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(567)  Ein Positionier- und/oder Verriegelungsantrieb
fur einen Fligel eines Fensters, einer Tur oder derglei-
chen umfasst ein Gehause, einen eine Antriebseinheit
und eine Getriebeeinheit umfassenden Getriebemotor,
eine elektronische Steuerungseinrichtung zur Ansteue-
rung des Getriebemotors und ein durch den Getriebe-
motor beaufschlagbares, mit dem Fligel bzw. einer die-
sem zugeordneten Verriegelungseinrichtung koppelba-
ren oder gekoppelten Abtriebselement, dessen Ge-
schwindigkeit und/oder Position durch die elektronische

ANTRIEB FUR EINEN FENSTER- ODER TURFLUGEL

Steuerungseinrichtung unter Heranziehung von {ber ei-
ne relative oder inkrementale Wegmesseinrichtung er-
fassten jeweiligen relativen Positionen des Abtriebsele-
ments steuer- und/oder regelbar ist. Zudem umfasst der
Antrieb eine absolute Wegmesseinrichtung zur Erfas-
sung jeweiliger absoluter Positionen des Abtriebsele-
ments, wobei die relative bzw. inkrementelle Wegmess-
einrichtung durch die Steuerungseinrichtung automa-
tisch tber die absolute Wegmesseinrichtung kalibrierbar
ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Positionier-
und/oder Verriegelungsantrieb fur einen Fligel eines
Fensters, einer Tir oder dergleichen, mit einem Gehau-
se, einem eine Antriebseinheit und eine Getriebeeinheit
umfassenden Getriebemotor, einer elektronischen Steu-
erungseinrichtung zur Ansteuerung des Getriebemotors
und einem durch den Getriebemotor beaufschlagbaren,
mit dem Fligel bzw. einer diesem zugeordneten Verrie-
gelungseinrichtung koppelbaren oder gekoppelten Ab-
triebselement.

[0002] Bei Positionier- und/oder Verriegelungsantrie-
ben dieser Art ist die Geschwindigkeit und/oder Position
einer jeweiligen Betatigung des Fligels bzw. einer die-
sem zugeordneten Verriegelungseinrichtung durch die
elektronische Steuerungseinrichtung in der Regel unter
Heranziehung von (ber eine relative oder inkrementelle
Wegmesseinrichtung erfassten jeweiligen relativen Po-
sitionen des Abtriebselements, die reprasentativ fiir den
jeweiligen Zustand des Fligels bzw. der diesem zuge-
ordneten  Verriegelungseinrichtung  sind, steuer-
und/oder regelbar.

[0003] Bei den bisher bekannten Antrieben der ein-
gangs genannten Art muss der Antrieb nach einer wah-
rend eines Stromausfalls erfolgten manuellen Verande-
rung der Position des Fliigels bzw. dessen Verriege-
lungszustands nach dem darauffolgenden Einschalten
jeweils von Neuem vom Benutzer initialisiert oder kalib-
riert werden, was relativ aufwendig und zeitraubend ist.
Zudem besteht die Gefahr, dass sich bei einer jeweiligen
vom Benutzer neu vorzunehmenden Initialisierung bzw.
Kalibrierung Fehler einschleichen, durch die die Zuver-
lassigkeit der Antriebssteuerung bzw. -regelung entspre-
chend beeintrachtigt wird.

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Antrieb der eingangs genannten Art anzugeben, bei
dem die zuvor erwahnten Probleme beseitigt sind. Dabei
soll auf mdglichst einfache Weise insbesondere erreicht
werden, dass nach einer wahrend eines Stromausfalls
erfolgten manuellen Veranderung der Position des Fli-
gels bzw. dessen Verriegelungszustands der Antrieb
nach dem darauffolgenden Einschalten auch ohne durch
den Benutzer vorzunehmende erneute Initialisierung
bzw. Kalibrierung wieder zuverlassig steuer- bzw. regel-
bar ist.

