
mdoglich, die beiden Enden der Feder an zwei verschie-
denen Punkten des Gelenkvierecks angreifen zu las-
sen. Je nach gewlnschter Kraftentwicklung kann auch
das eine Ende der Feder an einem unverschiebbaren
Punkt verankert werden. Die Vorrichtung kann so aus-
gefiihrt sein, dass der Anwender selbst die Méglichkeit
hat, die Federstarke einzustellen, indem er die fiir seine
Anwendung geeigneten Angriffspunkte auswahit.
[0010] Das Gelenkviereck ist vorzugsweise an einem
Gelenkrahmen beweglich gelagert, an welchem auch
das Verankerungselement ausgebildetist. D. h. Gelenk-
viereck, Gelenkrahmen und Verankerungselement bil-
den eine konstruktive Einheit, die als Ganzes montiert
werden kann.

[0011] Zur besseren Stabilisierung des Gelenkvier-
ecks stitzt der Gelenkrahmen das Gelenkviereck im
wesentlichen symmetrisch bezlglich einer Bewegungs-
ebene des Gelenkvierecks ab. Auf diese Weise kénnen
unerwiinschte Drehmomente im Gelenkviereck und in
der Lagerung des Gelenkvierecks minimiert werden.
Die symmetrische Abstlitzung eignet sich auch fiir Vor-
richtungen ohne federnde Mittel zum Dampfen der
Schwenkbewegung.

[0012] Besonders vorteilhaft ist es auch, wenn das
Gelenkviereck vollstandig im Gelenkrahmen versenk-
bar ist. Der Gelenkrahmen kann dabei geschlossen
oder offen sein. Die Versenkbarkeit hat den Vorteil, dass
die Gefahr vermindert wird, dass Gegensténde in die
Bewegungsbahn des Gelenkvierecks gelangen, oder
Personen sich beim unvorsichtigen Betatigen der Flu-
gelklappe verletzen.

[0013] Die Versenkbarkeit lasst sich besonders gut
mit der symmetrischen Konstruktion des Gelenkrah-
mens kombinieren. Allerdings beschrankt sich die ver-
senkbare Konstruktion nicht auf Schwenkvorrichtungen
mit Federelementen.

[0014] Versenkbare oder symmetrische Konstruktio-
nen kénnen auch mit andersartigen Federelementen
ausgefihrt sein. Insbesondere kdnnen sie mit gewdhn-
lichen linear gefiihrten Spiralfedern kombiniert werden.
Sowohl bei der versenkbaren als auch bei der symme-
trischen Konstruktion ist das Federelement vorzugswei-
se im Gelenkrahmen integriert. Es ist z. B. so ausge-
fuhrt, dass es das Gelenkviereck in den Gelenkrahmen
zurlckzieht, um beim Oeffnen der Fllgelklappe ge-
spannt zu werden.

[0015] Beilinear ausgebildeten Federelementen sind
ohne weiteres auch Druckfederkonstruktionen einsetz-
bar, die das Gelenkviereck aus dem Gelenkrahmen hin-
ausdriicken, z. B. um beim Schliessen der Fliigelklappe
gespannt zu werden.

[0016] Gemass einer besonders kostenglinstig her-
stellbaren Ausflihrungsform ist der Gelenkrahmen im
wesentlichen aus zwei in definiertem Abstand miteinan-
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der verbundenen (z. B. vernieteten), aus Blech gebilde-
ten Rahmenteilen hergestellt. Der Gelenkrahmen ist z.
B. langlich, wobei am einen Ende die (stirnseitige) Oeff-
nung vorgesehen ist, durch welche sich das Gelenkvie-
reck resp. ein Teil davon herausbewegen kann. Am an-
deren Ende befindet sich die vorzugsweise ringférmige
Verankerung fir das Federelement. Zu diesem Zweck
kann z. B. ein Kunststoffring zwischen die Rahmenteile
eingesetzt werden, dessen Achse senkrecht zur Bewe-
gungsebene des Gelenkvierecks steht.

[0017] Vorzugsweise ist das Gelenkviereck durch
zwei am Gelenkrahmen schwenkbar befestigte Arme
und zwei an den genannten Armen parallel zueinander
befestigte Arme gebildet. An den letztgenannten Armen
ist z. B. ein Befestigungsarm gelenkig angebracht, wel-
cher mit der Flugelklappe zu verbinden ist.

