EP 2 336 469 A2

(1 9) Européisches

: Patentamt

European
Patent Office

Office européen
des brevets

(11) EP 2 336 469 A2

(12) EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(43) Verdffentlichungstag:
22.06.2011 Patentblatt 2011/25

(21) Anmeldenummer: 11002860.2

(22) Anmeldetag: 06.04.2011

(51) IntCl.:

EO05F 1/10(2006.01) A47L 15/42(2006.01)

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL AT BEBG CH CY CZ DE DK EE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILT LULV MC MK MT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA ME

(71) Anmelder: V-Zug AG
6301 Zug (CH)

(72) Erfinder:
* Gisler, Jiirg
6105 Schachen (CH)

¢ Loichinger, Albert Johann
8135 Langnau am Albis (DE)
¢ Dober, Ernst
6036 Dierikon (CH)

(74) Vertreter: Sutter, Kurt et al
E. Blum & Co. AG
Vorderberg 11
8044 Ziirich (CH)

(54) Geschirrspiiler mit selbstgehemmter Tiire

(57)  Die Tire (1) eines Geschirrsplilers wird gegen
die Schwerkraft mittels eines Seilzugmechanismus (13)
und einer Feder (15) gehalten. Die Feder (15) ist mit ei-
nem Schwenkantrieb (19) verbunden, mit welchem die

von der Feder (15) auf die Tiire ausgeubte Kraft variiert
werden kann. Auf diese Weise kann die Kraft an die je-
weiligen Anforderungen angepasst werden, so dass un-
abhangig vom Turgewicht eine leichtgéngige Ture mit
Selbsthemmung realisiert werden kann.
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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Geschirrspller mit
einer schwenkbaren, selbstgehemmten Benutzertire.

Hintergrund

[0002] In EP 437 815 ist ein Geschirrspller offenbart,
welcher eine Tlre besitzt, die vom Benutzer um eine ho-
rizontale Schwenkachse verschwenkt werden kann. Die
Tdire ist beidseits mit einem Seilzugmechanismus ver-
bunden, der die Turbewegung in eine Langsbewegung
eines Seils umsetzt. Das hintere Ende des Seils ist mit
dem vorderen Ende einer Zugfeder verbunden. Das hin-
tere Ende der Zugfeder ist fest am Gerategehduse ver-
ankert. Bei dieser Konstruktion erzeugt die Zugfeder eine
Kraft, welche der auf die Tire wirkenden Schwerkraft
entgegenwirkt. Auf diese Weise ist es moglich, die Tire
zumindest Uber einen gewissen Schwenkwinkelbereich
selbsthemmend auszugestalten, so dass sich die Tire
beim Loslassen nicht weiterbewegt.

[0003] Allerdings bedingt dies, dass der Seilzugme-
chanismus und die Feder sorgfaltig eingestellt und auf
die Art der Tire bzw. deren Blende angepasst werden,
da die Tirblende je nach Konstruktions- und Materialart
unterschiedliche Grésse und unterschiedliches Gewicht
besitzt. Der Kraftbedarf Uber die ganze Schwenkbewe-
gung ist nicht linear. Dadurch ist auch bei einer sorgfal-
tigen Einstellung allerdings eine Selbsthemmung nur
dann moglich, wenn die Haftreibung in der Schwenkbe-
wegung der Tlre relativ gross gewahlt wird, so dass der
Benutzer zum Bewegen der Ture eine verhaltnismassig
grosse Kraft aufwenden muss.

Darstellung der Erfindung

[0004] Vordiesem Hintergrund stellt sich die Aufgabe,
einen Geschirrspliler bereitzustellen, der bei welchem
unabhangig vom Tlrgewicht eine leichtgadngige Tlre mit
Selbsthemmung realisiert werden kann.

