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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ei-
nen Stellmechanismus fur einen schwenkbar gelagerten
Stellarm, insbesondere zum Antrieb einer Klappe eines
Mobels, wobei der Stellarm durch eine Federvorrichtung
beaufschlagt ist, welche sich im montierten Zustand des
Stellmechanismus an einem mobelfesten Bauteil ab-
stiitzt und den Stellarm um eine Drehachse in Offnurigs-
richtung der Klappe beaufschlagt., wobei ein federbela-
steter Zwischenhebel Uber eine Druckrolle und eine
Steuerkurve den Stellarm verschwenkt und wobei ein
elektrischer Antrieb iiber einen Ubersetzungsmechanis-
mus auf den Stellarm wirkt.

[0002] Im Weiteren betrifft die Erfindung ein Mdbel mit
einem Stellmechanismus der zu beschreibenden Art.
[0003] Derartige Stellmechanismen werden zum An-
trieb von Mobelklappen verwendet, um diese von der
SchlieBstellung In die vollstandige Offenstellung bzw. in
die umgekehrte Richtung zu bewegen. Der Stellarm ist
durch eine Federvorrichtung beaufschlagbar, die zum
Gewichtsausgleich der Klappe dient. Dartber hinaus ist
es bekannt, zusatzlich zur beaufschlagenden Federvor-
richtung einen elektrischen Antrieb bereitzustellen, der
zur Unterstiitzung der Klappenbewegung dient (z.B. WO
2006/099645 A1 welches Dokument alle Merkmale des
Oberbegriffs des Anspruchs 1 offenbart ). Die hierfir ver-
wendeten Gleichstrommotoren arbeiten oft mit einer im
Wesentlichen konstanten Drehzahl bei relativ geringem
Drehmoment. Die Federvorrichtung beaufschlagt die
Klappe in der SchlieRstellung tblicherweise mit einer Zu-
haltekraft, deren Uberwindung in Richtung Offenstellung
ein relativ hohes Drehmoment des elektrischen Antrie-
bes erforderlich macht.

[0004] In der prioritdtsalteren, jedoch nachverdffent-
lichten DE 20 2007 006 690 U1 ist ein Klappenbeschlag
mit einem Ubersetzungsmechanismus beschrieben,
durch den das Ubersetzungsverhaltnis zwischen Motor-
drehwinkel und Stellarmdrehwinkel tGber den Stellarm-
drehwinkelbereich variiert. Die Verschwenkung des Stel-
larmes erfolgt dabei iber ein reines Hebelwerk mit sieben
Gelenkachsen. Die Verschwenkung tber eine Druckrolle
und Uber eine Steuerkurve ist diesem Dokument nicht
zu entnehmen.

[0005] Aufgabe der Erfindungist es daher, einen Stell-
mechanismus der eingangs erwahnten Gattung miteiner
verbesserten Kinematik anzugeben, der dartiber hinaus
mit einer geringen Motorleistung auskommt.

[0006] Dies wird erfindungsgemaR in einer vorteilhaf-
ten Ausgestaltung dadurch erreicht, dass durch den
Ubersetzungsmechanismus das Ubersetzungsverhalt-
nis zwischen Motordrehwinkel und Stellarmdrehwinkel
Uber den Stellarmdrehwinkelbereich variiert, wobei der
Ubersetzungsmechanismus wenigstens eine Kniehebe-
lanordnung aufweist.

[0007] Auf diese Weise kann eine Stellbewegung mit
einer vorteilhaften kinematischen Charakteristik ermég-
licht werden, die - ausgehend von der vollstdndigen
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SchlieBstellung der Klappe - eine deutliche Verringerung
des erforderlichen Drehmomentes ermdglicht, wobei die
von der vollstandigen SchlieBstellung der Klappe ausge-
hende Anfangsbewegung relativlangsam erfolgen kann.
Durch die Verringerung des erforderlichen Drehmomen-
tes kdnnen leistungsschwéachere und kleinere Motoren
mit geringer Gerauschentwicklung eingesetzt werden,
wodurch aufgrund des geringen Platzbedarfs mehr kon-
struktive Freirdume verbleiben. Ein gewiinschter Neben-
effekt besteht darin, dass ein Benutzer bei einer entspre-
chenden Betatigung des elektrischen Antriebs die an-
fanglich verlangsamte Offnungsbewegung durchaus als
angenehm empfindet, sodass sich der Benutzer auf die
stattfindende Offnungsbewegung der Klappe einstellen
kann, ohne dass hierbei die Initialbewegung zu rasch
erfolgt. Hierbei kann zusatzlich das Risiko von Verletzun-
gen reduziert werden.