[0018] Im Sinn der bevorzugten symmetrischen Aus-
fihrung sind die erstgenannten Arme als Doppelarme
ausgeflhrt, welche die zweitgenannten Arme jeweils
gabelartig fassen. Ein symmetrischer Aufbau lasst sich
auch dadurch realisieren, dass die zweitgenannten, den
Befestigungsarm haltenden Arme je doppelt ausgefiihrt
sind und so die erstgenannten Arme beidseitig umgrei-
fen.

[0019] Zum Ausbalancieren des Eigengewichts der
mit einer erfindungsgemassen Vorrichtung gefiihrten
Klappe kénnen. zwei Federn vorgesehen sein, die an
Angriffspunkten unterschiedlicher Hebelwirkung am
Gelenkviereck angreifen. Je nach Lange des der Feder-
kraft zugeordneten Hebelarms wirkt ein mehr oder we-
niger starkes "Gegengewicht" auf die Klappe. Vorzugs-
weise ist das Drehorgan ein Hebel mit einstellbarer bzw.
verstellbarer Lange des effektiven Hebelarms. Anstelle
eines Hebels kann auch eine exzentrisch gelagerte Rol-
le vorgesehen sein, an deren Umfang die Federn befe-
stigt sind und auf deren Umfang die Federn teilweise
aufliegen bzw. gefiihrt sind.

[0020] Mit besonderem Vorteil werden erfindungsge-
masse Schwenkvorrichtungen bei Schranken einge-
setzt, die eine um eine horizontale Achse schwenkbare
Flugelklappe aufweisen. Eine typische Anwendung sind
Schranke mit Tlren , die beim Oeffnen aus einer verti-
kalen in eine horizontale Lage heruntergeklappt wer-
den. Durch geeignete Dimensionierung der Feder kann
die Ture weitgehend ausbalanciert werden, so dass sie
sich leicht 6ffnen und schliessen lasst. Der Vorteil der
erfindungsgemassen federgedampften Konstruktion
besteht darin, dass die Kraftentwicklung mit zunehmen-
dem Oeffnungswinkel steigt und so das zunehmende,
durch die Schwerkraft der Klappturebedingte Drehmo-
ment kompensiert. Diesbeziglich ist die erfindungsge-
masse Vorrichtung den bekannten Konstruktionen mit
Gasdruckzylindern eindeutig Gberlegen.

[0021] Die Rahmendffnung fir die Flligeltire ist z. B.
durch Rohre gebildet. Mit der erfindungsgeméassen
Schwenkvorrichtung kann die Fliigelklappe um die geo-
metrische Achse eines der Rahmenrohre geschwenkt
werden.
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[0022] Besonders vorteilhaft ist es, die Flligelklappe
doppelwandig auszubilden und mit Ausnehmungen
zum Einhangen der Befestigungsarme zu versehen.
Dies erleichtert die Montage der Schwenkvorrichtung
und der Fligelklappe. Die Schwenkvorrichtungen wer-
den an der Seitenwand des Schranks befestigt, wonach
die Schranktire auf die Befestigungsarme geschoben
und an diesen festgeschraubt wird.

[0023] Weitere vorteilhafte Ausfiihrungsformen und
Merkmalskombinationen ergeben sich aus der nachfol-
genden Detailbeschreibung und der Gesamtheit der Pa-
tentanspriche.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0024] Die zur Erlauterung der Ausfiihrungsbeispiele
verwendeten Zeichnungen zeigen:

Fig. 1a,b  Eine Seitenansicht eines erfindungsge-
massen Scherengelenks in geschlossener
und offener Stellung;

Fig. 2 eine Draufsicht gemass Ansicht A aus Fig.
1a;

Fig. 3 eine schematische Darstellung einer
Schnittdarstellung eines Schranks mit ei-
nem Scherengelenk gemass Fig. 1a, bund
2

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer Vor-
richtung zum einstellbaren Ausbalancie-
ren einer mit einem Gelenkviereck gefiihr-
ten Schrankklappe;

Fig. 5 eine schematische Darstellung einer Vor-
richtung zum einstellbaren Ausbalancie-
ren einer schwenkbaren Klappe mit Hilfe
einer exzentrisch gelagerten Rolle.

[0025] Grundsatzlich sind in den Figuren gleiche Teile
mit gleichen Bezugszeichen versehen.