[0005] Der erfindungsgemale Positionier- und/oder
Verriegelungsantrieb flr einen Fliigel eines Fensters, ei-
ner Tur oder dergleichen umfasst ein Gehause, einen
eine Antriebseinheit und eine Getriebeeinheit umfassen-
den Getriebemotor, eine elektronische Steuerungsein-
richtung zur Ansteuerung des Getriebemotors und ein
durch den Getriebemotor beaufschlagbares, mit dem
Fligel bzw. einer diesem zugeordneten Verriegelungs-
einrichtung koppelbaren oder gekoppelten Abtriebsele-
ment, dessen Geschwindigkeit und/oder Position durch
die elektronische Steuerungseinrichtung unter Heranzie-
hung von Uber eine relative oder inkrementelle Wegmes-
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seinrichtung erfassten jeweiligen relativen Positionen
des Abtriebselements steuer- und/oder regelbar ist. Da-
bei umfasst der Antrieb zudem eine absolute Wegmes-
seinrichtung zur Erfassung jeweiliger absoluter Positio-
nen des Abtriebselements, wobei die relative bzw. inkre-
mentelle Wegmesseinrichtung durch die elektronische
Steuerungseinrichtung automatisch tber die absolute
Wegmesseinrichtung kalibrierbar ist. Dabei liefert die ab-
solute Wegmesseinrichtung mit einem erhaltenen Posi-
tionsmesswert jeweils unmittelbar die absolute Position.
Dagegen wird bei einer relativen oder inkrementellen
Wegmesseinrichtung ein erhaltener Positionsmesswert
jeweils zu wenigstens einem weiteren Positionswert in
Beziehung gesetzt.

[0006] Aufgrund dieser Ausbildungist die relative bzw.
inkrementelle Wegmesseinrichtung insbesondere nach
einem jeweiligen Stromausfall durch die elektronische
Steuerungseinrichtung automatisch tber die absolute
Wegmesseinrichtung kalibrierbar. Der Antrieb ist somit
auch nach einer wahrend eines Stromausfalls erfolgten
manuellen Veradnderung der Position des Fligels bzw.
dessen Verriegelungszustands nach einem darauffol-
genden Einschalten ohne durch den Benutzer vorzuneh-
mende erneute Initialisierung bzw. Kalibrierung wieder
zuverlassig steuer- bzw. regelbar. Dabei macht sich die
Erfindung den Umstand zunutze, dass die absolute Weg-
messeinrichtung gegeniiber Unterbrechungen der
Spannungsversorgung unempfindlich ist. Eine manuelle
Ubersteuerung bleibt somit ohne Einfluss auf deren Po-
sitionserfassung. Es genligt nunmehr eine einmalige
Einstellung bzw. Kalibrierung des Antriebs fiir einen le-
benslangen Gebrauch. Mit dem Wegfall erneuter Initia-
lisierungen entfallt auch die damit einhergehende bishe-
rige Belastung der Antriebsbauteile.

[0007] Bevorzugt ist die absolute Wegmesseinrich-
tung auf eine definierte Null-Position bezlglich des An-
triebsgehauses kalibriert. Eine solche, lediglich einmal
durchzufiihrende Kalibrierung ist einfach und mit der er-
forderlichen Genauigkeit durchfiihrbar.

[0008] Die jeweiligen uber die relative bzw. inkremen-
telle Wegmesseinrichtung erfassten relativen Positionen
des Abtriebselements sind zweckmaRigerweise in einem
Zwischenspeicher der elektronischen Steuerungsein-
richtung zwischenspeicherbar. Damitist ein jeweiliger re-
lativer Positionswert bei Bedarf jederzeit problemlos ab-
rufbar.

[0009] GemaR einer bevorzugten praktischen Ausfiih-
rungsform des erfindungsgemafen Antriebs erfolgt Uiber
die elektronische Steuerungseinrichtung vor der Ausfih-
rung eines jeweiligen neuen Befehls ein Abgleich zwi-
schen den Uber die absolute Wegmesseinrichtung er-
fassten absoluten Positionen und den uber die relative
bzw. inkrementelle Wegmesseinrichtung erfassten rela-
tiven Positionen.

[0010] Dabei Ubernimmt die elektronische Steue-
rungseinrichtung bei voneinander abweichenden Positi-
onswerten der absoluten Wegmesseinrichtung und der
relativen bzw. inkrementellen Wegmesseinrichtung be-
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vorzugt die Positionswerte der absoluten Wegmessein-
richtung als wahre Positionswerte. Wie bereits ausge-
fuhrt, ist die absolute Wegmesseinrichtung gegeniber
Unterbrechungen der Spannungsversorgung unemp-
findlich. Es ist somit stets eine zuverlassige auf den Po-
sitionswerten der relativen bzw. inkrementellen Weg-
messeinrichtung basierende Antriebssteuerung bzw.
-regelung gewahrleistet.