[0008] GemalR einem Ausfuhrungsbeispiel der Erfin-
dung kann vorgesehen sein, dass der Ubersetzungsme-
chanismus derart ausgebildet ist, dass die Schwenkbe-
wegung des Stellarmes nahe den beiden Endlagen der
Klappe mit erhdhtem Ubersetzungsverhéltnis erfolgt,
wobei zwischen diesen beiden Endlagenbereichen eine
Schwenkbewegung der Klappe mit niedrigerem Uberset-
zungsverhaltnis erfolgt, d.h., dass sich die Klappe tber
einen GroRteil des gesamten Drehwinkelbereiches rela-
tiv rasch bewegt.

[0009] Guinstigerweise kann vorgesehen sein, dass
die Federvorrichtung den Stellarm dermafien beauf-
schlagt, dass die Klappe im Wesentlichen in jeder
Schwenkstellung entgegen der Schwerkraft gehalten ist.
Die Federvorrichtung umfasst daher zweckmaRigerwei-
se eine Einstellvorrichtung, durch die das auf den Stel-
larm wirkende Drehmoment verénderbar ist.

[0010] Um die Zuhaltekraft der Klappe in der
SchlieBstellung zu ermdglichen, wird die Klappe nahe
der SchlieRstellung ab einem Offnungswinkei unter 20°,
vorzugsweise unter 10°, von der Federvorrichtung in die
SchlieBstellung gedriickt. Die Klappe ist vorzugsweise
um eine horizontale Achse schwenkbar und nimmtin der
SchlieBstellung eine vertikale Position ein. Selbstver-
sténdlich sind im Zusammenhang mit dem Aspekt der
vorliegenden Erfindung aber auch Klappen bzw. Tiren
bewegbar, die um eine vertikale Achse verschwenkbar
sind.

[0011] Die Kniehebelanordnung umfasst wenigstens
zwei gelenkig verbundene Hebel, vorzugsweise unter-
schiedlicher Lange, wobeider elektrische Antrieb am frei-
en Ende des kiirzeren Hebels an einem ortsfesten Dreh-
punkt angreifen kann.

[0012] GemaR einem weiteren Ausfiihrungsbeispiel
der Erfindung kann vorgesehen sein, dass der elektri-
sche Antrieb nicht am Hauptdrehpunkt des Stellarmes
angreift, sondern dazu exzentrisch angeordnetist. Durch
die versetzte Anordnung des Hauptdrehpunktes des
Stellarms zur motorisch anzutreibenden Achse des
Ubersetzungsmechanismus ergibt sich eine verbesserte
Hebelgeometrie, die eine deutliche Reduzierung des
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Klappenéffnungsmomentes herbeiftihrt.

[0013] Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung
werden anhand der nachfolgenden Figurenbeschrei-
bung erlautert. Dabei zeigt bzw. zeigen:

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung eines
Mobels mit einem Stellmechanismus flr
eine hochbewegbare Klappe,

eine Seitenansicht eines beispielhaften
Stellmechanismus, wobei sich der Stel-
larm in der SchlieRstellung befindet,

das Ausflihrungsbeispiel gemaf Fig. 2 mit
dem Stellarm in einer leichten Offenstel-
lung,

der Stellmechanismus mit dem Stellarm
in einer weiteren Offenstellung,

den Stellmechanismus mit dem Stellarm
in der vollstandigen Offenstellung,

eine Ubersicht von verschiedenen Motor-
drehwinkeln und den daraus resultieren-
den Stellarmutinkeln, und

eine perspektivische Darstellung des
Stellmechanismus sowie eine vergrofiert
Detaildarstellung hierzu.