Wege zur Ausfihrung der Erfindung

[0026] DieindenFig. 1a, b und 2 dargestellte Vorrich-
tung weist einen Gelenkrahmen 1 auf, welcher aus zwei
parallelen Blechrahmen 2, 3 (vgl. Fig. 2) gebildet ist. Die
beiden Blechrahmen 2 und 3 sind deckungsgleich. Im
folgenden wird daher nur der eine im Detail erlautert.

[0027] DerBlechrahmen 2 istlanglich und weist einen
rechteckigen bzw. U-férmigen Teil auf, der durch drei
streifenartige Rahmenabschnitte 2.1, 2.2, 2.3 gebildet
ist, und einen ringférmigen Rahmenabschnitt 2.4 am
hinteren Ende des Gelenkrahmens 1. Da das weiter un-
ten beschriebene Gelenkviereck von aussen sichtbar
ist, handelt es sich um einen sog. offenen Gelenkrah-
men. Bei einer sog. geschlossenen Ausfiihrung waren
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die Blechrahmen durch Blechplatten ersetzt.

[0028] Die beiden parallelen Blechrahmen 2, 3 sind
durch drei Nietverbindungen 4, 5, 6 im rechteckférmigen
Teil und durch einen Kunststoffring 7 im ringférmigen
Rahmenabschnitt 2.4 verbunden und in definiertem Ab-
stand parallel gehalten. Wie sich aus der nachfolgenden
Beschreibung ergibt, kommt den Nietverbindungen 4,
5, 6 und dem Kunststoffring neben der Verbindungs-
funktion auch noch je eine zweite andere Funktion zu.
[0029] Die als durchgehende Achsen ausgebildeten
Nietverbindungen 5, 6 dienen zugleich als Befesti-
gungs- und Drehachsen der Dreharme 8.1, 8.2 resp.
9.1, 9.2. Alle vier Dreharme 8.1, 8.2, 9.1, 9.2 bewegen
sich parallel zueinander. Bei eingezogenem Scheren-
gelenk (wie in Fig. 1a dargestellt) sind die Dreharme 8.1,
8.2, 9.1, 9.2 schrag nach hinten gegen den Rahmenab-
schnitt 2.4 geneigt (z. B. in einem 60°-Winkel bezlglich
des streifenférmigen Rahmenabschnitts 2.3).

[0030] Am (schwenkbaren) Ende der Dreharme 8.1,
8.2, 9.1, 9.2 ist ein Winkelarm 11 mit Bolzen 13.1, 13.2
gelenkig angebracht. Der Winkelarm 11 weist einen lan-
gen und einen kurzen Abschnitt 11.1 resp. 11.2 auf. Der
lange Abschnitt 11:1 ist durch die Dreharme 8.1, 8.2,
9.1, 9.2 parallel zu den Rahmenabschnitten 2.1 und 2.3
gefiihrt. Der kurze Abschnitt 11.2 bildet mit dem langen
Abschnitt 11.1 einen Winkel von z. B. etwa 150°.
[0031] Ein zweiter gleichartiger Winkelarm 10 (mit
zwei sinngemassen Abschnitten 10.1, 10.2) ist durch
Bolzen 12.1, 12.2 mit den Dreharmen 8.1, 8.2, 9.1, 9.2
verbunden. Die Bolzen 12.1, 12.2 befinden sich jeweils
etwa in der Mitte zwischen der Nietverbindung 5 resp.
6 und dem Bolzen 13.1 resp. 13.2. Die Dreharme 8.1,
8.2, 9.1, 9.2 bilden mit den Winkelarmen 10, 11 (insbe-
sondere mit den Abschnitten 10.1, 11.1) ein Gelenkpar-
allelogramm.

