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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Anmeldung betrifft einen elek-
trisch héhenverstellbaren Tisch sowie ein Verfahren zum
Steuern desselben. Insbesondere geht es auch um eine
Vorrichtung und ein Verfahren zur Erkennung von Kolli-
sionen bei einem elektrisch héhenverstellbaren Tisch.
[0002] Bei der Bewegung einer hoéhenverstellbaren
Tischplatte eines Tisches nach oben oder nach unten
kann es zu Kollisionen mit Hindernissen, beispielsweise
Wanden oder Gegenstanden kommen, was zu einer Be-
schadigung des Tisches oder des Hindernisses fiihren
kann. Kritisch ist auch, wenn Personen oder Tiere mit
dem Tisch kollidieren, was Verletzungen, beispielsweise
Quetschungen, nach sich ziehen kann. Um das Verlet-
zungs- und Beschadigungsrisiko zu verringern, ist es er-
forderlich, eine Kollision mit einem Hindernis zu detek-
tieren, um geeignete MaRnahmen ergreifen zu kdnnen,
beispielsweise die Bewegung der Tischplatte nach der
Kollision zu unterbrechen oder die Tischplatte zurlickzu-
fahren.

[0003] DieEP 1891872 B1 offenbart eine Vorrichtung
und ein Verfahren zur Erkennung von Kollisionen bei M6-
beln und betrifft insbesondere eine Vorrichtung und ein
Verfahren zur Erkennung von Kollisionen von automa-
tisch bewegbaren Anteilen von Mébeln mit Hindernissen
durch Erfassung einer Biegungsanderung. Die bekannte
Vorrichtung umfasst einen Sensor, der angepasst ist, ei-
ne Biegungsanderung des bewegbaren Anteils zu erfas-
sen, und ein piezoelektrisches Material enthalt sowie ein
piezoelektrisches Diaphragma zum Erzeugen von
Schallsignalenist. Bei Erfassen einer Biegungsanderung
einer Anbringungsstelle des bewegbaren Anteils durch
den Sensor bei Kollision des bewegbaren Anteils mit ei-
nem Hindernis erfolgt durch Andern einer Stauchung
oder Streckung des piezoelektrischen Materials bei der
Biegungsanderung der Stelle des bewegbaren Anteils
und Erzeugen eines elektrischen Signals durch das pie-
zoelektrische Material bei der Anderung der Stauchung
oder Streckung.

[0004] DieEP 1837723 A2beschreibtein mehrteiliges
Moébel mit zumindest einem fir die Verstellung eines in
zwei entgegengesetzte Richtungen bewegbaren Mo6-
belteiles vorgesehenen elektromotorischen Antrieb, wo-
bei ein Steuersystem eine bei der Verstellung des M6-
belteiles wirksame, zur Verhinderung unzulassiger Be-
triebszustande vorgesehene Sicherheitseinrichtung um-
fasst, wobei der Sicherheitseinrichtung ein an dem be-
wegbaren Mobelteil angebrachter Neigungssensor zu-
geordnet ist, dessen Ausgangssignal durch die Sicher-
heitseinrichtung zur Erkennung einer unzuldssigen Lage
des bewegbaren Mobelteils ausgewertet wird. Als Nei-
gungssensor kann ein mikromechanisches Sensorele-
ment aufweisender, kapazitiver Beschleunigungssensor
eingesetzt sein.

[0005] Die DE 202007 006 673 U1 betrifft einen elek-
trisch hohenverstellbaren Tisch, umfassend ein héhen-
verstellbares Untergestell, eine Tischplatte, die an dem
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Untergestell arrangiert ist, mindestens eine Antriebsein-
richtung zur Hoéhenverstellung des Untergestells/der
Tischplatten, indem die Antriebseinrichtung an dem Un-
tergestell bzw. an der Tischplatte festgemacht ist, wobei
die Antriebseinrichtung mindestens einen Elektromotor
fur den Betrieb hiervon, ein Steuerteil zur Steuerung der
Antriebseinrichtung und eine Bedieneinrichtung zur Ak-
tivierung des Steuerteils umfasst, wobei der Tisch eine
"Tilt-Vorrichtung" umfasst, die das Anhalten oder das
Umkehren und dann Anhalten der Antriebseinrichtung
verursacht, falls der Tisch geneigt wird.

[0006] Die DE 102006 038 558 A1 betrifft eine Anord-
nung zur Steuerung des Antriebs eines elektrisch ver-
stellbaren Mébels. Besagte Anordnung weist eine Steu-
ereinrichtung auf, die mit mindestens einem Motor und
einer Bedieneinrichtung verbunden ist. Ferner ist min-
destens ein am Mdobel angeordneter Beschleunigungs-
sensor an die Steuereinrichtung angeschlossen und die
Steuereinrichtung derart ausgebildet, dass bei einer vom
Beschleunigungssensor gemessenen Beschleunigung
der mindestens eine Motor derart gesteuert wird, dass
die Bewegung des Mdbels angehalten wird.

[0007] Die DE 10 2016 102 382 A1 betrifft einen elek-
trisch einstellbaren Tisch und ein Steuerverfahren flirden
elektrisch einstellbaren Tisch. Das Steuerverfahren des
elektrisch einstellbaren Tischs enthalt die folgenden
Schritte: Initialisieren eines internen Einstellwerts oder
eines Nutzereinstellwerts, Eintreten in einen Ruhestatus,
Ausfahren oder Einfahren eines Tischfulles zum Einstel-
len der Hohe einer Tischplatte, die sich in einer ersten
Richtung bewegt, in Ubereinstimmung mit einer Opera-
tion an einer Handsteuervorrichtung, Anhalten des Ein-
stellens der Hohe der Tischplatte, wenn eine Bewe-
gungssensoreinheit verwendet wird und detektiert, dass
die Tischplatte wahrend des Einstellens der Hohe der
Tischplatte geneigt ist. Die Bewegungssensoreinheit ist
ein Gyroskop oder ein Beschleunigungsmesssensor.
SchlieBlich offenbart die DE 10 2016 101 955 A1 ein
elektrisch verstellbares Mobelstiick. Das Mdbelstiick
weist einen elektrischen Antriebsmotor zum Verstellen
mindestens eines Mobelverstellabschnittes gegentiber
einem Mdobeltragerabschnitt auf, wobei das Mdébelstiick
mit einer Sensoreinrichtung zur Erkennung der Neigung
oder Neigungsanderung des Mdobelverstellabschnitts
versehen ist. Die Sensoreinrichtung kann einen Kreisel-
sensor umfassen, tber den die Neigung oder Neigungs-
bzw. Winkelanderung des Mdbelverstellabschnitts ermit-
telbar ist. Zudem kann die Sensoreinrichtung einen Gra-
vitationssensor umfassen, lber den die absolute Nei-
gung des Mdbelverstellabschnitts ermittelbarist. Weitere
einschlagige Dokumente aus dem Stand der Technik
sind US2016/309889 A1, DE102016101954 A1,

DE202006018530 u1, US2014/137773 A1,
WQ02009/003918 A1, US2014/109802 A1 und
EP3637206 A1.

[0008] Im vorgenannten Stand der Technik kénnen je-

doch die Sensoreinrichtungen fiir eine korrekte Erken-
nung von Kollisionen nicht beliebig orientiert an einem
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elektrisch hohenverstellbaren Tisch positioniert werden.
Dies erschwert die Montage und fiihrt damit zu héheren
Herstellkosten.

