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DESCRIPCION

Dispositivo de control para una persiana enrolla-
ble.

Con el empleo progresivo de controles cada vez
mds complejos se consigue en si una mejora del al-
cance de la potencia y, por lo tanto, también de la co-
modidad. No obstante, la comodidad elevada se ob-
tiene, en general, a costa de una interfaz de usuario
cada vez mds complicada, lo que se manifiesta, entre
otras cosas, en el nimero de las teclas a activa o, lo
que es todavia mds desagradable para el usuario en la
ocupacién multiple creciente de teclas individuales.

Por lo tanto, no en pocas ocasiones sucede que los
controles son totalmente inutilizables por el usuario
porque al cabo de algunos afios ha perdido las ins-
trucciones de uso y la explicacion de los caracteres en
el aparato no es suficientemente auto-explicativa. En-
tonces no se puede llamar ya de nuevo un alcance de
potencia minimo.

Este es un inconveniente considerable especial-
mente en los controles de persianas enrollables. Se
piense sélo que después de varios afios de funciona-
miento correcto, un fallo de la corriente borra la pro-
gramacion y en el tiempo intermedio se han perdido
las instrucciones de uso.

En este caso, pueden plantear problemas especia-
les los controles de persianas enrollables, que se em-
plean en accionamientos de persianas que se pueden
reequipar. En tales accionamientos de persianas enro-
Ilables no estan presentes o no son posibles conmuta-
dores de fin de carrera para detectar directamente la
posicion de la cortina de la persiana enrollable.

Un sistema de accionamiento reequipable de este
tipo, que incluye las caracteristicas del preambulo de
la reivindicacion 1, se describe en el documento EP-
A-0 744 524. Un motor eléctrico actda sobre la cin-
ta de la persiana enrollable, siendo detectado con la
ayuda de una instalacién de recuento el nimero de las
revoluciones, que recorre el motor de accionamien-
to durante el movimiento de la cortina de la persiana
enrollable. Los impulsos de recuento son una medida
para la posicion de la cortina de la persiana enrollable.

La posicién de fin de carrera fisica superior e in-
ferior de la cortina de persiana se mide de forma indi-
recta a través de esta instalacion de recuento y para el
accionamiento de una manera correspondiente.

En este caso pueden plantear problemas especia-
les los controles de las persianas enrollables, como se
emplean en los accionamientos de las persianas enro-
llables reequipables. Tales accionamientos estan des-
tinados para accionamientos convencionales, que co-
laboran con la cinta de traccién presente de la per-
siana enrollable, es decir, accionamientos, que no se
asientan en el arbol de arrollamiento de la persiana
enrollable y disponen de contactos de conmutadores
de fin de carrera regulables mecanicamente dispues-
tos en el arbol de arrollamiento.

Se conoce a partir del documento DE 295 10 657
Ul un llamado arrollador empotrado, que sirve para
arrollar una persiana arrollable, para abrir la persiana
arrollable. Para detectar el movimiento de la cinta de
la persiana enrollable, estd presente un rodillo de des-
viaciéon que marcha suelto, cuyo movimiento es de-
tectado.

Se ha mostrado que en disposiciones de este tipo
se produce poco a poco un desplazamiento del punto
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de desconexién superior, cuando la persiana enrolla-
ble alcanza durante el cierre, respectivamente, la po-
sicién floja de la cinta durante el cierre.

El cometido de la presente invencién es, por lo
tanto, crear un control de persiana enrollable, en el
que no se modifica la posicion de fin de carrera supe-
rior en el transcurso del tiempo.

Este cometido se soluciona de acuerdo con la in-
vencién con los dispositivos de acuerdo con la reivin-
dicacion 1.

La solucién de acuerdo con la invencién permite
prever en la carcasa dos teclas de la direccién del mo-
vimiento y también rotularlas de una manera corres-
pondiente, de manera que se obtiene un manejo auto-
explicativo para el alcance minimo de la potencia.

De acuerdo con un aspecto de la invencién, el pro-
grama en la instalacién de control est4 configurado de
tal forma que en cualquier momento, con la ayuda de
las teclas de la direccidon de la marcha, se puede poner
en movimiento el accionamiento para la cinta de la
persiana enrollable y se puede desconectar. El usuario
no es instruido para que lleve a cabo en primer lugar,
después del montaje o de un fallo de la corriente, una
marcha de inicializacion. De esta manera, esta en con-
diciones de tener un alcance de potencia minimo, que
puede utilizar también cuando ha perdido las instruc-
ciones de uso o no las tiene a mano.

De acuerdo con otro aspecto de la invencién, exis-
te la posibilidad de introducir posiciones de fin de
carrera para la cortina de persiana enrollable. De esta
manera, el usuario obtiene la posibilidad de no cerrar
completamente, por ejemplo, la cortina de persiana
enrollable. Puede mantener extendida una zona supe-
rior de la cortina de persiana enrollable, con lo que se
consigue una llamada posicion de ventilacion.

Las laminas de la cortina de persiana enrollable
presentan habitualmente en las nervaduras de cone-
xién unas ranuras, que posibilitan un laso de aire y
también un paso de la luz, con tal que las ldminas
no se asienten superpuestas herméticamente. Con la
ayuda de la posicion de fin de carrera definida por el
usuario se puede conseguir que estas ranuras perma-
nezcan en la posicién abierta, de manera que puede
pasar tanto luz como también aire.

Cuando no sdélo se puede ajustar una posicion de
fin de carrera inferior sino también una posicién de
fin de carrera superior a través del usuario, se pue-
de suprimir adicionalmente una apertura completa, lo
que es conveniente, por ejemplo, para la provisién de
sombra en verano. Estas posiciones de fin de carrera
definidas por el usuario se pueden programar con la
ayuda de una unica tecla adicional, de una tecla de
ajuste. En este caso, se seleccionan varias posibilida-
des. La posicién de fin de carrera programable por el
usuario se puede conseguir poniendo en movimiento,
a partir de una posicion media, la persiana enrollable
en la direccién respectiva hacia aquella posicién de
fin de carrera, en la que debe ajustarse la posicion de
fin de carrera definida por el usuario. El usuario pue-
de pulsar a tal fin en primer lugar una tecla de ajuste
y a continuacién, cuando se alcanza la posicién de-
seada, a través de una nueva pulsacién de cualquiera
de las teclas, puede retener la cortina de la persiana
enrollable, con lo que se define la posicion de fin de
carrera superior. Otra posibilidad concebible consiste
en poner en funcionamiento la cortina de la persiana
enrollable como es habitual y a través de la pulsacién
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de la tecla de ajuste tanto es posible tanto detener el
movimiento como también memorizar en el control
un estado correspondiente, que esté fijado como po-
sicidn de fin de carrera arbitraria. Este puede ser, por
ejemplo, un estado del contador establecido de una
manera arbitraria en el control, cuando el control cola-
bora con un transmisor de impulsos, que es accionado
a través de la cinta de la persiana enrollable. Durante
el cierre y durante la apertura, solamente se mantie-
ne el accionamiento en funcionamiento hasta que se
alcanza el estado respectivo del contador. Se entiende
que a tal fin no se utiliza necesariamente un contador
digital discreto, sino que se reproduce este contador
con la ayuda de un microprocesador y de un progra-
ma contenido en el mismo.