[0011] Eine bevorzugte praktische Ausfiihrungsform
des erfindungsgemafen Antriebs zeichnet sich dadurch
aus, dass im Fall eines nach einerjeweiligen Kalibrierung
der relativen bzw. inkrementellen Wegmesseinrichtung
Uber die absolute Wegmesseinrichtung auftretenden, ei-
ne vorgebbare Zeit andauernden Ausfalls der Span-
nungsversorgung fiir die elektronische Steuerungsein-
richtung, den Getriebemotor und/oder den Zwischen-
speicher durch die elektronische Steuerungseinrichtung
automatisch ein Abgleich zwischen einem jeweiligen
Uber die absolute Wegmesseinrichtung erfassten abso-
luten Positionswert und einem jeweiligen im Zwischen-
speicher zwischengespeicherten relativen Positionswert
erfolgt.

[0012] Dabei ist insbesondere von Vorteil, wenn bei
einer festgestellten Abweichung zwischen einem jewei-
ligen Uber die absolute Wegmesseinrichtung erfassten
absoluten Positionswert und einem jeweiligen im Zwi-
schenspeicher zwischengespeicherten relativen Positi-
onswert das Abtriebselement Gber den durch die elek-
tronische Steuerungseinheit ansteuerbaren Getriebe-
motor automatisch in einen sicheren Zustand entspre-
chend einem Uber die absolute Wegmesseinrichtung
vorgebbaren absoluten Positionswert Uberfihrbar ist.
[0013] Dabei sind insbesondere solche Ausfiihrungen
des erfindungsgemafen Antriebs denkbar, bei denen
der sichere Zustand des Abtriebselements und damit ei-
ne sichere Position des Fliigels bzw. ein sicherer Zustand
dessen Verriegelungseinrichtung individuell durch den
Benutzer definierbar ist. So kann es sich bei der sicheren
Position des Fligels beispielsweise um dessen Ge-
schlossen-Position handeln.

[0014] Der Positionswert der relativen bzw. inkremen-
tellen Wegmesseinrichtung wird durch die elektronische
Steuerungseinrichtung im Anschluss an die Uberfiihrung
des Antriebselements in den sicheren Zustand bevorzugt
auf den erfassten Positionswert der absoluten Wegmes-
seinrichtung gesetzt. Im Anschluss daran ist dann wieder
eine zuverlassige Steuerung und/oder Regelung der Po-
sition des Fliigels bzw. dessen Verriegelungseinrichtung
gewabhrleistet.

[0015] Die relative bzw. inkrementelle Wegmessein-
richtung und/oder die absolute Wegmesseinrichtung ist
bevorzugt jeweils im Antriebsgehause integriert, womit
der Antrieb entsprechend kompakt gehalten werden
kann.

[0016] GemaR einer bevorzugten praktischen Ausfih-
rungsform des erfindungsgemafRen Antriebs umfasst die
Getriebeeinrichtung des Getriebemotors ein Spindelge-
triebe mit einer Spindel und einer Spindelmutter, dessen
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Spindel mit einer Abtriebswelle der Antriebseinrichtung
des Getriebemotors verbunden ist und dessen Spindel-
mutter als Abtriebselement dient, das somit mit einer je-
weiligen Drehung der Abtriebswelle der Antriebseinheit
des Getriebemotors entlang der Spindel verfahrbar ist.
[0017] Uber ein solches Spindelgetriebe ist eine exak-
te rasche Ansteuerung des Abtriebselements und damit
des Fllgels bzw. dessen Verriegelungseinrichtung mog-
lich.

[0018] Die absolute Wegmesseinrichtung umfasst be-
vorzugt ein als Spannungsteiler beschaltetes Potentio-
meter, an dem Uber einen mit dem Abtriebselement bzw.
der Spindelmutter des Spindelgetriebes entlang einer
Leiterbahn des Potentiometers verstellbarer Schleifkon-
takt eine fiir die jeweilige Position des Abtriebselements
bzw. der Spindelmutter reprasentative variable Span-
nung abgreifbar ist.

