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Beschreibung

Selbstnivellierendes Mobelstiick und Betriebsverfahren

Die Erfindung beschreibt ein selbstnivellierendes M&belstiick
mit drei oder mehr Beinen, z.B. einen Tisch oder Stuhl, das
mithilfe einzeln motorisch verlé&nger- und verklrzbarer Beine
auch auf unebenem und schragem Boden wackelfrei steht und
durch Neigungssensoren und eine Steuerung zusatzlich die
Mobelnutzfldche in eine horizontale oder definiert schrage
Lage bringt. Ferner betrifft die Erfindung ein

Betriebsverfahren flir ein selbstnivellierendes Mdbelstick.

Bei gepflasterten Terrassen oder Zimmerbdden, auf Rasen oder
auf schragen Bilirgersteigen ist der Boden haufig uneben oder
zwar eben, aber nicht waagerecht. Oder aber der Boden
verandert seine Neigung, so wie bei Schiffen. In allen
genannten Fallen kann ein darauf gestelltes Mobelstiick
wackeln und/oder seine Nutzflache wie zum Beispiel eine
Tischplatte ist nicht waagerecht. Dadurch kd&nnen
unabsichtlich Flissigkeiten in Glasern oder Suppentellern
Uberschwappen oder Glaser oder Flaschen umkippen, oder man
sitzt im Fall von Stithlen auf schragem Boden unangenehm

schief.

In diesen Fallen versucht man in der Regel, mit unter die
FiiBe geschobenen Rierdeckeln oder mit anderen Unterlagen das
Wackeln und Schragstehen zu beheben. Zum Beseitigen des
Wackelns reicht eine unter einen Full geschobene Unterlage
aus, da hierdurch ein stets wackelfreies dreibeiniges
Mobelstick gquasi um ein viertes in der La&nge passendes Bein

erganzt wird.

Um allerdings zusatzlich beispielsweise eine waagerechte
Tischplatte zu erhalten, bendtigt man bis zu drei unter
Unmstanden verschieden dicke Unterlagen, die unter bis zu drei

FliBe untergeschoben werden missen.



WO 2018/171821 PCT/DE2017/100217

Diese Prozedur ist aufwandig, die verfigbaren Unterlagen
haben haufig nicht die richtige Dicke, sie verschleiBen oder
weichen bei Regen auf und sie stdren die Optik. Wegen des
haufigen Hin- und Herschiebens unterbleibt die Prozedur bei
Stithlen sogar meistens ganz, weil sie zu lastig ist. Das
gleiche gilt fiir manuell l&ngenverstellbare Beine. Noch
schwieriger sind wackelfreies Stehen und eine Nivellierung

bei Mobelstlicken mit mehr als vier Beinen zu erreichen.

Es sind viele Verfahren bekannt (IPC A47B z.RB. 91 und
andere), um beispielsweise Tische wackelfrei zu gestalten.

In Patent EP 1 696 765 Bl enthdlt ein Tisch ein starres und
ein bewegliches Beinpaar, das sich durch manuelle Hin- und
Herbewegung des Tischs an den Boden anpassen soll. Allerdings
wird dadurch die Tischplatte als Nutzfldche nicht automatisch

in eine waagerechte Position gebracht.

Im Gebrauchsmuster DE 20 2014 005 589 Ul enthalt jeder
TischfuB einen Hydraulikzylinder, der mit den
Hydraulikzylindern der anderen TischfiliBe iber Schléauche
hydraulisch verbunden ist. Zwar wird dadurch eine wackelfreie
Aufstellung des Tischs ermdglicht, aber auch hier wird die
Tischplatte als Nutzfldche nicht automatisch in eine

waagerechte Position gebracht.

Auch in Patent AT 0186714 Bl muss zur Nivellierung ein
Mehrwegeventil manuell in drei verschiedene Positionen
gebracht werden und der Tisch zweimal manuell verstellt und
dabei die Tischplatte per Augenmal oder Hilfsmitteln in die

Waagerechte gebracht werden.

Auch bei weiteren bekannten Vorrichtungen ist keine
automatische Nivellierung der Nutzfladche bei unebenen oder

schrdgen Bdden angegeben.

Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde,
bei Mobelstiicken auf unebenen oder schrdgen Bdoden sowohl das

Problem des Wackelns als auch des Nivellierens der
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Mobelnutzfldche (z.B. Tischplatte oder Sitzflache)

automatisch ohne manuelle Handlungen zu l&sen.

Die Aufgabe wird im Wesentlichen dadurch geldst, dass alle
Beine des Mobelstilicks bis auf hochstens ein Bein motorisch
langenverstellbar sind und das Mébelstiick eine Vorrichtung
enthalt, die erkennt, ob der FuBl jedes Beins eine
Mindestkraft auf den Boden ausiibt. Wenn nicht, wird das
entsprechende Bein motorisch verlangert oder die lbrigen
Beine verkiirzt. Das Mobelstiick enthalt auRerdem
Neigungssensoren, die eine Abweichung der Nutzfldche von der
Waagerechten erkennen und an eine Steuerung signalisieren.
Die Steuerung verandert dann jedes langenverstellbare Bein so
in der Lange, dass alle Beine mit einer Mindestkraft auf den
Boden drilicken und gleichzeitig die Nutzflache des Mobelstiicks

waagerecht oder vorgebbar schriag steht.

Ausflihrungsbeispiele der Erfindung werden anhand folgender

Figuren erlautert:

Fig. 1: Elemente eines selbstnivellierenden Tischs

Fig. 2: Mehrteiliges Bein mit Schalter als Kraftsensor

In Fig. 1 und in der folgenden Beschreibung ist als Beispiel
fiir ein selbstnivellierendes Mobelstiick 1 ein

Tisch dargestellt. Mit der Tischplatte als Nutzflache 2 sind
vier Beine 3a bis 3d verbunden, die Jjeweils aus einem
feststehenden oberen Teil und einem verschiebbaren unteren
Teil bestehen. In diesem Ausfithrungsbeispiel kann der untere
Teil nach Fig. 2 Uber eine Spindel 9 von einem Motor 8
innerhalb des oberen Teils auf und ab bewegt werden und
verandert dadurch die Lange des Beins 3 mit seinem FuR 4. Die
Motoren 8 werden von einer Steuerung 6 angesteuert, die
zweckmaRigerweise in oder unterhalb der Tischplatte
angeordnet ist und durch eine autonome Energieversorgung 7
erganzt ist, um den Tisch auch an netzfernen Standorten

betreiben zu kdénnen.
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Um festzustellen, ob die Tischplatte waagerecht liegt,
enthdalt der Tisch auBerdem mindestens zwel Neigungssensoren
5a und bbb, die nicht parallel zueinander angeordnet sind und
nach dem Stand der Technik in einem gemeinsamen Geh&duse oder

Chip untergebracht sind.

Die Aufgabe, den Tisch wackelfrei und waagerecht auch auf
unebenem oder schragem Boden aufzustellen, kann in zwei
Teilaufgaben unterteilt werden, die ineinander greifen,

namlich das Entwackeln und das Nivellieren.

Entwackeln

Wird ein Tisch oder anderes Mobelstiick auf den Boden
gestellt, so berithren die FiRe der Beine in der Regel nur
dann alle den Boden, wenn alle Beine genau gleich lang sind
und der Boden eben ist. Wadhrend die erste Bedingung meistens
gegeben ist, ist der Boden beispielsweise auf Rasen oder auf

gepflasterten Flachen innen und auBen nicht eben.

In diesem Fall steht der leere Tisch nach dem Aufstellen
zunachst auf zwei diagonalen FiRen, z.B. 4a und 4d in Fig. 1.
Ein dritter FuB, zum Beispiel 4c¢, wird den Boden mehr oder
weniger stark berithren, wenn der Schwerpunkt des Tischs nicht
genau auf der Achse zwischen den FiiRen 4a und 4d liegt. Der
vierte FuB, in diesem Beispiel FuBl 4b, hat dann einen Abstand
zum Boden. Wenn die Tischplatte hin und her bewegt wird,
wackelt der Tisch, und die FiBe 4b und 4c berihren

abwechselnd den Boden.