El control puede estar configurado de tal forma
que busca por si mismo de una manera automdtica
sin la intervencidn a través del usuario la posicién de
fin de carrera superior y/o inferior, en la que la corti-
na de la persiana enrollable se puede mover al méxi-
mo en virtud de las particularidades espaciales. Esta
busqueda automadtica de las posiciones limite se pue-
de activar poniendo en marcha el usuario, a través de
la activacion de la tecla de la direccién de la marcha
correspondiente, la cortina de la persiana enrollable
en la direccién correspondiente. Otra posibilidad con-
siste en que la cortina de la persiana lleva a cabo de
forma automdtica una marcha de inicializacién duran-
te la primera conexién de una tensién de alimenta-
cién de la corriente para el control, lo que es equiva-
lente a un retorno de la tensién después de un fallo
de la corriente. No obstante, es preferible una marcha
de inicializacidon controlada manualmente, con el fin
de evitar colisiones imprevistas con objetos de cual-
quier tipo, que se encuentran en la zona de la corti-
na de la persiana enrollable, por ejemplo macetas de
flores.

Una posibilidad sencilla para calcular las posicio-
nes fisicas de fin de carrera consiste en supervisar el
con sumo de corriente del motor de accionamiento.
Tan pronto como el consumo de corriente se eleva por
encima de un valor limite establecido previamente, se
reconoce esto como sefial de que la cortina de la per-
siana enrollable ha alcanzado su posicién de fin de
carrera superior y los topes, que estdn previstos habi-
tualmente en la cortina de la persiana enrollable, se
apoyan en la caja de la cortina enrollable, cuando es-
tan ausentes los impulsos desde el transmisor de im-
pulsos, porque la cinta de traccion se distiende cuando
la cortilla enrollable estd totalmente cerrada.

Para impedir que en la posicién de fin de carrera
superior, el sistema permanezca constantemente por
debajo de una tensién elevada, se baja un poco de una
manera preferida de forma automética la cortina de la
persiana enrollable después de haber alcanzado la po-
sicion fisica de fin de carrera y se define este estado
en el futuro como posicién de fin de carrera superior,
que no se puede traspasar ya por el usuario. También
a tal fin se puede utilizar un contador, que es de nuevo
no necesariamente un contador discreto, sino que se
reproduce en un microprocesador con la ayuda de un
programa. Este contador se coloca en un valor prede-
terminado y partiendo de este estado, cuando se baja
la cortina de la persiana enrollable, continda avanzan-
do el valor del contador hasta que estdn ausentes im-
pulsos de recuento.

Por lo demas, los desarrollos de la invencién son
objeto de las reivindicaciones dependientes.
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En el dibujo se representa un ejemplo de realiza-
cién del objeto de la invencién. En este caso:

La figura 1 muestra una representacién de princi-
pio de la disposicion de acuerdo con la invencién y de
los bloques del programa o bien de circuito que son
esenciales para la realizacion del control, y

Las figuras 2 a 8 muestran los diagramas de flujo
para el control de acuerdo con la figura 1.

La disposicion presenta una persiana enrollable 1,
que se puede poner en marcha de una manera opcio-
nal a través de una instalacién de accionamiento 2.
El control de la instalacion de accionamiento 2 se lle-
va a cabo con la ayuda de una instalacién de control
3.

A la persiana enrollable 1 pertenece un 4rbol de
arrollamiento 4, que estd alojado de forma giratoria
en ambos extremos sobre pivotes 5 y 6 en una caja de
persiana enrollable no ilustrada. En el arbol de arro-
Ilamiento 4 estd fijada con un canto una cortina de
persiana enrollable 7, que estd constituida por varias
Idminas de persiana enrollable 8 que se extienden pa-
ralelas entre si, que estdn acopladas unas con otras a
través de una conexién de ranura y lengiieta. Su canto
inferior estd formado por un listén de cierre 9, en el
que estan fijados rigidamente dos topes 11. Los topes
11 en forma de pivotes cilindricos se pueden apoyar
en el borde de la ranura de la caja de la persiana enro-
Ilable no mostrada, con el fin de impedir que la cortina
de la persiana enrollable 7 desaparezca totalmente en
la caja de la persiana enrollable. Estos topes actiian,
por lo tanto, junto con la ranura de la caja de la per-
siana enrollable como tope final mecénico.

Junto a un extremo frontal del drbol de arrolla-
miento 4 estd dispuesto un disco de cinta 12, que estd
conectado de forma fija contra giro con el arbol de
arrollamiento 4. Sobre el disco de la cinta 12 se puede
arrollar una cinta de traccién 13, que estd fijada con
un extremo sobre el disco de la cinta 12. El disco de
la cinta 12 es, como es habitual en las persianas en-
rollable, un disco de borde, para impedir una bajada
lateral de la cinta de traccién 13. La cinta de traccién
13 se ilustra de forma simbdlica en su extremo infe-
rior en la figura 1 en forma de una linea de trazos.

La instalacién de accionamiento 2, que colabora
en el extremo inferior con la cinta de traccién 13 se
representa de forma muy esquemadtica y, ademas, gi-
rada 90°, para poder ilustrar el desarrollo de la cinta
de traccién 13.

A la instalacion de accionamiento 2 pertenecen un
primer rodillo de friccién 14, que estd accionado a tra-
vés de un motor de corriente continua 15 excitado de
forma permanente con engranaje reductor, otros dos
rodillos de friccién 16 y 17, que estan conectados a
través de ruedas dentadas rectas no ilustradas con el
rodillo de friccién 14 y que estan paralelas al eje de
éstas, asi como una instalacién automadtica de arrolla-
miento 18, alojada en la pared del edificio respectivo
con un disco de cinta 19, que est4 pretensado por me-
dio de un muelle 21 indicado de forma simbdlica en
el sentido de arrollamiento de la cinta de traccién 13.

Entre los rodillos de friccién 14, 16 y 17 se extien-
de la cinta de traccién 13, como se ilustra, en forma
de meandro, estando arrollado al menos uno de los
rodillos en forma de omega.

El extremo inferior de la cinta de traccién 13 es-
ta fijado sobre el disco 19, para que con la ayuda del
muelle 21, que actia como motor del muelle, la sec-
cién de la cinta de traccién 13 es retenida tensada en-

3
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tre el rodillo de friccién 17 y el disco de arrollamiento
19.

El motor 15 asi como los rodillos de friccion 14,
16 y 17 estan dispuestos o bien alojados en comtn en
una pletina no ilustrada. En esta pletina, ademads, un
rodillo de contacto 22 estd alojado de forma giratoria
y, en concreto, alrededor de un eje, que estd parale-
lo a los ejes de los rodillos de friccién 14, 16 y 17
asi como del disco de arrollamiento 19. El rodillo de
contacto 22 estd dispuesto de tal forma que la cinta
de traccién tensada 13 se extiende sobre su superficie
circunferencial y puede arrastrar al rodillo de contacto
22 a través de unién por friccion.

Con el rodillo de contacto 22 esta acoplado de for-
ma fija contra giro un disco 23, que es detectado a tra-
vés de un sensor 24. El sensor 24 puede ser un sensor
optico o un sensor de campo magnético, que detec-
ta irregularidades en el disco 23 y emite un impulso
eléctrico con cada pasada de una irregularidad sobre
una linea de conexién 25. El nimero de los impulsos
emitidos es proporcional al trayecto recorrido por la
cinta de traccion.

El nicleo de la instalacién de control 3 forma un
microcontrolador o microprocesador 26, que dispone
de varias entradas 27, 28, 29, 31 y 32 asi como de una
salida de control 33. En lugar del microcontrolador
26 se puede utilizar también un ASIC, que estd con-
figurado o bien cableado de acuerdo con el programa
explicado a continuacién.