[0019] Uber die jeweilige iiber den Schleifkontakt ab-
greifbare Spannung des als Spannungsteiler beschalte-
ten Potentiometers erhalt man somit ein fir die jeweilige
Position des Abtriebselements und damit die jeweilige
Position des Fliigels bzw. den jeweiligen Zustand dessen
Verriegelungseinrichtung reprasentatives Signal.
[0020] Dabei ist die Getriebeeinheit zum Kalibrieren
der absoluten Wegmesseinrichtung zweckmaRigerwei-
se mit einem relativ zum Gehause ortsfesten Anschlag
fur die als Abtriebselement dienende Spindelmutter des
Spindelgetriebes versehen.

[0021] Damit ist das Kalibrieren der absoluten Weg-
messeinrichtung auf relativ einfache Weise durchfiihr-
bar.

[0022] Der Schleifkontakt umfasst vorteilhafterweise
eine in der Spindelmutter des Spindelgetriebes gelager-
te, federnd gegen die Leiterbahn des Potentiometers ge-
driickte Kugel. Dabei ist vorteilhafterweise sowohl die
Kugel als auch die diese gegen die Leiterbahn beauf-
schlagende Federeinheit gegenliber der Spindelmutter
elektrisch isoliert.

[0023] Die am Potentiometer abgreifbare, fir die je-
weilige Position des Abtriebselements bzw. der Spindel-
mutter reprasentative Spannung ist der elektronischen
Steuerungseinrichtung bevorzugt Uber einen Impe-
danzwandler zufiihrbar. Ein solcher Impedanzwandler
kann beispielsweise einen Operationsverstarker umfas-
sen.

[0024] Die relative bzw. inkrementelle Wegmessein-
richtung umfasst bevorzugt einen relativ zum Antriebs-
gehause ortsfesten, durch wenigstens einen auf einer
Abtriebswelle der Antriebseinheit des Getriebemotors
vorgesehenen Magneten beaufschlagbaren Hall-Sen-
sor.

[0025] Dabei ist insbesondere von Vorteil, wenn der
Hall-Sensor durch einen auf der Abtriebswelle der An-
triebseinheit des Getriebemotors vorgesehenen mehr-
poligen Magneten, insbesondere einen zweipoligen Ma-
gneten mit einem Nord-Pol und einem diesen diametral
gegenuberliegenden Siid-Pol, beaufschlagbar ist.
[0026] Bei einer jeweiligen Rotation der Abtriebswelle



5 EP 3 757 330 A1 6

der Antriebseinheit des Getriebemotors wird der Hall-
Sensor somit abwechselnd durch unterschiedliche Ma-
gnetfelder beaufschlagt, wodurch eine entsprechend va-
riable Hall-Spannung erzeugt wird, die der elektroni-
schen Steuerungseinrichtung zur Erfassung der relati-
ven Position des Abtriebselements bzw. der Spindelmut-
ter zufuhrbar ist.

[0027] Die Verfahrgeschwindigkeit des Abtriebsele-
ments bzw. der Spindelmutter des Spindelgetriebes ist
durch die elektronische Steuerungseinrichtung zweck-
mafigerweise auf vorgebbare konstante Werte regelbar.
[0028] Dabei ist die Verfahrgeschwindigkeit des Ab-
triebselements bzw. der Spindelmutter des Spindelge-
triebes gemaR einer vorteilhaften praktischen Ausfiih-
rungsform des erfindungsgeméafien Antriebs zum Ver-
stellen eines Kippfligels zwischen dessen Kipp- und
SchlieBstellung einerseits und zum Verriegeln und Ent-
riegeln eines solchen Kippfliigels andererseits auf vor-
gebbare konstante Werte in unterschiedlichen Bereichen
regelbar.

[0029] Die Steuerungseinrichtung umfasst bevorzugt
einen Mikrocontroller.

[0030] Von Vorteil ist insbesondere auch, wenn das
Antriebsgehause zur gleichzeitigen Verwendung des am
Fligel befestigbaren Antriebs als Handgriff zur manuel-
len Betatigung des Fensters bzw. der Tirmiteinem durch
eine Rundung gebildeten Hinterschnitt versehen ist.
[0031] Zur Betatigung des Fligels kann das Abtrieb-
selementbzw. die Spindelmutter mit einem Schwert oder
dergleichen versehen sein.