[0009] Der vorliegenden Erfindung liegt somit die Auf-
gabe zugrunde, eine beliebige Positionierung einer Sen-
soreinrichtung zum Erkennen einer Kollision bei einem
elektrisch héhenverstellbaren Tisch zu ermdglichen.
[0010] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe geldst
durch einen elektrisch hohenverstellbarer Tisch, umfas-
send: ein elektrisch hdhenverstellbares Untergestell, ei-
ne Tischplatte, die an oder auf dem Untergestell ange-
ordnetist, eine Antriebseinrichtung zur Héhenverstellung
des Untergestells/der Tischplatte, wobei die Antriebsein-
richtung an dem Untergestell bzw. an der Tischplatte
festgemachtist und mindestens einen Elektromotor, eine
Steuereinrichtung und eine Bedieneinrichtung zur Bedie-
nung der Steuereinrichtung umfasst, und eine Sensor-
einrichtung zur Erkennung einer initialen absoluten Nei-
gung der Tischplatte bei Empfang einer Eingabe eines
Verfahrbefehls (ber die Bedieneinrichtung und einer
nachfolgenden absoluten Neigung sowie einer nachfol-
genden zeitlichen Neigungsanderung der Tischplatte
wahrend des Verfahrens der Tischplatte nach oben oder
unten entsprechend dem Verfahrbefehl, wobei die Sen-
soreinrichtung einen 3-Achsen-Beschleunigungssensor
zur Ermittlung der absoluten Neigung der Tischplatte und
ein, vorzugsweise damit integrales, 3-Achsen-Gyroskop
zur Ermittlung der zeitlichen Neigungsanderung der
Tischplatte umfasst, vorzugsweise wobei der Beschleu-
nigungssensor und das Gyroskop in einem Mikroelekt-
ronischen-Mechanischen-System (MEMS)-Bauteil un-
tergebracht sind, wobei die Sensoreinrichtung ferner ei-
ne Recheneinrichtung, insbesondere einen Mikropro-
zessor, umfasst, die gestaltet ist, um zur Ermittlung der
initialen absoluten Neigung der Tischplatte jedes Mal vor
Ausfiihrung eines eingegebenen Verfahrbefehls eine in-
itiale Erfassung von Beschleunigungskomponenten
durch den Beschleunigungssensor in einem von der Ein-
bauorientierung des Beschleunigungssensors abhangig
orientierten dreidimensionalen kartesischen Koordina-
tensystem und einen Vergleich der erfassten Beschleu-
nigungskomponenten mit bekannten Beschleunigungs-
komponenten unter denselben Bedingungen in einem
globalen dreidimensionalen kartesischen Koordinaten-
system, wobei dessen z-Achse in Richtung der Erdbe-
schleunigung orientiert ist, und eine etwaige Offset-Kor-
rektur der erfassten Beschleunigungskomponenten so-
wie eine etwaige Invertierung der Beschleunigungskom-
ponente in der z-Richtung sowie eine Umrechnung der
erfassten und gegebenenfalls Offset-korrigierten
und/oder gegebenenfalls invertierten Beschleunigungs-
komponenten in einen Neigungswinkel oder -vektor zu
veranlassen, und um zur entsprechenden Ermittlung ei-
ner absoluten Neigung der Tischplatte durch eine Erfas-
sung von Beschleunigungskomponenten durch den Be-
schleunigungssensor und zur Ermittlung einer zeitlichen
Neigungsanderungder Tischplatte oder einer flr die zeit-
liche Neigungsanderung der Tischplatte reprasentativen
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GroRe wahrend der nachfolgenden Ausfiihrung des Ver-
fahrbefehls durch eine Erfassung von Winkelgeschwin-
digkeitskomponenten durch das Gyroskop, eine etwaige
Invertierung der Winkelgeschwindigkeitskomponenten
und eine Summierung der Winkelgeschwindigkeitskom-
ponenten und einen Vergleich der ermittelten Summe
der Winkelgeschwindigkeitskomponenten mit einem vor-
ab festgelegten Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert zu
veranlassen.

[0011] Weiterhin wird diese Aufgabe geldst durch ein
Verfahren zum Steuern eines elektrisch hohenverstell-
baren Tisches nach einem der vorangehenden Anspri-
che, umfassend: Empfangen, an der Bedieneinrichtung,
einer Eingabe eines Verfahrbefehls durch einen Benut-
zer, als Reaktion auf den Verfahrbefehl Ermittlung einer
initialen absoluten Neigung der Tischplatte, durch die Re-
cheneinrichtung, durch eine initiale Erfassung von Be-
schleunigungskomponenten (Uber den Beschleuni-
gungssensor in einem von der Einbauorientierung des
Beschleunigungssensors abhangig orientierten dreidi-
mensionalen kartesischen Koordinatensystem und ei-
nen Vergleich der erfassten Beschleunigungskompo-
nenten mit bekannten Beschleunigungskomponenten
unter denselben Bedingungen in einem globalen dreidi-
mensionalen kartesischen Koordinatensystem, wobei
dessen z-Achse in Richtung der Erdbeschleunigung ori-
entiert ist, und eine etwaige Offset-Korrektur der erfass-
ten Beschleunigungskomponenten sowie eine etwaige
Invertierung der Beschleunigungskomponente in der z-
Richtung sowie eine Umrechnung der erfassten und ge-
gebenenfalls Offset-korrigierten und/oder invertierten
Beschleunigungskomponenten in einen Neigungswinkel
oder -vektor und nachfolgend Verfahren der Tischplatte
nach oben oder unten entsprechend dem Verfahrbefehl
Uber die Antriebseinrichtung und Ermittlung einer abso-
luten Neigung der Tischplatte durch eine Erfassung von
Beschleunigungskomponenten durch den Beschleuni-
gungssensor und Ermittlung einer zeitlichen Neigungs-
anderung der Tischplatte oder einer fiir die zeitliche Nei-
gungsanderung der Tischplatte reprasentativen GroRe,
durch die Recheneinrichtung, wahrend des Verfahrens,
wobei die Ermittlung der zeitlichen Neigungsanderung
der Tischplatte durch eine Erfassung von Winkelge-
schwindigkeitskomponenten tiber das Gyroskop, eine et-
waige Invertierung der Winkelgeschwindigkeitskompo-
nenten und eine Summierung der Winkelgeschwindig-
keitskomponenten und Vergleich der ermittelten Summe
der Winkelgeschwindigkeitskomponenten miteinem vor-
ab festgelegten Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert er-
folgt.

[0012] Beidem Tisch kann vorgesehen sein, dass die
Steuereinrichtung gestaltet ist, um fiir den Fall, dass die
ermittelte Summe der Winkelgeschwindigkeitskompo-
nenten den Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert Uber-
schreitet, die Antriebseinrichtung zu stoppen oder in Ge-
genrichtung anzusteuern, und/oder wobei die Steuerein-
richtung gestalte ist, um fiir den Fall, dass die ermittelte
absolute Neigung einem vorab festgelegten Neigungs-
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grenzwert Uiberschreitet, die Antriebseinrichtung zu stop-
pen oder in Gegenrichtung anzusteuern. Wenn namlich
die Summe der Winkelgeschwindigkeiten und damit Nei-
gungsanderung bzw. die daflir reprasentative GroRe den
Grenzwert Giberschreitet, wird davon ausgegangen, dass
eine Kollision stattgefunden hat, und dann eine Gegen-
maflnahme ergriffen.

[0013] Weiterhin kannvorgesehen sein, dass die Steu-
ereinrichtung gestaltetist, um die Antriebseinrichtung ab-
hangig von der ermittelten Neigung oder der ermittelten
zeitlichen Neigungsanderung der Tischplatte bzw. der
ermittelten, flr die zeitliche der Tischplatte reprasentati-
ven Grole anzusteuern.

[0014] GemalR einer weiteren besonderen Ausflh-
rungsform kann die Sensoreinrichtung an der Tischplat-
te, vorzugsweise durch Kleben, vorzugsweise |dsbar, be-
festigt sein. Beispielsweise kann die Sensoreinrichtung
auf oder unter der Tischplatte befestigt sein.

[0015] Vorteilhafterweise ist die Sensoreinrichtung in
der Bedieneinrichtung, vorzugsweise l6sbar, befestigt.
Beispielsweise kann die Sensoreinrichtung in einem
Handschalter befestigt sein.

[0016] Alternativ kann die Sensoreinrichtung in der
Steuereinrichtung integriert sein.

[0017] Vorteilhafterweise weist die Bedieneinrichtung
eine Handschaltereinrichtung auf.