En la entrada 32 estd conectada una linea 25, a tra-
vés de la cual se alimentan impulsos al microcontrola-
dor 26, mientras el rodillo de contacto 22 gira, lo que
es equivalente a un movimiento de la cinta de traccién
13. En el microcontrolador se cuentan los impulsos de
una manera progresiva por medio de un contador y de
esta manera proporcionan una informacién sobre la
posicién de la cortina de la persiana enrollable 7. El
contador es un contador progresivo/regresivo, que tie-
ne en cuenta también el signo. Cuenta, por ejemplo,
hacia delante, cuando la cortina de la persiana enro-
llable se mueve hacia arriba y hacia atrds cuando la
cortina de la persiana enrollable se mueve hacia aba-
jo. La extensién numérica mdxima partiendo de O es
en ambas direcciones mayor que el nimero maximo
previsible de impulsos, cuando la cortina de la per-
siana enrollable 7 recorre su carrera maxima. De esta
manera no existe ningin desbordamiento cuando se
repone el contador, cuando la cortina de la persiana
enrollable 7 se encuentra en sus posiciones limite fi-
sicas posibles.

En las entradas 27, 28 y 29 estdn conectados, a
través de lineas correspondientes, tres conmutadores
pulsador 34, 35 y 36, cuyo otro contacto, como se
muestra con la flecha dirigida hacia arriba, estd co-
nectado con la tensién de alimentacién positiva. Los
dos conmutadores de contacto 34 y 35 sirven como te-
cla de la direccién de la marcha, mientras que el con-
mutador de contacto 36 es un conmutador de ajuste o
conmutador programador.

La salida 33 se encuentra en un grupo de conmu-
tadores de relé 37 indicados de forma simbdlica, a tra-
vés del cual se puede establecer la conexion eléctrica
de una tension de alimentacién 38 al motor 15 y desde
el motor 15 a través de una resistencia de deteccion de
corriente 39 hacia la masa del circuito 41. El grupo de
conmutador de relé 37 sirve de la misma manera co-
mo conmutador de cambio de polaridad para el motor
15, con lo que son posibles, en total, al menos tres
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estados, a saber, un estado de desconexion, en el que
el motor 15 no recibe corriente y estd cortocircuitado
en la entrada, asi como dos estados de conexién, en
los que se encuentra con una u otra polaridad entre
la alimentacién de corriente 38 y la masa del circuito
41. Se entiende que la salida 33 es, dado el caso, una
salida de polos multiples, para posibilitar estos varios
estados de conexién del grupo de conmutadores de
relé 37.

Por ultimo, la entrada 31 estd conectada con el
extremo blanco de la resistencia de deteccién de la
corriente 39, para medir la caida de la tensién en la
resistencia de deteccién de la corriente 39. La caida
de la tensién sirve como criterio para la posicion li-
mite fisica de la cortina de persiana enrollable 7. Pa-
ra detectar la caida de la tensidn, el microcontrolador
contiene un discriminador de la tensién, que compa-
ra la caida de la tensién con un valor umbral que se
puede predeterminar internamente y, en funcién de
la comparacién, pone a disposiciéon una sefial binaria
correspondiente. El discriminador puede estar reali-
zado también fuera del microcontrolador.

En el microcontrolador o bien en su memoria rea-
lizada en el mismo esta contenido un programa, cuyo
esquema de ejecucion estd reproducido en las figuras
siguientes.

Con la conexién de la alimentacién de la corrien-
te se pone en marcha el microprocesador 26 sobre la
direccién de arranque establecida de acuerdo con el
disefio y se ejecuta en primer lugar en 51 un progra-
ma, a través del cual se normaliza el registro y se es-
tablecen determinadas variables de la memoria sobre
un valor inicial que es necesario para la ejecucién del
programa. A ello pertenece también el ajuste previo
del contador interno, que cuenta los impulsos en la
entrada 32. El contador es colocado, por ejemplo, a
“cero”.

Después de la reposicién del procesador, el pro-
grama continda y consulta en 52 si estd activada la
tecla de la direccién de la marcha 34, con la que se
dispone la apertura de la persiana enrollable 1. En
caso afirmativo, el programa retorna directamente al
comienzo del bloque de consulta 52. De esta manera
debe impedirse que la persiana enrollable 1 se ponga
en movimiento en una direccién de forma imprevista
inmediatamente después de la conexion de la alimen-
tacion de la corriente o después de un retorno de la
tension. En el caso de que la tecla de la direccion de
la marcha 34 no esté activada, el programa llega a un
segundo bloque de consulta 53, en el que el programa
verifica si estd activada la otra tecla de la direccién
de la marcha 35, con la que se solicita el cierre de
la persiana enrollable 1. En caso afirmativo, el pro-
grama pasa al comienzo del bloque de consulta 53 y
solamente en el caso de que no esté activada ninguna
tecla, el programa continda con un bloque de instruc-
cioén 54 siguiente. El bloque de consulta 53 tiene el
mismo cometido que el bloque de consulta 52, a sa-
ber, evitar una puesta en marcha errénea o involunta-
ria de la persiana enrollable 1.

Cuando no estan pulsadas ambas teclas, se ejecuta
el bloque de instruccién 54, en el que se reponen una
pluralidad de variables, una variable MSA, una varia-
ble MSE, una variable MP asi como se carga un con-
tador de corta duracién (reloj de parada) SZ. Ademas,
en este lugar se puede desconectar una representacion
55 conectada de forma opcional en el microprocesa-
dor. Este diodo luminoso 55 sefializa al usuario que
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la instalacién de control 3 se puede programar en el
sentido de la fijacién de una posicién de fin de carrera
definida por el usuario.

Las variables MSA y MSE se utilizan para reco-
nocer, después de una activacién de la tecla de ajuste
36, su liberacion y solamente a partir de este instante
poner en marcha el “reloj de parada”. En este senti-
do, las variables sirven para realizar un disparo de los
flancos negativos, como se deduce a partir de la des-
cripcién siguiente.

Después de que ha transcurrido el bloque de ins-
trucciones 54, se ejecuta un bloque de consulta 56, en
el que el programa verifica si estd activada la tecla de
la direccion de la marcha 34. En caso afirmativo, se
pone en marcha un subprograma 57, que provoca una
apertura de la persiana enrollable 1. Si la tecla 34 no
estd activada, el programa continda con un bloque de
consulta 59, en el que se verifica la tecla 35. En el
caso de que esté activada, el usuario desea un cierre
de la persiana enrollable 1, por lo que el programa
cambia en 58 al subprograma correspondiente. Si no
estd presente ninguna activacién, entonces se conec-
ta en el bloque de consulta 59 un bloque de consulta
61, en el que se verifica si estd colocada la variable
MSE. En caso negativo, el programa verifica en 62,
si el usuario mantiene activada la tecla de ajuste 36.
Si éste no es el caso, entonces el programa retorna a
la entrada del bloque de consulta 56. En cambio, si
la tecla 36 estd en el estado activado, se ejecuta un
bloque de instruccién 63. En este bloque de instruc-
cién 63 se colocan las variables MSE y MP y, ademas,
se conecta el diodo luminoso 55. A continuacidn, el
programa retorna a la entrada del bloque de consulta
56.

Para la ejecucion siguiente se supone que la va-
riable MSE estd colocada realmente, con lo que el
programa de desvia al bloque de consulta 61 hacia
la entrada de un bloque de consulta 64, en el que se
verifica si adicionalmente también estd fijada la va-
riable MSA. En caso afirmativo, se lleva a cabo en
un bloque de consulta 65 la verificacién de si la te-
cla de ajuste 36 se encuentra en el estado activado.
En caso negativo, esto es un signo de que el usuario
ha soltado la tecla de ajuste 36, con lo que comienza
a funcionar el reloj de parada formado a través de la
variable SZ, con lo que es posible la programacién de
una posicién de fin de carrera solamente durante un
tiempo predeterminado, para excluir manipulaciones
erréneas. Este tiempo se realiza a través del tiempo de
ejecucioén del reloj de parada definido a través de las
variables SZ, que se decrementa, por lo tanto, en un
bloque de instrucciones 66 y se representa a través del
diodo luminoso 55.

