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@ Fenstersystem fiir ein Gebaude.

@ Zum Offnen und SchlieBen des Fensterflligels
eines mit einem Verriegelungsbeschlag, insbesonde-
re einem Drehkipp-Verriegelungsbeschlag, versehe-
nen Fensters wird ein Schwenkantrieb vorgeschla-
gen, welcher einen von einem Elektromotor (169)
schwenkbar angetriebenen Scherenhebel (35) auf-
weist. Das der Schwenkachse (181) des Scherenhe-
bels (35) ferne Ende des Scherenhebels ist iber
eine 16sbare Wegausgleichskupplung (191, 193) mit
einer Treibstange (195) des Verriegelungsbeschlags
gekuppelt. Die Wegausgleichskupplung umfaBt ein
erstes Kupplungsteil (193) in Form eines langge-
streckten Schienenteils und ein zweites Kupplungs-
teil (191) in Form eines ldngs des Schienenteils
verschiebbar an diesem gefiihrten Gleitstlicks. Eines
dieser Kupplungsteile (191, 193) ist fest mit der
Treibstange (195) verbunden und zwar so, daB es in
der SchlieBstellung des Scherenhebels (35) bei ver-
riegeltem Verriegelungsbeschlag auBer Eingriff mit
dem anderen der beiden, an dem Scherenhebel
gehaltenen Kupplungsteil ist. Lediglich in der fiir den
motorischen Schwenkbetrieb bestimmten Treibstan-
genstellung steht es in Eingriff mit dem anderen
Kupplungsteil (191). Ein solcher Schwenkantrieb 148t

sich auch nachtrédglich montieren. In der SchlieBstel-
lung des Fensters kann dieses auch unabhingig von
dem elektromotorischen Schwenkantrieb manuell ge-
Offnet werden.

FIG. 9

Rank Xerox (UK) Business Services
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Die Erfindung betrifft ein Fenstersystem fir ein
Gebdude.

Die Uberwachung des Schliefzustands der
Fenster eines Gebdudes ist normalerweise zeitauf-
wendig, insbesondere bei Gebduden mit einer gro-
Ben Anzahl Fenster, wie zum Beispiel Birobauten
und dergleichen. Selbst wenn der SchlieBzustand
der Fenster von auBerhalb des Geb&udes erkenn-
bar ist, was bei lediglich angelehnten und nicht
verriegelten Fenstern meist nicht mdglich ist, so
mufB doch bei herkdmmlichen Fenstersystemen je-
des Fenster einzeln und von Hand geschlossen
und verriegelt werden.

Aus der DE-A-32 23 808 ist ein Fenster mit
einem manuell bedienbaren Dreh-Kipp-Verriege-
lungsbeschlag bekannt, dessen Treibstangenanord-
nung in der das Fenster flr eine Kippbewegung
um eine horizontale Achse freigebenden Stellung
mittels eines in den Fenstergriff integrierten Elek-
tromotors fir LUftungszwecke einen Spaltbreit ge-
Offnet werden kann. Der Elektromotor treibt unab-
h3ngig von dem Uber eine Drehmomentstiitze blok-
kierten Handgriff die Treibstangenanordnung an.
Die in Ublicher Weise in Umfangsrichtung des Flu-
gelrahmens des Fensters bewegliche Treibstange-
nanordnung verriegelt einerseits das Fenster an
dessen Blendrahmen und kippt liber ein zwischen
dem Blendrahmen und der Treibstangenanordnung
wirkendes Keilgetriebe den Fllgelrahmen in die
geringfligig gedffnete Liftungsstellung. Dem Elek-
tfromotor ist eine auf einen Raumluftparameter, bei-
spielsweise auf gasfrmige oder sichtbare Verun-
reinigungen der Raumluft mittels eines Sensors
ansprechende Steuerung zugeordnet, die das Fen-
ster selbsttétig 6ffnet, wenn der Uberwachte Para-
meter einen vorbestimmien Wert Uberschreitet
bzw. bei Unterschreitung des Werts wieder
schlieBt. Auf diese Weise kann der Energiebedarf
fir die Heizung bzw. Kihlung der Raumluft auf
einem Minimum gehalten werden.

Bei dem aus DE-A-32 23 808 bekannten Fen-
ster ist die Treibstangenanordnung des elekiromo-
torisch angetriebenen Dreh-Kipp-Verriegelungsbe-
schlags mit Steuernocken versehen, Uber die der
Fensterflligel in der entriegelten Kippstellung ge-
ringflgig in eine Liftungsstellung gedffnet werden
kann. Dies erfordert einerseits spezielle Verriege-
lungsbeschldge und bedingt andererseits ver-
gleichsweise kraftige Elektromotore, um den unter-
schiedlichen Anforderungen beim Verriegeln und
Entriegeln einerseits und Offnen und Schliefen des
Fensterflligels andererseits gerecht zu werden. In
der DE-A-32 23 808 wird ferner fiir die Offnungsbe-
wegung des Fensterfliigels ein gesonderter
Schwenkantrieb vorgeschlagen, der es bei entrie-
geltem Verriegelungsbeschlag ermdglicht, den
Fensterflligel unabhingig vom Motorantrieb des
Verriegelungsbeschlags zu &ffnen. Der Betrieb des
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Verriegelungsantriebs und des Schwenkantriebs
werden jedoch ausschlieflich auf elekirischem
Wege miteinander koordiniert, was unter Umstdn-
den zu Betriebsstérungen fiihren kann, insbeson-
dere wenn der Verriegelungsbeschlag auch manu-
ell betidtigt werden kann.

Es ist Aufgabe der Erfindung, einen Schwenk-
antrieb flr einen Fensterfliigel anzugeben, der be-
triebssicher ist und auch nachtrdglich an einem mit
einem Verriegelungsbeschlag, insbesondere einem
Dreh-Kipp-Verriegelungsbeschlag versehenen Fen-
ster angebaut werden kann.

Die Erfindung geht aus von einem Fenstersy-
stem flr ein Geb3ude mit wenigstens einem einen
Blendrahmen und einen in dem Blendrahmen
schwenkbar gelagerten Flligelrahmen umfassenden
Fenster, welches einen manuell oder/und Uber eine
Motoranordnung  verstellbaren  Verriegelungsbe-
schlag, insbesondere einen den Fligelrahmen
wechselweise flir eine Dreh-Schwenkbewegung um
eine vertikale Achse und eine Kipp-Schwenkbewe-
gung um eine horizontale Achse freigebenden
Dreh-Kipp-Verriegelungsbeschlag aufweist, wobei
der Verriegelungsbeschlag eine in einer Falzum-
fangsfliche des Flligelrahmens verlegte, in Um-
fangsrichtung des Fllgelrahmens bewegliche
Treibstangenanordnung aufweist und mit einem
fest an dem Blendrahmen angeordneten, einen
Elektromotor umfassenden Schwenkantrieb flir den
Fligelrahmen, und ist dadurch gekennzeichnet,
daB an einem den Elekiromotor tragenden Tragteil
des Schwenkantriebs ein um eine im wesentlichen
zur Ebene des Blendranmens parallele Achse
schwenkbarer Scherenhebel gelagert ist, der an
seinem der Achse fernen Ende Uber eine 18sbare
Wegausgleichskupplung mit einer Treibstange der
Treibstangenanordnung gekuppelt und von dem
Elektromotor Uber ein Getriebe zwischen einer das
Fenster schlieBenden Stellung, in welcher der
Scherenhebel im wesentlichen in Umfangsrichtung
des Blendrahmens verlduft, und einer das Fenster
Offnenden Stellung, in welcher der Scherenhebel
schrdg zur Umfangsrichtung verlduft, antreibbar ist,
daB die Wegausgleichskupplung ein erstes Kupp-
lungsteil in Form eines langgestreckten Schienent-
eils und ein zweites Kupplungsteil in Form eines
ldngs des Schienenteils verschiebbar an diesem
geflhrten Gleitstlick umfaBt, und daB eines der
Kupplungsteile fest mit der Treibstange verbunden
ist und in der SchlieBstellung des Scherenhebels
bei verriegeltem Verriegelungsbeschlag auBer Ein-
griff mit dem anderen der beiden, an dem Sche-
renhebel gehaltenen Kupplungsteil ist, sowie ledig-
lich in der fir den motorischen Schwenkbetrieb
bestimmten Treibstangenstellung in Eingriff mit
dem anderen Kupplungsteil steht.

