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DESCRIPCION

Procedimiento y dispositivo para el control de la
parada de persianas o similares accionadas con motor
eléctrico.

La invencion se refiere a un procedimiento para el
control de la parada de accionamientos que contienen
un motor eléctrico para persianas, puertas arrollables,
persianas de ldminas, toldos, pantallas de cine y simi-
lares segtin el predmbulo de la reivindicacién 1 y a un
dispositivo para la realizacién de un procedimiento de
este tipo.

En las persianas, puertas arrollables, persianas de
laminas, toldos, pantallas de cine o similares, se ajus-
tan de manera conocida las posiciones finales desea-
das a través de instalaciones mecdnicas regulables de
conmutacién del extremo de limitacién. Se conocen
ejemplos de tales accionamientos por los documen-
tos DE 30 11 706 C2 y DE 44 02 524 C2. En estos
accionamientos conocidos, el arbol de accionamien-
to del accionamiento es retenido en una posicion fi-
nal superior y una posicién final inferior a través de
los llamados conmutadores de fin de carrera del ar-
bol. Para el ajuste de un conmutador de fin de carrera
del arbol de este tipo, éste dispone regularmente de
pulsadores de ajuste, a través de los cuales se puede
fijar la posicion relativa de ruedas de levas dentro del
conmutador del fin de carrera del drbol. Para el ajus-
te de la posicién final inferior, la persiana o similar
debe conducirse hacia abajo y poco antes de alcanzar
la posicién final inferior pretendida debe presionar-
se el pulsador de ajuste competente para la descone-
xién. Durante el ajuste de la posicién final superior
de la persiana de laminas se procede de una manera
similar.

Tales conmutadores de fin de carrera de arboles
estan constituidos de forma relativamente complicada
y, seglin las particularidades de la construccién, con
frecuencia sélo se pueden ajustar con dificultad debi-
do a los posibilidades de acceso dificil. Ademads, con
tales conmutadores de fin de carrera del drbol hasta
ahora no es posible proteger las persianas y similares
frente a dafio durante el arrollamiento y desenrolla-
miento. En efecto, si se atasca o bloquea la persiana
por cualquier motivo durante su movimiento ascen-
dente o descendente, entonces no se produce una des-
conexién con los conmutadores de fin de carrera del
arbol conocidos, puesto que éstos solamente sirven
para la desconexién de las posiciones finales. Por lo
tanto, el accionamiento contintda funcionando y, por
lo tanto, se puede dafiar el objeto accionado y en el
caso extremo incluso se puede destruir.

Otro problema representa una posible congelacién
de la persiana o similar a activar, cuando éste se con-
gela, por ejemplo, en su posicion final inferior. Si se
conecta el motor eléctrico, éste se calienta igualmente
en una medida fuerte en virtud de la carga alta y acti-
va el fusible térmico. De esta manera se puede dafar
también el objeto accionado.

Se conocen, por ejemplo, por los documentos EP
0552459 A1y DE 39 33 266 A persianas o similares
accionadas con motor eléctrico.

La invencion tiene el cometido de indicar un pro-
cedimiento y un dispositivo con los que se protege el
accionamiento frente a dafios independientemente de
los conmutadores de fin de carrera del arbol.

Este cometido se soluciona para el procedimiento
a través de las caracteristicas de la reivindicacién 1 y

2

10

15

20

25

35

40

45

55

60

65

para el dispositivo a través de las caracteristicas de la
reivindicacién 9.

Los desarrollos de la invencién son objeto de las
reivindicaciones dependientes.

El procedimiento segtn la reivindicacién 1 se ba-
sa esencialmente en detectar electrénicamente de una
manera continua el par de torsién del motor eléctrico
cuando el motor eléctrico esta conectado y desconec-
tar el motor eléctrico tanto cuando se excede un par
de torsién predeterminado como también cuando se
excede una modificacién del par de torsién predeter-
minado. A través de la deteccidn del par de torsién el
motor eléctrico durante el arrollamiento y desenrolla-
miento de la persiana o similar se pueden supervisar
tanto las modificaciones repentinas del par de torsién
como también un exceso de un valor maximo prede-
terminado del par de torsién. Si alcanza la persiana o
similar su posicién final superior o inferior, se produ-
ce una modificacién del par de torsion, lo que es re-
conocido por una instalaciéon de deteccién adecuada
con instalacion de control correspondiente y tiene co-
mo consecuencia la desconexién controlada del motor
eléctrico. Ademads, es posible de una manera sencilla
prever listones de tope para la persiana en las posicio-
nes finales inferior y superior, en las que la persiana o
similar debe permanecer parada. Tan pronto como la
persiana choca en estos listones de tope, se modifica
el par de torsién del motor eléctrico, lo que es detec-
tado. En efecto, se pueden utilizar conmutadores de
fin de carrera del 4rbol, pero no son absolutamente
necesarios.

Ademds, a través del procedimiento segtn la in-
vencion se asegura que en el caso de un atasco o blo-
queo de la persiana o similar durante el movimiento
ascendente o descendente, en virtud del par de torsion
mas alto que se ajusta en el motor eléctrico o bien en
virtud de la modificacion del par de torsién condicio-
nada por ello, se produce como consecuencia una des-
conexion segura del motor eléctrico. A través de esta
desconexién de seguridad se evita de manera efecti-
va un recalentamiento del motor y se excluye un dafio
del objeto accionado.

Después de la desconexién del motor debido a que
no se alcanza este nimero de revoluciones predeter-
minado del eje de arrollamiento, debido a que se ex-
cede el par de torsién predeterminado del motor eléc-
trico o a la modificacién predeterminada del par de
torsién del motor eléctrico, se bloquea segtin la in-
vencion el sentido de giro del motor eléctrico vali-
do inmediatamente antes de la desconexién. De esta
manera se impide eficazmente que durante un nuevo
arranque del motor eléctrico, éste no pueda continuar
girando mas en el sentido bloqueado.