[0032] Die Erfindung wird im Folgenden anhand eines
Ausfiihrungsbeispiels unter Bezugnahme auf Zeichnung
naher erlautert; in dieser zeigen:

Fig. 1  eine schematische Seitenansicht einer bei-
spielhaften Ausfiihrungsform eines erfindungs-
gemalen Positionierund/oder Verriegelungs-
antriebs,

Fig. 2 eine schematische Langsschnittdarstellung
des Antriebs gemaR Fig. 1,

Fig. 3  eine vergrolRerte geschnittene Ansicht eines
die absolute Wegmesseinrichtung enthalten-
den Teils des Antriebs gemaR Fig. 1,

eine schematische Stirnansicht des im vorlie-
genden Fall beispielsweise gleichzeitig als
Handgriff verwendbaren Antriebs gemaf Fig.
1,

Fig. 4

Fig. 5 eine schematische Darstellung eines beispiel-
haften, mit einem Antrieb geman Fig. 1 verse-
henen manuell aufgedrehten Fligels, und

Fig. 6  eineschematische perspektivische Ansichtdes
beispielsweise gleichzeitig als Handgriff ver-

wendbaren Antriebs gemaR Fig. 1.
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[0033] Die Figuren 1 bis 6 zeigen eine beispielhafte
Ausfihrungsform eines erfindungsgemafen Positionier-
und/oder Verriegelungsantriebs 10 fir einen Fligel 12
(vgl. auch Fig. 5) eines Fensters, einer Tur oder derglei-
chen.

[0034] Der Antrieb 10 umfasst ein Gehause 14, einen
eine Antriebseinheit 16 und eine Getriebeeinheit 18 um-
fassenden Getriebemotor 20, eine elektronische Steue-
rungseinrichtung 22 zur Ansteuerung des Getriebemo-
tors 20 und ein durch den Getriebemotor 20 beaufschlag-
bares, mit dem Fliigel 12 bzw. einer diesem zugeordne-
ten Verriegelungseinrichtung koppelbaren oder gekop-
pelten Abtriebselement 24. Die Geschwindigkeit
und/oder Position des Abtriebselements 24 ist durch die
elektronische Steuerungseinrichtung 22 unter Heranzie-
hung von Uber eine relative oder inkrementelle Wegmes-
seinrichtung 26 erfassten jeweiligen relativen Positionen
des Abtriebselements 24 steuer- und/oder regelbar.
[0035] Zudem umfasst der Antrieb 10 eine absolute
Wegmesseinrichtung 28 zur Erfassung jeweiliger abso-
luter Positionen des Abtriebselements 24. Dabei ist die
relative bzw. inkrementelle Wegmesseinrichtung 26
durch die elektronische Steuerungseinrichtung 22 auto-
matisch Uber die absolute Wegmesseinrichtung 28 kali-
brierbar.

[0036] Dieabsolute Wegmesseinrichtung 28 istim vor-
liegenden Fall auf eine definierte Null-Position beziliglich
des Antriebsgehauses 14 kalibrierbar.

[0037] Die jeweiligen Uber die relative bzw. inkremen-
telle Wegmesseinrichtung 26 erfassten relativen Positi-
onen des Abtriebselements 24 kdnnen in einem Zwi-
schenspeicher der elektronischen Steuerungseinrich-
tung zwischengespeichert werden.

[0038] Vorder Ausfiihrung eines jeweiligen neuen Be-
fehls kann Uiber die elektronische Steuerungseinrichtung
22 automatisch ein Abgleich zwischen den Uber die ab-
solute Wegmesseinrichtung 28 erfassten absoluten Po-
sitionen und den Uber die relative bzw. inkrementelle
Wegmesseinrichtung 26 erfassten relativen Positionen
erfolgen. Dabei Ubernimmt die elektronische Steue-
rungseinrichtung 22 bei voneinander abweichenden Po-
sitionswerten der absoluten Wegmesseinrichtung 28 und
der relativen bzw. inkrementalen Wegmesseinrichtung
26 die Positionswerte der absoluten Wegmesseinrich-
tung 28 als wahre Positionswerte.