[0018] GemaR einer weiteren besonderen Ausfiihrung
der vorliegenden Erfindung weist der Tisch eine Anzei-
geeinrichtung, die zum Anzeigen des Ortes und/oder der
GroRe einer ermittelten Neigungsanderung gestaltet ist,
auf. Der Begriff "GroRe" soll den "Betrag" umfassen. Ge-
gebenenfalls kann alternativ oder zuséatzlich auch eine
Richtung der Neigungsanderung auf der Anzeigeeinrich-
tung angezeigt werden. In diesem Fall kann sich der Be-
griff "ermittelte Neigungsanderung" sowohl auf die zeit-
liche Neigungsénderung (°/s) als auch auf die Anderung
der Neigung (in °) beziehen.

[0019] ZweckmaBigerweise weist der Tisch eine Da-
tenbank, die zum Speichern des Ortes und/oder der Gro-
Re einer ermittelten Neigungsanderung gestaltet ist, auf.
[0020] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein,
dass sich die Anzeigeeinrichtung in der Nahe oder inner-
halb der Bedieneinrichtung befindet, insbesondere ein
integraler Bestandteil derselben ist.

[0021] Beidem Verfahrenkann vorgesehen sein, dass
es, fir den Fall, dass die ermittelte Summe der Winkel-
geschwindigkeitskomponenten den Winkelgeschwindig-
keitsgrenzwert iberschreitet, Stoppen der Antriebsein-
richtung oder Ansteuern der Antriebseinrichtung in Ge-
genrichtung und/oder umfassend, fir den Fall, dass die
ermittelte absolute Neigung einen vorab festgelegten
Neigungsgrenzwert iberschreitet, Stoppen der Antriebs-
einrichtung oder Ansteuern der Antriebseinrichtung in
Gegenrichtung umfasst.

[0022] Zudem kann vorgesehen sein, dass es Ansteu-
ern, durch die Steuereinrichtung, der Antriebseinrichtung
abhangig von der ermittelten Neigung oder ermittelten
zeitlichen Neigungsanderung der Tischplatte (12) bzw.
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ermittelten, fir die zeitliche Neigungsanderung der
Tischplatte reprasentativen GroRe umfasst.

[0023] Weiterhin kann das Verfahren Anzeigen, durch
die Anzeigeeinrichtung, des Ortes und/oder der GroéRRe
einer ermittelten Neigungsanderung der Tischplatte um-
fassen.

[0024] SchlieRlich umfasst das Verfahren vorteilhaf-
terweise Speichern, durch die Datenbank, des Ortes
und/oder der GréRe einer ermittelten Neigungséanderung
der Tischplatte.

[0025] Der vorliegenden Erfindung liegt die Uberra-
schende Erkenntnis zugrunde, dass durch Kombination
eines 3-Achsen-Beschleunigungssensors mit einem 3-
Achsen-Gyroskop und bedarfsweise Korrektur der
Messdaten in Abhangigkeit von der Einbauorientierung
der Sensoren - mathematisch auch als Koordinaten-
Transformation bezeichenbar - eine beliebige Positionie-
rung und Orientierung der Sensoreinrichtung am elek-
trisch héhenverstellbaren Tisch méglich ist. Die "Koordi-
naten-Transformation" erfolgt dabei in einem vorge-
schalteten Initialisierungsprozess. In besagtem Initiali-
sierungsprozess wird/werden indirekt die wirkliche(n)
Einbaurichtung(en) der Sensoreinrichtung bzw. Senso-
ren bestimmt und nachfolgend die Messwerte fur die Nei-
gung in Abhangigkeit von der/den wirklichen Einbaurich-
tung(en) korrigiert. Zumindest in einer besonderen Aus-
fuhrungsform kann die Sensoreinrichtung sogar werk-
zeuglos positioniert werden.

[0026] Ausgehend von einer bei der Initialisierung er-
mittelten absoluten Neigung k6nnen gangige Beschleu-
nigungssensoren konstruktiv bedingt Gblicherweise ab
ca. 0,5° messen.

[0027] Mitdem Gyroskop lasst sich eine schnelle Nei-
gungsanderung wie bei einer Kollision ermitteln. Miteiner
"schnellen" Neigungsanderung soll hier eine Winkelge-
schwindigkeit > 1°/s (Summe aller Sensoren) gemeint
sein. Beispielsweise kdnnen jede 10 ms Sensordaten
erfasst, und ggf. umgerechnet und verglichen werden,
bevor eine Entscheidung getroffen wird. Zudem kénnen
die Daten danach fiir neue Messungen geléscht werden.
Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben
sich aus den beigefiigten Anspriichen und aus der nach-
folgenden Beschreibung, in der mehrere Ausfiihrungs-
beispiele anhand der schematischen Zeichnungen im
Einzelnen erlautert werden. Dabei zeigt:

Figur 1 eine perspektivische Ansicht (schrag von un-
ten) von einem elektrisch hdhenverstellbaren
Tisch gemaR einer besonderen Ausfiihrungs-
form der vorliegenden Erfindung;

Figur 2  den Tisch von Figur 1 in perspektivischer An-
sicht (schrag von oben) sowie eine Detailan-
sicht;

Figur 3  den Tisch von Figur 1 in Seitenansicht und in
Draufsicht;
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eine Seitenansicht von einem elektrisch hé-
henverstellbaren Tisch gemal einer weiteren
besonderen Ausfiihrungsform der vorliegen-
den Erfindung sowie eine Detailansicht einer
Anzeigeeinrichtung des Tisches;

Figur 4

Figur 5 ein Flussdiagramm eines Verfahrens zum
Steuern beispielsweise des Tisches von Figu-
ren 1 und 2 gemaR einer besonderen Ausfiih-
rungsform der vorliegenden Erfindung;
Figur 6 ein Flussdiagramm eines "Unterverfahrens"
des Verfahrens von Figur 5;

Figur 7 ein Flussdiagramm eines "Unterverfahrens"
des Verfahrens von Figur 5; und

Figur 8 ein Flussdiagramm eines "Unterverfahrens"
des Verfahrens von Figur 5.

[0028] Die Figuren 1, 2 und 3 zeigen einen elektrisch
héhenverstellbaren Tisch 10 gemal einer besonderen
Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung. Der Tisch
10 umfasst ein elektrisch héhenverstellbares Unterge-
stell 14 mit zwei seitlichen Tischbeinen 16 mit jeweils
einem Tischfu® 18 und einer die beiden Tischbeine 16
verbindenden Traverse 17, eine Tischplatte 12, die auf
dem Untergestell 14 angeordnet und daran l6sbar be-
festigtist, eine Antriebseinrichtung (nicht gezeigt) zur H6-
henverstellung des Untergestells 14 und damit auch der
Tischplatte 12, wobei die Antriebseinrichtung an dem Un-
tergestell 14 festgemacht ist und mindestens einen Elek-
tromotor (nicht gezeigt), eine Steuereinrichtung 70 in die-
sem Beispiel in der Traverse 17 und eine Bedieneinrich-
tung zur Bedienung der Steuereinrichtung 70 beispielhaft
in Form eines Handschalters 71 umfasst, und eine Sen-
soreinrichtung 72 zur Erkennung einer initialen absoluten
Neigung der Ublicherweise zu Beginn ruhenden Tisch-
platte 12 bei Empfang einer Eingabe eines Verfahrbe-
fehls tber den Handschalter 71 und einer nachfolgenden
absoluten Neigung sowie einer nachfolgenden zeitlichen
Neigungsanderung der Tischplatte 12 wahrend des Ver-
fahrens der Tischplatte nach oben oder unten entspre-
chend dem Verfahrbefehl. Die Sensoreinrichtung 72 um-
fasst einen 3-Achsen-Beschleunigungssensor 74 zur Er-
mittlung der absoluten Neigung der Tischplatte 12 und
ein damit integrales 3-Achsen-Gyroskop 73 zur Ermitt-
lung der zeitlichen Neigungsanderung der Tischplatte 12
bzw. einer dafiir reprasentativen Groflke, wobei der Be-
schleunigungssensor 74 und das Gyroskop 73 in einem
Mikroelektronischen-Mechanischen-System