[0032] An den vorderen Enden der kleinen, abgewin-
kelten Abschnitte 10.2, 11.2 ist ein Schwenkarm 15
durch Bolzen 14.1 resp. 14.2 schwenkbar gehalten. Der
Schwenkarm 15 ist im Querschnitt U-formig. Er weist
zudem einen (in der Seitenansicht) verbreiterten Basis-
abschnitt 15.1 und einen schmalen fingerférmigen End-
abschnitt 15.2 auf. Die Verbreiterung im Basisabschnitt
15.1 ist dergestalt, dass die Verbindungslinie zwischen
den beiden Bolzen 14.1, 14.2 und die Langsachse des
Endabschnitts 15.2 unter einem bestimmten Winkel von
z. B. 30° zueinander stehen. Die Grosse des Winkels
ergibt sich daraus, dass im eingezogenen Zustand ge-
mass Fig. 1a die Dreharme 8.1, 9.1 in einem von 90°
verschiedenen Winkel beziglich der Verbindungslinie
der Nietverbindungen 5 und 6 stehen. Bei eingezoge-
nem Scherengelenk ist im vorliegenden Fall die Langs-
achse des Endabschnitts 15.2 zwar senkrecht zur ge-
nannten Verbindungslinie der Nietverbindungen 5, 6,
aber nicht parallel zu den Dreharmen 8.1, 8.2, 9.1, 9.2.
[0033] Anden hinteren Enden der Winkelarme 10, 11
sind Haken oder Oesen 16 resp. 17 ausgebildet. An ih-
nen kénnen die beiden . Enden 18.1, 18.2 der Zugfeder
18 eingehakt bzw. befestigt werden. Die Zugfeder 18 ist
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gemass der Erfindung um den Kunststoffring 7 herum-
geflhrt. Der Durchmesser des Kunststoffrings 7 ist z. B.
drei- bis viermal so gross wie der Durchmesser der Zug-
feder 18.

[0034] Das Scherengelenk ist insgesamt symme-
trisch bezlglich der Bewegungsebene des Gelenkpar-
allelogramms (d. h. symmetrisch bezlglich der Zeiche-
nebene gemass Fig. 1a, b) aufgebaut. Dies ist insbe-
sondere aus Fig. 2 ersichtlich. Die Wihkelarme 10, 11
befinden sich in der Symmetrieebene. Sie sind flankiert
von den Doppelarmen 8.1/8.2 und 9.1/9.2. Der im Quer-
schnitt U-férmige Schwenkarm 15 umgreift mit seinem
Basisabschnitt 15.1 die vorderen Enden der Winkelar-
me 10, 11 von beiden Seiten. Die Zugfeder 18 befindet
sich wie die Winkelarme 10, 11 in der Symmetrieebene.
Das Ganze wird umschlossen von den beiden identi-
schen Blechrahmen 2, 3.

[0035] Im folgenden soll noch kurz die Funktionswei-
se anhand der Fig. 1a, b erlautert werden.

[0036] Bei geschlossener Schranktiire befindet sich
das Scherengelehk in der in Fig. 1a gezeigten Stellung.
Der Schwenkarm 15 sitzt dann mit seiner inneren Kante
auf der Nietverbindung 4, was zur genauen Definition
der Schwenkarmposition fiihrt. Die am Schwenkarm 15
befestigte Schranktiire wird also durch das Scherenge-
lenk selbst in einer definierten geschlossenen Stellung
gehalten. Es kommt nicht auf anderweitig vorgesehene
Anschlage an.

[0037] Beim Oeffnen der Schranktire wird der
Schwenkarm 15 gegen die Kraft der Zugfeder 18 nach
aussen gezogen bzw. geschwenkt. Das Gelenkparalle-
logramm gibt dabei vor, auf welcher Bewegungsbahn
der Schwenkarm 15 nach aussen (in die in Fig. 1b ge-
zeigte Position) gefihrt wird. Wenn der Schwenkarm 15
in die horizontale Position gebracht wird, liegen die Ab-
schnitte 10.1, 11.1 der Winkelarme 10, 11 aufeinander
und blockieren eine weitere Bewegung. Die Breite und
der gegenseitige Abstand der Abschnitte 10.1, 11.1 ist
also bewusst so gewahlt, dass sie das Scherengelenk
in der ausgeschwenkten Position blockieren. Wird die
Klappture im gedffneten (meist horizontalen) Zustand
belastet, so kann das Scherengelenk keinen Schaden
nehmen.