[0005] Diese Aufgabe wird vom Geschirrspller ge-
mass Anspruch 1 gelést. Demgemass ist mindestens ein
mit der Benutzertiire verbundener Schwenkantrieb vor-
gesehen, sowie eine Antriebssteuerung fiir den Schwen-
kantrieb. Unter dem Begriff Schwenkantrieb ist dabei ein
aktiver Antrieb zu verstehen, der eine durch elektrische
Ansteuerung anderbare Kraft auf die Tire auszulben
vermag. Die Antriebssteuerung und der Schwenkantrieb
sind dazu ausgestaltet, die Tlre zumindest Gber einen
Schwenkwinkelbereich selbstgehemmt zu halten, indem
die vom Schwenkantrieb auf die Tiire ausgelbte Kraft
winkelabhangig geandert wird.

[0006] Unter Selbsthemmung ist dabei zu verstehen,
dass die Tire in einem gewissen, nicht beliebig kleinen
Winkelbereich ihre Schwenkstellung beibehalt, wenn der
Benutzer sie loslasst und sie zum Stillstand gekommen
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ist. Der Winkelbereich betragt vorzugsweise mindestens
50°, insbesondere mindestens 80°.

[0007] Indem ein aktiver Schwenkantrieb vorgesehen
ist, kann das Gerat sehr viel feiner und einfacher einge-
stellt werden, als wie dies mit einer einfachen Federme-
chanik mdglich ware.

[0008] Zur Detektion der Schwenkposition, d.h. des
Schwenkwinkels, der Tire ist vorzugsweise ein Sensor
vorgesehen, dessen Signal von der Antriebssteuerung
ausgewertet werden kann, um den Schwenkantrieb an-
zusteuern.

[0009] Vorzugsweise ist weiter ein Federmechanis-
mus vorgesehen, welcher einem Aufschwenken der Ture
aufgrund Schwerkraft entgegenwirkt, und der Schwenk-
antrieb wirkt so auf diesen Federmechanismus, dass die
vom Federmechanismus ausgetibte Kraft variiert werden
kann. Dadurch kann ein grosser Teil der gegen die
Schwerkraft aufzubringenden Kraft vom Federmecha-
nismus Ubernommen werden, so dass der Antrieb diese
Kraft nur noch leicht korrigieren muss. Dadurch werden
die Anforderungen an den Antrieb, beispielsweise be-
treffend Hublange und oder Leistung, reduziert, und aus-
serdem wird der Betrieb des Geréats sicherer, indem auch
bei einem Ausfall des Antriebs eine gewisse Schwerkraft-
kompensation durch den Federmechanismus sicherge-
stellt ist.

[0010] Die Antriebssteuerung weist vorzugsweise ei-
nen Speicher mit Kalibrierungsdaten auf, welche als
Funktion der Turposition eine Schwenkantriebs-Position
oder - Kraft festlegen, bei welcher die Tire in der jewei-
ligen Turposition selbsthemmend gehalten wird. Mit an-
deren Worten sind im Speicher also Daten abgelegt, die
es erlauben, abhangig von der jeweiligen Turposition,
Tlrgewicht, Reibungszusténde die vom Schwenkantrieb
einzunehmende Position oder die von ihm auszulibende
Kraft zu bestimmen. Dadurch wird es méglich, das Gerat
in sehr einfacher Weise nur durch Andern der Kalibrie-
rungsdaten an die jeweiligen Verhéltnisse, z.B. an eine
bestimmte Art von Blende, anzupassen.

[0011] In einer besonders vorteilhaften Ausfiihrung ist
die Steuerung dabei dazu ausgestaltet, die Kalibrie-
rungsdaten in einem Kalibrierungsmodus selbst zu mes-
sen.

Kurze Beschreibung der Zeichnung

[0012] Weitere Ausgestaltungen, Vorteile und Anwen-
dungen der Erfindung ergeben sich aus den abhangigen
Ansprichen und aus der nun folgenden Beschreibung
anhand der Figur, welche eine Seitenansicht des Schar-
nierbereichs eines Geschirrspllers bei verschiedenen
Winkelpositionen der Tire zeigt.