(MEMS)-Bauteil untergebracht sind. Zur Sensoreinrich-
tung 72 gehort auch eine Recheneinrichtung (nicht ge-
zeigt), wie beispielsweise ein Mikroprozessor bzw. min-
destens ein Mikroprozessor, die gestaltet ist, um zur Er-
mittlung der initialen absoluten Neigung der Tischplatte
12 jedes Mal vor Ausfiihrung eines eingegebenen Ver-
fahrbefehls eine initiale Erfassung von Beschleunigungs-
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komponenten durch den Beschleunigungssensor 74 in
einemvon der Einbauorientierung des Beschleunigungs-
sensors abhangig orientierten dreidimensionalen karte-
sischen Koordinatensystem 731 (siehe Figur 2), einen
Vergleich der erfassten Beschleunigungskomponenten
mit bekannten Beschleunigungskomponenten unter
denselben Bedingungen in einem globalen dreidimensi-
onalen kartesischen Koordinatensystem 741 (siehe Fi-
gur 2), wobei dessen z-Achse in Richtung der Erdbe-
schleunigung orientiert ist, und eine etwaige Offset-Kor-
rektur der erfassten Beschleunigungskomponenten so-
wie eine etwaige Invertierung der Beschleunigungskom-
ponente in der z-Richtung sowie eine Umrechnung der
erfassten und gegebenenfalls Offset-korrigierten
und/oder invertierten Beschleunigungskomponenten in
einen Neigungswinkel oder -vektor zu veranlassen, und
zur entsprechenden Ermittlung einer absoluten Neigung
der Tischplatte (12) durch eine Erfassung von Beschleu-
nigungskomponenten durch den Beschleunigungssen-
sor (74) und zur Ermittlung einer zeitlichen Neigungsan-
derung der Tischplatte (12) oder einer fir die zeitliche
Neigungsanderung der Tischplatte 12 reprasentativen
GroRe wahrend der nachfolgenden Ausfiihrung des Ver-
fahrbefehls durch eine Erfassung von Winkelgeschwin-
digkeitskomponenten durch das Gyroskop 73, eine et-
waige Invertierung der Winkelgeschwindigkeitskompo-
nenten und eine Summierung der Winkelgeschwindig-
keitskomponenten und einen Vergleich der ermittelten
Summe der Winkelgeschwindigkeitskomponenten mit
einem vorab festgelegten Winkelgeschwindigkeits-
grenzwert zu veranlassen.

[0029] Inder hier gezeigten Ausfiihrungsform befindet
sich die Sensoreinrichtung 72 im Handschalter 71. Da-
durch ist kein separates Gehause fir die Sensoreinrich-
tung erforderlich und muss auch kein weiterer Steckan-
schluss an der Steuereinrichtung vorgesehen werden.
Wie durch die Koordinaten y‘ und x* in der Figur 2 zum
Ausdruck gebracht werden soll, kann eine Neigung der
Tischplatte 12 beispielsweise um die x-Achse (horizon-
tale Achse) im Falle einer Kollision erfolgen. Die Neigung
bzw. Neigungsanderung kann mittels der Sensoreinrich-
tung 72 detektiert werden.

[0030] Genauer gesagt, stellt die Figur 2 eine Kollisi-
onserkennung mittels des Beschleunigungssensors 74
dar.Nachder Initialisierung (Tischplatte 12 in Ruhe) (Nei-
gungswinkel gleich null gesetzt) wird ein erstes lokales
Koordinatensystem 731 (x, y, z) erkannt. Falls sich die
Tischplatte 12 beim Verfahren um die x-Achse 75 neigt,
andert sich das lokale Koordinatensystem in (X', y’, z').
Die Erdbeschleunigung wird nun nicht mehr iber die ein-
zige z-Achse gemessen (Beispielfall), sondern auch tiber
die y’-Achse. Der Neigungswinkel o kann durch eine Ar-
gustangens-Berechnung zwischen den projizierten
y'und z‘- Werten der Beschleunigung gemessen werden
und mit einem Neigungsgrenzwert (z. B. bei 0,5 °) ver-
glichen werden. Wenn der Neigungswinkel o den Nei-
gungsgrenzwert erreicht bzw. tiberschreitet, wird in die-
sem Beispiel die Tischplatte angehalten (Verfahren der
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Tischplatte abgebrochen).

[0031] Inder Figur 3 soll eine Kollision der Tischplatte
12 in Draufsicht vorne links (Kollisionsort 76) dargestellt
werden. Die Kollision bzw. Neigung der Tischplatte wird
durch den Rotationsvektor o identifiziert. Unabhangig
davon, wo und wie die Sensorvorrichtung 72 angeordnet
ist, lasst sich Uber den Rotationsvektor die zeitliche Nei-
gungsanderung bestimmen. Dies soll fiir zwei Beispiele
kurz dargelegt werden. Wenn sich in einem ersten Bei-
spiel die Sensorvorrichtung 72, wie in Figur 3 unten ganz
rechts dargestelltist, befindet, so kann der Rotationsvek-
tor in der dargestellten x4, y,-Ebende eines lokalen Ko-

ordinatensystems 731 dargestellt werden. In einem zwei-
ten Beispiel (siehe Figur 3 unten halbrechts) ist die Sen-
sorvorrichtung 72 um die z-Achse gedreht ((x1, y1, z1)
wird (x2, y2, z1)). Dies ist ohne Einfluss auf die Sensor-
auswertung, da sich die Winkelgeschwindigkeiten in °/s
(als vektorielle GroRe) addieren lassen.. Der Wert
Gyro_Summe=Gyro_x+Gyro_y+Gyro_z (wobei in der
Figur 3, Gyro_z = 0 °/s) wird mit einem zweiten Grenz-
wert, beispielsweise von 1,0 °/s (= kurzfristige Neigungs-
anderung) verglichen. Sobald der Wert der Summe den
zweiten Grenzwert Uberschreitet, wird die Steuerung des
Verfahrens abgebrochen.

[0032] In der Figur 5 ist in groben Schritten gezeigt,
wie beispielsweise der Tisch gemafR den Figuren 1 und
2 gesteuert werden kann. Zu Beginn befindet sich die
Tischplatte 12 in Ruheposition (Schritt 750). Wenn dann
Uber die Handschalter 71 ein Verfahrbefehl von einem
Benutzer empfangen wird (Schritt 751), erfolgt zunachst
einmal eine Initialisierung der Sensoren (Schritt 752), d.
h. in diesem Fall des Beschleunigungssensors 74 und
des Gyroskops 73, im Rahmen derer eine Bestimmung
der absoluten Neigung der Tischplatte 12 mittels des Be-
schleunigungssensors 74 durchgefihrt wird. Nachdem
die absolute Neigung der Tischplatte 12 bestimmt wor-
den ist, beginnt ein Verfahren der Tischplatte 12 in der
durch den Verfahrbefehl vorgegebenen Richtung (Be-
fehlsrichtung Schritt 753). Wahrend des Verfahrens der
Tischplatte 12 erfolgt eine Uberwachung der absoluten
Neigung der Tischplatte (754). Zudem wird gepruft, ob
die ermittelte zeitliche Neigungsanderung einen vorgeb-
baren Grenzwert, hier in diesem Beispiel Winkelge-
schwindigkeitsgrenzwert, Giberschritten hat (Schritt 755).
Falls ja, wird eine Kollision angenommen und werden
"Gegenmalnahmen"ineinem Schritt 757 bzw. einer Fol-
ge von Schritten durchgefiihrt. Die GegenmalRnahmen
beinhalten Ublicherweise ein sofortiges Anhalten der
Tischplatte 12 oder aber ein Verfahren in der Gegenrich-
tung und dann Anhalten der Tischplatte (Schritt 758).
[0033] Wenn der Grenzwert, hier in diesem Beispiel
Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert, nicht Uberschritten
ist, wird weiterhin geprift, ob die Tischplatte an der Ziel-
position gemaR dem Verfahrbefehl angelangt ist(Schritt
756). Falls ja, wird die Tischplatte angehalten (Schritt
758). Falls nicht, wird die Tischplatte weiter entspre-
chend dem Verfahrbefehl verfahren (Schritt 753).
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[0034] Figur 6zeigt Einzelheiten der Initialisierung der
Sensoren gemaly einer besonderen Ausfiihrungsform
der vorliegenden Erfindung. Ausgangspunkt bzw. Aus-
I6ser ist der Empfang eines Verfahrbefehls von einem
Benutzer (Schritt 751). Zunachst werden die Sensorda-
tenim Stillstand initialisiert, indem die Beschleunigungen
in x-, y-und z-Richtung aus dem Beschleunigungssensor
(Schritt 760) und die Winkelgeschwindigkeiten aus dem
Gyroskop (Schritt 762) abgerufen werden. Das lokale Ko-
ordinatensystem 731wird zunachst als Offset fur die
nachfolgenden Auswertungen gespeichert (Schritt 761)
und das Messrauschen des Gyroskops wird nach einer
kurzzeitigen Referenzaufnahme direkt vom Mikropro-
zessor reduziert (Schritt 763). Der Offset ist die in x-, y-
und z-Richtungprojektierte Erdbeschleunigung (einzige
messbare Beschleunigung, wenn die Tischplatte im Still-
stand ist), die bei der Initialisierung gespeichert wird. Eine
Offset-Korrektur der gemessenen Daten erfolgt durch
Verwendung der bei der Initialisierung gespeicherten
Offsetdaten beiden jeweiligen Komponenten. Als Ergeb-
nis sind die Sensoren dann initialisiert (764).