Um das Wackeln zu verhindern, muss zuerst festgestellt
werden, ob alle vier FiiBe den Boden beriihren. Dabeili reicht es
nicht aus, den Abstand zum Boden festzustellen. Da in der
Praxis der Boden besonders drauBen in der Regel etwas
nachgiebig ist, wiirde selbst bei Null Abstand eines Fules zum
Boden bei anschlieRender Belastung des Tischs der Boden unter
dem FuB etwas eingedrickt. AnschlieBend wiirde der Tisch

wieder wackeln. Daher bendtigt der Tisch vorteilhafterweise
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eine Vorrichtung, mit der festgestellt werden kann, ob jeder
FuB mit einer bestimmten Mindestkraft auf den Boden drickt.
Die Mindestkraft wird zweckmaligerweise moglichst hoch
festgelegt, muss aber unter der Gewichtskraft des leeren
Tisches {iber einem FuB liegen, damit der Tisch Uber dem Ful
nicht angehoben wird. Wenn alle vier Fliile mit dieser
Mindestkraft und weniger als der Gewichtskraft des leeren
Tisches Uber einem FuB auf den Boden driicken, wird weder der
Tisch liber einem FuR angehoben noch wackelt der Tisch. Da
auBerdem die Bodenkompression durch den FuB in der Regel bei
zunehmender Kraft nur noch wenig steigt, kann man davon
ausgehen, dass der weitaus groBte Teil des Nachgebens des
Bodens durch die aufgewendete Mindestkraft bereits erfolgt
ist und ein weiteres Nachgeben durch Lasten auf dem Tisch den

Tisch nicht mehr zum Wackeln bringen.

Kraftsensor

In einer méglichen Ausfihrungsform (Fig. 2) besteht die
Vorrichtung zur Erfassung der beschriebenen Mindestkraft in
einem Schalter als Kraftsensor 15, an jedem FuR 4 des Tischs.
Dieser besteht im einfachsten Fall aus einem

Schaltergehduse 10 am Ende des Beins 3 und einem
Schalterknopf 12, dessen unteres Ende gleichzeitig den Ful 4
des Beins 3 bildet. Wird das zuvor in der Luft schwebende
Bein 3 verladngert oder die librigen Beine verkiirzt, so berihrt
das untere Ende des Schalterknopfs 12 irgendwann den Boden.
Der Schalterknopf 12 und eine Kontaktfldche auf seiner oberen
Fl&dche dricken nun gegen die Feder 11, bis die beiden
Schaltkontakte 13 dberbriickt werden und dadurch ein Signal
ber die elektrischen Verbindungen 14 an die Steuerung 6
entsteht, die ihrerseits den entsprechenden Motor 8 {iiber die
elektrischen Verbindungen 14 abstellen kann. Die zu
berwindende Federkraft bis zum SchlieBen der Schaltkontakte

muss dabei der beschriebenen Mindestkraft entsprechen.

In einer anderen vorteilhaften Ausfithrung ist der Kraftsensor

15 ohne Schaltpunkt realisiert. Dadurch kann der Schwellwert,
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ab dem die Mindestkraft als erreicht gilt, per Software in

der Steuerung vorgegeben werden.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfithrung ist der
Kraftsensor 15 beispielsweise zwischen Nutzflache 2 und
Bein 3 und oder zwischen oberem und unterem Teil des Beins 3

angeordnet, um ihn besser vor N&sse und StoBen zu schiltzen.

Strommessung

In einer weiteren Ausfihrungsform, bei der der Antrieb der
Beine 3 Uber Elektromotoren 8 erfolgt, werden
vorteilhafterweise keine Kraftsensoren bendtigt. Zum
Entwackeln wird jedes Bein 3 probeweise verlangert und dabei
in der Steuerung 6 der aufgenommene Strom des zugehdrigen
Motors 8 gemessen. Solange der FuBl 4 des Beins 3 den Boden
noch nicht berthrt, ist dieser Strom klein. Bei
Bodenberiihrung steigt er an, da der Motor 8 nun beginnt,
gegen die Gewichtskraft des Tischs tber dem Fubl 4 zu
arbeiten. Erreicht der Motorstrom einen Wert A, der zuvor vom
Hersteller beil Erreichen der Mindestkraft bestimmt wurde, so
stoppt die Steuerung 6 den Motor 8, da er sonst spater

beginnen wirde, den Tisch iiber dem FuB 4 anzuheben.