Wege zur Ausfiihrung der Erfindung

[0013] Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht des Scharnier-
bereichs eines Geschirrspulers. Dargestellt ist dabei die
Tire 1 (gestrichelt) des Gerats und deren Scharnierme-
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chanismus 2. Nicht dargestellt ist die aussen an der Ture
1 angebrachte Blende.

[0014] Der Scharniermechanismus 2 ist ungeféhr so
aufgebaut wie jener, der in EP 437 815 beschrieben ist.
Eristin Fig. 1 in verschiedenen Schwenkpositionen dar-
gestellt, wobei die geschlossene Schwenkposition der
Tire in fetten Linien eingezeichnet ist. Der Scharnierme-
chanismus umfasst zwei Doppelgelenkhebel 3, 4. Jeder
Doppelgelenkhebel 3, 4 ist an einem ersten Ende in ei-
nem ersten Drehlager 5a bzw. 5b an einem stationaren
Gehauserahmen 7 um eine jeweils horizontale Achse
schwenkbar gelagert. An seinem zweiten Ende ist jeder
Doppelgelenkhebel 3, 4 in einem zweiten Drehlager 8a
bzw. 8b an einem Tirfuss 9 angelenkt, wiederum
schwenkbar um jeweils eine horizontale Achse. Der Tir-
fuss 9 tragt die Tire 1.

[0015] Am Turfuss 9 ist ein Zugarm 10 befestigt, der
mit dem Turfuss 9 mitschwenkt und an seinem freien
Ende 11 mit dem Seil 12 eines Seilzugmechanismus 13
verbundenist. Der Seilzugmechanismus 13 umfasst wei-
ter zwei am Gehauserahmen 7 befestigte Umlenkrollen
14, 15, um welche das Seil 12 gefiihrt wird. Das dem
Zugarm 10 gegenuber liegende Ende des Seils 12 ist mit
dem ersten Ende 14 einer Zugfeder 15 verbunden, wel-
che horizontal im Bereich des Gehausebodens angeord-
net ist und einen Federmechanismus des Gerats bildet.
Das dem ersten Ende 14 gegenlber liegende zweite En-
de 16 der Zugfeder 15 ist mit einem Hilfsseil 17 verbun-
den, das auf eine Seilrolle 18 eines Schwenkantriebs 19
aufgerollt ist. Auch der Schwenkantrieb 19 ist fest mit
dem Gehauserahmen 7 verbunden.

[0016] DerSchwenkantrieb 19 wird von einer Antriebs-
steuerung 20 gesteuert. Aus Griinden, die im Laufe der
weiteren Beschreibung klar werden, ist in der Antriebs-
steuerung 20 ein Speicher 21 angeordnet. Weiter ist die
Antriebssteuerung mit einem Sensor 22 zum Detektieren
der Schwenkposition oder der Bewegung der Tire 1 ver-
bunden.

[0017] Im Folgenden wird die Funktion der Anordnung
gemass Fig. 1 beschrieben. Dabei wird zunachst die Be-
wegung des Schwenkantriebs 19 nicht bertcksichtigt.
[0018] Die in Fig. 1 mit mehreren Positionen des Tur-
fusses 9 illustrierte Schwenkbewegung der Tire erfolgt
um eine horizontale Drehachse in einem unteren Bereich
der Ture 1. Dabei wandert die Position der Drehachse
wahrend dem Aufschwenken der Tire ahnlich zu der in
EP 437 815 gezeigten Art, so dass komplexe Bewe-
gungsablaufe mdglich sind.