[0038] Beim Oeffnen des Scherengelenks wird die
Zugfeder 18 entsprechend den von den hinteren Enden
der Winkelarme 10, 11 (d. h. den Oesen 16, 17) zurlck-
gelegten Wegstrecken expandiert. Da die Zugfeder 18
beziglich des Kunststoffrings 7 verschiebbar ist, kann
sich die Langenausdehnung ohne Probleme auf die
ganze Lange der Zugfeder 18 verteilen. Da die Feder-
kraft einer Spiralfeder bekanntlich proportional zur Lan-
genausdehnung zunimmt, verstarkt sich das auf den
Schwenkarm 15 wirkende, riickstellende Drehmoment
umsomehr, je starker der Schwenkarm 15 in die Hori-
zontale gebracht wird. Dies ist ein durchaus erwiinsch-
ter Effekt, da das Drehmoment (das durch das Eigen-
gewicht der Schranktiire hervorgerufen wird) ebenfalls
umso starker wird, je mehr die Schranktire aus der Ver-
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tikalen in die Horizontale dreht.

[0039] Fig. 3 veranschaulicht einen Schrank, der mit
einem erfindungsgemassen Scherengelenk 19 ausge-
rustet ist. In Fig. 3 ist ein vertikaler Querschnitt gezeigt.
D. h. Boden 21, Dekke 22 und Schranktiire 20 sind im
Schnitt dargestellt. Von den beiden Seitenwénden ist
nur die eine Seitenwand 23 zu sehen. (Die Rickwand
ist nicht dargestellt.) Die Schrankéffnung ist durch Roh-
re 24, 25 begrenzt. Sie bilden das Kantenskelett des ty-
pischerweise quaderférmigen Schrankes.

[0040] Das Scherengelenk 19 ist an der Seitenwand
23 in deren unterem vorderem Bereich festgeschraubt.
Der Schwenkarm 15 greift in eine Vertiefung bzw. Aus-
nehmung der Schranktire 20 ein. Ist die Schranktire
20 z. B. doppelwandig ausgebildet, so ist der Endab-
schnitt 15.2 so dimensioniert, dass er zwischen den bei-
den Wanden der Schranktire 20 Platz findet. Im oberen
Bereich weist die Schranktiire 20 einen Griff 26 zum
Oeffnen des Schranks auf.

[0041] Aufgrund der spezifischen geometrischen Di-
mensionierung des Scherengelenks 19 wird die
Schranktire 20 beim Oeffnen um die Langsachse des
unteren Rohrs 24 geschwenkt. Diese geometrische
Schwenkachse liegt sowohl ausserhalb der Schranktu-
re 20 als auch ausserhalb des Scherengelenks 19.
[0042] Es versteht sich, dass die Schranktire 20 an
beiden Seiten von einem Scherengelenk gehalten ist.
Aufgrund der symmetrischen Ausfiihrung des Scheren-
gelenks kommt es nicht darauf an, ob es linker Hand
oder rechter Hand der Schranktliire montiert wird. Dies
ist nicht nur fur die Montage eine Vereinfachung, son-
dern auch fir die ganze Lagerhaltung und Logistik des
Méobellieferanten.

[0043] Die Erfindung lasst sich in vielfaltiger Weise
variieren. Anstelle eines Gelenkparallelogramms kann
z. B. irgendein Gelenkviereck verwendet werden. Es
kann dann z. B. das eine Dreharmpaar 8.1/8.2 nur zur
Stitzung des unteren Winkelarms 10 verwendet wer-
den. Der Bolzen 13.1 wird nicht verwendet, so dass der
Winkelarm 11 nur mit dem Dreharm 9.1 resp. 9.2 und
dem Schwenkarm 15 verbunden ist und deshalb nicht
parallel zum Winkelarm 10 gefiihrt werden muss. Im
gleichen Sinn kann z. B. auf den Bolzen 12.1 oder 12.2
verzichtet werden. Bei einem Gelenkviereck im allge-
meinen kann der Schwenkarm 15 um 90° geschwenkt
werden, ohne dass die Dreharme 8.1, 8.2 resp. 9.1, 9.2
ebenfalls zwingend um 90° gedreht werden missten.
[0044] Anstelle der Dreharmpaare 8.1/8.2und 9.1/9.2
kénnen gabelférmig ausgebildete einstiickige Drehar-
me verwendet werden. D. h. die beiden Dreharme 8.1,
8.2 werden durch einen einzelnen, geschlitzten
Dreharm ersetzt, wobei im Schlitz des Dreharms der
Winkelarm drehbar befestigt werden kann.

[0045] Der symmetrische Aufbau ist ebenfalls nicht
zwingend. Es kann z. B. auf den einen der beiden Blech-
rahmen verzichtet werden, so dass das Gelenkviereck
nur noch einseitig abgestutzt ist.