Steht ein FuB 4 beim probeweisen Verladngern eines Beins 3
bereits fest auf dem Boden, so Uberschreitet der Motorstrom
beim Verladngern einen zweiten zuvor vom Hersteller bestimmten
Wert B, der der Kraft entspricht, die zum Anheben des Tischs
Uber dem FuB notwendig ist. In diesem Fall wird das Bein 3 um
dasjenige MaB wieder verkiirzt, um das es probeweise iUber die
Mindestkraft hinausgehend verla&ngert wurde. Dieses MaR wird
beispielsweise iber die Laufzeit des Motors beim probeweisen

Verlangern bestimmt.

Neigungsmessung

Bei einer weiteren vorteilhaften Ausfihrung ohne

Kraftsensoren wird ebenfalls jedes Bein 3 probeweise
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verlangert, um festzustellen, ob die Mindestkraft seines
FuBes 4 auf den Boden erreicht ist. Dabei wird aber nicht der
Motorstrom gemessen, sondern die Neigung des Tischs. Sie
andert sich solange nicht, wie der FuBl 4 des probeweise
verlangerten Beins 3 noch in der Luft schwebt und den Roden
nicht berithrt hat, und auch nicht, solange der Tisch nach
Bodenberiihrung des FuBes 4 und weiterer Verlangerung des
Beins 3 noch nicht angehoben wurde. Erst wenn der Tisch tber
dem FuB 4 angehoben wird, &dndert sich plétzlich die Neigung
des Tisches. Dies ist das Signal an die Steuerung 6, dass
sowohl die Mindestkraft als auch die Kraft erreicht wurde,
die flir das Anheben des Tischs liber dem FuBl 4 notig ist, und
die Steuerung 6 verkiirzt das Bein wieder um das gleiche MagR,
wie sie es iUber den Beginn der Neigungsadnderung hinaus

verlangert hat.

Strommessung und Neigungsmessung konnen auch vorteilhaft zum
Erreichen einer hoheren Zuverladssigkeit auf verschiedenen

Bbden kombiniert werden.

Die genannten Vorrichtungen funktionieren auch bei mehr als
vier Tischbeinen, so dass auch groBe Tafeln oder

Konferenztische damit entwackelt werden konnen.

Nivellieren

Ein einfaches Betriebsverfahren fiir einen Tisch oder andere
Mobelsticke zum kombinierten Entwackeln und Nivellieren

besteht zum Beispiel aus folgenden Schritten (Fig. 1):

1. Vor der Aufstellung des Tisches wurden alle Beine 3 in
eine definierte Ausgangslage gebracht, sie wurden
beispielsweise bis zum Anschlag verklrzt.

2. Der Tisch wird am vorgesehenen Aufstellungsort auf einen
Boden gestellt.

3. Die Steuerung 6 Uberprift, beispielsweise mittels

Kraftsensoren, ob mindestens zwei diagonal gegenilberliegende
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der FiBe 4 mit der vorgegebenen Mindestkraft auf den Boden
dricken.

4, Ist dies der Fall, werden die anderen beiden Beine 3 so
lange verlangert, bis deren FiRe ebenfalls die Mindestkraft
auf den Boden erreichen. Der Tisch kann dann nicht mehr
wackeln, aber immer noch schrag stehen.

5. Nun wird mit Hilfe desjenigen Neigungssensors b5b, der
beispielsweise in Langsrichtung des Tischs angeordnet ist,
gepriift, ob die Tischplatte links oder rechts zu tief
gegenliber der Waagerechten oder einer gewilnschten Neigung
liegt.

6. Die Beine unter der zu tiefen Querseite werden beide
gleichzeitig solange und um denselben Betrag verlangert, bis
der Tisch auch in Langsrichtung waagerecht steht.

7. Da die Verlangerung der beiden Beine in der Praxis nicht
notwendigerweise vollstandig synchron verlauft, wird wahrend
oder nach Schritt 6 das Erreichen der Mindestkraft aller
Beine Uberprift und bei Bedarf durch Verstellen der
Beinldngen korrigiert.

8. Nun wird mit Hilfe des anderen Neigungssensors ba gepruft,
ob die Tischplatte 2 vorne oder hinten zu tief liegt.

9. Die Beine unter der zu tiefen Langsseite werden beide
gleichzeitig solange und um denselben Betrag verlangert, bis
der Tisch in Querrichtung waagerecht steht.