[0019] Im Laufe der Schwenkbewegung der Tiire aus
dervertikalen, geschlossenen Stellung in die horizontale,
vollig gedffnete Stellung wird dabei das Seil 12 vom Zug-
arm 10 mitgenommen und in Seilldangsrichtung bewegt,
wodurch die Feder 15 mehr oder weniger stark gedehnt
wird. Dies ist durch die Pfeile 25 unterhalb der Feder 15
illustriert, wobei die rechten Enden dieser Pfeile qualitativ
die Position des rechten Endes der Feder 15 abhangig
von der Schwenkposition der Tire 1 zeigen. Wie ersicht-
lich, wird die Feder zunéchst bei geringem Offnungswin-
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kel und noch fast vertikaler Tilre etwas entspannt, wo-
nach sie zunehmend gespannt wird, bis sie bei vollstan-
dig offener Tire 1 ihre maximale Spannung erreicht hat.
Entsprechend nimmt die von der Feder 15 auf die Tire
1 ausgelbte Ruckstellkraft bei zunehmendem Tiroff-
nungswinkel zunachst leicht ab und dann aber tGber den
grossten Teil des Wegs zu, so dass der Schwerkraft der
Tire entgegengewirkt wird entsprechend der Reibkraft
der Rollen oder von reibungsbehafteten Umlenkeinrich-
tungen.

[0020] Der sorealisierte Kraftverlauf wird jedochin der
Regel nicht zu einer vélligen Selbsthemmung der Tire
bei einer gegebenen Blende fiihren, sondern die von der
Feder ausgelibte Kraft ware, ohne weitere Massnahmen,
abhangig vom Turéffnungswinkel fir eine Selbsthem-
mung meist etwas zu gross oder zu klein. Vorzugsweise
sind die Feder 15 und die Geometrie des Seilzugs und
des Scharniermechanismus jedoch so gewahlt, dass die
Kraft der Feder nur wenig von der fiir die Selbsthemmung
ndtigen Kraft abweicht. Hierzu sollte, in einer Mittelstel-
lung des Schwenkantriebs 19, die von der Feder 15 auf
die Tiire ausgeiibte Kraft beim Offnen der Tiire ab einem
gewissen ersten Offnungswinkel der Tiire (vorzugsweise
hdéchstens 20°) bis zumindest einem gewissen zweiten
Offnungswinkel der Tiire (vorzugsweise mindestens 70°)
im Wesentlichen stetig zunehmen.

[0021] Um eine vollstdndige Selbsthemmung der Ture
sicherzustellen, ist der Schwenkantrieb 19 vorgesehen,
mit welchem die Seilrolle 18 gedreht werden kann, so
dass mehr oder weniger Hilfsseil 17 aufgerollt wird. Mit
anderen Worten kann also mit dem Schwenkantrieb 19
die Position des zweiten Endes 16 der Feder 15 gedndert
werden, wie dies anhand der rechten Enden der Pfeile
25 von Fig. 1 fiir verschiedene Offnungswinkel der Tiire
1 illustriert ist. Auf diese Weise kann mit dem Schenkan-
trieb 19 die Kraft, die von der Feder 15 auf das Seil 12
ausgeubt wird, variiert werden.

[0022] Die Antriebssteuerung 20 ist nun, wie eingangs
erwahnt, dazu ausgestaltet, im Normalbetrieb die vom
Schwenkantrieb 19 tber die Feder 15 und das Seil 12
auf die Tire ausgelbte Kraft so einzustellen, dass die
Ture selbstgehemmt gehalten wird. Zum Bewegen kann
der Antrieb das Federelement in der Art positionieren,
dass eine kleine Bedienkraft ausreicht, die Tlre in die
beabsichtigte Richtung zu bewegen. Hierzu sind im Spei-
cher 21 Kalibrierungsdaten abgelegt, welche als Funkti-
on der Turposition angeben, welche Position der
Schwenkantrieb 19 einnehmen muss oder welche Kraft
er ausuben muss. Die Kalibrierungsdaten kénnen z.B.
als zu interpolierende Tabelle oder als Parameter einer
Kalibrierungsfunktion abgelegt sein.