[0039] Alternativ oder zusatzlich kann im Fall eines
nach einer jeweiligen Kalibrierung der relativen bzw. in-
krementellen Wegmesseinrichtung 26 liber die absolute
Wegmesseinrichtung 28 auftretenden, eine vorgebbare
Zeitandauernden Ausfalls der Spannungsversorgung fur
die elektronische Steuerungseinrichtung 22, den Getrie-
bemotor 20 und/oder den Zwischenspeicher durch die
elektronische Steuerungseinrichtung 22 automatisch ein
Abgleich zwischen einem jeweiligen Uber die absolute
Wegmesseinrichtung 28 erfassten absoluten Positions-
wert und einem jeweiligen im Zwischenspeicher zwi-
schengespeicherten relativen Positionswert erfolgen.
[0040] Dabeiistinsbesondere eine solche Ausfiihrung
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des Antriebs 10 denkbar, bei der bei einer festgestellten
Abweichung zwischen einem jeweiligen Uber die abso-
lute Wegmesseinrichtung 28 erfassten absoluten Positi-
onswert und einem jeweiligen im Zwischenspeicher zwi-
schengespeicherten relativen Positionswert das Abtrieb-
selement 24 Gber den durch die elektrische Steuerungs-
einheit 22 ansteuerbaren Getriebemotor 20 automatisch
in einen sicheren Zustand entsprechend einem Uber die
absolute Wegmesseinrichtung 20 vorgebbaren absolu-
ten Positionswert Uberflhrbar ist.

[0041] Im Anschluss an die Uberfiihrung des Antrieb-
selements 24 in den sicheren Zustand wird der Positi-
onswert der relativen bzw. inkrementellen Wegmessein-
richtung 26 dann auf den Positionswert der absoluten
Wegmesseinrichtung 28 gesetzt.

[0042] Die relative bzw. inkrementelle Wegmessein-
richtung 26 und die absolute Wegmesseinrichtung 28
sind im vorliegenden Fall jeweils im Antriebsgehause 14
integriert.

[0043] Die Getriebeeinheit 18 des Getriebemotors 20
umfasst im vorliegenden Fall ein Spindelgetriebe 30 mit
einer Spindel 32 und einer Spindelmutter 34, dessen
Spindel 32 mit einer Abtriebswelle 36 der Antriebseinheit
16 des Getriebemotors 20 verbunden ist und dessen
Spindelmutter 34 als Abtriebselement 24 dient. Das die
Spindelmutter 34 umfassende Abtriebselement 24 ist im
vorliegenden Fall somit mit einer jeweiligen Drehung der
Abtriebswelle 36 der Antriebseinheit 16 des Getriebemo-
tors 20 entlang der Spindel 32 verfahrbar.

[0044] Die absolute Wegmesseinrichtung 28 umfasst
im vorliegenden Fall ein als Spannungsteiler beschalte-
tes Potentiometer 38, an dem Uber einen mit dem Ab-
triebselement 24 bzw. der Spindelmutter 34 des Spin-
delgetriebes 30 entlang einer Leiterbahn 40 des Poten-
tiometers 38 verstellbarer Schleifkontakt 42 eine fur die
jeweilige Position des Abtriebselements 24 bzw. der
Spindelmutter 34 reprasentative variable Spannung ab-
greifbar ist.

[0045] Zum Kalibrieren der absoluten Wegmessein-
richtung 28 ist die Getriebeeinheit 18 mit einem relativ
zum Antriebsgehduse 14 ortsfesten Anschlag 58 fiir die
als Abtriebselement 24 dienende Spindelmutter 34 des
Spindelgetriebes 30 versehen.

[0046] Wie insbesondere aus Fig. 3 ersichtlich, um-
fasst der Schleifkontakt 42 im vorliegenden Fall eine in
der Spindelmutter 34 des Spindelgetriebes 30 gelagerte,
federnd gegen die Leiterbahn 40 des Potentiometers 38
gedrickte Kugel 44. Dabei kénnen die Kugel 44 sowie
die betreffende Federeinheit zum Anpressen der Kugel
44 an die Leiterbahn 40 gegentber der als Abtriebsele-
ment 44 dienenden Spindelmutter 34 elektrisch isoliert
sein.

[0047] Die am Potentiometer 38 abgreifbare, fiir die
jeweilige Position des Abtriebselements 24 bzw. der
Spindelmutter 34 reprasentative Spannung wird der
elektronischen Steuerungseinrichtung 22 beispielsweise
Uber einen (nicht gezeigten) Impedanzwandler zuge-
fuhrt. Ein solcher Impedanzwandler kann jedoch bei-
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spielsweise auch in der elektronischen Steuerungsein-
richtung 22 integriert sein.