[0035] Figur7 zeigt Details der Neigungsiiberwachung
gemal einer besonderen Ausfiihrungsform der vorlie-
genden Erfindung. Nach Eintreten des Tisches in einen
Verfahrmodus (753) werden kontinuierlich bzw. in Inter-
vallen die Sensordaten abgefragt, wobei zur Ermittlung
einer Neigungsanderung Sensordaten des Beschleuni-
gungssensors, die fir Beschleunigungskomponenten in
x-, y- und z-Richtung reprasentativ und abgerufen wer-
den (Schritt 770), eine Offset-Korrektur fiir die Transfor-
mation in das globalen Koordinatensystem 741 (Schritt
771), und gegebenenfalls eine z-Komponenten-Invertie-
rung (Schritt 773) fur die Berechnung einer Winkelande-
rung mit der x- und y-Komponente (Schritt 774) erfolgen.
Zeitliche Neigungsanderungen werden parallel durch ei-
nen Abruf der Sensordaten des Gyroskops 73 in x-, y-
und z-Richtung (Schritt 775), gegebenenfalls eine Inver-
tierung der x-, y- und/oder z-Komponente, falls negativ,
(Schritt 776) und eine Summierung der x-, y-und z-Kom-
ponenten bericksichtigt.

[0036] Figur 8 zeigt Einzelheiten der Behandlung einer
Kollision gemaR einer besonderen Ausfiihrungsform der
vorliegenden Erfindung. Wenn die Uberpriifung in dem
Schritt 755 ergeben hat, dass womdglich eine Kollision
vorliegt, wird die Tischplatte X cm in Gegenrichtung zum
Verfahrbefehl verfahren (Schritt 781). Optional kénnen
dann auch der Kollisionsort und/oder die Intensitat der
Kollision ermittelt und beispielsweise in einer Datenbank
gespeichert werden (Schritt 782) und/oder mittels einer
Anzeigeeinrichtung angezeigt werden (Schritt 783).
SchlieRlich wird die Tischplatte angehalten (Schritt 758).
[0037] Beidem inder Figur 4 beispielhaften gezeigten
elektrisch héhenverstellbaren Tisch 10 gemal einer be-
sonderen Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung
weist die Bedieneinrichtung beispielsweise in Form eines
Handschalters 71 eine in diesem Beispiel integrale An-
zeigeeinrichtung 77 auf, die eine rechteckige Anzeige-
flache aufweist, die in Unterflachen A, B, C, und D un-
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terteilt ist. Durch die Bezugszahl 783 gemaR Figur 8 soll
zum Ausdruck gebracht werden, dass mittels der Anzei-
geeinrichtung 77 der Kollisionsort 76 in der Unterflache
D unten links angezeigt wird. Zudem soll mit der Bezugs-
zahl 782 gemaf Figur 8 zum Ausdruck gebracht werden,
dass der Kollisionsort 76 und die Kollisionsintensitat in
einer Datenbank DB gespeichert werden.

[0038] Genauergesagtstelltdie Figur4 die Moglichkeit
dar, dass die gesamte Sensoreinrichtung 72, da beide
Anteile (Gyroskop und Beschleunigungssensor) geortet
werden kénnen, als Lokalisierungswerkzeug fiir Kollisi-
onen in einem globalen Koordinatensystem verwendet
werden. Je nach Unterflache bzw. Sektor A, B, C und D,
in dem eine Kollision aufritt, wird diese Kollision bei den
Sensoren (Gyroskop und Beschleunigungssensor) an-
ders ausgewertet. Fir das Gyroskop 73 werden die Vor-
zeichen der x- und y-Komponente des Rotationsvektors
im Koordinatensystem 741 betrachtet. Beispielsweise
beider in Figur 4 gezeigten rechteckigen Tischplatte, die
durch eine Traverse 17 wie in Figur 1 gehalten wird, er-
geben sich folgende Vorzeichen fiir die x- und y-Kompo-
nente des Rotationsvektors: Sektor D (-x; - y) Sektor C
(-x; +y), Sektor B (+x, +y) und Sektor A (+x; -y). Bei dem
Beschleunigungssensor wird die Ortung mit dem Vorzei-
chen des projizierten Wertes z‘ auf die x, y-Ebene des
Koordinatensystems (siehe Figur 2) erkannt.

[0039] Die mittels des Gyroskops ermittelten Winkel-
geschwindigkeiten werden fiir diese Art von Auswertung
namlich nicht mehr addiert, sondern einzeln betrachtet
(Vorzeichen) je nach Sektor. Daher ist die Integration der
Sensoreinrichtung in einem bekannten positionierten
System (globales Koordinatensystem 741) (X, Y, Z) (sie-
he auch Figur 2) (z. B. Handschalter oder_StTeuErung)
dabei erforderlich, um die Kollision je nach gemessenen
Werten orten zu kdnnen.

Bezugszeichenliste

10 Tisch

12 Tischplatte 14 Untergestell
16 Tischbein

18 Tischful}

17 Traverse

70 Steuereinrichtung

71 Handschalter

72 Sensoreinrichtung

73 Gyroskop

74 Beschleunigungssensor
75 x-Achse

76 Kollision

77 Anzeigeeinrichtung

731 Koordinatensystem

741 globales Koordinatensystem
A, B, C,D Unterflachen

DB Datenbank

o Neigungswinkel
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Patentanspriiche

1. Elekirisch hoéhenverstellbarer Tisch (10), umfas-
send:

- ein elektrisch hdhenverstellbares Untergestell
(14),

- eine Tischplatte (12), die an oder auf dem Un-
tergestell (14) angeordnet ist,

- eine Antriebseinrichtung zur Héhenverstellung
des Untergestells (14)/der Tischplatte (12), wo-
bei die Antriebseinrichtung an dem Untergestell
(14) bzw. an der Tischplatte (12) festgemacht
ist und mindestens einen Elektromotor, eine
Steuereinrichtung (70) und eine Bedieneinrich-
tung zur Bedienung der Steuereinrichtung (70)
umfasst, und