[0046] Es ist auch nicht zwingend, dass die Zugfeder
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18 mit beiden Enden an je einem Winkelarmende befe-
stigt wird. Das Ende 18.1 kann z. B. auch in die Oese
17 eingehangt werden. Die Ruckstellkraft entwickelt
sich dann stérker pro Winkeldrehung des Schwenkarms
15. Umgekehrt kann die Progression des riickstellen-
den Drehmoments reduziert werden, indem beide En-
den 18.1, 18.2 in die Oese 16 (die ein kleineres Weg-
stlick zurlicklegt) eingehangt werden. Weiter ist denk-
bar, dass der Gelenkrahmen Zapfen resp. Haken auf-
weist, um das eine der beiden Enden 18.1, 18.2 ortsfest
zu verankern. Aus alldem ergibt sich, dass es ohne wei-
teres moglich ist, mit ein und derselben Rahmen- und
Scherengelenkkonstruktion unterschiedliche Rickstell-
momente zu verwirklichen. Dies ist von Vorteil, wenn die
Scherengelenke flr unterschiedlich schwere Schrank-
tiren verwendet werden sollen.

[0047] Fig. 4 zeigt eine Ausfiihrungsform zum ein-
stellbaren Ausbalancieren eines Kippflligels. Darge-
stellt ist ein Dreharm 27 mit zwei gelenkig mit ihm ver-
bundenen Fihrungsarmen 28, 29. Dreharm 27 und
Flhrungsarme 28, 29 sind Teile eines (nicht vollstandig
dargestellten) Gelenkvierecks im Sinne der Figuren 1a,
b. An einem (nur teilweise dargestellten) Rahmen 33 ist
ein Hebel 30 drehbar befestigt (Drehbefestigung 32).
Die Drehbefestigung 32 befindet sich in einem gewissen
Abstand hinter dem Dreharm 27. Das hintere Ende des
Flhrungsarms 28 ist durch eine Feder 34 mit einem er-
sten. Ende 30.1 und der Fihrungsarm 29 Uber eine
zweite Feder 35 mit einem zweiten Ende 30.2 des zwei-
armigen Hebels 30 verbunden.

[0048] Wenn der Dreharm 27 nach vorne bewegt
wird, werden die Federn 34, 35 gespannt. Die Span-
nung in den Federn hangt ab von der Wegstrecke, die
die Fihrungsarme 28, 29 zuriicklegen, und von den He-
belverhaltnissen in den Enden 30.1, 30.2 des Hebels
30. Die Drehbewegung des Hebels 30 hangt ab von den
Dimensionen des Systems. Wichtig ist, dass die Federn
34, 35 an verschiedenen Angriffspunkten des Gelenk-
vierecks angreifen.

[0049] Der Hebel 30 weist z. B. ein Langloch 31 im
mittleren Bereich des Hebels 30 auf. Je nachdem in wel-
chem Abstand die Drehbefestigung 32 im Langloch 31
beziliglich der Enden 30.1 resp. 30.2 angeordnet ist,
werden unterschiedliche Hebelverhéltnisse realisiert.
Entsprechend kann die auf das Gelenkviereck driicken-
de Ruckstellkraft nach den vorhandenen. Bedlrfnissen
eingestellt werden.

[0050] Fig. 5 zeigt eine weitere Variante eines riick-
stellenden Federmechanismus. Wiederum ist ein
Dreharm 36 an einem Rahmen 39 gelenkig angebracht.
Am Dreharm 36 sind zwei Fihrungsarme 37, 38 zur Bil-
dung eines Gelenkvierecks beliebiger Art angebracht.

[0051] Ineinem Abstand zum Dreharm 36 istam Rah-
men 39 eine Rolle 41 drehbar angebracht. Der Dreh-
punkt 40 der Rolle 41 ist im vorliegenden Beispiel ex-
zentrisch. Am Umfang der Rolle 41 ist ein Befestigungs-
mittel 44 fiir eine erste und eine zweite Feder 42 resp.
43 angebracht. Die Federn 42, 43 sind entlang des Um-
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fangs der Rolle teilweise um diese herum gefiihrt. Die
Enden der Federn 42, 43 sind in geeignet gewahlten An-
grifispunkten 45, 46 am Dreharm 36 befestigt. Die An-
griffspunkte 45, 46 haben unterschiedliche Abstande
zum Drehpunkt des Dreharms 36.