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4
Fig. 5

Fig. 6a-6d

Fig. 7a, 7b

[0014] Fig. 1zeigteinschrankférmiges Mobel 1ineiner
perspektivischen Hinteransicht, das insbesondere als
Oberschrank in Kiichen Verwendung finden kann. Das
Mobel 1 umfasst einen Mébelkorpus 2, wobei an der In-
nenseite der beiden vertikalen Seitenwande je ein erfin-
dungsgemalier Stellmechanismus 3 befestigt ist. Der
Stellmechanismus 3 umfasst einen schwenkbar gelager-
ten Stellarm 9, der an seinem anderen Ende gelenkig mit
der Klappe 4 in Verbindung steht. Durch den Stellarm 9
kann die Klappe 4 in Form der beiden Teilklappen 4a, 4b
von der Schliel- in eine Offenstellung bzw. in die umge-
kehrte Richtung bewegt werden. Die Teilklappen 4a, 4b
bilden in der Schlie3stellung im Wesentlichen eine ver-
tikale Ebene, beim Offnungsvorgang klappen die Teil-
klappen 4a, 4b zusammen und nehmen einen spitzen
Winkel zueinander ein.

[0015] Fig. 2 zeigt in einer Seitenansicht ein Ausflh-
rungsbeispiel eines erfindungsgemalen Stellmechanis-
mus 3. Zum Gewichtsausgleich der hier nicht dargestell-
ten Klappe 4 ist eine Federvorrichtung 5 vorgesehen, die
mehrere parallel geschaltete Druckfedern umfasst. Die
Federvorrichtung 5 beaufschlagt einen um den Dreh-
punkt S schwenkbaren Zwischenhebel 6, wobei der An-
griffspunkt 7 der Federvorrichtung 5 am Zwischenhebel
6 Uber eine Einstellvorrichtung 8 verschiebbar ist. Auf
diese Weise ist der Abstand des Angriffspunktes 7 der
Federvorrichtung 5 relativ zum Drehpunkt S des Zwi-
schenhebels 6 veranderbar, sodass das auf den Stellarm
9 wirkende Drehmoment zur selektiven Anpassung von
verschiedenen Gewichten der Klappe 4 einstellbar ist.
An einem Ende des Stellarmes 9 ist eine um den Dreh-
punkt P schwenkbare Steuernocke 10 mit einer Steuer-
kurve 10a angeordnet oder ausgebildet, wobei wahrend
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der Schwenkbewegung des Stellarmes 9 eine am Zwi-
schenhebel 6 gelagerte Druckrolle 15 an der Steuerkurve
10a der Steuernocke 10 ablaufen kann. Der Drehpunkt
P bildet somit den Hauptdrehpunkt des Stellarmes 9. Zur
Befestigung des Stellarmes 9 an der Klappe 4 ist eine
lI6sbare Befestigungsvorrichtung 12 vorgesehen, die mit
einem klappenseitigen Beschlagteil verrastbar ist. Die li-
near bewegliche Federvorrichtung 5 stitzt sich im mon-
tierten Zustand des Stellmechanismus 3 an einem mé-
belfesten Bauteil 17 ab und beaufschlagt den Stellarm 9
um die Drehachse P in Offnungsrichtung der Klappe 4.
Der mobelfeste Bauteil 17 istim gezeigten Ausfihrungs-
beispiel an einem Teil des Gehauses 18 angeordnet. Der
mdbelfeste Bauteil 17 bildet eine am Gehduse 18 ange-
ordnete Schwenkachse fiir die Federvorrichtung 5.
[0016] Zur Realisierung eines variablen Uberset-
zungsverhaltnisses von Motordrehwinkel zu Stellarm-
drehwinkel ist ein Ubersetzungsmechanismus 13 in
Form einer Kniehebelanordnung vorgesehen. Die Knie-
hebelanordnung umfasst gezeigten Ausfiihrungsbei-
spiel zwei miteinander gelenkig verbundene Hebel 14a,
14b unterschiedlicher Lange, wobei der kiirzere Hebel
14b exzentrisch zum Drehpunkt P an einem an der Steu-
ernocke 10 angeordneten Drehpunkt M gelagert ist. Das
freie Ende des langeren Hebels 14a ist mit dem klappen-
abgewandten Ende des Stellarmes 9 gelenkig verbun-
den. Der langere Hebel 14a weist wenigstens die dop-
pelte bis dreifache Lange des kiirzeren Hebels 14b auf.
Der Stellarm 9 befindet sich in der gezeigten Figur in
einer Position, die im Wesentlichen der vollstdndigen
SchlieBstellung der Klappe 4 entspricht.