Da das der Achse ferne Ende des Scherenhe-
bels Uber die 18sbare Wegausgleichskupplung mit
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der Treibstange der Treibstangenanordnung gekup-
pelt ist, kann der Fligelrahmen unabhdngig von
dem Schwenkantrieb auch manuell gedffnet wer-
den. Die Kupplungsverhiltnisse sind so gewdhlt,
daB die Kupplungsteile in der SchlieBstellung des
Scherenhebels lediglich in der fiir den motorischen
Schwenkbetrieb bestimmten Treibstangenstellung,
beispielsweise der Kippstellung, ineinandergreifen.
Zwischen der Kippstellung und der Verriegelungs-
stellung der Treibstange durchlduft diese eine Stel-
lung, in welcher das Fenster fiir eine Drehschwen-
kung freigegeben ist. In der Drehstellung kann das
Fenster manuell gedffnet werden. In der Kippstel-
lung des Treibstangenbeschlags greifen die beiden
Kupplungsteile der Wegausgleichskupplung inein-
ander, und das Fenster kann motorisch gekippt und
geschlossen werden. Bei Verwendung des vorste-
hend erlduterten Verriegelungsantriebs 148t sich
der Treibstangenbeschlag sowohl motorisch als
auch manuell verstellen, so daB bei geeigneter
Bemessung der Kupplungsteile das Fenster zumin-
dest in der geschlossenen Stellung in Notféllen
auch manuell gedffnet werden kann. Bei den bei-
den Kupplungsteilen kann es sich um einen Pilz-
kopf an dem Scherenhebel und um eine ldngs der
Treibstange sich erstreckende Flihrungsschiene
mit im wesentlichen C-férmigem Querschnitt han-
deln, wie sie auch als Wegausgleichskupplung bei
herkdmmlichen Beschlagscheren von Drehkipp-
Verriegelungsbeschldgen benutzt werden.

Zu besonders schlanken Ausflhrungsformen
des Schwenkantriebs gelangt man, wenn das den
Motor mit dem Scherenhebel kuppelnde Getriebe
als Spindelantrieb mit einer in Umfangsrichtung
des Blendrahmens sich ersireckenden, von dem
Elektromotor angetriebenen Gewindespindel und
einer im Abstand zur Schwenkachse des Scheren-
hebels mit diesem gelenkig verbundenen Spindel-
mutter ausgebildet ist. Die Spindelmutter ist zweck-
maBigerweise an sich gegeniiberliegenden Win-
den eines den Elektromotor und den Spindelantrieb
umschlieBenden Geh&uses gefiihrt, wobei dann die
Achse des Scherenhebels eine Aussparung, bei-
spielsweise ein Langloch der Spindelmutter durch-
setzt und beiderseits der Spindelmutter an dem
Geh3use gehalten ist. Die doppelseitige Lagerung
der Achse erm&glicht mechanisch stabile Konstruk-
tionen.

Im folgenden soll die Erfindung anhand einer
Zeichnung ndher erldutert werden. Hierbei zeigt:

Fig. 1 eine perspektivische Darstellung
eines mit einem Drehkipp-Ver-
riegelungsbeschlag versehenen
Fensters in Kipp&ffnungsstel-
lung;
ein Blockschaltbild eines unter
Verwendung von Fenstern ge-
maB Fig. 1 aufgebauten Fen-

Fig. 2
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stersystems flir ein Geb3ude;
perspektivische  Darstellungen
magnetischer  Positionssenso-
ranordnungen fir die Erfassung
des Verriegelungs- und SchlieB-
zustands eines Fensters gemiB
Fig. 1;

eine Schnittansicht
StoBelkontakt-
Positionssensoranordnung  flr
ein Fenster gemaB Fig. 1;

einen Langsschnitt durch einen
in einen Handdrehgriff integrier-
ten Verriegelungsantrieb flir ein
Fenster gem3B Fig. 1;

eine teilweise aufgebrochene
Draufsicht auf den Handdreh-
griff aus Fig. 6;

einen Querschnitt durch den
Handdrehgriff gesehen entlang
einer Linie VIII-VIIl in Fig. 7;
eine teilweise  geschnittene
Oberansicht eines Fligel-An-
triebs des Fensters gemaB Fig.
1 bei gekipptem Flligelrahmen;
einen Vertikalschnitt durch den
Fligel-Kippantrieb gemaB Fig. 9
bei geschlossenem Fllgelrah-
men;

einen Querschnitt durch den
Flugel-Kippantrieb, gesehen
entlang einer Linie XI-XI in Fig.
9 und

eine Schnittansicht einer elek-
fromagnetischen Blockierein-
richtung des Fensters gemiB
Fig. 1.

Das in Fig. 1 dargestellte Fenster eines Geb3u-
des umfaBt einen in einer Vertikalebene angeord-
neten Blendrahmen 1 und einen an dem Blendrah-
men 1 wechselweise um eine seitliche vertikale
Achse 3 drehbaren oder um eine untere horizontale
Achse S kippbaren Flligelrahmen 7. Der Fligelrah-
men 7 ist hierzu an einer unteren Seitenecke in
einem nicht ndher dargestellten Ecklager 9 gela-
gert und wird von einer in einer Falzumfangsfliche
des Fligelrahmens 7 zumindest teilweise verdeckt
verlegten Treibstangenanordnung 11 einerseits am
Blendrahmen 1 verriegelt und andererseits zwi-
schen dem Kippbetrieb und dem Drehbetrieb um-
geschaltet. Die Treibstangenanordnung 11 ist mit-
tels eines Handdrehgriffs 13, der um eine zur Ebe-
ne des Fllgelrahmens 7 senkrechte Drehachse 15
drehbar an diesem gelagert ist, in Umfangsrichtung
Uber ein nicht ndher dargestelltes Treibstangenge-
triebe bewegt. Die Treibstangenanordnung 11 um-
schlieBt ringférmig im wesentlichen den gesamten
Fligelrahmen 7 und ist mit mehreren in Umfangs-