En el caso de que la variable SZ no se haya re-
puesto todavia a cero, lo que se verifica en un bloque
de consulta 67, el programa retorna al comienzo del
bloque de consulta 56. En cambio, en el caso de que
la variable SZ se haya decrementado a cero, ha trans-
currido el “reloj de parada” y no es posible ya ninguna
programacioén de la posicion de fin de carrera a través
de las teclas de direccion de la marcha 34, 35, hasta
que se activa de nuevo la tecla de ajuste 36. Las teclas
de la direccion de la marcha 34, 35 sirven entonces
todavia solamente para poner en marcha la persiana
enrollable 1 hacia arriba o hacia abajo, lo que corres-
ponde al funcionamiento normal. Por lo tanto, el pro-
grama, para el caso de que SZ haya vuelto a cero, re-
torna a la entrada del bloque de instrucciones 52. El
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tiempo de ajuste ha transcurrido y, dado el caso, debe
ponerse en marcha de nuevo.

Para el caso de que la verificacién en el bloque de
consulta 64 haya dado como resultado que no esta co-
locada la variable MSA, se lleva a cabo la consulta
adicional en el sentido de si la tecla de ajuste 36 se
encuentra todavia en el estado activado. Esta verifica-
cion se lleva a cabo en un bloque de consulta 68. Si
el usuario ha soltado la tecla de ajuste 36, es decir, si
se encuentra en el estado con conmutador abierto, se
coloca a continuacién en el bloque de instrucciones
69 la variable MSA antes de que el programa retorne
a la salida del bloque de instrucciones 69 a la entrada
del bloque de consulta 56.

En cambio, si el usuario presiona la tecla de ajuste
36 como anteriormente, entonces se salta el bloque de
instrucciones 69. Con la ayuda de los bloques 56 a 69
se consigue que solamente sea posible una programa-
cién descrita a continuacién de posiciones de fin de
carrera que se pueden definir de una manera arbitra-
ria a partir del instante después de que el usuario ha
soltado la tecla de ajuste 36. Con la liberacién de la
tecla de ajuste 36 comienza a correr un tiempo, den-
tro del cual debe haber comenzado el proceso para
la programacién de la posicién de fin de carrera, de-
biendo haber activado o bien la tecla de la direccién
de la marcha 34 para la fijacién de una posicién de
fin de carrera superior o la tecla de la direccién de la
marcha 35 para la definicién de otra posicién de fin
de carrera arbitraria. Después de la expiracién de es-
te tiempo, no es posible ya una modificacién ajuste
de las posiciones arbitrarias de fin de carrera hasta la
nueva activacién de la tecla de ajuste 36. Las teclas
de la direccién de la marcha 34, 35 sirven, como ya
se ha mencionado, entonces solamente todavia para
poner en marcha la persiana enrollable 1 hacia arriba,
lo que corresponde al funcionamiento normal.

Como permite reconocer la figura 2, el usuario
puede dar instrucciones y ejecutar, de una manera in-
dependiente de la activacién de la tecla de ajuste 36
instrucciones de marcha con la ayuda de las teclas de
la direccién de la marcha 34 6 35.

Si el usuario activa la tecla de direccién de la mar-
cha 34 y el procesador reconoce esto en el bloque
de consulta 56, el programa ramifica al subprograma
para la apertura de la persiana enrollable 1, como se
muestra en la figura 3. En esta seccién del programa
se verifica en primer lugar si la posicién actual corres-
ponde a la posicion de fin de carrera superior. Esto se
realiza a través de la comparacién del contenido del
contador de impulsos mencionado anteriormente con
un valor memorizado, que corresponde al contenido
del contador en la posicién de fin de carrera respec-
tiva; en este caso se trata de las variables que se ex-
plican todavia mds adelante “limite superior” o bien
“posicion limite maxima superior”. Este contador re-
cibe sus impulsos de recuento a través de la entrada
32 desde el generador de impulsos, que estd forma-
da a través del disco de codificacién 23 y el sensor
24. Este generador de impulsos suministra impulsos,
mientras se mueve la cinta de traccion 13, siendo el
nimero de los impulsos proporcional al trayecto que
recorre la cinta de traccién 13.

La verificacién se lleva a cabo en un bloque de
consulta 71. En el caso de que ya se haya alcanzado
la posicién limite superior, se abandona el subprogra-
ma y, en concreto, a la entrada del bloque de consulta
52. En el caso de que no se haya alcanzado todavia
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la posicién de fin de carrera superior, se procura en
un bloque de instrucciones 73 que se emitan sefiales
a través de la salida 33 al conjunto de conmutadores
de relé 37, para que el motor 15 se conecte con el
sentido de giro correspondiente con la tension de ali-
mentacién 38. A continuacidn se arranca en un bloque
de instrucciones 74 un bucle de espera, antes de que
el programa continde desde alli hacia un bloque de
consulta 75.

En el bloque de consulta 75 se verifica si la
corriente a través de la resistencia del sensor 39, es
decir, la caida de la tension sobre la resistencia del
sensor 39 se encuentra por encima por debajo de un
valor limite predeterminado.

Se produce un exceso del valor limite, cuando el
par motor requerido al motor excede un valor limi-
te correspondiente. Este es, en general, el caso cuan-
do los topes 11 se apoyan en la ranura de la caja del
la persiana enrollable, lo que es equivalente de nuevo
con la posicion limite superior maxima posible de la
persiana enrollable 1. En este caso, la resistencia de
deteccién de la corriente 39 sirve, junto con el dis-
criminador realizado en el microcontrolador 26 como
instalacion de reconocimiento para la posiciéon limite
fisicamente posible.

Puesto que durante el arranque posiblemente el
motor consume una corriente mas elevada, que esta
por encima del umbral previamente establecido, la ve-
rificacién en el bloque de consulta 75 no se realiza
inmediatamente después del bloque de instrucciones
73, sino de forma retardada a través del bloque de ins-
trucciones 74.

En el caso de que se alcance la posicién limite su-
perior, lo que se indica a través del exceso del valor
limite, el programa se ramifica hacia el subprograma
“desconexién final arriba”. En caso negativo, no se
alcanza el umbral para la caida de la tensién méaxima
admisible a través de la resistencia de sensor 39, y el
programa verifica en un bloque de consulta 77, si estd
colocada una variable auxiliar MAUF.

La variable MAUF sirve como Flipflop y debe
procurar que la persiana enrollable 1 contintde avan-
zando en el sentido de la apertura, también cuando el
usuario ha soltado ya la tecla de direccién de la mar-
cha 34 respectiva. Para conseguir esto, se coloca, en el
presente diagrama de lujo, la variable MAUF después
de soltar la tecla de la direccién de la marcha 34 y se
repone de nuevo a través de una nueva activacién. Por
lo tanto, durante la primera pasada a través de la parte
del programa de acuerdo con la figura 3 no se colo-
ca la variable MAUF y el programa contintia después
del bloque de consulta 77 con otro bloque de consul-
ta 78, en el que se verifica el estado de la tecla de la
direccién de la marcha 34. Si no se encuentra ya en el
estado activado, se coloca la variable MAUF después
del bloque de consulta 78 en el bloque de aplicacién
79, en otro caso se salta el bloque de instrucciones 79.

A continuacioén, se verifica en un bloque de con-
sulta 81 si la posicién actual es mayor que una posi-
cién superior definida previamente. En caso negativo,
el programa continda con el bloque de consulta 75, en
otro caso el programa conmuta a un subprograma 81
“desconexioén arriba”.