De una manera sencilla, el par de torsién prede-
terminado, donde el motor eléctrico es desconectado
cuando es excedido, se puede leer de una tabla de una
instalacion de control, memorizada en una memoria
de datos no volatil, adaptada al motor eléctrico espe-
cial y que tiene en cuenta la tension de funcionamien-
to actual del motor eléctrico. De esta manera, se ase-
gura que el par de torsién predeterminado esté adap-
tado a las condiciones actuales de funcionamiento.

Una manera especialmente sencilla de detectar la
carga y, por lo tanto, el par de torsién del motor eléc-
trico consiste en evaluar el desplazamiento de las fa-
ses de la corriente que fluye a través de los arrolla-
mientos de las fases del motor eléctrico. Si el motor
eléctrico dispone al menos de dos arrollamientos de



3 ES 2206 475 TS 4

fases y un condensador del motor, entonces a partir
del desplazamiento de las fases de la corriente que
fluye a través de estos dos arrollamientos de las fases
se puede deducir el par de torsién actual del motor
eléctrico. Un desplazamiento reducido de las fases in-
dica una carga fuerte y un desplazamiento fuerte de
las fases indica una carga reducida y, por lo tanto, un
par de torsion reducido del motor eléctrico.

A través de la deteccién del desplazamiento de las
fases entre los dos arrollamientos del motor se puede
prescindir de un sensor separado para la deteccién del
nimero de revoluciones y del par de torsion, respec-
tivamente. La consecuencia es una estructura sencilla
del dispositivo para la realizacién del procedimiento
seglin la invencidn.

En un desarrollo conveniente de la invencion, des-
pués de la conexién del motor eléctrico, se detecta y
se memoriza el desplazamiento de las fases entre los
al menos dos arrollamientos del motor. A continua-
cién se actualiza constantemente este valor memori-
zado, memorizando un valor actual nuevo después de
un intervalo de tiempo predeterminado, que puede ser
aproximadamente de 100 a 800 ms. Tan pronto como
se detecta una modificacion predeterminada, mixima
admisible del desplazamiento de las fases con respec-
to al valor del desplazamiento de las fases que ha sido
memorizado inmediatamente antes, la instalacion de
control provoca la desconexién del motor eléctrico.

Se ha comprobado que la deteccién del par de tor-
sién del motor eléctrico, especialmente en persianas
pesadas, puertas arrollables o similares, es suficiente
para preparar un criterio seguro para la desconexion
del motor eléctrico.

Los desarrollos del procedimiento segtin la inven-
cién sirven para configurar de una manera todavia
mas segura la desconexién del motor eléctrico.

A tal fin, se puede detectar, por ejemplo, el ni-
mero de revoluciones del eje de arrollamiento, sobre
el que se asienta la persiana y que estd en conexiéon
con el accionamiento a través de un acoplamiento del
eje de arrollamiento. En el caso de que no se alcan-
ce un nimero de revoluciones predeterminado del eje
de arrollamiento, se desconecta igualmente el motor
eléctrico. El nimero predeterminado de revoluciones
del eje de arrollamiento, en el que se desconecta el
motor eléctrico, se selecciona de forma variable con
preferencia en funcién de la posicién actual de la per-
siana o similar.

En un desarrollo de la invencion, se establece en-
tre el eje de arrollamiento y un arbol de accionamiento
que esta accionado directamente por el accionamien-
to un juego limitado, a través del cual se puede girar
adicionalmente el arbol de accionamiento en la me-
dida del juego a pesar de que el eje de arrollamiento
estd parado. Un giro adicional de este arbol de ac-
cionamiento en la medida del juego cuando el eje de
arrollamiento estd parado sirve igualmente como cri-
terio para la desconexion del motor eléctrico.

Un dispositivo para la realizacién del procedi-
miento para el control de la parada de accionamien-
tos que contienen un motor eléctrico para persianas o
similares estd provisto con una instalacién de alimen-
tacioén de corriente, una instalacion de conmutacion
para la conexion y desconexion del motor eléctrico y
con una instalacion de control para la activacion de
esta instalacién de conmutacién. Ademads, este dispo-
sitivo dispone de una instalacién electrénica para la
deteccion del movimiento giratorio del motor eléctri-
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co y especialmente su par de torsién. Esta instalacién
electrénica estd conectada a tal fin con la instalacién
de control y alimenta a ésta una sefial real para el mo-
vimiento giratorio actual o bien para el par de torsién
actual del motor eléctrico. Dentro de la instalacién de
control, que es de manera mas preferida un microcon-
trolador, se compara esta sefial real con una sefial de
referencia y en el caso de que exista una desviacién
predeterminada de la sefial real con respecto a la sefial
de referencia, se activa la instalaciéon de conmutacion
para la desconexién del motor eléctrico.

Para la memorizacién de datos especificos del fun-
cionamiento, el microcontrolador estd conectado con
una memoria de datos no volatil.

Para la deteccién del par de torsién o bien de la
carga giratoria sirve una instalaciéon de medicién de
la diferencia de las fases, a través de la cual se puede
detectar el desplazamiento de las fases de la corriente
que fluye a través de los al menos dos arrollamientos
de fases del motor eléctrico.

Adicionalmente, la instalacién de control puede
estar equipada con una instalacién de deteccion del
nimero de revoluciones para la deteccién del nimero
de revoluciones del eje de arrollamiento.

Una forma de realizacién especialmente fiable y
a pesar de todo sencilla para una instalaciéon de de-
teccién del nimero de revoluciones del eje de arrolla-
miento prevé un imdn anular de varios polos, que esti
conectado fijo contra giro con el eje de arrollamien-
to, y un sensor Hall para la deteccién de la modifi-
cacién del campo magnético generado a través de los
imanes anulares durante su rotacién. La modificacién
del campo magnético detectada por el sensor Hall du-
rante la rotacidon del imédn anular de varios polos en
forma de un cambio de flancos de la sefial de salida
del sensor Hall es una medida directa del nimero de
revoluciones del eje de arrollamiento y es alimentada
a la instalacién de control como sefial del niimero de
revoluciones.