Fig. 3und 4

Fig. 5 einer

Fig. 6

Fig. 7

Fig. 8

Fig. 9

Fig. 10

Fig. 11

Fig. 12
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richtung verteilten Riegelzapfen, von denen zwei
bei 14 und 15 dargestellt sind, versehen. Die Rie-
gelzapfen 14, 15 greifen bei geschlossenem und
verriegeltem Fenster in Schliefblechstlicke 17, 19
ein, die in der Falzinnenfliche des Blendrahmens 1
eingelassen sind. Bei geschlossenem und verrie-
geltem Fenster nimmt der Handdrehgriff 13 die in
Fig. 1 dargestellte Stellung A ein, aus der er Uber
eine Drehdffnungsstellung B in eine Kipp&ffnungs-
stellung C gedreht werden kann. In der Dreh&ff-
nungsstellung B verriegelt ein an der Treibstange-
nanordnung 11 vorgesehener Riegelzapfen 21 ei-
nen Uber ein Drehlager 23 am Blendrahmen 1
angebrachten Ausstellarm 25, in dem der Riegel-
zapfen 21 in ein Gegenglied 27 des Ausstellarms
25 eingreift. Der durch das Ecklager und das Dreh-
gelenk 23 festgelegte Fliigelrahmen 7 kann damit
um die Drehachse 3 gedreht werden.

In der Kipp&ffnungsstellung C ist der Riegel-
zapfen 21 aus dem Gegenglied 21 des Ausstel-
larms 25 ausgefahren und die Treibstangenanord-
nung 11 hat ein dem Drehlager 23 diagonal gegen-
Uberliegendes Kipplager 29 verriegelt. Der an dem
Ausstellarm 25 gefiihrte Fligelrahmen 7 kann da-
mit um die Kippachse 5 gekippt werden.

Soweit bisher beschrieben, ist das Fenster her-
k6mmlich ausgebildet. Zusitzlich ist das Fenster
jedoch mit einem in dem Handdrehgriff 13 inte-
grierten Verriegelungsantrieb 31 versehen, der
nachfolgend anhand der Fig. 6 bis 8 ndher erldutert
wird und unabh3ngig von der manuellen Drehver-
stellung des Handdrehgriffs 13 in der in Fig. 1
dargestellten Stellung des Handdrehgriffs 13 die
Treibstangenanordnung 11 zwischen einer der Ver-
riegelungsstellung A zugeordneten Treibstangen-
stellung in die der Kipp&ffnungsstellung C zugeord-
nete Treibstangenstellung antreiben kann. Weiter-
hin ist am oberen Horizontalschenkel des Blendrah-
mens 1 ein Kippantrieb 33 angeordnet, der Uber
einen schwenkbar angetriebenen Scherenhebel 35
mit der Treibstangenanordnung 11 des Fllgelrah-
mens 7 kuppelbar ist und in der Kipp&ffnungsstel-
lung der Treibstangenanordnung 11 den Fllgelrah-
men 7 unabhdngig von dem Handdrehgriff 13 in
Kipprichtung antreibt. Einzelheiten des Kippantriebs
werden nachfolgend anhand der Fig. 9 bis 11 er-
ldutert. Das Fenster umfaBt ferner zumindest eine
Positionssensoranordnung bestehend aus zwei ein-
ander zugeordneten Sensorteilen, die die Verriege-
lungsstellung der  Treibstangenanordnung 11
oder/und die SchlieB- bzw. Kipp&ffnungsstellung
des Fligelrahmens 7 erfassen. Einzelheiten von
Positionssensoranordnungen werden nachfolgend
anhand der Fig. 3 bis 5 erldutert.

Zur Uberwachung des Verriegelungs- und
Schliefzustands  sowie zur Steuerung der
Verriegelungs- und Kippantriebe einer Vielzahl Fen-
ster 41 gemdB Fig. 1 sind in rdumlicher Ndhe zu
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den Fenstern 41 Mikroprozessoren 43 vorgesehen,
von denen jeder entweder ein einzelnes Fenster 41
oder eine Gruppe rdumlich benachbarter, beispiels-
weise demselben Zimmer des Gebdudes zugeord-
neter Fenster 41 steuert. Die Mikroprozessoren 43
sind Uber Verbindungsleitungen 45 mit den Posi-
tionssensoranordnungen, den Verriegelungsantrie-
ben und den Kippantrieben der ihnen zugeordneten
Fenster 41 verbunden. Die Mikroprozessoren 43
sind ihrerseits Uber eine Datenringleitung 47 mit
einer rdumlich entfernten Uberwachungszentrale 49
verbunden, in der der Verriegelungs- und SchlieB-
zustand der einzelnen Fenster optisch angezeigt
wird, so daB von zentraler Stelle aus der
Verriegelungs- und Schliefzustand sdmtlicher Fen-
ster des Gebdudes Uberwacht werden kann. Bei
der Datenringleitung 47 kann es sich um das Kraft-
stromnetz des Geb&dudes handeln, an das die Mi-
kroprozessoren 43 ebenso wie die Uberwachungs-
zentrale Uber Datenkopplungsstufen angekoppelt
sind. Die Datenringleitung 47 kann jedoch auch
durch eine zusidtzlich in dem Gebdude verlegte
Leitung gebildet sein. Fir die optische Anzeige des
Verriegelungs- und SchlieBzustands der Fenster 41
kann ein Diodenfeld 51 vorgesehen sein, das durch
Leuchtdioden 53 flir jedes einzelne Fenster oder
flr jede Gruppe von Fenstern den Verriegelungs-
und SchlieBzustand signalisiert. Zur Anzeige des
geschlossenen und verriegelten Zustands einer-
seits und des entriegelten bzw. gedffneten Zu-
stands andererseits kdnnen Leuchtdioden unter-
schiedlicher Farbe, wie zum Beispiel griin und rof,
benutzt werden. Die Mikroprozessoren 43 geben
die Verriegelungs- und SchlieBzustandsinformatio-
nen gesteuert von einer Steuerung 55 der Uberwa-
chungszentrale 49 zeitlich nacheinander an die
Uberwachungszentrale 49 ab. Die Abfrage der Mi-
kroprozessoren 43 kann in Form eines zyklischen
Zeitmultiplexverfahrens erfolgen; es kdnnen aber
auch zusammen mit den Zustandsinformationen
Adressencodes flr die Identifizierung der Mikropro-
zessoren 43 und der ihnen zugeordneten Fenster
41 Ubertragen werden. Insbesondere bei einer gro-
Ben zu Uberwachenden Anzahl von Fenstern han-
delt es sich bei der Steuerung 55 zweckmiBiger-
weise um einen Computer, der auch zusitzliche
Steuerungs- und Uberwachungsmafnahmen mit-
Ubernehmen kann, wie zum Beispiel die zentrale
Steuerung der Fenster 41 oder eine graphische
Darstellung des Verriegelungs- und SchlieBzu-
stands der Fenster Uber einen Monitor 57, der die
Zustandsinformation der Fenster in Texiform
und/oder in einer graphischen Darstellung unter
Einbeziehung eines GrundriBplans des Geb&udes
optisch anzeigt. Die als Computer ausgebildete
Steuerung 55 kann auch Uber geeignete Schniti-
stellenschaltungen 59 flir die Datenfernlibertragung
mitausgenutzt werden.
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Der Verriegelungs- und Schliefzustand der
Fenster 41 kann aus der Nachbarschaft heraus
ferngesteuert werden, ohne daB man sich dem zu
Offnenden oder zu schlieBenden Fenster n#hern
mup. Hierzu ist an den Mikroprozessor 43 ein Fern-
steuerempfinger 61 angeschlossen, der auf einen
drahtlos arbeitenden Fernsteuersender 63 an-
spricht. Der Fernsteuersender 63, bei dem es sich
vorzugsweise um einen Infrarotsender handelt, hat
Steuertasten fir die Zustandssteuerung der mit
dem Mikroprozessor 43 verbundenen Fenster 41.
Auf das Aussenden des Steuerbefehls zum Offnen
eines der Fenster schaltet der Mikroprozessor 43
zundchst den Verriegelungsantrieb des Fensters in
Entriegelungsrichtung ein, um dann nach Entriege-
lung des Fensters den Kippantrieb in Offnungsrich-
tung zu steuern. Auf einen SchlieBbefehl hin wird
zuerst der Kippantrieb in SchlieBrichtung gesteuert
und dann der Verriegelungsantrieb in Verriege-
lungsrichtung eingeschaltet. Sowohl der Verriege-
lungsantrieb als auch der Kippantrieb sind mit End-
schaltern versehen, auf die der Mikroprozessor 43
ansprechen, um gleichzeitiges Einschalten der bei-
den Antriebe zu verhindern. Da die Antriebe unter
Umstédnden eine vergleichsweise lange Nachlauf-
zeit haben, ist zweckméBigerweise vorgesehen,
daB der Mikroprozessor 43 Uber geeignete Aus-
gangsschaltungen beim Ansprechen der Endschal-
ter der Antriebe die Elektromotoren der Antriebe
kurzschlieBt und so elekirisch aktiv bremst.