Puesto que la pasada del bucle se lleva a cabo de
una manera relativamente rapida y también esta sec-
ci6n del programa de acuerdo con la figura 3 solamen-
te es saltada cuando estd activada la tecla de la direc-
ci6én de la marcha 34 al menos durante una corta dura-
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cion, al menos durante las primeras pasadas la varia-
ble MAUF permanecera repuesta, por lo que la pasada
se lleva a cabo tal como se ha descrito anteriormente.
En una de las pasadas de bucle, el usuario libera la
tecla de la direccion de la marcha 34, de manera que
en el bloque de consulta 78 se cumple la condicién y
se coloca la variable MAUF en el bloque de instruc-
ciones 79. De esta manera, en las siguientes pasadas
en el bloque de consulta 77 se cumplira la condicién
y el programa continda en el futuro sobre un bloque
de consulta 83, en el que se verifica si entre tanto es
pulsada de nuevo la tecla de la direccién de la mar-
cha 34. En caso negativo, el programa conmuta a la
entrada del bloque de consulta 81, en caso afirmativo,
esto se entiende como instruccion para detener el mo-
vimiento de la cortina de la persiana enrollable. Por
lo tanto, el programa avanza sobre un bloque de ins-
trucciones 85, en el que se repone la variable MAUF
para la siguiente operacién. Después de la realizacion
del bloque de instrucciones 84, el programa pasa al
subprograma “desconexion arriba”.

El programa “desconexién arriba” se muestra en
la figura 4.

La primera funcion, que se lleva a cabo en la par-
te del programa 82 “desconexién arriba”, se realiza
en un bloque de instrucciones 85, a través del cual
se genera una sefial en la salida 33, de manera que
el bloque de conmutadores de relé 37 interrumpe la
alimentacion de corriente hacia el motor 15. A conti-
nuacién se verifica en un bloque de consulta 86 si la
variable MP estd colocada. Esta variable MP ha sido
colocada, dado el caso, en el bloque de instrucciones
63 (figura 2), cuando el usuario habia pulsado la tecla
de ajuste 36.

Con la presion de la tecla de ajuste 36, el usua-
rio de la instalacion de control 3 muestra su deseo de
que la posicion de fin de carera superior, alcanzada a
través de la activacidn precedente de la tecla de la di-
reccion de la marcha 34, sea utilizada como posicién
de fin de carrera superior arbitraria futura, que no es
pasada en adelante durante la apertura de la cortina
de la persiana enrollable 7. Por lo tanto, cuando la va-
riable MP estd colocada, el programa conmuta a un
bloque de instrucciones 87.

En este bloque de instrucciones 87 se borra la va-
riable “limite superior” en el contenido de recuen-
to del contador y, ademds, se borra la variable MP.
A continuacion, el programa retorna al comienzo del
bloque de instrucciones 52 y espera la siguiente en-
trada de la instruccién a través de la activacion de una
de las teclas 34 a 36. Durante el proceso de espera, se
ejecuta constantemente la derivacién principal sobre
los bloques de consulta 56, 59 y 62.

Para el caso de que la variable MP no estuviera
colocada, el programa retorna después del bloque de
consulta 86 de la misma manera a la entrada del blo-
que de instrucciones 52 y espera, como se ha mencio-
nado anteriormente. En la variable MP no colocada
no se ejecuta el bloque de instrucciones 87.

Con relacién a la explicacién de la figura 3, ya
se ha descrito que el control de la persiana enrollable
3 reconoce cudndo la cortina de la persiana enrolla-
ble 7 alcanza su posicién limite superior fisica. Este
reconocimiento se lleva a cabo en el bloque de con-
sulta 75, cuando se cumple la condicién, en la que se
conmuta la parte del programa 76 “desconexion final
arriba”. Esta parte del programa se muestra de forma
esquematica en la figura 5. También en la parte del
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programa 76 “desconexion final arriba”, se desconec-
ta en primer lugar el motor en un bloque de instruc-
ciones 88.

Puesto que en este estado, la cortina de la persiana
enrollable 7 esta bajo una tension considerable, por-
que los topes 11 fijados en ella se apoyan en la caja
de la persiana enrollable, se reduce al minimo en pri-
mer lugar la tension en otra etapa, en la que se emite
en un bloque de instrucciones 89 a través de la salida
33 una sefial eléctrica al grupo de conmutadores de
relé 37, que se ocupa de que el motor 15 se ponga en
movimiento en el sentido inverso en el sentido de una
bajada de la cortina de la persiana enrollable 7. Este
movimiento descendente o bien estd controlado en el
tiempo o es controlado a través de un contador y es
detenido tan pronto como ha transcurrido un ndimero
predeterminado de etapas, a partir del estado del con-
tador, en el que se habia alcanzado la condicién en el
bloque de consulta 75, es decir, se habia excedido el
limite de la corriente. A continuacién se desconecta el
motor en un bloque de instrucciones 91.

A continuacién se ocupa la variable “posicion fi-
nal méaxima arriba” en un bloque de instrucciones 92
con el estado actual del contador. Esta variable “po-
sicion final maxima arriba” es evaluada en el futuro,
como ya se ha mencionado, en el bloque de consul-
ta 81, de manera que en adelante hasta el siguiente
borrado de todas las variables, por ejemplo debido a
un fallo de la tensién, no se alcanza ya la parte del
programa 76 “desconexion final arriba”.

Como se muestra claramente, el programa no ne-
cesita ningtin limite superior absoluto, sino que la ins-
talacién de control 3 busca por si mismo la posicién
limite superior, reproduciendo el contenido del con-
tador, en efecto, la posicioén, pero no estd fijada en
una posicién determinada de la cortina de la persiana
enrollable 7 al comienzo de la ejecucion del progra-
ma. El sistema trabaja de la misma manera con un
“punto cero oscilante” y busca por si mismo la posi-
cién extrema superior. Esta posicién extrema superior
se compensa entonces con el contenido del contador,
que resulta de una manera casual a partir de las condi-
ciones iniciales, pero entonces permanece igual hasta
que el sistema ha perdido su memoria en virtud de un
fallo de la corriente.

Después de abandonar el bloque de instrucciones
92, el programa retorna al comienzo del bloque de
instrucciones.

La figura 6 muestra la parte del programa 58
“cerrar persiana enrollable”. Comienza con verificar
en un bloque de consulta 93 si el contenido del con-
tador ha sido menor que el contenido de una variable
“limite inferior”. Esta variable corresponde de acuer-
do con el sentido a la variable “limite superior”, so-
lamente con la diferencia de que en este caso se trata
de la posicién extrema inferior voluntaria. E1 modo
y manera de obtener esta variable se explica todavia
m4s adelante.

Si se alcanza la posicién extrema inferior volun-
taria, el programa retorna de una manera inmediata
al comienzo del bloque de instrucciones 52. En otro
caso, se conecta el motor en un bloque de instruccio-
nes 94 en el sentido de la bajada de la persiana de la
cortina enrollable 7 sobre la salida 33.

La posicién limite inferior fisicamente posible se
reconoce a través de la ausencia de impulsos del rodi-
llo de contacto 22. A tal fin, es necesario prever en el
programa un reloj de corta duracién, con cuya ayuda
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se simula un Monoflop que puede ser activado, que
es repuesto cada vez que llega un impulso desde el
sensor 24. Si faltan estos impulsos, no se repone ya el
Monoflop y de esta manera se reconoce que la corti-
na de la persiana enrollable 7 esta totalmente bajada o
en otro caso aparece en la parte inferior con su canto
inferior.