De una manera preferida, el accionamiento para
la persiana o similar estd configurado como acciona-
miento de tubo de insercidn, estando alojado en el tu-
bo del accionamiento de tubo de insercién, ademas
del motor, engranaje, condensador del motor, etc.,
también la electrénica correspondiente para la super-
visién de la parada. Un accionamiento de tubo de in-
sercion de este tipo no se diferencia des el punto de
vista puramente exterior de los accionamientos de tu-
bo de insercién convencionales. No obstante, se pue-
de suprimir el ajuste a menudo laborioso de los con-
mutadores de fin de carrera de los arboles, con los
que deberia estar equipado regularmente en el pa-
sado un accionamiento de tubo de insercién de este
tipo.

El accionamiento de tubo de insercion est provis-
to con un acoplamiento de eje de arrollamiento, que
esta conectado con preferencia con juego con el arbol
de accionamiento del accionamiento. Sobre el acopla-
miento del drbol de arrollamiento se asienta el tubo
del 4rbol de arrollamiento. Dentro del tubo del eje de
arrollamiento estd dispuesto el accionamiento del tu-
bo de insercién, donde el tubo del eje de arrollamiento
se asienta a través de un anillo de arrastre del eje de
arrollamiento sobre el accionamiento del tubo de in-
sercion. La instalacion electrénica para la deteccion
del nimero de revoluciones del eje de arrollamiento
estd en conexion directa con un anillo de arrastre del
eje de arrollamiento a través de un engranaje o de un
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accionamiento, de manera que se puede detectar su
nimero de revoluciones.

Para preparar el juego limitado mencionado entre
el accionamiento y el acoplamiento del eje de arrolla-
miento y, por lo tanto, el eje de arrollamiento, se co-
loca con preferencia el acoplamiento del eje de arro-
Ilamiento con anillo en forma de placa sobre una sa-
lida del arbol de accionamiento del accionamiento de
tubo de insercion. La salida se proyecta a través de
un orificio central de este anillo en forma de placa,
presentando la salida en la regidén que se encuentra
dentro del orificio una seccién transversal que permi-
te un movimiento giratorio limitado y, por lo tanto, un
juego limitado de la salida. Se ha revelado que es fa-
vorable un orificio central del anillo en forma de placa
configurado de forma rectangular y la seccidn trans-
versal de la salida configurada de forma trapezoidal.
También se puede incorporar el juego dentro del ac-
cionamiento del tubo de insercidn.

A continuacién se explica en detalle la invencién
con la ayuda de un ejemplo de realizacién en combi-
nacién con las figuras. En este caso:

La figura 1 muestra una representacion de la sec-
cién a través de un accionamiento de tubo de inser-
cién segtn la invencién con tubo de insercién y aco-
plamiento de arrastre del eje de arrollamiento en vista
lateral.

La figura 2 muestra una vista en planta superior
desde un lado sobre el accionamiento de tubo de in-
sercién representado en la figura 1 sobre el lado que
contiene el acoplamiento de arrastre del eje de arro-
Ilamiento, y

La figura 3 muestra un diagrama de bloques de un
circuito posible para la activacion del accionamiento
del tubo de insercién segun las figuras 1y 2.

En las figuras siguientes, si no se indica otra cosa,
los mismos signos de referencia designan las mismas
partes con el mismo significado.

En la figura 1 se muestra un ejemplo de realiza-
cién de un accionamiento segun la invencién para la
supervision de la parada para persianas, puertas arro-
llables, toldos, instalaciones de contratraccién, panta-
Ilas de cine o similares accionados con motor eléctri-
co. El accionamiento 1 estd configurado como accio-
namiento de tubo de insercién y presenta una carcasa
12 de forma tubular, que termina en el lado frontal con
una pieza de tapa delantera 18 y una pieza de tapa tra-
sera 19.

Dentro del tubo 12, visto desde la izquierda en la
figura 1, estd dispuesta una electrénica 20 con insta-
lacién de control 21, especialmente un microcontro-
lador para la supervision electrénica de la parada del
accionamiento de tubo de insercién 1. A la derecha de
la electrénica 20 se asienta un condensador de motor
3, seguido por un motor 2 con engranaje 10 siguiente.

Desde la pieza de tapa delantera 18 se proyecta un
arbol de accionamiento 11, que termina en una lla-
mada salida 9. Sobre la salida 9 se asienta un acopla-
miento de eje de arrollamiento 15, que estd conectado
con un eje de arrollamiento no representado para ma-
yor claridad, en el que est4 fijada la persiana a activar
o similar. Sobre el lado del accionamiento de tubo de
insercién 1, que estd colocado opuesto al acoplamien-
to del eje de arrollamiento 15, se asienta un anillo de
arrastre 14 del eje de arrollamiento, que se conecta fi-
jo contra giro con el eje de arrollamiento. Este anillo
de arrastre 14 del eje de arrollamiento estd conectado
a través de un engranaje propio o de un accionamien-
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to 30, con una instalacion de deteccion del nimero de
revoluciones para la deteccién del nimero de revolu-
ciones del eje de arrollamiento. En la representacion
de la figura 1, esta instalacién de deteccién del nu-
mero de revoluciones es un iman permanente 23 de
varios polos con sensor Hall 24.

Adicionalmente, en la figura 1 se representa toda-
via una linea de alimentacién 40 que es necesaria para
la alimentacién de corriente de la electrénica 20 y del
motor eléctrico.

El modo de funcionamiento de un accionamiento
de tubo de insercién 1 de este tipo se explica en com-
binacién con el diagrama de bloques mostrado en la
figura.