[0052] Wenn sich der Dreharm 36 (beim Oeffnen der
gefihrten Fllgeltiire) nach vorne vom Drehpunkt 40
wegbewegt, dann werden die Federn 42, 43 gespannt.
Da die Angriffspunkte 45, 46 unterschiedliche Weg-
strecken zuriicklegen und die Rolle 41 exzentrisch ge-
lagertist, dehnen sich die Federn 42, 43 unterschiedlich
stark aus. Die Rolle 41 wird sich z. B. (in der Darstellung
gemass Fig. 5) im Gegenuhrzeigersinn drehen. Wegen
der exzentrischen Lagerung wird das von der Feder 42
auf die Rolle 41 ausgetibte Drehmoment im vorliegen-
den Beispiel zusehends grdsser (weil sich der Abstand
des Ablésepunkts der Feder 42 vom Umfang der Rolle
41 von Drehpunkt 40 wegbewegt), wahrend das Dreh-
moment der Feder 43 kleiner wird.

[0053] Es leuchtet ein, dass durch geeignete Wahl
des Drehpunkts 40 der Rolle 41 die auf den Dreharm 36
ausgelbte Rickstellkraft variiert werden kann.

[0054] Die anhand der Figuren 4 und 5 erlduterten
Merkmale kénnen im Prinzip auch unabhangig von den
Ubrigen Ausfiihrungsformen der Erfindung eingesetzt
werden. Sie lassen sich auch auf verschiedene Arten
mit den sonstigen Merkmalen der Erfindung kombinie-
ren.

[0055] Weiter kann auch darauf verzichtet werden,
die Zugfeder 18 um einen Kunststoffring 7 herumzufih-
ren. Das hintere Ende des Gelenkrahmens 1 kann z. B.
ortsfeste Verankerungen bieten, so dass eine oder meh-
rere Federn am Gelenkrahmen verankert werden kén-
nen und am Gelenkviereck angreifen kdnnen. Wird z.
B. eine Zugfeder zwischen die Nietverbindung 4 und
den Bolzen 13 gespannt, so wirkt eine das Scherenge-
lenk 6ffnende Kraft. Dies kann z. B. sinnvoll fiir einen
zum Oeffnen hochzuklappenden Deckel sein (wie bei
einer Truhe). Auf Feder- oder sonstige Dampfungsele-
mente kann natirlich auch verzichtet werden.

[0056] Zusammenfassend ist festzuhalten, dass
durch die Erfindung eine dusserst kompakte und ele-
gante Vorrichtung zum Halten bzw. Schwenken von
Schrank-, Fenster- oder sonstigen Fligeln bzw. Klap-
pen geschaffen worden ist. Die Vorrichtung ist zudem
ausserst robust und lasst sich in ansprechendem De-
sign ausfiihren.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum schwenkbaren Halten einer insbe-
sondere um eine horizontale Achse schwenkbaren
Fligelklappe, umfassend

a) ein ebenes Gelenkviereck (8.1, 8.2,9.1, 9.2,
10, 11), welches zwei schwenkbar gelagerte
Arme (8.1, 8.2 respektive 9.1, 9.2) und zwei an
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den genannten Armen (8.1, 8.2, 9.1, 9.2) par-
allel zueinander gelenkig befestigte weitere Ar-
me (10, 11) aufweist, und

b) federnde Mittel zum Dampfen der Schwenk-
bewegung,
dadurch gekennzeichnet, dass

c) die federnden Mittel eine Zugfeder (18) um-
fassen, die mitihrem dehnbaren Teil verschieb-
bar um ein Verankerungselement (7) herumge-
fuhrtist, so dass sie sich Uber ihre ganze Lange
unter Belastung gleichméassig ausdehnen
kann.