Die Mikroprozessoren Uberwachen zusitzlich
die Hohe des Antriebsstroms der Elekiromotore.
Der im normalen Befrieb auftretende Nennstrom
jedes Elekiromotors steigt beim Blockieren des
Motors stark an. Der Mikroprozessor vergleicht den
Strompegel mit einem vorbestimmten Strom-
schwellwert und erzeugt ein das Blockieren des
Elektromotors reprisentierendes Uberwachungssi-
gnal, wenn der Schwellwert Uberschritten wird. Ge-
steuert von dem Mikroprozessor 43 zeigt die Uber-
wachungszentrale das Auftreten des Uberwa-
chungssignals an dem Diodenfeld 51 oder dem
Monitor 57 optisch an und I6st gegebenenfalls eine
Alarmeinrichtung aus. Mit Hilfe der Stromiiberwa-
chung der Elektromotore 148t sich nicht nur unge-
wolltes Blockieren des Fensters, beispiclsweise
durch einen zwischen Blendrahmen 1 und Fllgel-
rahmen 7 eingeklemmten Gegenstand erfassen,
sondern auch Sabotageversuche, bei welchen das
Schliefen des Fensters absichtlich verhindert wer-
den soll. Da im Betrieb im Einzelfall der Motor-
strom auch bei einer nur kurzzeitigen Hemmung,
zum Beispiel durch einen schwergingigen Fligel-
rahmen, aufireten kann, liberwacht der Mikropro-
zessor 43 zweckmiBigerweise auch die Zeitdauer,
innerhalb der der Uberstrom auftritt.

Das den Blockierzustand reprasentierende
Uberwachungssignal wird erst dann der Uberwa-
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chungszentrale 49 gemeldet, wenn es wahrend ei-
nes vorbestimmten Zeitintervalls kontinuierlich auf-
getreten ist. Fehlalarmierungen kdnnen auf diese
Weise vermieden werden. Der Mikroprozessor 43
schaltet darliberhinaus den wihrend des vorbe-
stimmten Zeitintervalls mit Uberstrom betriebenen
Motor ab und verhindert so Uberlastungsschiden
des Motors.

Die Fenster 41 k&nnen nicht nur aus der Nach-
barschaft heraus ferngesteuert werden, sondern
auch Uber eine zentrale Bedienungseinrichtung 65
der Uberwachungszentrale 49. Die Bedienungsein-
richtung 65 ist so ausgebildet, daB sie sowohl! die
spezifische Steuerung einzelner Fenster durch spe-
zifisches Anwiahlen des zugeordneten Mikroprozes-
sors 43 erlaubt, als auch die kollektive Steuerung
von Gruppen von Fenstern, beispielsweise eines
Stockwerks oder eines Zimmers als auch die kol-
lektive Steuerung sdmtlicher Fenster jeweils durch
Betatigen hierflir vorgesehener Sondertasten. Die
Adressierung der Mikroprozessoren 43 erfolgt wie-
derum entsprechend dem zyklischen Aufrufschema
der Steuerung 55 oder Uber Adressencodes, die
den Mikroprozessoren bzw. Fenstern spezifisch zu-
geordnet sind.

Zusdtzlich oder alternativ zur lokalen Steuerung
der Mikroprozessoren 43 durch zweckmiBigerwei-
se transportable Fernsteuersender 63 kOnnen wei-
tere, ortsfest angeordnete Fernsteuersender 67,
insbesondere wiederum Infrarotsender, vorgesehen
sein, die mit einem auf einen Zustandsparameter
der Raumluft ansprechenden Sensor 69 verbunden
sind und den Offnungszustand der mit dem zuge-
ordneten Mikroprozessor 43 verbundenen Fenster
abhingig von dem erfaBten Wert des Raumiuftpa-
rameters steuern. Bei dem Sensor 69 handelt es
sich beispielsweise um einen die relative Luftfeuch-
te erfassenden Sensor, der das Fenster Gffnet,
wenn der Wert der Luftfeuchte einen vorbestimm-
ten Schwellenwert Ubersteigt. In feuchtigkeitsge-
fdhrdeten Raumen kann auf diese Weise Schim-
melbildung und dergleichen vermieden werden.
Das Fenster wird geschlossen, wenn die Feuchtig-
keit den Schwellwert wieder unterschreitet. Der die
SchlieBbewegung steuernde Schwellwert ist, um
eine Hystereseeigenschaft der Steuerung einzufiih-
ren, vorzugweise etwas kleiner als der beim Offnen
des Fensters vorgesehene Schwellwert. Alternativ
aber auch zusitzlich kbnnen weitere Sensoren vor-
gesehen sein, die zum Beispiel auf die Raumtem-
peratur oder den CO,-Gehalt der Raumluft anspre-
chen und daflir sorgen, daB8 das Fenster selbsttétig
bei Uberschreiten vorgegebener Werte der Para-
meter gedffnet bzw. geschlossen wird. Als weitere,
den Bedienungskomfort des Fenstersystems erho-
hende MaBnahme kann vorgesehen sein, daB der
Sensor 69 auf den Schallpegel auBerhalb des Ge-
bAudes anspricht, so daB das Fenster zum Beispiel
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bei StraBen- oder Flugzeugldrm selbsttitig ge-
schlossen wird. SchlieBlich kann als weitere kom-
forterhbhende MaBnahme ein auf die Strémungs-
geschwindigkeit der Luft im Bereich eines Fensters
ansprechender Sensor 71 mit dem Mikroprozessor
oder gegebenenfalls dem Fernsteuersender 67 ver-
bunden sein, der das Fenster zugluftabhingig steu-
ert.