[0023] Die Kalibrierungsdaten sind vom Gewicht der
Tire 1 und insbesondere der Blende abhangig, so dass
sie an die jeweiligen Anforderungen angepasst werden
sollten. Hierzu kann die Antriebssteuerung 20 mit einem
Kalibrierungsmodus ausgestattet sein, der z.B. tber eine
spezielle Eingabekombination aktiviert werden kann. In
diesem Kalibrierungsmodus findet die Antriebssteue-
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rung 21 fir mehrere Schwenkpositionen der Tire dieje-
nige Schenkantriebs-Position oder -Kraft, bei welcher die
Ture selbsthemmend gehalten ist, d.h. sich nicht mehr
bewegt.

[0024] Hierzukannz.B. der Gerateinstallateur den Ge-
schirrspller in den Kalibrierungsmodus bringen und so-
dann die Tire nacheinander in verschiedene Schwenk-
positionen bringen. Firjede Schwenkposition variiert die
Antriebssteuerung 20 die Schwenkantriebs-Position, bis
die Tire sich nicht bewegt. Alternativ hierzu kann die
Antriebssteuerung 20 die Tlre auch selbst in unter-
schiedliche Schwenkpositionen bringen, indem sie die
Kraft des Schwenkantriebs 19 dazu verwendet, die Tlire
aktiv zu bewegen.

[0025] Die Schwenkposition der Tlre 1 wird mit dem
Sensor 22 erfasst. Dabei kann es sich z.B. um einen der
folgenden Arten von Sensoren handeln:

- Der Sensor 22 kann ein Winkelsensor sein, der den
Schwenkwinkel eines Drehgelenks des Scharnier-
mechanismus 2 der Ture misst. Beispielsweise kann
der Sensor am Drehlager 5a angeordnet sein oder
an der Rolle 14 oder 15.

- Der Sensor 22 kann ein Kippsensor sein, mit wel-
chem der Kippwinkel der Ture 1 relativ zur Schwer-
kraftsvertikalen gemessen werden kann. Ein solcher
Sensor kann irgendwo in der Tire 1 eingebaut sein.

- Der Sensor kann am Seilzugmechanismus 13 an-
geordnet sein. Insbesondere kann er ein Wegsensor
sein, der die Position einer am Seil 12 angeordneten
Marke misst, oder ein Bewegungssensor, der eine
Bewegung des Seils 12 oder der Umlenkrollen misst.

- Der Sensor kann ein Bewegungs- oder Beschleuni-
gungssensor sein.

[0026] Die Ausfihrung nach Fig. 1 zeigt nur eine Seite
des Gerats. Vorzugsweise sind auf beiden Seiten Seil-
zugmechanismen 13 vorgesehen, so dass gleichmassi-
ge Krafte auf die Tlre ausgelibt werden kénnen. Dabei
kann jedem Seilzugmechanismus 13 ein eigener
Schwenkantrieb 19 zugeordnet sein, d.h. die in Fig. 1
gezeigte Anordnung ist beidseits des Geréats vorgese-
hen. Denkbar ist jedoch auch, dass die beiden Seilzugs-
mechanismen 13 zu einem gemeinsamen Schwenkan-
trieb 19 gefiihrt werden, der z.B. mittig in einem hinteren
Bodenbereich des Gerats angeordnet ist. Auf diese Wei-
se kann mit nur einem gemeinsamen Schwenkantrieb
19 auf die Seile 12 beider Seilziige 13 eine anderbare
Kraft ausgelibt werden.

[0027] Um die Tire zu bewegen, erfasst sie der Be-
nutzer und Ubt eine Schwenkkraft auf sie aus. Die daraus
resultierende Bewegung wird von der Antriebssteuerung
20 Uber den Sensor 22 erfasst, und die Antriebssteue-
rung 20 passt die Position des Schwenkantriebs 19 an
die jeweilige Winkelposition automatisch an, so dass
beim Loslassen der Ture diese automatisch stehen
bleibt.
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Bemerkungen:

[0028] Deroben erwahnte Begriff "Seil" ist breit zu ver-
stehen. Es kann sich dabei um ein eigentliches Seil, aber
z.B. auch um einen Draht, eine Kette oder ein Band han-
deln, oder um ein anderes flexibles, langliches Element,
welches in der Lage ist, die Zugkraft zwischen der Ture
1 und der Zugfeder 15 aufzunehmen.