Vorrichtung zum schwenkbaren Halten einer insbe-
sondere um eine horizontale Achse schwenkbaren
Fligelklappe insbesondere nach Anspruch 1, um-
fassend

a) ein ebenes Gelenkviereck (8.1, 8.2,9.1,9.2,
10, 11), welches zwei schwenkbar gelagerte
Arme (8.1, 8.2 respektive 9.1, 9.2) und zwei an
den genannten Armen (8.1, 8.2, 9.1, 9.2) par-
allel zueinander gelenkig befestigte weitere Ar-
me (10, 11) aufweist, und

b) federnde Mittel zum Dampfen der Schwenk-
bewegung,
dadurch gekennzeichnet, dass

c) am Gelenkviereck fur die federnden Mittel
zwei Angriffspunkte (16, 17; 28, 29; 45, 46) un-
terschiedlicher Hebelwirkung ausgebildet sind,
um je nach Anwendung unterschiedliche Ruiick-
stellmomente zu verwirklichen.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Gelenkviereck (8.1, 8.2,
9.1, 9.2, 10, 11) und ein Verankerungselement (7)
fur die federnden Mittel an einem gemeinsamen
Gelenkrahmen (1) gelagert sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass an den zwei weite-
ren Armen (10, 11) ein Befestigungsarm (15) zum
Anbringen der Fligelklappe (20) angebracht ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Gelenkrah-
men (1) zwei Rahmenteile (2, 3) umfasst, zwischen
welchen das Gelenkviereck (8.1, 8.2, 9.1, 9.2, 10,
11) vollstandig versenkbar ausgebildet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass das Verankerungs-
element (7) eine bogenférmige Fiihrung bietet, de-
ren Krimmungsradius einem Mehrfachen eines
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halben Durchmessers des Federelements (18) ent-
spricht.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Zugfeder (18) mit
beiden Enden (18.1, 18.2) am Gelenkviereck (8.1,
8.2,9.1,9.2, 10, 11) angreift (16, 17).

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, dass die federnden Mittel
(18) das Gelenkviereck (8.1, 8.2,9.1,9.2, 10, 11) in
den Gelenkrahmen (1) zuriickziehen und beim Off-
nen der Fligelklappe (20) gespannt werden.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass die federnden Mittel
(18) im Wesentlichen vollstandig im Gelenkrahmen
(1) untergebracht sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass der Gelenkrahmen
(1) im Wesentlichen durch zwei in definiertem Ab-
stand miteinander verbundene (4, 5, 6), aus Blech
bestehende Rahmenteile (2, 3) gebildet ist und vor-
zugsweise das Gelenkviereck (8.1, 8.2,9.1,9.2, 10,
11) im Wesentlichen symmetrisch bezuglich einer
Bewegungsebene abstitzt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass das Verankerungs-
element (7) ein Ring insbesondere aus Kunststoff
ist, dessen Achse senkrecht zur Bewegungsebene
des Gelenkvierecks (8.1, 8.2, 9.1, 9.2, 10, 11) ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass die erstgenannten
Arme (8.1, 8.2, 9.1, 9.2) als Doppelarme (8.1/8.2,
9.1/9.2) ausgefiihrt sind, und die zweitgenannten
Arme (10, 11) zwischen den erstgenannten Armen
(8.1, 8.2, 9.1, 9.2) gabelartig gehalten sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass die federnden Mittel
zwei Federn (34, 35; 42, 43) umfassen.

Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 1 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass die federnden Mittel
(34, 35; 42, 43) zur Erzielung einer justierbaren
Dampfungs- bzw. Entlastungswirkung an einem
Drehorgan (30; 41) mit einstellbaren Hebelverhalt-
nissen angebracht sind.

Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Drehorgan (30) ein Hebel mit
einstellbarer (31) Lange der Hebelarme (30.1 /32,
30.2/32) ist.

Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 1 bis 15, da-
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17.

18.

19.

durch gekennzeichnet, dass die weiteren Arme
als Winkelarme (10, 11) ausgebildet sind, bei wel-
chen ein mit dem Befestigungsarm (15) verbunde-
ner Teil gegenliber einem mit den erstgenannten
Armen (8.1, 8.2 respektive 9.1, 9.2) verbundener
Teil abgewinkelt ist.

Schrank mit einer schwenkbaren Tire (20), welche
durch mindestens zwei Vorrichtungen nach einem
der Anspriiche 1 bis 16 gehalten bzw. geflihrt ist.

Schrank nach Anspruch 17, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine Rahmendéffnung fir die
schwenkbare Ture (20) mindestens an einer Seite
durch ein Rohr (24, 25) begrenzt ist, und dass die
Tire um die geometrische Achse des mindestens
einen Rohres (24) schwenkbar ist.

Schrank nach einem der Anspriiche 17 oder 18, da-
durch gekennzeichnet, dass die Tire (20) Aus-
nehmungen zum Einhdngen von Befestigungsar-
men (15) aufweist.
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