Die Fig. 3 bis 5 zeigen Varianten von Positions-
sensoranordnungen, wie sie zur Uberwachung des
Verriegelungs- und SchlieBzustands eines bei einer
Anlage nach Fig. 2 verwendeten Fensters gemiB
Fig. 1 eingesetzt werden kdnnen. Fig. 3 zeigt eine
Eckumlenkung einer Treibstangenanordnung mit ei-
nem Stulpschienenwinkel 73, der an seinen Enden
mit AnschluBstlicken 75 flir Verlangerungsteile von
Stulpschienen 77 versehen ist. An den Schenkeln
des Stulpschienenwinkels 73 sind AnschluBstiicke
79 fir in Umfangsrichtung des Fllgelrahmens 7
bewegliche Treibstangen 81 geflihrt, die im Eckbe-
reich des Stulpschienenwinkels 73 durch ein flexi-
bles Stahlband 83 miteinander gekuppelt sind. Die
AnschluBstiicke 79 tragen Verriegelungszapfen 13,
15 flir den Eingriff in die SchlieBblechstlicke 17, 19
des Blendrahmens 1 in Fig. 1. Die Treibstangen 81
und damit die Riegelzapfen 13, 15 sind, entspre-
chend den Stellungen A, B und C des Handdreh-
griffs 13 in Fig. 1 zwischen einer Verriegelungsstel-
lung A, einer Drehdffnungsstellung B und einer
Kipp&ffnungsstellung C beweglich, und zwar so-
wohl durch Drehen des Handdrehgriffs 13 als auch
Uber den Verriegelungsantrieb 31. Zum Erfassen
der Position ist in dem in der oberen Falzumfangs-
fliche liegenden Riegelzapfen 15 verdeckt, d.h.
nicht sichtbar, ein Permanentmagnet 85 vorgese-
hen, der in der Verriegelungsstellung A mit einem
magnetfeldempfindlichen Sensor, beispielsweise ei-
nem Hallschalter 87, bei geschlossenem Fenster
Uberlappt. Der Hallschalter 87 spricht damit ledig-
lich bei geschlossenem und verriegeltem Fenster
an und spricht nicht an, wenn eine der beiden
Bedingungen nicht erfillt ist. Die Signale des Hall-
schalters 87 bilden die von der Uberwachungszen-
trale angezeigten Zustandsinformationen und wer-
den darliberhinaus zur Steuerung des Verriege-
lungsantriebs 31 und des Kippantriebs 33 mittels
des Mikroprozessors 43 ausgenutzi.

Fig. 4 zeigt eine Variante einer Positionssenso-
ranordnung, die sich von der Anordnung nach Fig.
3 lediglich durch die Anzahl und Anordnungsweise
ihrer Sensoren unterscheidet. Gleichwirkende Kom-
ponenten sind mit den Bezugszahlen der Fig. 3
und zur Unterscheidung mit dem Buchstaben a
versehen. Zur Erlduterung wird auf die Beschrei-
bung der Fig. 3 Bezug genommen. Im Unterschied
zu Fig. 3 umfaBt die Positionssensoranordnung
mehrere am Fligelrahmen 7 vorgesehene Magnet-
feldsensoren, Uber die gesondert voneinander so-
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wohl die Verriegelungsstellung A und die Kipp6&fi-
nungsstellung C der Treibstangen 81a als auch die
SchlieBstellung des Flligelrahmens 7 erfait werden
kann. Auf der Innenseite des Stulpschienenwinkels
73 und damit verdeckt ist ein erster Permanentma-
gnet 89 mit dem Treibstangen-AnschluBstiick 79
verbunden, dessen Position von zwei Hallschaltern
91 bzw. 93 in der Verriegelungsstellung A einer-
seits und der Kipp&ffnungsstellung C andererseits
erfaBt wird. Die Dreh&ffnungsstellung B kann durch
logische Kombination der Ausgangssignale der
Hallschalter 91, 93 Uberwacht werden. Ein zweiter
Permanentmagnet 95 ist am Blendrahmen 1 ange-
ordnet und wird in der geschlossenen Stellung des
Fensters von einem magnetempfindlichen Sensor,
insbesondere einem Hallschalter 97, erfaBt. Die Si-
gnale der Hallschalter 91, 93 und 97 werden in
dem zugeordneten Mikroprozessor 43 ausgewertet
und zur Uberwachungszentrale 49 (Fig. 2) Ubertra-
gen. Durch die gesonderte Auswertung der einzel-
nen Treibstangenstellungen und der Schliefstel-
lung des Fllgelrahnmens wird eine hohe Manipula-
tionssicherheit erreicht.

Fig. 5 zeigt eine weitere Positionssensoranord-
nung mit vergleichsweise hoher Manipulationssi-
cherheit in Form eines am Fllgelrahmens 7 dhnlich
dem Sensorteil 37 in Fig. 1 angeordneten St&Bel-
kontakts 101, dem in der Falzinnenfliche des Blen-
drahmens 1 ein Gegenkontaktteil 103 als zweites
Sensorteil dhnlich dem Sensorteil 39 in Fig. 1
zugeordnet ist. Der StdBelkontakt 101 ist in der
Falzumfangsfliche des Fligelrahmens 7 durch
eine Stulpschiene 105 abgedeckt und tritt durch
eine Offnung 107 der Stulpschiene 105 aus. Der
StéBelkontakt 101 ist an einem Hebelteil 109 gehal-
ten, welches seinerseits an einem mit der Stulp-
schiene 105 fest verbundenen Lagerbock 111 um
eine etwa senkrecht zur Ebene des Fliigelrahmens
7 verlaufende Achse 113 schwenkbar gelagert ist.
Durch Schwenken des Hebelteils 109 in die in Fig.
5 gestrichelt angedeutete Position kann der St&Bel-
kontakt 101 vollstandig hinter die Stulpschiene 105
zurlickgezogen werden.