[0048] Die relative bzw. inkrementale Wegmessein-
richtung 26 kann einen relativ zum Antriebsgehause 14
ortsfesten, durch wenigstens einen auf einer Abtriebs-
welle 36 der Antriebseinheit 16 des Getriebemotors 20
vorgesehenen Magneten beaufschlagbaren Hall-Sensor
umfassen. Dabeikann ein solcher Hall-Sensor insbeson-
dere durch einen auf der Abtriebswelle 36 der Antriebs-
einheit 16 des Getriebemotors 20 vorgesehenen mehr-
poligen Magneten, insbesondere einen zweipoligen Ma-
gneten mit einem Nord-Pol und einem diesen diametral
gegenuberliegenden Sid-Pol, beaufschlagbar sein. Der
Hall-Sensor wird in diesem Fall bei rotierender Abtriebs-
welle 36 der Antriebseinheit 16 abwechselnd mit unter-
schiedlichen magnetischen Feldern beaufschlagt, was
eine durch die elektronische Steuerungseinrichtung 22
erfassbare pulsierende Hall-Spannung mit sich bringt.
[0049] Die Verfahrgeschwindigkeit des Abtriebsele-
ments 24 bzw. der Spindelmutter 34 des Spindelgetrie-
bes 30 ist im vorliegenden Fall durch die elektronische
Steuerungseinrichtung 22 auf vorgebbare konstante
Werte regelbar. Dabei kann die Verfahrgeschwindigkeit
des Abtriebselements 24 bzw. der Spindelmutter 34 des
Spindelgetriebes 30 zum Verstellen eines Kippfligels
zwischen dessen Kipp- und Schlieflstellung einerseits
und zum Verriegeln und Entriegeln eines solchen Kipp-
fligels andererseits auf vorgebbare konstante Werte in
unterschiedlichen Bereichen regelbar sein.

[0050] Die Steuerungseinrichtung 22 kann beispiels-
weise einen Mikrocontroller umfassen.

[0051] Wie insbesondere aus den Fig. 4 bis 6 ersicht-
lich, kann das Antriebsgehduse 14 zur gleichzeitigen
Verwendung des am Fliigel 12 befestigbaren Antriebs
als Handgriff zur manuellen Betatigung des Fensters
bzw. der Tir mit einem durch eine Rundung 46 gebilde-
ten Hinterschnitt 48 versehen sein.

[0052] Wie insbesondere aus den Fig. 1 und 2 ersicht-
lich, kann die elektronische Steuerungseinrichtung 22
beispielsweise Uber einen Halter oder eine Steuerungs-
platine im Antriebsgeh&use 14 montiert sein. Uber einen
entsprechenden Halter kann zudem ein Bedienfeld 60 in
das Antriebsgehause 14 eingebracht sein. Uber einen
Offnungsindikator 50 kann ein jeweiliger Offnungszu-
stand des Fligels angezeigt werden. Wie insbesondere
aus Fig. 2 ersichtlich, kann der Antrieb 10 mit Mitteln 52
zur Feststellung des Fligels in einer bestimmten Dreh-
position und/oder mit einer Notverriegelung 54 versehen
sein. Zudem kann der Antrieb 10 an einem Ende durch
eine mit einem Schloss fiir eine Zugangsberechtigung
versehene Seitenkappe 56 verschlielRbar sein.

Bezugszeichenliste

[0053]

10  Positionier- und/oder Verriegelungsantrieb
12 Fligel
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14  Antriebsgehause