10. Wieder wird wahrend oder nach Schritt 9 das Erreichen der
Mindestkraft iiberprift und bei Bedarf korrigiert.

11. Die Schritte 3 bis 10 werden solange wiederholt, bis sich
keine Anderung der Neigung mehr ergibt.

12. Die Steuerung wird in einen Stand-by-Modus versetzt, der
nur bei Verdnderung der Tischplattenneigung verlassen zu
werden braucht.

13. Damit die Beine bei jedem neuen Aufstellen des Tischs
nicht immer nur verlangert werden, bis sie irgendwann am
Anschlag sind, und weiterhin damit der Tisch nach Gebrauch
auf einer ebenen Flache abgestellt werden kann, werden sie
nach jedem Gebrauch zweckmadRigerweise wieder bis zum Anschlag
verkiirzt. Dies erfolgt zum Beispiel, wenn der Tisch von

Personen zum Transport komplett angehoben wird. In diesem
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Fall verdndert sich die Neigung beim Anheben und beil keinem
Bein wird mehr die Mindestkraft erreicht. Werden diese
Bedingungen erkannt, so werden alle Beine wieder in die unter

Schritt 1 genannte Ausgangslange bewegt.

FEine vorteilhafte Beschleunigung des Nivelliervorgangs kann
dadurch erreicht werden, dass nach dem Schritt 4 die
resultierende Gesamtneigung und -Richtung der Tischplatte
bestimmt wird und daraus die erforderliche Verlangerung oder
Verkiirzung aller Beine gleichzeitig in einem Rechenschritt

bestimmt und durchgefihrt wird.

Das erneute Einstellen der Beinladngen in die Ausgangsposition
kann nach der Nivellierung und Benutzung des Tischs durch ein
Bedienelement oder vorteilhaft nach entsprechender Auswertung
der Neigungssensoren auch dadurch initiiert werden, dass der
Tisch nur an einer Seite angehoben wird. Im letzteren Fall

werden dafiir keine eigenen BRedienelemente bendtigt.

Ebenso kann eine erneute Nivellierung durch ein Bedienelement
oder vorteilhaft durch Anheben des Tischs an beispielsweise

einer anderen Seite initiiert werden.

Eine weitere vorteilhafte Ausflihrung ermoglicht es, durch
Bedienelemente oder Anheben einer weiteren Seite die
Tischplatte in eine leicht schrage Position zu bringen, so
dass zum Beispiel Regentropfen vor der Benutzung des Tischs

besser ablaufen kdnnen.

Bei einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrung kann der Tisch
nach der Nivellierung durch Bedienelemente in seiner
Gesamthohe verdndert werden, indem alle Reine gleichzeitig um

denselben Betrag verkirzt oder verlangert werden.

Fiir die Langenveradnderung der Beine 3 eines erfindungsgemédlien
Mobelstiicks konnen beispielsweise handelsiibliche elektrische
Linearantriebe verwendet werden. Diese sind in der Regel mit

zwel Schaltern versehen, die beim vollstandigen Verlangern
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und Verklirzen des beweglichen Teiles bis kurz vor den
mechanischen Anschlag die Stromzufuhr filir die entsprechende
Drehrichtung des Antriebsmotors 8 unterbrechen. Gerat nun
eins der Beine 3 eines erfindungsgemallen Mobelstiicks
beispielsweise wahrend des Nivellierens beim Verkiirzen an
seinen Anschlag und kann nicht weiter verkiirzt werden, dann
kénnen stattdessen die ilibrigen Beine verlangert werde, um
dennoch die Waagerechtigkeit zu erreichen. Dazu muss der

Anschlag erkannt und ausgewertet werden.

Dies wird in einer vorteilhaften Ausfliihrung ohne zusatzliche
Schalter dadurch realisiert, dass wahrend des Verkiirzens
dieses Beins der Motorstrom gemessen wird. Fallt er pldtzlich
auf Null, so hat der antriebsinterne Schalter den Stromkreis
unterbrochen und das Bein ist am Anschlag. Diese Information
wird in der Steuerung solange gespeichert, bis das Bein
wieder 1in die entgegengesetzte Richtung verlédngert wird. Dann
wird ebenfalls der Motorstrom gemessen, um einen mdglichen
Anschlag zu erkennen und gegebenenfalls die Richtung der

Beinbewegungen zu beeinflussen.