[0029] Vorzugsweise ist der Schwenkantrieb 19
selbsthemmend ausgeflhrt, z.B. mittels einer hohen Un-
tersetzung, so dass er ohne Strom seine Position auch
unter Zugkraft der Feder 15 beibehalt.

[0030] Der Schwenkantrieb 19 kann z.B. als Servo-
oder Schrittmotor ausgestaltet sein oder als Spindeltrieb
(in diesem Falle kann z.B. Seilrolle 18 wegfallen) oder
als Hebelsystem.

[0031] Der oben beschriebene Scharniermechanis-
mus 2 ist zwar vorteilhaft, aber das Scharnier der Ture
1 kann auch in anderer Weise aufgebaut sein, so z.B.
gemass EP 437 815.

[0032] Denkbar ist, dass der Schwenkantrieb 19 auch
direkt und nicht Gber eine Feder auf den Scharnierme-
chanismus oder direkt auf die Tire wirkt. In diesem Fall
kann eine Federmechanik grundsétzlich sogar ganz ent-
fallen - aus den oben angegebenen Griinden ist die Ver-
wendung einer Feder bzw. Federmechanik jedoch vor-
teilhaft.

[0033] Die oben beschriebene Ausfiihrung betrifft ein
Vierpunktscharnier. Die genaue Art des Scharniers ist
fur die vorliegende Erfindung jedoch von untergeordne-
ter Bedeutung. Sie kann z.B. auch bei einem Einpunkt-
scharnier eingesetzt werden.

[0034] Der Begriff "Schwenkantrieb" ist breit zu verste-
hen. Insbesondere wird die Bewegung der Tire meist
nicht vom Antrieb alleine erzeugt, sondern ergibt sich als
Resultat der Krafteinwirkung durch den Schwenkantrieb
und durch den Benutzer.

[0035] Wahrend in der vorliegenden Anmeldung be-
vorzugte Ausfiihrungen der Erfindung beschrieben sind,
ist klar darauf hinzuweisen, dass die Erfindung nicht auf
diese beschranktist und in auch anderer Weise innerhalb
des Umfangs der folgenden Anspriiche ausgefiihrt wer-
den kann.

Patentanspriiche

1. Geschirrspiler mit einer schwenkbaren, selbstge-
hemmten Tire (1), gekennzeichnet durch einen
mit der Ture (1) verbundenen Schwenkantrieb (19)
sowie durch eine Antriebssteuerung (20) fir den
Schwenkantrieb (19), wobei die Antriebssteuerung
(20) und der Schwenkantrieb (19) dazu ausgestaltet
sind, die Tire (1) zumindest Gber einen Schwenk-
winkelbereich durch Anderung einer vom Schwen-
kantrieb (19) auf die Tire (1) ausgelbten Kraft
selbstgehemmt zu halten.
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Geschirrspliler nach Anspruch 1, wobei die Antriebs-
steuerung (20) und der Schwenkantrieb (19) dazu
ausgestaltet sind, die Tilre (1) Gber einen Schwenk-
winkelbereich von mindestens 50°, insbesondere
mindestens 80° selbstgehemmt zu halten.

Geschirrspiler nach einem der vorangehenden An-
spriiche, mit einem Sensor (22) zum Detektieren der
Schwenkposition der Tire (1).

Geschirrspliler nach Anspruch 3, wobei der Sensor
(22) ein Winkelsensor ist, mit welchem ein Schwenk-
winkel eines Drehgelenks (5a) der Tilre (1) messbar
ist.