Se ha revelado que es ventajoso disponer el aco-
plamiento 15 del eje de arrollamiento, que estd confi-
gurado como anillo en forma de placa y que se asien-
ta sobre la salida 9, con un juego mecénico limitado
sobre la salida 9. Esto es ventajoso para una desco-
nexioén segura del motor eléctrico durante el acciona-
miento especialmente de persianas, persianas de 1a-
minas o similares relativamente ligeras, puesto que la
continuacion del giro del accionamiento cuando el eje
de arrollamiento estd parado en la posicién final infe-
rior se puede utilizar como criterio adicional para la
desconexidn el motor eléctrico. Por ejemplo, si falla
la medicién del par de torsién del motor eléctrico por
cualquier motivo, se puede conseguir un criterio pa-
ra la desconexién del motor eléctrico simplemente en
virtud de la tension de alimentacién alimentada al mo-
tor eléctrico y en virtud del conocimiento de que el eje
de arrollamiento estd parado.

En la figura 2 se muestra un ejemplo para la for-
macién de un juego mecdnico limitado de este tipo
entre el acoplamiento 15 del eje de arrollamiento y
la salida 9 del accionamiento de tubo de insercion 1.
El acoplamiento del tubo de insercién 15 estd confi-
gurado como anillo en forma de placa con contorno
exterior octogonal. Este acoplamiento 15 del eje de
arrollamiento presenta un orificio central 16, que estd
configurado aproximadamente de forma rectangular.
En este orificio 16 se encuentra concéntricamente el
arbol de accionamiento 11 con su salida 9. La salida
9 presenta una forma de la seccidén transversal, que
permite un movimiento giratorio limitado de la sali-
da 9dentro de este orificio 16 y, por lo tanto, pone a
disposicion el juego 17. Se ha revelado que es favora-
ble como juego limitado un movimiento giratorio de
la salida 9 de aproximadamente 20° a 40°. La forma
de la seccidn transversal de la salida se configura en la
figura 2 aproximadamente de forma trapezoidal. Este
juego también se puede realizar con resorte.

El juego limitado previsto sirve también para la
resolucién mds sensible de la desconexién del motor
eléctrico.

En la figura 3 se muestra un diagrama de bloques
posible de la electrénica, que esté alojada en el accio-
namiento de tubo de insercion 1 representado en la fi-
gura 1. Los mismos signos de referencia designan las
partes ya conocidas. El motor eléctrico 2 presenta dos
arrollamientos de motor 4, 5, que estdn conectados
entre si con una de sus conexiones y conducen a través
de un termostato 62 del motor a una conexién 6 del
motor. Las otras dos conexiones de los arrollamientos
4, 5 del motor estan en conexion entre si a través de
un condensador de motor 3. Los dos terminales de es-
te condensador de motor 3 estdn conectados en otras
dos conexiones 7, 8 del motor. Las conexiones 6, 7,
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8 del motor estan conectadas con conexiones 41, 42,
43 de lineas de alimentacion de una linea de alimenta-
cion 40. La linea de alimentacién 40 proporciona con
sus conexiones 41, 42 y 43 las corrientes necesarias
para un giro a la derecha y un giro a la izquierda, res-
pectivamente, del motor eléctrico 2. En el ejemplo de
realizacion de la figura 3, en la conexién 41 de la linea
de alimentacién estd conectada la fase para el giro a
la derecha, en la conexidn 42 de la linea de alimenta-
cion estd conectada la fase para el giro a la izquierda
y en la conexién 43 de la linea de alimentacién estd
conectado un conductor neutro. La conexién del mo-
tor 6 estd en conexion directa con la conexién 43 de
la linea de alimentacién, mientras que las conexiones
7 y 8 el motor estdn conectadas, respectivamente, a
través de instalaciones de conmutacion 51, 52 con las
conexiones 41, 42 de la linea de alimentacion. Las
instalaciones de conmutacién 51, 52 son componen-
te de una instalacién de conmutacién de la potencia
50. Las instalaciones de conmutacién 51, 52 pueden
ser, por ejemplo, conmutadores de relé. Ademds, se
ofrece también una activacion con conmutadores de
semiconductores adecuados, por ejemplo Triacs o ti-
ristores. La ventaja de tales conmutadores de semi-
conductores reside en la posibilidad de un control de
corte de fases, a través del cual se puede influir de una
manera selectiva sobre el par nominal del motor eléc-
trico 2, con el fin de evitar una destruccién del objeto
accionado.

La ventaja de una conexién de este tipo del mo-
tor eléctrico con la linea de alimentacidn 40 consiste
en la ausencia de tensién de la conexion del motor
del sentido opuesto respectivo. Por ejemplo, si el mo-
tor eléctrico 2 debe girar a la derecha, se cerraria la
instalacion de conmutacién 51, mientras que la ins-
talacion de conmutacién 52 estd abierta. A través de
esta ausencia de tensién de una de las conexiones 41
y 42, respectivamente, de la linea de alimentacion, es
posible una conexién en paralelo opcional de los mo-
tores eléctricos, con lo que se pueden mover pares de
torsién mds elevados y, por lo tanto, cargas mayores a
través de varios accionamientos de tubos de insercion.

La instalacion de conmutacién de la potencia 50 es
controlada a través de sefiales de control sobre lineas
de control 53, 54, que son acondicionadas por una ins-
talacién de control 21. La instalacién de control 21 es
de una manera mds conveniente un microcontrolador
con memoria de datos de manera mds ventajosa no
volatil 25 conectada. A la instalacién de control 21 se
alimentan diferentes sefiales de sensor, para conectar
y desconectar a través de las lineas de control 53, 54
de una manera selectiva la instalacién de conmutacién
de la potencia 50 y, por lo tanto, las instalaciones de
conmutacién 51, 52. En el ejemplo de realizacién de
la figura 3, la instalacién de control 21 recibe tres se-
fiales de sensores, a saber, una sefial real 59 para la
carga del par de torsién actual del motor eléctrico 2,
una sefal sensora 60, que representa el nimero de re-
voluciones del arbol de accionamiento 11 y una sefial
sensora 61, que es una medida para el niimero de re-
voluciones del eje de arrollamiento 13. Las sefiales de
sensor 60 y 61 son proporcionadas a través de instala-
ciones de sensores del niimero de revoluciones 22, 27
adecuadas.