Vorteilhafterweise werden wahrend des Entwackelns und
Nivellierens die Beine so gesteuert, dass mindestens ein Bein
bis zum Anschlag verklirzt oder verlangert ist. Dadurch wird
die begrenzte Langenvariation der Beine bei unebenem oder

schrédagem Boden optimal ausgenutzt.

Zzusatzelemente

Weitere Ausfiihrungsformen des erfindungsmaBigen Mobelstiicks
enthalten zusadtzlich Elemente vorzugsweise innerhalb der
Steuerung, mit denen mobelbezogene Funktionen realisiert

werden. Dies sind beispielsweise:

- Ein Navigationsdatenempfanger, der ein Auffinden des
Mobelstiicks erleichtert und/oder als Diebstahlsicherung

einsetzbar ist.
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- Sensoren, die Ort und Anzahl der freien und der besetzten
Tischplatze und/oder Stithle ermitteln und melden.
- Bausteine und Software fir drahtlose Kommunikation, die es
ermdglichen,
- das Mobelstick aus der Ferne zu inventarisieren
und/oder
- das Mobelstiick, insbesondere einen Tisch im
Restaurantbetrieb, fir das Bedienpersonal eindeutig
und/oder automatisch zu identifizieren und/oder
- insbesondere mit Nachbartischen, die zu Gruppen
zusammengestellt wurden, Information iiber eine gemeinsam
einzustellende Nutzflachenhthe auszutauschen, und/oder
- Software-Applikationen bereit zu stellen, mittels
derer in der N&he insbesondere von Tischen sitzende
Gédste oder Kunden mit dem Mobelstick-Aufsteller
kommunizieren k&nnen, um zum Beispiel Bestellungen
aufgeben zu kénnen und/oder
- fiir Restaurantgaste und/oder das Bedienpersonal
Internetzugange bereitzustellen.
- Eine Uhr, die ein Schragstellen und Waagerechtstellen des
Mobelstiicks zu einem einstellbaren Zeitpunkt ermdglicht.
- Einen Regensensor, mittels dem sich das Mobelstiick bei
Regen schrag stellen l&sst.
- Einen Temperatursensor zur AuBRentemperaturerfassung
und/oder -Meldung.
- Ladebuchsen zu Aufladen von mobilen Gerdten aus einer
vorhandenen autonomen Energieversorgung.
- Eine Uberwachungs—- und/oder Meldeeinheit fiir den
Betriebszustand einer vorhandenen autonomen Energieversorgung
des Mobelstiicks, um zum Beispiel rechtzeitig einen

vorhandenen Akkumulator aufladen zu konnen.

FEine weitere vorteilhafte Ausfithrungsform besteht darin, dass
die motorische Langenverstellung der Beine und die
Vorrichtungen zur Signalisierung der Mindestkraft auf den
Boden sowie die Steuerung als Nachriistsatz fiir vorhandene

Mobel ausgebildet sind.
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Patentanspriiche

1. Selbstnivellierendes Mobelstiick (1) mit einer
normalerweise waagerechten Nutzfldche (2) und damit
verbundenen drei oder mehr Beinen (3), mit deren FiBen (4)
das Mobelstiick auf einen Roden stellbar ist, dadurch
gekennzeichnet, dass
- alle Beine bis auf hochstens ein Bein einzeln motorisch
langenverstellbar sind und
- das Mobelstiick Vorrichtungen enthalt, die das Vorhandensein
einer vorgebbaren Mindestkraft jedes FuRes auf den Roden
signalisieren, und
- das Mobelstiick Neigungssensoren (5) enthalt, die die
Neigung der Nutzfldche in mindestens zwel nichtparallele
Richtungen messen und signalisieren, und
- das Mobelstiick eine Steuerung (6) enthalt, die die
langenverstellbaren Beine am Aufstellort des Mobelsticks so
in der Lange verstellt, dass
- alle FiuRe ihre Mindestkraft auf den Boden ausliben und
gleichzeitig
- die Neigungssensoren keine oder eine gewlinschte
Abweichung der Nutzflachenneigung von der Waagerechten
signalisieren,
und dadurch das Mobelstick auch auf unebenem oder schragem
Boden nicht wackelt und seine Nutzflache waagrecht oder

vorgebbar schrag steht.