- eine Sensoreinrichtung (72) zur Erkennung ei-
ner initialen absoluten Neigung der Tischplatte
(12) bei Empfang einer Eingabe eines Verfahr-
befehls Uber die Bedieneinrichtung und einer
nachfolgenden absoluten Neigung sowie einer
nachfolgenden zeitlichen Neigungsanderung
der Tischplatte (12) wahrend des Verfahrens
der Tischplatte (12) nach oben oder unten ent-
sprechend dem Verfahrbefehl, wobei die Sen-
soreinrichtung (72) einen 3-Achsen-Beschleu-
nigungssensor (74) zur Ermittlung der absoluten
Neigung der Tischplatte (12) und ein, vorzugs-
weise damit integrales, 3-Achsen-Gyroskop
(73) zur Ermittlung der zeitlichen Neigungsan-
derung der Tischplatte (12) umfasst, vorzugs-
weise wobei der Beschleunigungssensor (74)
und das Gyroskop (72) in einem Mikroelektro-
nischen-Mechanischen-System (MEMS)-Bau-
teil untergebracht sind,

wobei die Sensoreinrichtung (72) ferner eine Re-
cheneinrichtung, insbesondere einen Mikroprozes-
sor, umfasst, die gestaltet ist, um zur Ermittlung der
initialen absoluten Neigung der Tischplatte (12) je-
des Mal vor Ausflihrung eines eingegebenen Ver-
fahrbefehls eine initiale Erfassung von Beschleuni-
gungskomponenten durch den Beschleunigungs-
sensor (74) in einem von der Einbauorientierung des
Beschleunigungssensors (74) abhangig orientierten
dreidimensionalen kartesischen Koordinatensys-
tem und einen Vergleich der erfassten Beschleuni-
gungskomponenten mit bekannten Beschleuni-
gungskomponenten unter denselben Bedingungen
in einem globalen dreidimensionalen kartesischen
Koordinatensystem (741), wobei dessen z-Achse in
Richtung der Erdbeschleunigung orientiert ist, und
eine etwaige Offset-Korrektur der erfassten Be-
schleunigungskomponenten sowie eine etwaige In-
vertierung der Beschleunigungskomponente in der
z-Richtung sowie eine Umrechnung der erfassten
und gegebenenfalls Offset-korrigierten und/oder ge-
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gebenenfalls invertierten Beschleunigungskompo-
nenten in einen Neigungswinkel oder -vektor zu ver-
anlassen, und um zur entsprechenden Ermittlung ei-
ner absoluten Neigung der Tischplatte (12) durch
eine Erfassung von Beschleunigungskomponenten
durch den Beschleunigungssensor (74) und zur Er-
mittlung einer zeitlichen Neigungsanderung der
Tischplatte (12) oder einer fiir die zeitliche Neigungs-
anderung der Tischplatte (12) reprasentativen Gro-
Re wahrend der nachfolgenden Ausfiihrung des Ver-
fahrbefehls durch eine Erfassung von Winkelge-
schwindigkeitskomponenten durch das Gyroskop
(73), eine etwaige Invertierung der Winkelgeschwin-
digkeitskomponenten und eine Summierung der
Winkelgeschwindigkeitskomponenten und einen
Vergleich der ermittelten Summe der Winkelge-
schwindigkeitskomponenten mit einem vorab fest-
gelegten Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert zu ver-
anlassen.

Tisch (10) nach Anspruch 1, wobei die Steuerein-
richtung (70) gestaltet ist, um fur den Fall, dass die
ermittelte Summe der Winkelgeschwindigkeitskom-
ponenten den Winkelgeschwindigkeitsgrenzwert
Uberschreitet, die Antriebseinrichtung zu stoppen
oder in Gegenrichtung anzusteuern, und/oder wobei
die Steuereinrichtung (70) gestaltet ist, um fir den
Fall, dass die ermittelte absolute Neigung einen vor-
ab festgelegten Neigungsgrenzwert Uberschreitet,
die Antriebseinrichtung zu stoppen oder in Gegen-
richtung anzusteuern.

Tisch (10) nach Anspruch 1 oder 2, wobei die Steu-
ereinrichtung (70) gestaltet ist, um die Antriebsein-
richtung abhangig von der ermittelten Neigung oder
der ermittelten zeitlichen Neigungsanderung der
Tischplatte (12) bzw. der ermittelten, fir die zeitliche
Neigungsanderung der Tischplatte reprasentativen
GroRe anzusteuern.

Tisch (10) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei
die Sensoreinrichtung (72) an der Tischplatte, vor-
zugsweise durch Kleben, vorzugsweise l6sbar, be-
festigt ist.

Tisch (10) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei
die Sensoreinrichtung (72) in der Bedieneinrichtung,
vorzugsweise losbar, befestigt ist.

Tisch (10) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, wobei
die Sensoreinrichtung (72) in der Steuereinrichtung
(70) integriert ist.

Tisch (10) nach einem der vorangehenden Ansprii-
che, wobei die Bedieneinrichtung eine Handschal-

tereinrichtung aufweist.

Tisch (10) nach einem der vorangehenden Ansprii-
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10.

1.

che, wobei er eine Anzeigeeinrichtung (77), die zum
Anzeigen des Ortes und/oder der GroR3e einer ermit-
telten Neigungsanderung der Tischplatte (12) ge-
staltet ist, aufweist.

Tisch (10) nach Anspruch 8, wobei er eine Daten-
bank, die zum Speichern des Ortes und/oder der
GroRe einer ermittelten Neigungsanderung der
Tischplatte (12) gestaltet ist, aufweist.

Tisch (10) nach Anspruch 8 oder 9, wobei sich die
Anzeigeeinrichtung (77) in der Nahe oder innerhalb
der Bedieneinrichtung befindet, insbesondere ein in-
tegraler Bestandteil derselben ist.

Verfahren zum Steuern eines elektrisch hohenver-
stellbaren Tisches (10) nach einem der vorangehen-
den Anspriiche, umfassend:

- Empfangen, an der Bedieneinrichtung, einer
Eingabe eines Verfahrbefehls durch einen Be-
nutzer,

- als Reaktion auf den Verfahrbefehl Ermittlung
einerinitialen absoluten Neigung der Tischplatte
(12), durch die Recheneinrichtung, durch eine
initiale Erfassung von Beschleunigungskompo-
nenten Uber den Beschleunigungssensor (74)
in einem von der Einbauorientierung des Be-
schleunigungssensors (74) abhangig orientier-
ten dreidimensionalen kartesischen Koordina-
tensystem und einen Vergleich der erfassten
Beschleunigungskomponenten mit bekannten
Beschleunigungskomponenten unter densel-
ben Bedingungen in einem globalen dreidimen-
sionalen  kartesischen  Koordinatensystem
(741), wobei dessen z-Achse in Richtung der
Erdbeschleunigung orientiertist, und eine etwa-
ige Offset-Korrektur der erfassten Beschleuni-
gungskomponenten sowie eine etwaige Inver-
tierung der Beschleunigungskomponente in der
z-Richtung sowie eine Umrechnung der erfass-
ten und gegebenenfalls Offset-korrigierten
und/oder invertierten Beschleunigungskompo-
nenten in einen Neigungswinkel oder -vektor
und

- nachfolgend Verfahren der Tischplatte (12)
nach oben oder unten entsprechend dem Ver-
fahrbefehl Gber die Antriebseinrichtung und

- Ermittlung einer absoluten Neigung der Tisch-
platte (12) durch eine Erfassung von Beschleu-
nigungskomponenten durch den Beschleuni-
gungssensor (74) und Ermittlung einer zeitli-
chen Neigungsanderung der Tischplatte (12)
oder einer fir die zeitliche Neigungsanderung
der Tischplatte (12) reprasentativen GrofRle,
durch die Recheneinrichtung, wahrend des Ver-
fahrens der Tischplatte (12), wobei die Ermitt-
lung der =zeitlichen Neigungsanderung der
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Tischplatte (12) durch eine Erfassung von Win-
kelgeschwindigkeitskomponenten tiber das Gy-
roskop (73), eine etwaige Invertierung der Win-
kelgeschwindigkeitskomponenten und eine
Summierung der Winkelgeschwindigkeitskom-
ponenten und Vergleich der ermittelten Summe
der Winkelgeschwindigkeitskomponentenmit
einem vorab festgelegten Winkelgeschwindig-
keitsgrenzwert erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 11, ferner umfassend, fiir
den Fall, dass die ermittelte Summe der Winkelge-
schwindigkeitskomponenten den Winkelgeschwin-
digkeitsgrenzwert Uberschreitet, Stoppen der An-
triebseinrichtung oder Ansteuern der Antriebsein-
richtung in Gegenrichtung und/oder umfassend, fir
den Fall, dass die ermittelte absolute Neigung einen
vorab festgelegten Neigungsgrenzwert tGiberschrei-
tet, Stoppen der Antriebseinrichtung oder Ansteuern
der Antriebseinrichtung in Gegenrichtung.