Die Schwenkbewegung des Hebelteils 109 wird
von einem fest mit einer Treibstange 115 der
Treibstangenanordnung 11 verbundenen Nockenteil
117 gesteuert, welches sich zusammen mit der
Steuerbewegung der Treibstange 115 lidngs des
Hebelteils 109 bewegt. Um den Hebelteil 109 in
beiden Schwenkrichtungen kraftschllissig steuern
zu kdnnen, ist er als doppelarmiger Hebel ausge-
bildet, der an seinem einen Arm 119 den StdBel-
kontakt 101 trdgt und auf der dem Arm 119 gegen-
Uberliegenden Seite der Achse 113 einen zweiten
Arm 121 hat. Die Arme 119, 121 bilden unter
einem stumpfen Winkel zueinander geneigte Nok-
kenbahnen, an welchen das Nockenteil 117 glei-
tend anliegt. Fig. 5 zeigt die Verriegelungsstellung
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der Treibstange 115, in der der Nockenteil auf dem
Arm 119 anliegt und den St&Belkontakt durch eine
Offnung 123 der Treibstange 115 und die Offnung
107 der Stulpschiene 105 gegen den Gegenkontakt
103 driickt. In der Kipp&ffnungsstellung der Treib-
stange 115 liegt der Nockenteil 117 auf dem Arm
121 auf, wodurch der Arm 119 in eine Aussparung
125 des Fllgelrahmens 7 zurlickgeklappt wird. Die
Verschiebebewegung der Treibstange 115, die den
Nockenteil 117 auf den Arm 121 Uberflhrt, bringt
zugleich die in Bewegungsrichtung hintenliegende
Endkante 127 tber die Offnung 107 der Stulpschie-
ne 105 hinweg, womit sowohl in der Dreh&ffnungs-
stellung als auch der Kipp&ffnungsstellung der
Treibstange 115 die Offnung 107 der Stulpschiene
105 von der Treibstange 115 abgedeckt wird. Der
StoBelkontakt 101 ist damit in Stellungen der Treib-
stange 115, die das Offnen des Fensters erlauben,
gegen Manipulationen geschiitzt. Wenngleich der
StéBelkontakt 101 Federeigenschaften haben kann,
so werden zweckméfBigerweise federnde Eigen-
schaften des aus Kunststoff bestehenden Hebelteils
109 ausgenutzt. Der Arm 119 ist hierzu mit einer
seinen Querschnitt zwischen dem StdBelkontakt
101 und der Achse 113 schwichenden Aussparung
129 versehen.

Die Fig. 6 bis 8 zeigen Konstruktionseinzelhei-
ten des Hand-Drehgriffs 13 aus Fig. 1. Der Hand-
Drehgriff 13 umfaBt ein in Ublicher Weise am Flu-
gelrahmen 7 anschraubbares Basisteil 131, an wel-
chem Uber eine Buchse 133 ein Hebelgriff 135 um
die Achse 15 drehbar gelagert ist. Der Hebelgriff
135 bildet ein Gehduse flir den aus einem Elekiro-
motor 137, einem Spindeltrieb 139 und einem
Zahnstangengetriebe 141 bestehenden Verriege-
lungsantrieb 31. Der Spindeltrieb 139 hat eine in
Langsrichtung des Hebelgriffs 135 verlaufende Ge-
windespindel 143, die von dem gleichachsig ange-
ordneten Elekiromotor 137 angetrieben wird. Die
Gewindespindel 143 schneidet die Achse 15 und
trigt eine an sich gegeniiberliegenden Geh3use-
winden 145 nicht verdrehbar, jedoch verschiebbar
gefiihrte Spindelmutter 147, an welcher parallel zur
Gewindespindel 143 eine Zahnschiene 149 befe-
stigt, zum Beispiel angeschraubt ist. Die sich mit
der Spindelmutter 147 bewegende Zahnschiene
k&mmt mit einem Ritzel 151, welches drehfest am
griffseitigen Ende eines zur Drehachse 15 glei-
chachsigen Vierkantdorns 153 sitzt. Der Vierkant-
dorn 153 greift in nicht ndher dargestellter Weise
drehfest in das die Treibstangenanordnung 11 ver-
schiebende Treibstangengetriebe ein. Am drehach-
senfernen Ende des Hebelgriffs 135 ist eine an
dem Hebelgriff 135 in dessen Langsrichtung ver-
schiebbar geflihrte Fingertaste 155 vorgesehen, die
von einer Druckfeder 157 mit ihrem Riegelvor-
sprung 159 in eine Ausnehmung 161 des Basisteils
131 hinein vorgespannt wird. Die Fingertaste 155

15

20

25

30

35

40

45

50

55

bildet eine Drehmomentstiitze flir das beim Motor-
antrieb des Dorns 153 von dem Elektromotor 137
auf den Hebelgriff 135 ausgelibte Reaktionsdreh-
moment. Da der Spindeltrieb 139 selbsthemmende
Eigenschaften hat, kann nach dem Drlicken der
Fingertaste 155 und dem Ausrasten des Riegelvor-
sprungs 159 der Hebelgriff 135 unter Mitnahme
des Dorns 153 auch manuell gedreht werden. Das
Fenster kann damit unabh3ngig und in jeder Posi-
tion des Spindeltriebs manuell verriegelt und en-
triegelt werden, was insbesondere flir Notfalle von
Bedeutung ist.

Dem Spindeltrieb 139 sind in den beiden sich
gegeniberliegenden Endstellungen der Spindel-
mutter 147 zwei Endschalter 163 fir die Steuerung
des Elekiromotors 137 zugeordnet. Die Endschalter
163 sind bei der Anlage nach Fig. 2 mit den
Mikroprozessoren 43 verbunden. Der Mikroprozes-
sor kann die Endschalter 163 nicht zur Steuerung
des Elektromotors 137, insbesondere flir dessen
aktives elekirisches Bremsen ausnutzen, sondern
auch als Positionssensoranordnung flr die Uberwa-
chung der Position der Treibstangenanordnung, da
bei motorischem Antrieb der Treibstangenanord-
nung der Hebelgriff 135 in seiner Ruhestellung mit
dem Basisteil 131 verrastet ist, somit eine vorbe-
stimmte Position einnimmt. Die Verbindungsleitun-
gen zu den Endschaltern 163 und zu dem Elekiro-
motor 137 sind Uber federnde StdBelkontakie 165
im Bereich des drehachsenfernen freien Endes des
Hebelgriffs 135 von dem Hebelgriff 135 zum Basi-
steil 131 geflihrt. Wie Fig. 7 zeigt, sind die St6Bel-
kontakte 165 in zwei im wesentlichen in LAngsrich-
tung des Hebelgriffs 135 verlaufenden Reihen an-
geordnet und von Reihe zu Reihe gegeneinander
versetzt, so daB sie bei der Drehbewegung des
Hebelgriffs 135 auf unterschiedlichen und sich
nicht ungewollt kontaktierenden Kreisbahnen bewe-
gen.