2. Selbstnivellierendes Mobelstick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Mindestkraft jedes
Beins auf den Boden so groB gewahlt wird, dass das leere
Mobelstiick auch bei geringfigig verformbarem Material des
Mobelstiicks und/oder bei geringfiigig verformbarem Boden mit

allen Beinen fest auf dem Boden steht und nicht wackelt.

3. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung zur
Feststellung der Mindestkraft eines Fules (4) auf den Boden

aus je einem Kraftsensor (15) pro FuB besteht, der so
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angeordnet ist, dass er die ausgelibte Kraft und/oder die
Uberschreitung eines Schwellwerts dieser Kraft des FuBes auf

den Boden misst und an die Steuerung (6) signalisiert.

4. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung zur
Feststellung einer Mindestkraft eines Beins auf den Boden im
Fall elektromotorisch betriebener Beine dadurch realisiert
wird, dass der bei Bodenberihrung durch die beginnende
Anhebung des Mobelstiicks ansteigende Strom des Motors (8) als

Signal genutzt wird.

5. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung zur
Feststellung einer Mindestkraft eines Beins auf den BRoden
dadurch realisiert wird, dass die Steuerung ein
langenverstellbares Bein probeweise bei Bodenberiihrung weiter
verlangert oder die iibrigen langenverstellbaren Beine
verkiirzt, bis sich die Neigung der Nutzflache gegeniber dem
Zzustand ohne Bodenberiihrung dieses Beins verandert, und diese
Veranderung als Signal fiir das Uberschreiten der Mindestkraft
genutzt wird, wobei die probeweise Verlangerung dieses Beins
oder die Verkiirzung der UUbrigen Beine anschlieBend wieder

rickgangig gemacht wird.

6. Selbstnivellierendes Mdbelstiick nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die nivellierte
Nutzflache durch gleichzeitiges Verkiirzen oder Verlangern
aller ladngenverstellbaren Beine um denselben Betrag in ihrer
Gesamthohe verstellbar ist oder durch Verkiirzen oder
Verlangern von benachbarten langenverstellbaren Beinen

schragstellbar ist.

7. Selbstnivellierendes Mdbelstlick nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass das Erreichen eines
Anschlags eines der langenverstellbaren Beine beim Verkiirzen
oder Verlangern bei Verwendung von handelsiblichen

elektrischen Linearantrieben durch eine Messung des
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Motorstroms erkannt wird, der in diesem Fall von Schaltern in
den Linearantrieben unterbrochen wird, und dass die
Information dazu genutzt wird, um die Lange der Ubrigen

langenverstellbaren Beine zu beeinflussen.

8. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass das Mobelstiick eine
autonome Energieversorgung (7) enthalt, um den Tisch auch an

netzfernen Standorten betreiben zu kdnnen.

9. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass Benutzerbefehle an die
Steuerung oder Rickmeldungen von der Steuerung ilber in das
Mobelstiick eingebaute und/oder drahtgebundene oder drahtlose

Bedienelemente erfolgen.

10. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerung enthalt:
- einen Navigationsdatenempfanger, der ein Auffinden des
Mobelstiicks erleichtert und/oder als Diebstahlsicherung
einsetzbar ist, und/oder
- Sensoren, die Ort und/oder Anzahl der besetzten Tischpléatze
ermitteln und melden, und/oder
- Bausteine fir drahtlose Kommunikation, die es ermdglichen,
- das Mobelstick aus der Ferne zu inventarisieren und
- das Mobelstiick, insbesondere einen Tisch im
Restaurantbetrieb, fiir das Bedienpersonal eindeutig
und/oder automatisch zu identifizieren und/oder
- insbesondere mit Nachbartischen, die zu Gruppen
zusammengestellt wurden, Information liber eine gemeinsam
einzustellende Nutzflachenhdhe auszutauschen, und/oder
- Software-Applikationen bereit zu stellen, mittels
derer in der N&he insbesondere von Tischen sitzende
Gédste oder Kunden mit dem Personal des Mobelstilick-
Aufstellers kommunizieren konnen und/oder
- fiir Restaurantgdste und/oder das Bedienpersonal

Internetzugadnge bereit zu stellen, und/oder
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- elne Uhr, die ein Schréadgstellen und Waagerechtstellen des
Mobelstiicks zu einem einstellbaren Zeitpunkt ermdglicht,
und/oder

- einen Regensensor, mittels dem sich das Mobelstiick bei
Regen schrag stellen lasst, und/oder

- elnen Temperatursensor zur AuBlRentemperaturerfassung
und/oder -Meldung, und/oder

- eine Uberwachungs—- und/oder Meldeeinheit fiir den
Betriebszustand einer vorhandenen autonomen Energieversorgung

des Mobelstiicks.