[0017] Fig. 3 zeigtden Stellmechanismus 3gemaR Fig.
2, wobei sich der Stellarm 9 nunmehr in einer geringfu-
gigen Offenstellung befindet. Durch Aktivierung eines
hier nicht dargestellten elektrischen Antriebes, der vor-
zugsweise direkt auf die Drehachse M der Kniehebelan-
ordnung wirksam ist, wurde der Stellarm 9 in eine Offen-
stellung bewegt. Der elektrische Antrieb hat zunachst
hierfir die von der Federvorrichtung 5 bereitgestellte Zu-
haltekraft des Stellarmes 9 zu Uberwinden, wobei der
Hebel 14b um die ortsfeste Drehachse M im Gegenuhr-
zeigersinn rotiert wird und zusammen mit dem zwangs-
geflihrten langeren Hebel 14a eine relativ geringe Ver-
schwenkbewegung des Stellarmes 9 bei konstanter Mo-
tordrehzahl herbeiftihrt. Die rotative Bewegbarkeit des
Hebels 14b liegt zwischen 0° und 200°, vorzugsweise
zwischen 0° und 250°. Die Federvorrichtung 5 ist glinsti-
gerweise so eingestellt, dass das Gewicht der Klappe 4
vollstdndig kompensiert ist, d.h., dass die Klappe 4 im
Wesentlichen in jeder Schwenkstellung entgegen der
Schwerkraft selbsttatig gehalten ist.

[0018] Fig. 4 =zeigt eine noch weiter gedffnete
Schwenkposition des Stellarmes 9. Die Druckrolle 15 des
Zwischenhebels 6 lauft an der Steuerkurve 10a der Steu-
ernocke 10 ab, der Stellarm 9 dreht sich um die Dreh-
achse P. Mit dem Bezugszeichen 16 ist allgemein ein
elektrischer Antrieb bezeichnet, der auf die Drehachse
M der Kniehebelanordnung wirkt. Infolge der sich an-
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dernden Winkelstellung der beiden Hebel 14a, 14b zu-
einander wird eine gesteuerte Bewegung des Stellarmes
9 ermoglicht, wobei sich in diesem Bereich (nach dem
Durchlauf der unteren Totpunktlage der Kniehebelanord-
nung) der Abstand der beiden freien Enden der beiden
Hebel 14a, 14b bei gleich bleibender Motordrehzahl ra-
scher vergroéRert, wodurch eine entsprechend schnellere
Offnungsbewegung der Klappe 4 herbeigefiihrt wird.
[0019] Fig. 5 zeigt den erfindungsgeméafien Stellme-
chanismus 3, wobei sich der Stellarm 9 in einer Position
befindet, die im Wesentlichen der vollstandigen Offen-
stellung der Klappe 4 entspricht. Im Bereich des letzten
Offnungsweges erfolgt wiederum eine verlangsamte Be-
wegung des Stellarmes 9, da sich der Kniehebelanord-
nung (bei Annaherung an die obere Totpunktlage) nur
mehr geringfligig ausdehnen kann. Der fast gestreckte
Kniehebel 14a, 14b kann sehr grof3e Krafte in Langsrich-
tung Ubertragen. Es ist jedoch zu beachten, dass der
Kniehebel 14a, 14b vorzugsweise nicht in die vollstandig
gestreckte Stellung gelangen kann. Durch die Federvor-
richtung 5 wird das Gewicht der Klappe vollstdndig kom-
pensiert, sodass der elektrische Antrieb 16 nur Uber ei-
nen begrenzten Drehwinkelbereich (beispielsweise zwi-
schen 0° und 30°) wirksam sein kann, sodass die Klappe
im Anschluss daran ohne weitere Motorunterstiitzung
und vorzugsweise nur durch die auf den Stellarm 9 wir-
kende Federvorrichtung 5 in die jeweiligen Endlagen be-
wegbar ist.