Verfahren nach Anspruch 11 oder 12, umfassend
Ansteuern, durch die Steuereinrichtung (70), der An-
triebseinrichtung abhangig von der ermittelten Nei-
gung oder ermittelten zeitlichen Neigungsanderung
der Tischplatte (12) bzw. ermittelten, fir die zeitliche
Neigungsanderung der Tischplatte (12) reprasenta-
tiven GroRe.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 13, um-
fassend Anzeigen, durch die Anzeigeeinrichtung,
des Ortes und/oder der GrolRe einer ermittelten Nei-
gungsanderung der Tischplatte (12).

Verfahren nach Anspruch 14, umfassend Speichern,
durch die Datenbank, des Ortes und/oder der Grofte
einer ermittelten Neigungsanderung der Tischplatte
(12).

Claims

1.

Electrically height-adjustable table (10), comprising:

- an electrically height-adjustable subframe (14),
- a tabletop (12), which is arranged on or on top
of the subframe (14),

- a drive device for adjusting the height of the
subframe (14)/the tabletop (12), wherein the
drive device is fixed to the subframe (14) and to
the tabletop (12) and comprises at least one
electric motor, a control device (70) and an op-
erating device for operating the control device
(70), and

- a sensor device (72) for detecting an initial ab-
solute inclination of the tabletop (12) upon re-
ceiving an input of a movement command via
the operating device and a subsequent absolute
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inclination and a subsequent change in inclina-
tion of the tabletop (12) over time during the
movement of the tabletop (12) upwards or down-
wards in accordance with the movement com-
mand, wherein the sensor device (72) compris-
es a 3-axis acceleration sensor (74) for deter-
mining the absolute inclination of the tabletop
(12) and a 3-axis gyroscope (73), preferably in-
tegral therewith, for determining the change in
inclination of the tabletop (12) over time, prefer-
ably wherein the acceleration sensor (74) and
the gyroscope (72) are accommodated in a mi-
croelectronic-mechanical-system (MEMS)
component,

wherein the sensor device (72) further comprises a
computing device, in particular a microprocessor,
which, for the determination of the initial absolute
inclination of the tabletop (12) each time before ex-
ecuting an input movement command, is configured
toarrange for aninitial detection of acceleration com-
ponents by the acceleration sensor (74) in a three-
dimensional Cartesian coordinate system oriented
on the basis of the installation orientation of the ac-
celeration sensor (74) and a comparison of the de-
tected acceleration components with known accel-
eration components under the same conditions in a
global three-dimensional Cartesian coordinate sys-
tem (741), wherein the z-axis thereof is oriented in
the direction of gravity, and to arrange for any offset
correction of the detected acceleration components
and any inversion of the acceleration components in
the z direction and a conversion of the detected and
possibly offset-corrected and/or possibly inverted
acceleration components into an angle or vector of
inclination and, for the corresponding determination
of an absolute inclination of the tabletop (12) by
means of a detection of acceleration components by
the acceleration sensor (74), and for the determina-
tion of a change in inclination of the tabletop (12)
over time or of a variable representative of the
change in inclination of the tabletop (12) over time
during the subsequent execution of the movement
command by means of a detection of angular velocity
components by the gyroscope (73), to arrange for
any inversion of the angular velocity components
and a summation of the angular velocity components
and a comparison of the determined sum of the an-
gular velocity components with a previously defined
angular velocity limiting value.

Table (10) accordingto Claim 1, wherein, for the case
in which the determined sum of the angular velocity
components exceeds the angular velocity limiting
value, the control device (70) is configured to stop
the drive device or to control it in the opposite direc-
tion, and/or wherein, for the case in which the deter-
mined absolute inclination exceeds a previously de-
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fined inclination limiting value, the control device (70)
is configured to stop the drive device or to control it
in the opposite direction.

Table (10) according to Claim 1 or 2, wherein the
control device (70) is configured to control the drive
device as a function of the determined inclination or
the determined change in inclination of the tabletop
(12) over time or the determined variable represent-
ative of the change in inclination of the tabletop over
time.

Table (10) according to one of Claims 1 to 3, wherein
the sensor device (72) is fastened to the tabletop,
preferably detachably, preferably by adhesive bond-

ing.

Table (10) according to one of Claims 1to 3, wherein
the sensor device (72) is fastened in the operating
device, preferably detachably.

Table (10) according to one of Claims 1to 3, wherein
the sensor device (72) is integrated in the control
device (70).

Table (10) according to one of the preceding claims,
wherein the operating device has a manual switching
device.

Table (10) according to one of the preceding claims,
wherein it has a display device (77), which is config-
ured to display the location and/or the magnitude of
a determined change in inclination of the tabletop
(12).

Table (10) according to Claim 8, wherein it has a
database, which is configured to store the location
and/or the magnitude of a determined change in in-
clination of the tabletop (12).

Table (10) according to Claim 8 or 9, wherein the
display device (77) is located in the vicinity of or in-
side the operating device, in particular is an integral
constituent part of the latter.

Method for controlling an electrically height-adjust-
able table (10) according to one of the preceding
claims, comprising:

- receiving an input of a movement command
by a user on the operating device,

- as a reaction to the movement command, de-
termining an initial absolute inclination of the tab-
letop (12) by means of the computing device, by
means of an initial detection of acceleration
components via the acceleration sensor (74) in
a three-dimensional Cartesian coordinate sys-
tem oriented on the basis of the installation ori-
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entation of the acceleration sensor (74) and a
comparison of the detected acceleration com-
ponents with known acceleration components
under the same conditions in a global three-di-
mensional Cartesian coordinate system (741),
wherein the z-axis thereof is oriented in the di-
rection of gravity, and any offset correction of
the detected acceleration components and any
inversion of the acceleration component in the
z direction and a conversion of the detected and
possibly offset-corrected and/or inverted accel-
eration components into an angle or vector of
inclination, and

- subsequently moving the tabletop (12) up-
wards or downwards in accordance with the
movement command via the drive device, and
- determining an absolute inclination of the tab-
letop (12) by means of a detection of accelera-
tion components by the acceleration sensor (74)
and determining a change in inclination of the
tabletop (12) over time or a variable represent-
ative of the change in inclination of the tabletop
(12) over time by the computing device during
the movement of the tabletop (12), wherein the
determination of the change in inclination of the
tabletop (12) over time is carried out by means
of detecting angular velocity components via the
gyroscope (73), possibly inverting the angular
velocity components and summing the angular
velocity components and comparing the deter-
mined sum of the angular velocity components
with a previously defined angular velocity limit-
ing value.

Method according to Claim 11, for the case in which
the determined sum of the angular velocity compo-
nents exceeds the angular velocity limiting value, fur-
ther comprising stopping the drive device or control-
ling the drive device in the opposite direction and/or,
for the case in which the determined absolute incli-
nation exceeds a previously defined inclination lim-
iting value, comprising stopping the drive device or
controlling the drive device in the opposite direction.

Method according to Claim 11 or 12, comprising con-
trolling the drive device by means of the control de-
vice (70) as a function of the determined inclination
or determined change in inclination of the tabletop
(12) over time or the determined variable represent-
ative of the change in inclination of the tabletop (12)
over time.

Method according to one of Claims 11 to 13, com-
prising displays of the location and/or the magnitude
of a determined change in inclination of the tabletop
(12) by means of the display device.

Method according to Claim 14, comprising storing
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the location and/or the magnitude of a determined
change in inclination of the tabletop (12) via the da-
tabase.