Der vorstehend erlduterte Hand-Drehgriff 13
hat aufgrund der gleichachsigen Anordnung von
Elektromotor und Spindeltrieb in Langsrichtung sei-
nes Hebelgriffs vergleichsweise geringe Abmes-
sungen. Ahnlich geringe Abmessungen hat auch
der in den Fig. 9 bis 11 im einzelnen dargestellte
Kippantrieb 33. Der Kippantrieb 33 hat ein im Quer-
schnitt rechteckférmiges, zweiteiliges Gehduse
167, welches in einer Eckaussparung des Blen-
drahmens 1 stirnseitig und falzinnenflichenseitig
biindig abschliefend eingesetzt ist. Das in Um-
fangsrichtung des Blendrahmens 1 langgestreckte
Geh3use 167 nimmt in Langsrichtung gleichachsig
nebeneinander einen Elekiromotor 169 und einen
von dem Motor 169 angetriebenen Spindeltrieb 171
auf. Der Spindeltrieb hat eine von dem Motor 169
angetriebene Gewindespindel 173, auf der eine
zwischen sich gegeniberliegenden Wandfl4dchen
175 des Geh&uses 167 drehfest, aber axial ver-
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schiebbar geflihrte Spindelmutter 177 sitzt. An ei-
nem durch einen Lingsschlitz 179 der Spindelmut-
ter 177 durch diese hindurchgefiihrten und beider-
seits der Spindelmutter 177 in dem Geh3use 167
gehaltenen Achszapfen 181 ist auBerhalb des Ge-
h3uses 167 der Scherenhebel 35 schwenkbar gela-
gert. Der Achszapfen 181 verlduft hierbei in Ein-
baulage senkrecht zur Ldngsrichtung des oberen
Schenkels des Blendrahmens 1 und parallel zur
Ebene des Blendrahmens 1. In der Spindelmutter
177 ist ferner ein weiterer Achszapfen 183 gehal-
ten, der durch einen Sprengring 185 zwischen dem
Scherenhebel 35 und dem Gehduse 167 axial gesi-
chert ist (Fig. 11) und durch ein in Verschieberich-
tung der Spindelmutter 177 verlaufendes Langloch
187 (Fig. 9) aus dem Gehduse 167 austritt und in
ein sich l3ngs des Scherenhebels 35 erstreckendes
Langloch 189 eingreift. Das freie Ende des Sche-
renhebels 35 tragt einen Pilzbolzen 191, der bei
gekipptem Fllgelrahmen in eine entlang des obe-
ren Schenkels des Flligelrahmens sich erstrecken-
de Flhrungsschiene 193 eingreift. Die Flhrungs-
schiene sitzt fest auf einer Treibstange 195 und
bildet zusammen mit dem Pilzbolzen 191 eine
Wegausgleichskupplung, Uber die die vom Motor
169 angetriebene Schwenkbewegung des Scheren-
hebels 35 in eine Kippbewegung des Fllgelrah-
mens umgesetzt wird. Die Flihrungsschiene 193
hat einen im wesentlichen C-férmigen Querschnitt
und nimmt in ihrem Flhrungskanal die Kopfverbrei-
terung des Pilzbolzens 191 hinterschneidend in
sich auf.

Die Ldnge und Position der Flhrungsschiene
193 relativ zur Treibstange 195 ist so bemessen,
daB der Pilzbolzen 191 sowohl in der Verriege-
lungsstellung als auch in der Drehdffnungsstellung
der Treibstange 195 auBerhalb der Flihrungsschie-
ne 193 liegt, wenn der Scherenhebel 35 in seiner
dem geschlossenen Fenster entsprechenden, pa-
rallel zur Treibstange 195 verlaufenden Stellung
liegt, wie dies in Fig. 10 dargestellt ist. In dieser
Stellung des Scherenhebels 35 des Kippantriebs
33 kann die Treibstange 195 durch manuelle Betd-
tigung des Hand-Drehgriffs 13 (Fig. 1) in die Dreh-
Offnungsstellung B manuell, beispielsweise bei ei-
nem Defekt des Kippantriebs oder in Notfdllen,
gedffnet werden. Soll das Fenster motorisch ge-
kippt werden, so wird die Treibstange 195 mittels
des Verriegelungsantriebs 31 in die Kipp&ffnungs-
stellung bewegt, in der die Flhrungsschiene 193
den Pilzbolzen 191 erfaBt.

Dem Spindeltrieb 171 sind wiederum zwei von
der Spindelmutter 177 betitigbare Endschalter 197
zugeordnet, die in nicht ndher dargestellter Weise
Uber Verbindungsleitungen mit dem zugeordneten
Mikroprozessor 43 (Fig. 2) verbunden sind. Der
Mikroprozessor 43 steuert den Betrieb des Elekiro-
motors 169 abh3ngig von der Betitigung der End-
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schalter 197 und steuert insbesondere abhingig
von den Endschaltern 197 den elekirisch aktiven
Bremsbetrieb des Motors. Darliberhinaus kdnnen
auch hier die beiden Endschalter 197 als Positions-
sensoren fur die Kippstellung des Fliigelrahmens
ausgenutzt werden.

Das Geh3use 167 des Kippantriebs 33 wird in
der Aussparung des Blendrahmens 1 durch einen
an dem Gehduse 167 mittig angeformten Befesti-
gungsflansch 199 befestigt. Der Befestigungs-
flansch 199 ist in Achsrichtung der Achsbolzen
181, 183 symmetrisch angeordnet, und die Achs-
bolzen sind umsteckbar an dem Geh&duse 167 an-
geordnet. Der Kippantrieb 33 kann somit gleicher-
maBen fir links- oder rechtsanschlagende Fenster
benutzt werden.

Fir manche Anwendungsfille sollen Fenster
blockierbar sein, so daB sie zumindest nicht Uber
die Ortlich zugeordnete Fernsteuerung gedffnet
werden k&nnen. In der Anlage nach Fig. 2 ist
vorgesehen, daB die Mikroprozessoren 43 der ein-
zelnen Fenster 41 bzw. der den Mikroprozessoren
43 zugeordneten Fenstergruppen Uber die Bedien-
einrichtung 65 der Uberwachungszentrale 49 selek-
tiv oder auch gruppenweise kollektiv bzw. insge-
samt sperrbar sind, so daB sie Steuerbefehle, die
ihnen aus den Fernsteuerempfangern 61 oder son-
stigen Steuereinrichtungen zugehen, nicht ausfih-
ren kdnnen. Die Blockierbefehle sind zweckmaBi-
gerweise mit SchlieB- und Verriegelungsbefehlen
gekoppelt, so daB die Blockierung im geschlosse-
nen und verriegelten Zustand der Fenster erfolgt.
Die rein elekirische Blockierung der elekirischen
Fensterbetdtigung hat den Vorteil, daB die Fenster
in Notsituationen nach wie vor manuell ge&ffnet
werden k&nnen.