Para realizar este Monoflop, se carga a continua-
cién del bloque de instrucciones 94 en un bloque de
instrucciones 95 una variable “Hora”, que se redu-
ce con cada pasada del bucle descrita a continuacioén.
Puesto que se conoce la necesidad de tiempo para la
pasada del bucle, ha transcurrido un tiempo determi-
nado cuando la variable “Hora” a retornado a cero.
Ademds, se memoriza temporalmente en el bloque de
instrucciones 95 el estado actual del contador.

También en el programa “Cerrar persiana enrolla-
ble” existe una variable, que corresponde a las varia-
bles MAUF de acuerdo con la funcién, para conseguir
una marcha duradera hasta la nueva activacién de una
tecla. Esta variable se llama para distincion MAB y
no estd colocada durante la entrada en la seccién del
programa. Se verifica en un bloque de consultas 96
que sigue al bloque de instrucciones 95. Puesto que la
variable MAB no estd colocada, después del bloque
de consulta 96 se ejecuta el bloque de consulta 97, en
el que se consulta la tecla 35. Si ésta no estd activada
entre tanto, entonces se coloca MAB en un bloque de
instrucciones 98 o, en el caso de que el usuario man-
tenga presionada la tecla 35 como anteriormente, se
salta el bloque de instrucciones 98.

En cualquier caso, en la salida del bloque de ins-
trucciones 98 se verifica en un bloque de consulta 99,
si el estado del contador ha sido igual al contenido
de la variable “posicién de fin de carrera minima infe-
rior” o de la variable “limite inferior”. En caso afirma-
tivo, esto es el signo de que la cortina de la persiana
enrollable 7 no puede o debe ser bajada mas abajo.
De una manera correspondiente, el programa cambia
aqui a una parte del programa 100 “Desconexién aba-
jo”.

Si no se ha alcanzado la posicién de fin de carre-
ra inferior, se reduce en un bloque de consulta 11 la
variable “Hora” y se verifica si ha retornado a cero.
Si éste no es el caso, el programa retorna a la entra-
da del bloque de consulta 96. En otro caso, es decir,
si ha expirado la hora, se investiga en un bloque de
consulta 102 si el contenido del contador se diferen-
cia del contenido del contador, que estd memorizado
temporalmente en el bloque de instrucciones 95. En el
caso de que exista una diferencia entre estos dos valo-
res, han llegado como anteriormente impulsos desde
el rodillo de contacto 22. En cambio, si los contenidos
son iguales, el rodillo de contacto 22 ha permanecido
parado en el tiempo intermedio, por que la cinta de
traccion 13 ha bajado desde el rodillo de contacto 22.
Por consiguiente, se levanta la cortina de la persiana
enrollable 7, por lo que se prosigue con una parte del
programa 103 “Desconexidn final abajo”. En cambio,
si habian llegado todavia impulsos, se puede prose-
guir el movimiento de bajada, por lo que el progra-
ma retorna, cuando llegan mds impulsos, después del
bloque de consulta 102, al comienzo del bloque de
instrucciones 95, en el que se coloca de nuevo la ho-
ray se memoriza también temporalmente de nuevo el
estado del contador.

Después de algunas pasadas de bucle, se colocara
la variable MAB con la consecuencia de que después
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del bloque de consulta 95 no se prosigue ya con el
bloque de consulta 96, sino que se deriva hacia un
bloque de consulta 104. En este bloque de consulta
104,se verifica el estado de la tecla de la direccion de
la marcha 35 Si se activa de nuevo, entonces debe de-
tenerse la cortina de la persiana enrollable 7. En cam-
bio, si la tecla no estd activada, se prosigue la marcha
de la cortina de la persiana enrollable 7 y el progra-
ma conmuta a la entrada del bloque de consulta 99.
En otro caso, es decir, cuando la tecla de la direccion
de la marcha 35 estd activada, se repone la variable
MAB en un bloque de instrucciones 105 y se abando-
na el programa en direccion a la parte del programa
100 “Desconexién abajo”.

La parte del programa 100 “Desconexién abajo”
corresponde segun el sentido, como se muestra en la
figura 7, a la parte del programa “Desconexién arriba”
de acuerdo con la figura 4.

La parte del programa 100 “Desconexién abajo”
se inicia desconectando el motor en un bloque de ins-
trucciones 106 siguiente. A continuacion se verifica
en un bloque de instrucciones 107 si el usuario queria
programar una posicién de fin de carrera inferior ar-
bitraria, lo que verifica el programa con la ayuda del
estado de la variable MP, como ya se ha mencionado
mds arriba. Cuando la variable MP no esté colocada,
el programa retorna directamente al comienzo del blo-
que de instrucciones 52. En otro caso, se ocupa en un
bloque de instrucciones 108 una variable “limite infe-
rior” con el valor del contenido actual del contador y
se borra la variable MP.

En el caso de movimientos futuros de la marcha de
la cortina de la persiana enrollable 7 en el sentido de
la bajada, se detiene la cortina de la persiana enrolla-
ble 7 siempre en una posicién, en la que el estado del
contador es igual a esta variable memorizada “limite
inferior”.

Por ultimo, hay que tener en cuenta todavia el ca-
so de que la cortina de la persiana enrollable 7 choque
abajo en la limitacién de la ventana, lo que ha sido re-
presentado en el bloque de consulta 102 de acuerdo
con la figura 6. El programa deriva en este caso a la
parte del programa 103, como se muestra en la figura
8. Esta parte del programa 103 corresponde en gran
medida a la parte del programa de acuerdo con la fi-
gura 5, es decir, que se induce en primer lugar en un
bloque de instrucciones 109 a que se desconecte el
motor.

Puesto que se puede partir de que el contador
“pierde” hasta el reconocimiento de la parada un nu-
mero de impulsos que se puede determinar empirica-
mente, se lleva una variable “posicién de fin de carre-
ra minima abajo” al contenido del estado del contador
menos un valor de correccion.

La pérdida de impulsos se produce porque la cin-
ta de traccion 13 se eleva desde el rodillo de contacto
22, pero todavia marcha una seccion, antes de que el
sistema reconozca la parada del rodillo de contacto
22. El valor de correccidn a tal fin se determina em-
piricamente y se ocupa de que durante la apertura de
la persiana enrollable 1 se alcance de nuevo la misma
posicion fisica superior de la cortina de la persiana
enrollable 7, cuando el contenido del contador ha lle-
gado a ser igual a la variable “posicion de fin de carre-
ra maxima arriba” o en el caso de una posicién de fin
de carrera definida por el usuario igual a la variable
“limite superior”.

Esta correccién y memorizacién se realizan en el
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bloque de instrucciones 110 y a continuacién se co-
loca el contador en un bloque de instrucciones 11 en
el valor que corresponde a la variable “posicién de fin
de carrera minima abajo”, antes de que se reponga al
comienzo del bloque de instrucciones 52.

En oposicién al limite de la corriente, que se al-
canza solamente una vez en el extremo superior, la po-
sicién limite inferior se puede iniciar constantemente
cuando se cierra la persiana enrollable 1.

Si esto no es deseable, se puede llevar por medio
de la programacion correspondiente la variable “posi-
cién de fin de carrera minima abajo” al estado actual
del contador y el motor 15 se mueve en la direccién
descendente hasta que aparece el primer impulso. Es-
to se puede determinar de la misma manera que ya se
ha explicado con relacién al bloque de consulta 101.
A continuacién se coloca la variable “posicion de fin
de carrera minima abajo” en el valor del estado actual
del contador.