Geschirrspiler nach Anspruch 3, wobei der Sensor
(22) ein Kippsensor ist, mit welchem ein Kippwinkel
der Ture (1) relativ zu einer Schwerkraftsvertikalen
messbar ist.

Geschirrspiler nach Anspruch 3, wobei der Sensor
(22) ein Wegsensor oder Bewegungssensor an ei-
nem mit der Tlre (1) verbundenen Seilzugmecha-
nismus (13) ist.

Geschirrspuler nach Anspruch 3, wobei Sensor (22)
ein Beschleunigungssensor ist.

Geschirrsptler nach einem der vorangehenden An-
spriche mit einem Federmechanismus (15), wel-
cher einem Aufschwenken der Ture (1) aufgrund von
Schwerkraft entgegenwirkt, wobei mit dem Schwen-
kantrieb (19) die vom Federmechanismus (15) auf
die Tire (1) ausgelbte Kraft variierbar ist.

Geschirrspller nach Anspruch 8, wobei bei einem
Offnen der Tiire ab einem ersten Offnungswinkel der
Tire (1) eine vom Federmechanismus (15) auf die
Tire ausgeiibte Kraft bis zu einem zweiten Off-
nungswinkel der Ture stetig zunimmt, und insbeson-
dere wobei der erste Offnungswinkel héchstens 20°
und der zweite Offnungswinkel mindestens 70° be-
tragt.

Geschirrspuler nach einem der vorangehenden An-
spriche mit einem mit der Ture (1) verbundenen
Seilzugmechanismus (13) mit einem Seil (12), wel-
ches durch Schwenken der Tire (1) in einer Seil-
langsrichtung bewegbar ist, wobei mit dem Schwen-
kantrieb (19) eine anderbare Kraft auf das Seil (12)
ausUbbar ist.

Geschirrsptiler nach Anspruch 10, wobei das Seil
(12) mit einer Zugfeder (15) verbunden ist, welche
am Schwenkantrieb (19) befestigt ist.

Geschirrspliler nach Anspruch 11, wobei die Zugfe-
der (15) an einem ersten Ende (14) mitdem Seil (12)
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13.

14.

15.

16.

verbunden ist und wobei eine Position eines zweiten
Endes (16) der Zugfeder (15) mit dem Schwenkan-
trieb (19) variierbar ist.

Geschirrspuler nach einem der Anspriiche 10 bis 12
mit zwei Seilzugmechanismen (13) beidseits der Tu-
re (1), wobei die Seilzugmechanismen (13) zu einem
gemeinsamen Schwenkantrieb (19) gefiihrt sind, so
dass mit dem gemeinsamen Schwenkantrieb (19)
auf die Seile (12) bei der Seilzugmechanismen (13)
die &nderbare Kraft auslbbar ist.

Geschirrspuler nach einem der Ansprtiche 10 bis 12
mit zwei Seilzugmechanismen (13) beidseits der Ti-
re (1), wobei jedem Seilzugmechanismus (13) ein
Schwenkantrieb (19) zugeordnet ist.

Geschirrspuler nach einem der vorangehenden An-
spruche, wobei die Antriebssteuerung (20) einen
Speicher (21) mit Kalibrierungsdaten aufweist, wel-
che als Funktion der TUrposition eine Schwenkan-
triebs-Position oder -Kraft festlegen, bei welcher die
Tire (1) in der jeweiligen Turposition selbsthem-
mend gehalten wird.

Geschirrspuiler nach Anspruch 15, wobei die An-
triebssteuerung (20) dazu ausgestaltet ist, in einem
Kalibrierungsmodus die Kalibrierungsdaten zu mes-
sen,

und insbesondere wobei die Antriebssteuerung (20)
dazu ausgestaltet ist, im Kalibrierungsmodus fiir
mehrere Schwenkpositionen der Tire (1) diejenige
Schwenkantriebs-Position oder -Kraft zu finden, bei
welcher die Ture (1) gehalten wird.
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