Revendications

Table (10) réglable électriquement en hauteur, ladite
table comprenant :

- une base (14) réglable électriquement en hau-
teur,

- un plateau (12) qui est disposé contre ou sur
la base (14),

- un dispositif d’entrailnement destiné a régler la
hauteur de la base (14)/du plateau (12), le dis-
positif d’entrainement étant fixé a la base (14)
ou au plateau (12) et comprenant au moins un
moteur électrique, un dispositif de commande
(70) et un dispositif de mise en ceuvre destiné
a mettre en ceuvre le dispositif de commande
(70), et

- un dispositif de détection (72) destiné a détec-
ter une inclinaison absolue initiale du plateau
(12) a la réception d’'une entrée d’instruction de
réglage par le biais du dispositif de mise en ceu-
vre et une inclinaison absolue ultérieure et une
variation dans le temps de l'inclinaison ultérieu-
re du plateau (12) pendant le réglage du plateau
(12) versle haut ou vers le bas selon l'instruction
de réglage, le dispositif de détection (72) com-
prenant un capteur d’accélération a 3 axes (74)
destiné a déterminer l'inclinaison absolue du
plateau (12) et un Gyroscope a 3 axes (73), de
préférence intégré audit capteur d’accélération,
destiné a déterminer la variation dans le temps
de l'inclinaison du plateau (12), de préférence
le capteur d’accélération (74) et le gyroscope
(72) étantlogés dans un composant de systéme
mécanique microélectronique (MEMS),

le dispositif de détection (72) comprenant en outre
un dispositif de calcul, en particulier un microproces-
seur, qui est congu, afin de déterminer l'inclinaison
initiale absolue du plateau (12) a chaque fois avant
d’exécuter une instruction de réglage entrée, pour
ordonner une détection initiale de composantes
d’accélération par le biais du capteur d’accélération
(74) dans un systeme de coordonnées cartésiennes
tridimensionnel orienté en fonction de I'orientation
de montage du capteur d’accélération (74) et une
comparaison des composantes d’accélération dé-
tectées a des composantes d’accélération connues
dans les mémes conditions dans un systeme de
coordonnées cartésiennes tridimensionnel global
(741), 'axe z de celui-ci étant orienté suivant la di-
rection de I'accélération terrestre, et une correction
de décalage éventuelle des composantes d’accélé-
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ration détectées ainsi qu’une inversion éventuelle
des composantes d’accélération dans la direction z
et une conversion des composantes d’accélération
détectées et éventuellement corrigées en termes de
décalage et/ou éventuellement inversées en un an-
gle ou un vecteur d’inclinaison, et pour ordonner,
afin de déterminer en conséquence une inclinaison
absolue du plateau (12) par détection des compo-
santes d’accélération par le biais du capteur d’accé-
lération (74) et déterminer une variation dans le
temps de l'inclinaison du plateau (12) ou une gran-
deur représentative de la variation dans le temps de
I'inclinaison du plateau (12) lors de I'exécution ulté-
rieure de linstruction de réglage par détection de
composantes de vitesse angulaire par le biais du
gyroscope (73), une inversion éventuelle des com-
posantes de vitesse angulaire et une sommation des
composantes de vitesse angulaire et une comparai-
son de la somme déterminée des composantes de
vitesse angulaire a une valeur limite de vitesse an-
gulaire prédéterminée.

Table (10) selon la revendication 1, le dispositif de
commande (70) étant congu pour arréter le dispositif
d’entrainement ou le commander dans le sens op-
posé dans le cas ou la somme déterminée des com-
posantes de vitesse angulaire dépasse la valeur li-
mite de vitesse angulaire, et/ou le dispositif de com-
mande (70) étant congu pour arréter le dispositif
d’entrainement ou le commander dans le sens op-
posé dans le cas oul'inclinaison absolue déterminée
dépasse une valeur limite d’inclinaison prédétermi-
née.

Table (10) selon la revendication 1 ou 2, le dispositif
de commande (70) étant congu pour commander le
dispositif d’entrainement en fonction de I'inclinaison
déterminée ou de la variation dans le temps déter-
minée de l'inclinaison du plateau (12) ou de la gran-
deur déterminée représentative de la variation dans
le temps de l'inclinaison du plateau.

Table (10) selon l'une des revendications 1 a 3, le
dispositif de détection (72) étant fixé au plateau, de
préférence par collage, de préférence de maniéere
amovible.

Table (10) selon l'une des revendications 1 a 3, le
dispositif de détection (72) étant fixé dans le dispo-
sitif de mise en oeuvre, de préférence de maniére
amovible.

Table (10) selon l'une des revendications 1 a 3, le
dispositif de détection (72) étant intégré dans le dis-
positif de commande (70).

Table (10) selon I'une des revendications précéden-
tes, le dispositif de mise en ceuvre comportant un
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dispositif de commutation manuelle.

Table (10) selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisée en ce qu’elle comporte un dispo-
sitif d’affichage (77) qui est congu pour afficher I'em-
placement et/ou I'amplitude d’une variation détermi-
né de l'inclinaison du plateau (12).

Table (10) selon la revendication 8, caractérisée en
ce qu’elle comporte une base de données qui est
congue pour mémoriser 'emplacement et/ou I'am-
plitude d’une variation déterminée de l'inclinaison du
plateau (12) .

Tableau (10) selon la revendication 8 ou 9, le dispo-
sitif d’affichage (77) étant situé a proximité ou a l'in-
térieur du dispositif de mise en oeuvre, notamment
fait partie intégrante de celui-ci.

Procédé de commande d’une table (10) réglable
électriquement en hauteur selon I'une des revendi-
cations précédentes, ledit procédé comprenant les
étapes suivantes :

- recevoir, au niveau du dispositif de mise en
oeuvre, une entrée d'une instruction de réglage
effectuée par un utilisateur,

- en réaction a l'instruction de réglage, détermi-
ner une inclinaison absolue initiale du plateau
(12) par le biais du dispositif de calcul, par une
détection initiale de composantes d’accéléra-
tion par le biais du capteur d’accélération (74)
dans un systéme de coordonnées cartésiennes
tridimensionnel orienté en fonction de I'orienta-
tion de montage du capteur d’accélération (74)
etcomparer les composantes d’accélération dé-
tectées a des composantes d’accélération con-
nues dans les mémes conditions dans un sys-
teme de coordonnées cartésiennes tridimen-
sionnel global (741), 'axe z de celui-ci étant
orienté suivant la direction de I'accélération ter-
restre, et corriger éventuellement un décalage
des composantes d’accélération détectées et
inverser éventuellement la composante d’accé-
lération dans la direction z et convertir des com-
posantes d’accélération détectées et éventuel-
lement corrigées en termes de décalage et/ou
inversées en unangle ou vecteur d’inclinaison et
- effectuer un réglage ultérieur du plateau (12)
vers le haut ou vers le bas conformément a l'ins-
truction de réglage par le biais du dispositif d’en-
trainement et

- déterminer une inclinaison absolue du plateau
(12) par détection de composantes d’accéléra-
tion par le biais du capteur d’accélération (74)
et déterminer une variation dans le temps de
l'inclinaison du plateau (12) temps ou une gran-
deurreprésentative de la variation dans le temps
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de 'inclinaison du plateau (12), par le biais du
dispositif de calcul, pendant le réglage du pla-
teau (12), la détermination de la variation dans
le temps de l'inclinaison du plateau (12) par dé-
tection de composantes de vitesse angulaire par
le biais du gyroscope (73), une inversion éven-
tuelle des composantes de vitesse angulaire et
une sommation des composantes de vitesse an-
gulaire et une comparaison de la somme des
composantes de vitesse angulaire déterminées
a une limite de vitesse angulaire prédéterminée
étant effectuée.

Procédé selon la revendication 11, comprenant en
outre, dans le cas ou la somme déterminée des com-
posantes de vitesse angulaire dépasse la valeur li-
mite de vitesse angulaire, I'arrét du dispositif d’en-
tratnement ou la commande du dispositif d’entraine-
ment dans le sens opposé et/ou comprenant, dans
le cas ou 'inclinaison absolue déterminée dépasse
une valeur limite d’inclinaison prédéterminée, I'arrét
du dispositif d’entrainement ou la commande du dis-
positif d’entrainement dans le sens opposé.

Procédé selon la revendication 11 ou 12, compre-
nant la commande, par le biais du dispositif de com-
mande (70), du dispositif d’entrainement en fonction
de linclinaison déterminée ou de la variation dans
le temps déterminée de l'inclinaison du plateau (12)
ou de la grandeur déterminée représentative de la
variation dans le temps de l'inclinaison du plateau
(12).

Procédé selon l'une des revendications 11 a 13,
comprenant|'affichage, par le biais du dispositif d’af-
fichage, de I'emplacement et/ou de la grandeur
d’une variation déterminée de l'inclinaison du pla-
teau (12) .

Procédé selon la revendication 14, comprenant la
mémorisation, par le biais de la base de données,
de 'emplacement et/ou de la grandeur d’une varia-
tion déterminée de l'inclinaison du plateau (12).
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