[0020] Fig. 6a bis 6d veranschaulichen in einer Uber-
sicht verschiedene Motordrehwinkel o und dem daraus
resultierenden Stellarmdrehwinkel B. In den gezeigten
Figuren ist jeweils eine 0°-Achse dargestellt, die mit der
Ausrichtung des kiirzeren Hebels 14b in der Schlief3stel-
lung des Stellarmes 9 korrespondiert. Diese Ausgangs-
situation ist in Fig. 6a dargestellt, wobei der Stellarm 9
in der Schlief3stellung im Wesentlichen entlang der Ver-
tikalachse V verlauft. In Fig. 6b wurde der rotierbare kir-
zere Hebel 14b vom hier nicht dargestellten motorischen
Antrieb 16 um den Motordrehwinkel o im Gegenuhrzei-
gersinn verschwenkt, was zu einer zwangsgefiihrten
Verschwenkung des Stellarmes 9 um den Stellarmwinkel
B fuhrt. In Fig. 6¢ ist eine weitere Offenstellung des Stel-
larmes 9 gezeigt, ein von Fig. 6b vergroRerter Motordreh-
winkel o flhrt zu einem entsprechenden Stellarmwinkel
B. In Fig. 6d ist die vollstdndige Offenstellung des Stel-
larmes 9 gezeigt, wobei der maximale Motordrehwinkel
o und der sich daraus ergebende Stellarmdrehwinkel 3
ergibt. Der Stellarmdrehwinkel B gemaR Fig. 6d ent-
spricht somit dem gesamten Stellarmdrehwinkelbereich.
[0021] Fig. 7a zeigt eine perspektivische Darstellung
des erfindungsgeméaRen Stellmechanismus 3. Die Fe-
dervorrichtung 5 beaufschlagt den an der Drehachse S
schwenkbar gelagerten Zwischenhebel 6, der wiederum
Uber eine Druckrolle 15 an der Steuerkurve 10a der Steu-
ernocke 10 ablaufen kann. Die Steuernocke 10 ist am
Stellarm 9 angeordnet und dreht sich um den Drehpunkt
P. Der Kniehebel mit den beiden Hebeln 14a, 14b bildet
den Ubersetzungsmechanismus fiir eine variable Bewe-
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gungscharakteristik des Stellarmes 9. Ein hier nicht dar-
gestellter elektrischer Antrieb 16 greift am Drehpunkt M
an, der koaxial zum Drehpunkt des kirzeren Hebels 14b
angeordnet ist. Zum Dampfen der letzten Offnungsbe-
wegung des Stellarmes 9 ist eine Dampfvorrichtung 17
in Form eines Lineardampfers angeordnet, die durch ei-
nen hier nicht dargestellten Anschlag der Steuernocke
10 bei Annaherung an die obere Endlage beaufschlagbar
ist. In Fig. 7b ist der in Fig. 7a eingekreiste Bereich in
einem vergréRerten Malistab gezeigt.

[0022] Dievorliegende Erfindung beschrankt sich nicht
auf das gezeigte Ausflihrungsbeispiel, sondern umfasst
bzw. erstreckt sich auf alle Varianten und technischen
Aquivalente, die in die Reichweite der nachfolgenden An-
spriche fallen kdnnen. Auch sind die inder Beschreibung
gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich,
usw. auf die Ubliche Einbaulage des Stellmechanismus
3 bzw. auf die unmittelbar beschriebene sowie darge-
stellte Figur bezogen und sind bei einer Lagednderung
sinngemal auf die neue Lage zu Ubertragen. Unter "Fe-
dervorrichtungen" seien im Zusammenhang mit der vor-
liegenden Erfindung nicht nur Federvorrichtungen 5 mit
mechanischen Federelementen, sondern auch alle an-
deren bekannten Kraftspeicher, wie Gasdruckspeicher
oder ahnliche verstanden.