En este contexto se hace referencia expresa a que
para la realizacién del procedimiento segin la inven-
cién en principio es suficiente detectar solamente la
carga del par de torsién del motor eléctrico 2 y poner-
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la a disposicién en forma de una sefial 59. Las otras
dos sefiales de sensor 60, 61 solamente sirven para
una desconexidn todavia mas segura del motor eléc-
trico y, por lo tanto, son redundantes.

La sefial real 59, que representa la carga del par
de torsion del motor eléctrico 2, se pone a disposicioén
en el ejemplo de realizacién de la figura 3 a través
del empleo de una instalacién de medicién de la dife-
rencia de fases 47. Esta instalacién de medicién de la
diferencia de fases 47, que estd conectada en el lado
de entrada con las conexiones 7 y 8 del motor, detecta
la corriente que fluye a través de los dos arrollamien-
tos 4, 5 del motor y su desplazamiento de fases. El
desplazamiento de fases es una medida de la carga
momentdnea del par de torsién del motor eléctrico 2.
Por lo tanto, no es necesario un sensor separado, que
debe fijarse posiblemente de forma laboriosa en el 4r-
bol de accionamiento del motor eléctrico 2.

Por otra parte, en la figura 3 se representa todavia
una instalacién de alimentacion de corriente 45, que
estd conectada en el lado de entrada con las conexio-
nes 41, 42, 43 de la linea de alimentacion 40. La ins-
talacion de alimentacién de corriente 25 sirve para la
alimentacion de corriente de la memoria de datos 25,
de la instalacién de control 21 asi como de la insta-
lacién de conmutacién de la potencia 50. Por dltimo,
la instalacién de control 21 estd conectada a través de
una pieza de adaptacién de la sefial 48 con las dos
conexiones 41 y 42 de la linea de alimentacion.

El modo de funcionamiento de un accionamiento
de este tipo se representa de la siguiente manera:

Después de la conexidn, se detecta la tensidn de
alimentacion para el motor eléctrico 2 y, por lo tanto,
la tension en la linea de alimentacién 40 por la insta-
lacién de control 21. De acuerdo con esta tensién de
alimentacion, se inscribe un valor maximo del despla-
zamiento de las fases, que corresponde al par nominal
del motor eléctrico 2, a partir de una tabla adaptada
al motor eléctrico 2 y depositada en la memoria de
datos 25 con preferencia no volatil. Si se excede este
valor maximo de desplazamiento de las fases duran-
te el movimiento de la persiana o similar, entonces
la instalacién de control 21 controla la instalacién de
conmutacién de la potencia 50, de manera que se des-
conecta el motor eléctrico 2. Ademas, la instalacién
de control 21 no sélo detecta un exceso del valor ma-
ximo de desplazamiento de las fases y, por lo tanto,
el exceso de un par de torsién predeterminado, sino
también el exceso de una modificacion del par de tor-
sién predeterminado y, por lo tanto, una modificacién
del desplazamiento de fases predeterminada de esta
manera. A tal fin, después de la conexién de la ten-
sién de alimentacion, se detecta el desplazamiento de
las fases entre los dos arrollamientos 4, 5 del motor.
Este valor de medicién es memorizado y actualizado
constantemente. Después de un intervalo de tiempo
predeterminado, se memoriza igualmente el nuevo va-
lor actual del desplazamiento de las fases. En el caso
de que se exceda una modificacién maxima admisi-
ble, predeterminada del desplazamiento de las fases,
con respecto al valor del desplazamiento de las fases
memorizado inmediatamente antes, la instalacién de
control 21 genera sobre sus dos lineas de control 53,
54 una sefial para la apertura de las instalaciones de
conmutacién 51, 52 y, por lo tanto, para la descone-
xi6n del motor eléctrico 2.

En el caso de una modificacion rapida del despla-
zamiento de las fases y, por lo tanto, de una modifica-

5
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cién grande del par de torsion, que alude a un atasco
o tope de la persiana o similar. Esta es retenida con
seguridad.

Ademds de la deteccion de la carga del par de tor-
sién del motor eléctrico 2 se detecta de una manera
mds conveniente también el nimero de revoluciones
del eje de arrollamiento como criterio de desconexion.
En este caso, el anillo de arrastre 14 del eje de arro-
llamiento hace girar a través del accionamiento 30 el
iman anular 23 de varios polos, por ejemplo de 16
polos. Este imdn anular provoca durante la rotacién
una secuencia determinada de impulsos en la salida
de un sensor magnético dispuesto en la proximidad
del imén anular 23, por ejemplo de un sensor Hall 24.
El tiempo de pausa de la secuencia de impulsos en la
salida del sensor Hall 24 es inversamente proporcio-
nal al nimero de revoluciones del anillo de arrastre
14 del eje de arrollamiento y, por lo tanto, depende
del movimiento de la persiana o similar accionada. El
tiempo de pausa de esta sefial inicia, de una manera si-
milar a un llamado circuito vigilante (Watch-Dog), un
tiempo de supervision que transcurre en la instalacién
de control 21. Si gira el anillo de arrastre 14 del eje
de arrollamiento y, por lo tanto el eje de arrollamiento
demasiado lento o no gira en absoluto, entonces ex-
pira este tiempo. El motor eléctrico es desconectado
entonces y se bloquea este sentido de giro. A tal fin,
se inscriben los datos producidos anteriormente en la
memoria de datos 25 no volatil. Si se excede dentro
de un periodo de tiempo predeterminado un niime-
ro de impulsos predeterminado del sensor del nimero
de revoluciones 22, se anula el bloqueo del sentido de
giro y se reinicia el accionamiento.