Fig. 12 zeigt eine Variante, die zusitizlich oder
gegebenenfalls auch alternativ zur vorstehend er-
lduterten elekirischen Blockierung eine mechani-
sche Blockierung der Treibstangenanordnung 11
(Fig. 1) erlaubt. Die Blockiereinrichtung nach Fig.
12 umfaBt ein in nicht ndher dargestellter Weise
bei 201 mit einer Stulpschiene 203 der Treibstan-
genanordnung verbundenes Tragteil 205, an wel-
chem eine Winkelklinke 207 um eine senkrecht zur
Ebene des Fllgelrahmens 7 verlaufende Achse
209 schwenkbar gelagert ist. Die Winkelklinke 207
hat einen Klinkenarm 211, der im wesentlichen
parallel zu einer Treibstange 213 der Treibstange-
nanordnung entgegen der Offnungsbewegungsrich-
tung (Pfeil 215) der Treibstange 213 von der Achse
209 absteht. In der Treibstange 213 ist an einer in
der Verriegelungsstellung der Treibstange 213 mit
dem Kilinkenarm 211 Ubereinstimmenden Stelle
eine Aussparung 217 vorgesehen, in die der Klin-
kenarm 211 von einer an dem Tragteil 205 gehalte-
nen Druckfeder 219 hinein vorgespannt wird, wie
dies durch eine strichpunktierte Kontur in Fig. 12
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angedeutet ist. Der Klinkenarm 211 blockiert damit
die Treibstange 215 selbsttétig in deren Verriege-
lungsstellung und muB flr den Entriegelungsvor-
gang und flr die Umschaltung des Verriegelungs-
beschlags in die Dreh&ffnungsstellung bzw. die
Kipp&ffnungsstellung aktiv aus der Blockierungs-
stellung herausbewegt werden. Fir die Entriege-
lung der Blockiereinrichtung ist an dem Tragteil
205 ein Elektromagnet 221 vorgesehen, dessen
parallel zur Treibstange 215 verschiebbar gelager-
ter AnkerstdBel 223 die Winkelklinke 207 Uber de-
ren im rechten Winkel zum Klinkenarm 211 verlau-
fenden Betétigungsarm 225 gegen die Kraft der
Feder 219 schwenkt. Der Elekiromagnet 221 wird
Uber die Mikroprozessoren 43 (Fig. 2) zusammen
mit dem Verriegelungsantrieb erregt. Werden die
Mikroprozessoren 43 Uber die Bedienungseinrich-
tung elektrisch blockiert, so daB sie &rtliche Befeh-
le nicht ausfilihren k&nnen, so unterbleibt die Erre-
gung des Elektromagnets 221, und die Treibstan-
genanordnung des Fensters ist auch gegen manu-
elle Entriegelung blockiert. Um bei nicht blockierten
Mikroprozessoren frotzdem das Fenster manuell
6ffnen zu kbnnen, kdnnen beispielsweise an dem
Hand-Drehgriff 13 Schaltkontakte vorgesehen sein,
die bei der manuellen Betitigung des Verriege-
lungsbeschlags den Erregerstromkreis des Elekiro-
magnets 221 schliefen.

Patentanspriiche

1. Fenstersystem flir ein Geb3ude,
mit wenigstens einem einen Blendrahmen (1)
und einen in dem Blendrahmen (1) schwenk-
bar gelagerten Fligelrahmen (7) umfassenden
Fenster, welches einen manuell oder/und Uber
eine Motoranordnung (31, 33) verstellbaren
Verriegelungsbeschlag (11, 25), insbesondere
einen den Fllgelrahmen wechselweise fir eine
Dreh-Schwenkbewegung um eine vertikale
Achse (3) und eine Kipp-Schwenkbewegung
um eine horizontale Achse (5) freigebenden
Drehkipp-Verriegelungsbeschlag aufweist,
wobei der Verriegelungsbeschlag (11, 25) eine
in einer Falzumfangsfliche des Flligelrahmens
(7) verlegte, in Umfangsrichtung des Fllgelrah-
mens (7) bewegliche Treibstangenanordnung
(11) aufweist,
und mit einem fest an dem Blendrahmen (1)
angeordneten, einen Elektromotor (169) umfas-
senden Schwenkantrieb (33) fir den Fllgelrah-
men (7),
dadurch gekennzeichnet, daB an einem den
Elektromotor (169) tragenden Tragteil (167)
des Schwenkantriebs (33) ein um eine im we-
sentlichen zur Ebene des Blendrahmens (1)
parallele Achse (181) schwenkbarer Scheren-
hebel (35) gelagert ist, der an seinem der
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Achse (181) fernen Ende Uiber eine |8sbare
Wegausgleichskupplung (191, 193) mit einer
Treibstange (195) der Treibstangenanordnung
(11) gekuppelt und von dem Elektromotor
(169) Uber ein Getriebe (171) zwischen einer
das Fenster schlieBenden Stellung, in welcher
der Scherenhebel (35) im wesentlichen in Um-
fangsrichtung des Blendrahmens (1) verl3uft
und einer das Fenster &ffnenden Stellung, in
welcher der Scherenhebel (35) schrdg zur Um-
fangsrichtung verlauft, antreibbar ist,

daB die Wegausgleichskupplung (191, 193) ein
erstes Kupplungsteil (193) in Form eines lang-
gestreckten Schienenteils und ein zweites
Kupplungsteil (191) in Form eines ldngs des
Schienenteils verschiebbar an diesem geflihr-
ten Gleitstlick umfaBt,

und daB eines der Kupplungsteile (191, 193)
fest mit der Treibstange (195) verbunden ist
und in der SchlieBstellung des Scherenhebels
(35) bei verriegeltem Verriegelungsbeschlag
(11, 25) auBer Eingriff mit dem anderen der
beiden, an dem Scherenhebel (35) gehaltenen
Kupplungsteil (191) ist, sowie lediglich in der
flir den motorischen Schwenkbetrieb bestimm-
ten Treibstangenstellung in Eingriff mit dem
anderen Kupplungsteil (191) steht.

Fenstersystem nach Anspruch 1, wobei der
Verriegelungsbeschlag als Drehkipp-Verriege-
lungsbeschlag ausgebildet ist, dessen Treibst-
angenanordnung (11) zwischen einer Verriege-
lungsstellung und einer die Kipp-Schwenkbe-
wegung freigebenden Stellung die Dreh-
Schwenkbewegung freigibt,

dadurch gekennzeichnet, daf die Kupp-
lungsteile (191, 193) bei in der SchlieBstellung
befindlichem Scherenhebel (35) ausschlieBlich
in der die Kipp-Schwenkbewegung freigeben-
den Stellung in Eingriff miteinander stehen.

Fenstersystem nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, daB das erste Kupp-
lungsteil als ldngs der Treibstange (195) sich
erstreckende, im Querschnitt im wesentlichen
C-férmige Flhrungsschiene (193) mit einem
Flhrungskanal fiir einen an dem Scherenhebel
(35) gehaltenen Pilzkopfbolzen (191) ausgebil-
det ist.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB das Getrie-
be als Spindelantrieb (171) mit einer in Um-
fangsrichtung des Blendrahmens (1) sich er-
streckenden, von dem Elektromotor (169) an-
getriebenen Gewindespindel (173) und einer
im Abstand zur Schwenkachse des Scherenhe-
bels (35) mit diesem gelenkig verbundenen
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Spindelmutter (177) ausgebildet ist.

Fenstersystem nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, daB das Tragteil als den Elekiro-
motor (169) und den Spindelantrieb (171) um-
schlieBendes Geh&use (167) ausgebildet ist,
daB die Spindelmutter (177) an sich gegen-
Uberliegenden Winden des Geh3duses (167)
verdrehfest aber verschiebbar gefiihrt ist,

daB die Achse (181) des Scherenhebels (35)
eine Aussparung (179) der Spindelmutter (177)
durchsetzt und beiderseits der Spindelmutter
(177) an dem Geh3use (167) gehalten ist und
daB der Elektromotor (169) mit seiner Welle
achsparallel zur Gewindespindel (173) an dem
Tragrahmen (167) gehalten ist.

Fenstersystem nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB an dem Tragteil (167) auf
axial gegenlberliegenden Seiten der Gewin-
despindel (173) je ein von der Spindelmutter
(177) betdtigbarer Endschalter (197) zur Steue-
rung des Elekiromotors (169) angeordnet ist.
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