Patentanspriiche

1. Stellmechanismus (3) mit einem schwenkbar gela-
gerten Stellarm (9), insbesondere zum Antrieb einer
Klappe (4) eines Mobels (1), wobei der Stellarm (9)
durch eine Federvorrichtung (5) des Stellmechanis-
mus beaufschlagt ist, welche sich im montierten Zu-
stand des Stellmechanismus (3) an einem mdobelfe-
sten Bauteil (17) abstitzt und den Stellarm (9) um
eine Drehachse (P) in Offnungsrichtung der Klappe
(4) beaufschlagt, wobei ein durch die Federvorrich-
tung (5) belasteter Zwischenhebel (6) des Stelime-
chanismus Uber eine Steuerkurve (10a) und eine
entlang der Steuerkurve (10a) abrollende Druckrolle
(15) den Stellarm (9) verschwenkt und wobei ein
elektrischer Antrieb (16) des Stellmechanismus Giber
einen Ubersetzungsmechanismus (13) auf den Stel-
larm (9) wirkt, dadurch gekennzeichnet, dass
durch den Ubersetzungsmechanismus (13) das
Ubersetzungsverhéltnis zwischen Motordrehwinkel
(o) und Stellarmdrehwinkel () tUber den Stellarm-
drehwinkelbereich variiert, wobei der Ubersetzungs-
mechanismus (13) wenigstens eine Kniehebelan-
ordnung mit wenigstens zwei gelenkig verbundenen
Hebeln (14a, 14b) unterschiedlicher Lange aufweist,
wobei ein Motordrehwinkel (o) von 0° mit der Aus-
richtung des kurzeren Hebels (14b) in der
SchlieRstellung des Stellarmes (9) und der maxima-
le Motordrehwinkel (o) mit der Ausrichtung des kiir-
zeren Hebels (14b) in der vollstdndigen Offenstel-
lung des Stellarmes (9) korrespondiert.
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Stellmechanismus nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der elektrische Antrieb (16) am
freien Ende des kirzeren Hebel (14b) an einem
Drehpunkt (M) angreift.

Stellmechanismus nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Drehpunkt (M) des kurze-
ren Hebels (14b) relativ zum Drehpunkt (P) des Stel-
larmes (9) versetzt angeordnet ist.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass der langere He-
bel (14a) der Kniehebelanordnung im Bereich des
klappenabgewandten Endes des Stellarmes (9) an-
greift.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass die Federvor-
richtung (5) den Stellarm (9) dermaRen beauf-
schlagt, dass die Klappe (4) im Wesentlichen in jeder
Schwenkstellung entgegen der Schwerkraft gehal-
ten ist.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass die Federvor-
richtung (5) den Stellarm (9) dermaRen beauf-
schlagt, dass die Klappe (4) nahe der Schliel3stel-
lung in die Schlief3stellung gedriickt wird.

Stellmechanismus nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Federvorrichtung (5) den
Stellarm (9) dermaRen beaufschlagt, dass die Klap-
pe (4) ab einem Offnungswinkel unter 20°, vorzugs-
weise unter 10°, in die SchlieBstellung gedriickt wird.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
7, dadurch gekennzeichnet, dass die Federvor-
richtung (5) eine Einstellvorrichtung (8) aufweist,
durch die das auf den Stellarm (9) wirkende Dreh-
moment veranderbar ist.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
8, dadurch gekennzeichnet, dass der Zwischen-
hebel (6) einerseits von der Federvorrichtung (5) be-
aufschlagtist und andererseits an einer am Stellarm
(9) ausgebildeten oder angeordneten Steuernocke
(10) mit der Steuerkurve (10a) tber die Druckrolle
(15) anliegt.

Stellmechanismus nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Ubersetzungsmechanis-
mus (13) an der Steuernocke (10) an einem Dreh-
punkt (M), welcher vorzugsweise exzentrisch zur
Drehachse (P) des Stellarmes (9) angeordnet ist,
angreift.

Stellmechanismus nach einem der Anspriiche 1 bis
10, dadurch gekennzeichnet, dass der Stellarm-
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12.

drehwinkelbereich zwischen einer aulleren Endlage
entsprechend einer gedffneten Klappe (4) und einer
inneren Endlage entsprechend einer geschlossen
Klappe (4) definiert ist.

Mobel mit einem Stellmechanismus nach einem der
Anspriiche 1 bis 11.