Por razones de normalizacion, puede ser conve-
niente iniciar constantemente el estado en la posicién
de fin de carrera inferior con la cinta de traccién 13
distendida. Para que no se acumule ningtn error, se
introduce una variable adicional MPU, que se colo-
ca en la primera vez del inicio del estado sin tensién
de la cinta de traccién 13. En este caso, el programa
trabaja de la siguiente manera:

Después de que el motor se ha desconectado en el
bloque de instrucciones 109, se verifica en el bloque
siguiente de instrucciones si estd colocada una varia-
ble MPU. Cuando no esta colocada, esto es un signo
del primer choque de la cortina enrollable 7 sobre un
obstéaculo y, como se ha descrito anteriormente, se lee
el estado del contador, se corrige y se memoriza bajo
la variable “posicién de fin de carrera minima abajo”.
Ademas, se coloca la variable MPU en el bloque de
instrucciones 110.

En la siguiente pasada de este estado de funciona-
miento, se coloca, por lo tanto, la variable MPU, por
lo que el programa se deriva directamente al bloque
de instrucciones 111. En este bloque del programa
111 se corrige, como ya se ha mencionado, el esta-
do del contador, colocando el contador interno en el
valor que tiene la variable “posicién de fin de carrera
minima abajo”.

Desde el punto de vista del usuario, el manejo del
control de la persiana enrollable 3 de acuerdo con la
invencién aparece de la siguiente manera:

Inmediatamente después de la instalacién y de la
conexion de la alimentacion de corriente, la cortina
de la persiana enrollable 7 no lleva a cabo ningtin mo-
vimiento. La cortina de la persiana enrollable 7 so-
lamente se puede poner en movimiento a través de
la intervencién activa del usuario, por ejemplo en el
sentido de una apertura, cuando en el instante de la
recuperacion de la tension, la cortina de la persiana
enrollable 7 estaba cerrada. El usuario activa a tal fin
la tecla de la direccién de la marcha 34 “AUF” y la
cortina de la persiana enrollable 7 se pone en movi-
miento hacia arriba hasta que los topes 11 se apoyan
en la caja de la persiana enrollable. A continuacion,
el control lleva a cabo una correccién correspondien-
te, de manera que en el futuro no se alcanza ya el tope
mecdanico. En cualquier instante posterior, el usuario
cerrard la persiana enrollable 1, lo que se indica por-
que activa la tecla de la direccién de la marcha 35
“AB”. La persiana enrollable 1 se pone en movimien-
to hacia abajo hasta que incide con su canto inferior
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sobre cualquiera de los topes y se distiende la cinta
del traccién 13. Cuando se abre de nuevo a través de
la activacion de la tecla de la direccién de la marcha
34, se mueve la cortina de la persiana enrollable 7 a la
posicién de fin de carrera superior previamente deter-
minada, en la que los topes 11 no chocan precisamen-
te todavia en la caja de la persiana enrollable.

Independientemente de este ajuste realizado en la
primera marcha, el usuario puede programar en cual-
quier momento de una manera arbitraria posiciones
de fin de carrera intermedias, activando en primer lu-
gar la tecla de ajuste 36 y poniendo en movimiento
entonces dentro de la ventana de tiempo que estd dis-
ponible, lo que se indica a través de la iluminacién
del diodo luminoso 55, la persiana enrollable 1 a tra-
vés de la tecla de la direccion de la marcha 34 6 35
o bien hacia arriba o hacia abajo y deteniéndolo de
nuevo a través de la nueva activacién de la misma te-
cla. Esta posicién alcanzada entonces es la posicion
de fin de carrera, que adoptard en el futuro la cortina
de la persiana enrollable 7 cuando se pulse o bien la
tecla de la direccién de la marcha “AUF” o Ia tecla
de la direccién de la marcha “AB”, sin que el usuario
detenga el movimiento previamente a través de una
nueva activacién de la misma tecla.

De esta manera se pueden definir posiciones limite
de una manera arbitraria independiente de los limites
fisicos. De este modo, el usuario puede impedir que
las ranuras de iluminacién y de ventilacién, conteni-
das habitualmente en la cortina de la persiana enrolla-
ble 7, se cierren totalmente sobre toda la longitud de
la cortina de la persiana enrollable 7. Por otra parte,
puede seleccionar una posicién intermedia, para con-
seguir una cierta proteccion de la luz, por ejemplo, en
el verano.

En el programa descrito, no se exceden estos limi-
tes fijados de forma arbitraria. Si se desea que se exce-
dan, debe realizarse una nueva programacion, lo que
se realiza facilmente, interrumpiendo durante corto
espacio de tiempo la alimentacién de corriente. Cuan-
do regresa la alimentacién de la corriente, el micro-
procesador comienza de forma automética con el blo-
que de instrucciones 51, en el que también estas va-
riables para el limite arbitrario son colocadas en valo-
res correspondientemente altos, que son mayores que
aquellos valores que se pueden alcanzar como maxi-
mo en virtud de las limitaciones fisicas.

En el caso de que esto no sea deseable, se puede
verificar de nuevo en el bloque de consulta 81 adicio-
nalmente a la consulta de la variable “limite superior”
todavia si estd colocada la variable MP, lo que corres-
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ponde a una nueva fijacién del limite. El programa se
puede configurar de tal forma que cuando la variable
MP esté colocada a través de la activacion de la tecla
de ajuste 36, se ignora el valor de la variable “limite
superior”.

En el control descrito, después de una recupera-
cién de la tension o bien después de la instalacién por
primera vez, la cortina de la persiana enrollable 7 no
se puede poner en movimiento por si sola de forma
automatica. En cualquier caso es necesaria una accion
del usuario, que puede verificar entonces también sin
mads los movimientos y, dado el caso, puede detener
oportunamente la cortina de la persiana enrollable 7,
antes de que se produzca cualquier tipo de dafio.

En este caso, por ejemplo, para facilitar la reten-
cién en caso de pdnico, se puede utilizar la activa-
cién de cualquier tecla para detener el movimiento de
la marcha. Por ejemplo, introduciendo en la figura 3
después del bloque de consulta 83, otros bloques de
consulta, en los que se consultan adicionalmente to-
davia la activacién de la otra tecla de la direccion de
la marcha 35 asf como de la tecla de ajuste 36.

En cambio, si se desea iniciar, inmediatamente
después de la instalacion, los limites fisicos para el
movimiento de la cortina de la persiana enrollable 7,
es suficiente poner en marcha de forma automadtica a
partir del bloque de instrucciones 51 las secciones del
programa 76, 102 “Desconexion final arriba” o bien
“Desconexion final abajo”.

A una disposicién de una persiana enrollable per-
tenecen una cortina de la persiana enrollable activada
por medio de una cinta de traccién asi como un dis-
positivo de accionamiento eléctrico para la cinta de
traccién y un control para el motor de accionamien-
to. La instalacién de control supervisa la corriente del
motor, para reconocer la posicién limite superior fi-
sicamente posible de la cortina de la persiana enro-
llable y, ademas, estd presente un rodillo de contac-
to, que es arrastrado por aplicacién de friccién por la
cinta de traccién y proporciona impulsos a la insta-
lacién de control. El motor se desconecta cuando o
bien la corriente del motor excede un valor limite es-
tablecido con anterioridad o el rodillo de contacto no
suministra ya ningin impulso. Ademas, se pueden fi-
jar de una manera arbitraria a través del usuario las
posiciones de fin de carrera para la posicién de aper-
tura y la posicion de cierre. El control trabaja para la
determinacidén de la posicién con un contador y esta
configurado de tal forma que el contador trabaja en la
puesta en marcha de la disposicién, en funcién de un
valor inicial aleatorio.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para el control de una persiana en-
rollable con una cortina de persiana enrollable (7),
que se puede arrollar sobre un eje de cortilla enro-
llable (4), para la que existe una posicién de fin de
carrera fisica superior y una posicion de fin de carrera
fisica inferior y cuyo eje de persiana enrollable (4) es
accionado a través de una cinta de persiana enrollable
(13) por medio de un motor eléctrico (15) que actda
sobre la cinta de persiana enrollable (13), que es con-
trolado a través de una instalacién de control (3), que
presenta al menos:

- una instalacién de memoria, en la que esta
memorizado un valor digital, que corres-
ponde a la posicién de fin de carrera supe-
rior de la cortina de persiana enrollable,

- una instalacién de procesador (26), que sir-
ve para detectar el recorrido de la cortina
de persiana enrollable (7) por medio de un
contador hacia delante/hacia atrds,

- una instalacion de supervision (23, 24, 39)
para la cortina de persiana enrollable (13),
que estd conectada en la instalacién de
procesador (26) y que sirve para estable-
cer si la cortina de persiana enrollable (7)
ha alcanzado su posicién de fin de carrera
fisica posible superior o inferior, y

- una instalacion de entrada (34, 35, 36),
que contiene al menos dos teclas de direc-
cioén de la marcha (34, 35) para el control
de la direccién del movimiento de la cor-
tina enrollable (1), estando configurados
el programa y/o el cableado de tal forma
que

a través de la activacion de la tecla de direccioén de
la marcha (34, 35), que corresponde al cierre de la
cortina de la persiana enrollable (7), se pone en movi-
miento el motor eléctrico (15) en el sentido del cierre
de la cortina de la persiana enrollable (7),

se para el motor eléctrico (15) tan pronto como el
dispositivo establece la posicion de fin de carrera in-
ferior méxima posible fisicamente,

a continuacién se corrige el valor contenido en el
contador hacia delante/hacia atras.

2. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque para la correccidn se aiade o se
deduce el valor de correccidn al/del vapor contenido
en el contador hacia delante/hacia atrés.

3. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque en la instalaciéon de memoria
estd memorizado un valor de referencia, que repre-
senta el trayecto recorrido durante el cierre hasta la
posicién de fin de carrera inferior y solamente se de-
tecta una vez en una operacion de inicializacion.

4. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque el contador hacia delante/hacia
atrds se coloca en el valor de referencia después de
alcanzar la posicién inferior maxima posible fisica-
mente.

5. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque se puede introducir una posi-
cién de fin de carrera superior definida por el usuario
para la cortina de la persiana enrollable (7) en la ins-
talacién de control (3), que se encuentra entre la po-
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sicién limite fisica superior y la posicién limite fisica
inferior.

6. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque se puede introducir una posi-
cion de fin de carrera inferior definida por el usuario
para la cortina de la persiana enrollable (7) en la ins-
talacion de control (3), que se encuentra entre la po-
sicion limite fisica superior y la posicién limite fisica
inferior.

7. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 6,
con al menos una tecla de ajuste (36) para el control
de una funcién de memoria, caracterizado porque
para la introduccién de una posicién de fin de carrera
superior definida por el usuario se lleva en primer lu-
gar la cortina de la persiana enrollable (7) a una posi-
cién, que estd mas baja que la posicidn de fin de carre-
ra superior definida por el usuario pretendida, luego se
pulsa la tecla de ajuste (36), a continuacion la tecla de
la direccion de la marcha (34), a través de la cual se
puede poner en movimiento la cortina de la persiana
enrollable (7) hacia arriba y cuando se ha alcanzado
la posicién de fin de carrera superior definida por el
usuario pretendida, o bien se pulsa la misma tecla de
la direccion de la marcha (34) o la otra tecla de la di-
reccion de la marcha (35) o la tecla de ajuste (36), y
porque de esta manera se memoriza en la instalacién
de memoria un estado que corresponde a la posicién
de fin de carrera superior definida por el usuario.

8. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 6,
con al menos una tecla de ajuste (36) para el control
de una funcién de memoria, caracterizado porque
para la introduccién de una posicién de fin de carrera
inferior definida por el usuario se lleva en primer lugar
la cortina de la persiana enrollable (7) a una posicion,
que estd mds alta que la posicion de fin de carrera in-
ferior definida por el usuario pretendida, luego se pul-
sa la tecla de ajuste (36), a continuacion la tecla de
la direccién de la marcha (34), a través de la cual se
puede poner en movimiento la cortina de la persiana
enrollable (7) hacia abajo y cuando se ha alcanzado
la posicién de fin de carrera inferior definida por el
usuario pretendida, o bien se pulsa la misma tecla de
la direccion de la marcha (35) o la otra tecla de la di-
reccion de la marcha (34) o la tecla de ajuste (36), y
porque de esta manera se memoriza en la instalacién
de memoria un estado que corresponde a la posicién
de fin de carrera superior definida por el usuario.

9. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque la instalacién de supervision
(24, 25, 39) presenta un generador de impulsos (23,
24).

10. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
7, caracterizado porque el estado memorizado para
la posicién de fin de carrera superior definida por el
usuario corresponde a un estado predeterminado del
contador, de una manera preferida al estado del con-
tador “cero”, porque durante el cierre de la cortina de
la persiana enrollable (7), la instalacién de contador
cuenta en una direccién, porque durante la apertura
de la cortina de la persiana enrollable (7), la insta-
lacién de contador cuenta en la otra direccion, hasta
que se ha alcanzado de nuevo el estado del contador
que corresponde a la posicién de fin de carrera supe-
rior definida por el usuario, y porque en este lugar se
desconecta el motor eléctrico (15) a través de la ins-
talacién de control (3).

11. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
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8, caracterizado porque la posicién limite fisica in-
ferior corresponde a un estado del contador, que se al-
canza a partir de la posicion de fin de carrera superior
definida por el usuario o de la posicién limite fisica
superior durante el cierre de la cortina de la persiana
enrollable (7).

12. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
1, caracterizado porque se detiene el movimiento de
la cortina de la persiana enrollable (7) cuando

o bien se ha alcanzado la posicion limite superior
fisicamente posible de la cortina de la persiana enro-
llable (7) o

se ha alcanzado una posicion de fin de carrera su-
perior, que estd mds baja que la posicién limite supe-
rior fisicamente posible, o

se ha alcanzado la posicién limite inferior fisica-
mente posible de la cortina de la persiana enrollable
o

se ha alcanzado una posicion de fin de carrera su-
perior definida por el usuario

o se ha alcanzado una posicién de fin de carrera
inferior definida por el usuario

o se pulsa de nuevo la tecla de direccién de la mar-
cha (34, 35) que dispara el movimiento o

se pulsa la otra tecla de direccién de la marcha (34,
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35), a través de la cual no se dispara el movimien-
to.

13. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
1, caracterizado porque para la deteccion de la po-
sicién limite superior fisicamente posible, la instala-
cién de supervision (39) presenta una instalacion de
supervision de la corriente del motor, que compara la
corriente del motor con un valor limite.

14. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
13, caracterizado porque la comparacién solamen-
te se realiza después de que se habia desconectado la
corriente del motor durante un tiempo predetermina-
do.

15. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
10 u 11, caracterizado porque el estado, que corres-
ponde a la posicién limite superior fisicamente posi-
ble, corresponde a un estado del contador.

16. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
1, caracterizado porque después de haber alcanzado
la posicion de fin de carrera superior fisicamente po-
sible, se mueve la cortina de la persiana enrollable (7)
una seccion predeterminada en la direccion de cierre
y porque se memoriza como posicion de fin de carrera
superior un estado que corresponde a esta posicion de
la cortina de persiana enrollable (7).
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