En un desarrollo de la invencion, el tiempo de su-
pervision de la sefial del sensor Hall tiene diferentes
longitudes segtin el estado de funcionamiento del mo-
tor eléctrico 2. En el funcionamiento libre normal, es
decir, si no acttia ningtin tope por arriba y ningtin tope
por abajo, y no estd activo ningtn bloqueo del senti-
do de giro, se selecciona este tiempo de supervision
para que el nimero de revoluciones del eje de arro-
Ilamiento no pueda caer aproximadamente por debajo
del 90% del niimero de revoluciones nominal. Des-
pués de una desconexién del motor eléctrico 2 en su
posicién final inferior, en la que la salida 9 del arbol
de accionamiento 11 ha continuado girando con el eje
de arrollamiento parado, se aplica durante el periodo
de tiempo hasta que se ha anulado de nuevo el blo-
queo del sentido de giro, un tiempo de supervision,
que cubre al menos el juego 17 existente. En su po-
sicién final superior y, por lo tanto, después de una
desconexidn del motor eléctrico 2 a través del despla-
zamiento de las fases detectado, se aplica durante el
periodo de tiempo hasta que se ha anulado de nuevo
el bloqueo del sentido de giro, un tiempo de super-
visién, que cubre un multiplo del juego presente, de-
biendo seleccionarse un nimero determinado de im-
pulsos en la salida del sensor Hall, para garantizar la
continuacién del funcionamiento del accionamiento.

Si estd activo un bloqueo del sentido de giro, que
no tiene que ser previsto, sin embargo, necesariamen-
te, pero que es ventajoso por motivos de seguridad,
se puede accionar el motor eléctrico 2 solamente en
sentido contrario. El motor eléctrico 2 gira entonces a
partir del juego 17 incorporado entre el acoplamiento
15 del eje de arrollamiento y la salida 9 del arbol de
accionamiento. No obstante, después de varios cam-
bios de los flancos de la sefial de salida del sensor Hall
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24 en sentido opuesto estd asegurado que el juego 17
incorporado puede ser utilizado de nuevo totalmente
y se libera de nuevo entonces el sentido de giro blo-
queado anteriormente por la instalacién de control 21.

De manera ventajosa, la instalacién de control 21
se ocupa de que el motor eléctrico 2 solamente acepte
una inversion del sentido de giro cuando entre las ins-
trucciones de control se encuentra al menos un tiempo
de parada determinado. Este tiempo de parada puede
ser, por ejemplo, 300 ms. Si se genera una nueva ins-
truccién de control por la instalacién de control 21 an-
tes de la expiracion de este tiempo de parada, el motor
eléctrico permanece parado hasta que se produce una
nueva instruccién de control después de la expiracién
de este tipo de parada.

Ademads, se ha revelado que es favorable que la
duracién de la conexién para el motor eléctrico de-
be comprender un tiempo minimo predeterminado.
En cambio, las duraciones de la conexion mas cor-
tas son ignoradas. La duracién minima necesaria se
puede elegir para que esté presente siempre la ener-
gia intermedia necesaria para la memorizacién de los
datos. La duracién minima de la conexién puede ser,
por ejemplo, 300 ms.

Si estd todavia activo un bloqueo del sentido de
giro en virtud del desplazamiento de las fases, enton-
ces las dos instrucciones siguientes del sentido de gi-
ro deben presentar de una manera mis ventajosa una
longitud minima. En otro caso, se anula el bloqueo del
sentido de giro y se aplica el sentido contrario. Esto
asegura que no se pueda eludir a través de artificios el
tiempo incorporado entre el acoplamiento del eje de
arrollamiento y la salida del arbol de accionamiento.

Si se incorpora el accionamiento de tubo de inser-
cion 1 segin las figuras 1 a 3 en una persiana, enton-
ces se aplica lo siguiente para el movimiento ascen-
dente y para el movimiento descendente: durante el
movimiento ascendente, el motor eléctrico 2 tira en
primer lugar de la persiana hacia arriba. Durante esta
marcha, se eleva constantemente el par de torsién en
el tercio inferior del trayecto a recorrer y se reduce de
nuevo hacia abajo. Esta modificacién del par de tor-
sién es seguida por la instalacion de control segin la
invencidn. Si la persiana alcanza el extremo superior,
se forma de repente un par de torsion alto en un carril
de tope previsto. Esto es detectado por la instalacién
de control 21. El motor eléctrico 2 es desconectado, y
no reacciona ya a otra instruccion de elevacion.

Durante el movimiento descendente, la persiana
marcha hacia abajo, donde su peso, en el supuesto de
que el peso sea suficiente, arrastra al arbol de acciona-
miento. El motor eléctrico 2 es girado al mismo tiem-
po a través del peso de la persiana practicamente a
modo de generador. Si se para la persiana debido a un
obstéculo a través del tope inferior, se para el anillo de
arrastre 14 del eje de arrollamiento. Se desconecta el
motor eléctrico y no reacciona ya a ninguna instruc-
cién de bajada adicional.

El procedimiento y el dispositivo segin la in-
vencién permiten la utilizacién de acoplamientos de
arrastre en serie y de anclajes de pared en serie, pues-
to que, visto desde el exterior, no son necesarias mo-
dificaciones de la estructura del accionamiento con
respecto a los accionamientos conocidos hasta aho-
ra para la activacién de persianas con motor eléctrico.
Ademas, el accionamiento presentado solamente ne-
cesita las mismas lineas de conexién que los motores
de persianas conocidos hasta ahora. De manera venta-
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josa, la invencién permite la conexién en paralelo de
varios motores.