Claims

An actuating mechanism (3) comprising a pivotably
mounted actuating arm (9), in particular for driving a
flap (4) of an item of furniture (1), wherein the actu-
ating arm (9) is acted upon by a spring device (5) of
the actuating mechanism (3), the spring device (5),
in the assembled state of the actuating mechanism
(3), is supported against a component (17) which is
fixed to the item of furniture, and acts upon the ac-
tuating arm (9) about an axis of rotation (P) in the
direction of opening of the flap (4), wherein an inter-
mediate lever (6) of the actuating mechanism (3) is
acted upon by the spring device (5) and pivots the
actuating arm (9) via a control curve (10a) and a
pressure roller (15) which runs along the control
curve (10a), and wherein an electric drive (16) of the
actuating mechanism (3) acts upon the actuating
arm (9) via a transmission mechanism (13), charac-
terized in that the transmission mechanism (13) al-
ters the transmission ratio between the angle of ro-
tation (o) of the motor and the angle of rotation (B)
of the actuating arm across the rotation angle range
of the actuating arm (9), wherein the transmission
mechanism (13) comprises at least one knee lever
arrangement with at least two hingedly connected
levers (14a, 14b) of different lengths, wherein an an-
gle of rotation (a) of the motor of 0° corresponds with
the alignment of the shorter lever (14b) in the closed
position of the actuating arm (9) and the maximum
angle of rotation (o) of the motor corresponds with
the alignment of the shorter lever (14b) in the fully
open position of the actuating arm (9).

The actuating mechanism according to claim 1,
characterized in that the electricdrive (16) engages
at the free end of the shorter lever (14b) at a centre
of rotation (M).

The actuating mechanism according to claim 2,
characterized in that the centre of rotation (M) of
the shorter lever (14b) is arranged offset relative to
the centre of rotation (P) of the actuating arm (9).

The actuating mechanism according to one of the
claims 1 to 3, characterized in that the longer lever
(14a) of the knee lever arrangement engages in the
region of the end of the actuating arm (9) which is
remote from the flap.
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The actuating mechanism according to one of the
claims 1to 4, characterized in that the spring device
(5) acts upon the actuating arm (9) in such a manner
that the flap (4) is substantially held in any pivot po-
sition against the force of gravity.

The actuating mechanism according to one of the
claims 110 5, characterized in that the spring device
(5) acts upon the actuating arm (9) in such a manner
that that the flap (4), when being near to the closed
position, is forced into the closed position.

The actuating mechanism according to claim 6,
characterized in that the spring device (5) acts up-
on the actuating arm (9) in such a manner that the
flap (4), from an opening angle of less than 20°, pref-
erably of less than 10°, is forced into the closed po-
sition.

The actuating mechanism according to one of the
claims 1to 7, characterized in that the spring device
(5) has an adjustment device (8) by means of which
the torque acting upon the actuating arm (9) can be
altered.

The actuating mechanism according to one of the
claims 1to 8, characterized in that the intermediate
lever (6) is, onthe one hand, acted upon by the spring
device (5) and, on the other hand, rests by way of
the pressure roller (15) against the control curve
(10a) of a control cam (10) formed or arranged on
the actuating arm (9).

The actuating mechanism according to claim 9,
characterized in that the transmission mechanism
(13) engages the control cam (10) at a centre of ro-
tation (M) which is preferably arranged eccentrically
relative to the axis of rotation (P) of the actuating arm

).

The actuating mechanism according to one of the
claims 1 to 10, characterized in that the rotation
angle range of the actuating arm (9) is defined be-
tween an outer end position corresponding to an
open flap (4) and an inner end position correspond-
ing to the closed flap (4).

An item of furniture having an actuating mechanism
according to one of the claims 1 to 11.