11. Selbstnivellierendes Mobelstiick nach einem der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die motorische Langenverstellung der Beine und die
Vorrichtungen zur Signalisierung der Mindestkraft auf den
Boden sowie die Steuerung als Nachriistsatz fiir vorhandene

Mobel ausgebildet sind.

12. Betriebsverfahren fiir ein selbstnivellierendes Mobelstiick
(1) mit einer normalerweise waagerechten Nutzflache (2) und
damit verbundenen drei oder mehr Beinen (3), mit deren FiBen
(4) das Mobelstiick auf einem Roden aufstellbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass

- alle Beine bis auf hochstens ein Bein einzeln motorisch
langenverstellbar sind und

- das Mobelstiick Vorrichtungen enthalt, die das Vorhandensein
einer vorgebbaren Mindestkraft jedes Beins auf den Roden
signalisieren, und

- das Mobelstiick Neigungssensoren (5) enthalt, die die
Neigung der Nutzfldche in mindestens zwei nichtparallele
Richtungen messen und signalisieren, und

- dass weilterhin das Mobelstiick eine Steuerung (6) enthalt,
mittels der nach Aufstellen des Mobelstiicks am Aufstellort
alle langenverstellbaren Beine, fiir die die Mindestkraft auf
den Boden nicht signalisiert wird, so welt verlangert
und/oder die iUbrigen Beine verklirzt werden, dass die
Mindestkraft erreicht wird und das Mobelstick nicht wackelt,

und alternierend dazu zum Zweck des Nivellierens der
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Nutzflache diejenigen ladngenverstellbaren Beine verla&ngert
werden, die die Nutzfldche {iber dem Bein zu tief gegeniiber
der Waagerechten oder der gewlinschten Neigung liegen lassen,
und/oder diejenigen langenverstellbaren Beine verklrzt
werden, die die Nutzfldche liber dem Bein zu hoch gegeniiber
der Waagerechten oder der gewlinschten Neigung liegen lassen,
bis sowohl Wackelfreiheit als auch Nivellierung hergestellt

sind.

13. Betriebsverfahren fiir ein selbstnivellierendes Mobelstiick
nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass zum
Zweck des Nivellierens zunachst die Richtung und Starke der
vorhandenen Neigung der Nutzflache aus den Sensordaten
berechnet wird und anschlieBlend die ndtigen unterschiedlichen
Veranderungen aller Beinlangen gleichzeitig aufgrund der

Berechnungsergebnisse durchgefihrt werden.

14. Betriebsverfahren fiir ein selbstnivellierendes Mobelstiick
nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass das
Anheben des Mobelstilicks auf einer der Seiten, wobei dann auf
der gegeniiberliegenden Seite nur noch zweli Beine ihre
Mindestkraft auf den Boden ausiiben und sich die Neigung der
Nutzflache in deren Richtung andert, als Signal dazu genutzt
wird, um abh&ngig von der gewadhlten angehobenen Seite eine
bestimmte vom Benutzer gewlinschte Aktion wie das Einstellen
einer definierten Ausgangslange der langenverstellbaren
Beine, eine erneute Nivellierung oder eine Schragstellung des

Mobelsticks auszuldsen.

15. Betriebsverfahren fir ein selbstnivellierendes Mobelstiick
nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass nach
vollstandigen Anheben des Mobelstiicks, wobei dann fir kein
Bein mehr die vorgegebene Mindestkraft auf den Boden
signalisiert wird und sich die Neigung der Nutzflache
gegeniber dem Benutzungszustand verandert, alle
langenverstellbaren Beine in eine vorgebbare Ausgangslange

gebracht werden.
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