Por tltimo, hay que indicar que el condensador de
motor 3 mencionado con relacién al desplazamiento
de las fases, puede ser substituido también por cual-
quier otra instalacién, que conduzca a un desplaza-
miento de las fases de las corrientes a través de los
al menos dos arrollamientos de motor 4, 5. Asi, por
ejemplo, se puede conectar otra inductividad del mo-
tor en lugar del condensador del motor 3 entre los
arrollamientos 4, 5 del motor.

Lista de signos de referencia

1 Acciop/amiento, accionamiento de tubo de
insercion

Motor eléctrico

Condensador del motor

Arrollamiento del motor

Arrollamiento del motor

Conexién del motor

Conexién del motor

Conexion del motor

O 0 9 N L B~ W N

Conexion del motor

—
(e

Engranaje

Arbol de accionamiento

—_ =
N =

Carcasa de forma tubular

—
w

Eje de arrollamiento

—_
~

Anillo de arrastre del eje de arrollamiento

—_
W

Acoplamiento del eje de arrollamiento
Orificio

Juego

—_— = =
(o BN BiNe )

Pieza de tapa

el

Pieza de tapa
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20
21
22

23
24
25
27

30
40
41
42
43
45
47

48
50
51
52
53
54
55
56
59
60
61
62

Electrénica
Instalacion de control

Primera instalacién sensora del nimero de
revoluciones

Iman anular
Sensor Hall
Memoria de datos

Segunda instalacion sensora del nimero
de revoluciones

Accionamiento

Linea de alimentacién

Conexion de la linea de alimentacion
Conexidn de la linea de alimentacion
Conexidn de la linea de alimentacion
Instalacién de alimentacién de corriente

Instalacién de medicién de la diferencia de
las fases

Pieza de adaptacion de la sefial
Instalacién de conmutacion de la potencia
Instalacién de conmutador
Instalacién de conmutador
Linea de control

Linea de control

Linea de alimentacién

Linea

Senal real

Seiial del sensor

Sefial del sensor

Termostato del motor
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento para el control de la parada de
accionamientos, que contienen un motor eléctrico (2),
para persianas, puertas arrollables, persianas de 1ami-
nas, toldos, pantallas de cine y similares, con un eje
de arrollamiento (13), en cuyo procedimiento se des-
conecta el motor eléctrico (2) tan pronto como el ac-
cionamiento detecta una resistencia mecdnica, sien-
do detectado electrénicamente de forma continua el
par de torsioén del motor eléctrico (2) cuando el motor
eléctrico (2) estd conectado y siendo desconectado el
motor eléctrico (2) cuando se excede un par de torsién
predeterminado o cuando se excede una modificacién
predeterminada del par de torsion, caracterizado por-
que después de la desconexién del motor eléctrico (2),
debido a que no se alcanza el nimero de revoluciones
predeterminado del eje de arrollamiento (13), debido
a que se excede un par de torsién predeterminado del
motor eléctrico (2) o a la modificacién predetermina-
da del par de torsién del motor eléctrico (2), se blo-
quea el sentido de giro del motor eléctrico (2) valido
inmediatamente antes de la desconexién.

2. Procedimiento segtin la reivindicacion 1, carac-
terizado porque el par de torsién predeterminado, a
partir de cuyo exceso se desconecta el motor eléctrico
(2), es leido de una tabla de una instalacién de control
(21), memorizada en una memoria de datos no vola-
til (25), adaptada al motor eléctrico (2) y que tiene en
cuenta la tension de funcionamiento actual del motor
eléctrico (2).

3. Procedimiento segun la reivindicacién 1 6 2,
caracterizado porque el motor eléctrico (2) presenta
un condensador de motor (3) y al menos dos arrolla-
mientos de motor (4, 5) y para la deteccion del par de
torsion se evalda el desplazamiento de las fases de la
corriente que fluye a través de los al menos dos arro-
Ilamientos de motor (4, 5).

4. Procedimiento segun la reivindicacién 3, ca-
racterizado porque después de la conexién del mo-
tor eléctrico (2) se detecta y se memoriza el despla-
zamiento de las fases entre los al menos dos arrolla-
mientos del motor (4, 5), porque a continuacién se ac-
tualiza constantemente este valor memorizado, siendo
memorizado un nuevo valor actual después de un in-
tervalo de tiempo predeterminado y porque el motor
eléctrico se desconecta cuando se excede una modi-
ficaciéon maxima admisible predeterminada del des-
plazamiento de las fases con respecto al valor del des-
plazamiento de las fases memorizado inmediatamente
antes.

5. Procedimiento segtin la reivindicacion 4, carac-
terizado porque el intervalo de tiempo predetermina-
do es aproximadamente de 100 a 800 ms.

6. Procedimiento segtin una de las reivindicacio-
nes 1 a 5, caracterizado porque la persiana o similar
se asienta sobre un eje de arrollamiento (13) y estd
en conexidn con el accionamiento (1) a través de un
acoplamiento de ejes de arrollamiento (15), porque se
detecta el nimero de revoluciones del eje de arrolla-
miento (13) y porque en el caso de que no se alcance
un ndmero de revoluciones predeterminado del eje de
arrollamiento (13), se desconecta el motor eléctrico
2).

7. Procedimiento segun la reivindicacién 6, ca-
racterizado porque el nimero de revoluciones pre-
determinado del eje de arrollamiento (13), en el que
se desconecta el motor eléctrico (2), es variable en
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funcién de la posicién momentanea de la persiana o
similar.

8. Procedimiento segin una de las reivindicacio-
nes 6 y 7, caracterizado porque entre el eje de arro-
Ilamiento (13) y un arbol de accionamiento (11) ac-
cionado directamente por el accionamiento (1) estd
ajustado un juego mecdnico (17), a través del cual el
arbol de accionamiento (11) puede continuar girando
en la medida del juego (17), a pesar de que el eje de
arrollamiento (13) estd parado y el giro adicional del
arbol de accionamiento (11) es utilizado, cuando el
eje de arrollamiento (13) estd parado, como criterio
para la desconexion del motor eléctrico (2).