Revendications

Mécanisme de commande (3) comportant un bras
de réglage (9) logé de maniéere a pouvoir pivoter,
servant en particulier a entrainer un volet (4) d’'un
meuble (1), le bras de réglage (9) étant entrainé par
un dispositif a ressort (5) du mécanisme de com-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

mande, lequel dispositif a ressort s’appuie a I'état
monté du mécanisme de commande (3) au niveau
d’une partie (17) solidaire du meuble et entraine le
bras de réglage (9) autour d’un axe de rotation (P)
dans la direction d’ouverture du volet (4), un levier
intermédiaire (6) du mécanisme de commande en-
trainé par le dispositif a ressort (5) faisant pivoter le
bras de réglage (9) par l'intermédiaire d’'un chemin
de came de commande (10a) et d’un rouleau de
pression (15) roulant le long du chemin de came de
commande (10a) et un entrainement électrique (16)
du mécanisme de commande agissant sur le bras
de réglage (9) par l'intermédiaire d’'un mécanisme
de démultiplication (13), caractérisé en ce que le
meécanisme de démultiplication (13) permet de faire
varier dans la plage d’angles de rotation du bras de
réglage le rapport de démultiplication entre I'angle
de rotation du moteur (o) et I'angle de rotation du
bras de réglage (B), le mécanisme de démultiplica-
tion (13) présentantau moins un ensemble de leviers
coudés comportantau moins deux leviers (14a, 14b)
de différente longueur reliés de maniere articulée,
un angle de rotation du moteur (o) de 0° correspon-
dant a l'orientation du levier le plus court (14b) dans
la position de fermeture du bras de réglage (9) et
I’'angle maximal de rotation du moteur (o) correspon-
dant a l'orientation du levier le plus court (14b) dans
la position d’ouverture totale du bras de réglage (9).

Mécanisme de commande selon la revendication 1,
caractérisé en ce que I'entrainement électrique
(16) est rattaché a un point de rotation (M), a I'extré-
mité libre du levier le plus court (14b).

Mécanisme de commande selon la revendication 2,
caractérisé en ce que le point de rotation (M) du
levier le plus court (14b) est disposé de maniere dé-
calée par rapport au point de rotation (P) du bras de
réglage (9).

Mécanisme de commande selon I'une quelconque
des revendications 1 a 3, caractérisé en ce que le
levier le plus long (14a) de 'ensemble de leviers cou-
dés est rattaché dans la zone de I'extrémité du bras
de réglage (9), opposée au volet.

Mécanisme de commande selon I'une quelconque
des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que le
dispositif a ressort (5) entraine le bras de réglage (9)
de telle sorte que le volet (4) est maintenu essentiel-
lement dans chaque position de pivotement contre
la gravité.

Mécanisme de commande selon 'une quelconque
des revendications 1 a 5, caractérisé en ce que le
dispositif a ressort (5) entraine le bras de réglage (9)
de telle sorte qu’a proximité de la position de ferme-
ture le volet (4) est poussé vers la position de fer-
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meture.

Mécanisme de commande selon la revendication 6,
caractérisé en ce que le dispositif a ressort (5) en-
traine le bras de réglage (9) de telle sorte que le volet
(4) est poussé vers la position de fermeture a partir
d’un angle d’ouverture inférieur a 20°, de préférence
inférieur a 10°.

Mécanisme de commande selon I'une quelconque
des revendications 1 a 7, caractérisé en ce que le
dispositif a ressort (5) présente un dispositif d’ajus-
tage (8), lequel permet de modifier le couple de ro-
tation agissant sur le bras de réglage (9).

Mécanisme de commande selon 'une quelconque
des revendications 1 a 8, caractérisé en ce que le
levier intermédiaire (6) est entrainé d’un c6té par le
dispositif a ressort (5), et en ce que, de I'autre céte,
il repose contre une came de commande (10) réali-
sée ou disposée au niveau du bras de réglage (9),
avec le chemin de came de commande (10a) au-
dessus du rouleau de pression (15).

Mécanisme de commande selon la revendication 9,
caractérisé en ce que le mécanisme de démultipli-
cation (13) est rattaché au niveau d’un point de ro-
tation (M), a la came de commande (10), lequel point
de rotation est disposé de préférence de maniére
excentrique par rapport a I'axe de rotation (P) du
bras de réglage (9).

Mécanisme de commande selon I'une quelconque
des revendications 1 a 10, caractérisé en ce que
la plage d’angles de rotation du bras de réglage est
définie entre une position terminale externe corres-
pondant a un volet (4) ouvert et une position termi-
nale interne correspondant a un volet (4) fermé.

Meuble comportant un mécanisme de commande
selon I'une quelconque des revendications 1 a 11.
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Fig. 1
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