9. Dispositivo para el control de la parada de un
accionamiento (1), que contiene un motor eléctrico
(2), para persianas, puertas arrollables, persianas de
ldminas, toldos, pantallas de cine y similares, con una
instalacion de alimentacion de corriente (45), una ins-
talacién de conmutacion (50) para la conexién y des-
conexién del motor eléctrico (2) y una instalacion de
control (21) para la desconexién del motor eléctrico
a través de la instalacion de conmutacién (50), tan
pronto como el accionamiento detecta una resistencia
mecanica, estando prevista una instalacién electréni-
ca (27; 47) para la deteccién del movimiento giratorio
del motor eléctrico (2) y estando conectada esta insta-
lacién electrénica (22; 47) con la instalacion de con-
trol (21) y siendo alimentada a ésta una sefial real (59)
para el movimiento giratorio actual del motor eléctri-
co (2), y donde la instalacién de control (21) compara
esta sefial real (59) con una sefal de referencia prede-
terminada y en el caso de que exista una desviacién
predeterminada, se activa la instalacién de conmuta-
cién (50) para la desconexion del motor eléctrico, ca-
racterizada porque después de una desconexion del
motor eléctrico (2), debido a que no se alcanza es-
te nimero de revoluciones predeterminado del eje de
arrollamiento (13), debido a que se excede el par de
torsién predeterminado del motor eléctrico o a la mo-
dificacion predeterminada del par de torsién del mo-
tor eléctrico, se bloquea segin la invencion el sentido
de giro del motor eléctrico (2) valido inmediatamente
antes de la desconexion.

10. Dispositivo segin la reivindicacién 9, carac-
terizado porque la instalacién de control (21) es un
microcontrolador, que tiene acceso a una memoria de
datos (25).

11. Dispositivo segtin la reivindicacién 9 o 10, ca-
racterizado porque el motor eléctrico (2) presenta al
menos dos arrollamientos (4, 5) del motor y un con-
densador de motor (3), y porque la instalacion electr6-
nica (22; 47) es una instalacion de medicion (47) de
la diferencia de las fases para la deteccién del despla-
zamiento de las fases de la corriente que fluye a través
de los al menos dos arrollamientos de motor (4, 5) del
motor eléctrico (2).

12. Dispositivo segtin una de las reivindicaciones
9 a 11, caracterizado porque la instalacién de control
(21) esta conectada con una instalacion de deteccion
(22) del nimero de revoluciones para la deteccion del
nimero de revoluciones del eje de arrollamiento (13),
sobre el que estd dispuesta la persiana o similar, y por-
que el eje de arrollamiento (13) estd conectado a tra-
vés de un acoplamiento (15) del eje de arrollamiento
con el arbol de accionamiento (11) del accionamien-
to (1), y porque a través de la instalacion de control
(21), en funcién de una sefial de salida de esta insta-
lacién de deteccidn (22) del niimero de revoluciones
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se puede desconectar la alimentacién de la corriente
para el motor eléctrico (2) a través de la instalacién
de conmutacion (50).

13. Dispositivo segtn la reivindicacién 12, carac-
terizado porque la instalacién de deteccion (22) del
nimero de revoluciones presenta un imédn anular (23)
conectado fijo contra giro con el eje de arrollamien-
to (13) y de varios polos, y un sensor Hall (24) para
la deteccion de la modificacidon del campo magnético
que puede ser generada a través del iman anular (23).

14. Dispositivo seglin una de las reivindicaciones
9 a 13, caracterizado porque el accionamiento (1) es-
t4 configurado como accionamiento de tubo de inser-
cién, en cuyo tubo estd alojada la electrénica (20) ne-
cesaria para el control de la supervision de parada.

15. Dispositivo segun la reivindicacién 14, carac-
terizado porque el accionamiento de tubo de inser-
cion (1) estd provisto con un acoplamiento (15) del
eje de arrollamiento, que estd conectado con juego
mecanico (17) con el arbol de accionamiento (11) del
accionamiento (1), porque sobre el acoplamiento (15)
del eje de arrollamiento se asienta el eje de arrolla-
miento (13) en forma de un tubo de eje de arrolla-
miento, porque dentro de este tubo de eje de arrolla-
miento esta dispuesto el accionamiento de tubo de in-
sercion (1), y porque el tubo del eje de arrollamiento
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se sienta a través de un anillo de arrastre (14) del eje
de arrollamiento sobre el accionamiento de eje de in-
sercién (1), donde la instalacion de deteccion (22) del
nimero de revoluciones para la deteccion del nimero
de revoluciones del eje de arrollamiento (13) detecta
el nimero de revoluciones del anillo de arrastre (14)
del eje de arrollamiento.

16. Dispositivo segtn la reivindicacién 15, carac-
terizado porque el acoplamiento (15) del eje de arro-
Ilamiento es un anillo en forma de placa que se asienta
sobre una salida (30) del arbol de accionamiento (11),
porque la salida (30) se proyecta a través de un orifi-
cio central (16) del anillo en forma de placa, y porque
la salida (30) presenta en la regiéon que se encuentra
dentro del orificio (16) una seccién transversal, que
permite un movimiento giratorio limitado de la salida
(30).

17. Dispositivo segtn la reivindicacién 16, carac-
terizado porque el orificio central del anillo en forma
de placa esta configurado aproximadamente de forma
rectangular y la seccion transversal de la salida (9) del
arbol de accionamiento (11) presenta una forma apro-
ximadamente trapezoidal.

18. Dispositivo segtin una de las reivindicaciones
15 a 17, caracterizado porque el juego mecanico (17)
es aproximadamente de 20° a 40°.
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