16  Antriebseinheit

18  Getriebeeinheit

20  Getriebemotor

22 Elektronische Steuerungseinrichtung
24  Abtriebselement

26  Relative bzw. inkrementelle Wegmesseinrichtung
28  Absolute Wegmesseinrichtung
30 Spindelgetriebe

32  Spindel

34  Spindelmutter

36  Abtriebswelle

38 Potentiometer

34  Leiterbahn

42  Schleifkontakt

44  Kugel

46  Rundung

48  Hinterschnitt

50  Offnungsindikator

52  Feststelleinrichtung

54  Notverriegelung

56  Seitenkappe

58 Anschlag

60 Bedienfeld

Patentanspriiche

1. Positionier- und/oder Verriegelungsantrieb (10) fir
einen Fligel (12) eines Fensters, einer Tir oder der-
gleichen, mit einem Gehause (14), einem eine An-
triebseinheit (16) und eine Getriebeeinheit (18) um-
fassenden Getriebemotor (20), einer elektronischen
Steuerungseinrichtung (22) zur Ansteuerung des
Getriebemotors (20) und einem durch den Getriebe-
motor (20) beaufschlagbaren, mit dem Fligel (12)
bzw. einer diesem zugeordneten Verriegelungsein-
richtung koppelbaren oder gekoppelten Abtriebse-
lement (24), dessen Geschwindigkeit und/oder Po-
sition durch die elektronische Steuerungseinrich-
tung (22) unter Heranziehung von tber eine relative
oder inkrementelle Wegmesseinrichtung (26) er-
fassten jeweiligen relativen Positionen des Abtrieb-
selements (24) steuer- und/oder regelbar ist, wobei
der Antrieb (10) zudem eine absolute Wegmessein-
richtung (28) zur Erfassung jeweiliger absoluter Po-
sitionen des Abtriebselements (24) umfasst und die
relative bzw. inkrementelle Wegmesseinrichtung
(26) durch die elektronische Steuerungseinrichtung
(22) automatisch lber die absolute Wegmessein-
richtung (28) kalibrierbar ist.

2. Antrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die absolute Wegmesseinrichtung (28) auf ei-
ne definierte Null-Position bezlglich des Antriebs-
gehauses (14) kalibriert ist.
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3.

Antrieb nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die jeweiligen Uber die relative bzw. inkremen-
telle Wegmesseinrichtung (26) erfassten relativen
Positionen des Abtriebselements (24) in einem Zwi-
schenspeicher der elektronischen Steuerungsein-
richtung (22) zwischenspeicherbar sind.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass Uber die elektronische Steuerungseinrichtung
(22) vor der Ausfiihrung eines jeweiligen neuen Be-
fehls ein Abgleich zwischen den Uber die absolute
Wegmesseinrichtung (28) erfassten absoluten Po-
sitionen und den Uber die relative bzw. inkrementelle
Wegmesseinrichtung (26) erfassten relativen Posi-
tionen erfolgt.

Antrieb nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass die elektronische Steuerungseinrichtung (22)
bei voneinander abweichenden Positionswerten der
absoluten Wegmesseinrichtung (28) und der relati-
ven bzw. inkrementellen Wegmesseinrichtung (26)
die Positionswerte der absoluten Wegmesseinrich-
tung (28) als wahre Positionswerte Gbernimmt.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass im Fall eines nach einer jeweiligen Kalibrierung
der relativen bzw. inkrementellen Wegmesseinrich-
tung (26) Uber die absolute Wegmesseinrichtung
(28) auftretenden, eine vorgebbare Zeit andauern-
den Ausfalls der Spannungsversorgung fir die elek-
tronische Steuerungseinrichtung (22), den Getriebe-
motor (20) und/oder den Zwischenspeicher durch
die elektronische Steuerungseinrichtung (22) auto-
matisch ein Abgleich zwischen einem jeweiligen
Uber die absolute Wegmesseinrichtung (28) erfass-
ten absoluten Positionswert und einem jeweiligenim
Zwischenspeicher zwischengespeicherten relativen
Positionswert erfolgt.

Antrieb nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

dass bei einer festgestellten Abweichung zwischen
einem jeweiligen Uber die absolute Wegmessein-
richtung (28) erfassten absoluten Positionswert und
einem jeweiligen im Zwischenspeicher zwischenge-
speicherten relativen Positionswert das Abtriebse-
lement (24) Uber den durch die elektronische Steu-
erungseinheit (22) ansteuerbaren Getriebemotor
(20) automatisch in einen sicheren Zustand entspre-
chend einem uber die absolute Wegmesseinrich-
tung (28) vorgebbaren absoluten Positionswert
Uberfuhrbar ist.

Antrieb nach Anspruch 7,
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dadurch gekennzeichnet,

dass der Positionswert der relativen bzw. inkremen-
tellen Wegmesseinrichtung (26) durch die elektroni-
sche Steuerungseinrichtung im Anschluss an die
Uberfilhrung des Antriebselements (24) in den si-
cheren Zustand auf den erfassten Positionswert der
absoluten Wegmesseinrichtung (28) gesetzt wird.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die relative bzw. inkrementelle Wegmessein-
richtung (26) und/oder die absolute Wegmessein-
richtung (28) jeweils im Antriebsgehause (14) inte-
griert ist.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Getriebeeinheit (18) des Getriebemotors
(20) ein Spindelgetriebe (30) mit einer Spindel (32)
und einer Spindelmutter (34) umfasst, dessen Spin-
del (32) mit einer Abtriebswelle (36) der Antriebsein-
heit (16) des Getriebemotors (20) verbunden ist und
dessen Spindelmutter (34) als Abtriebselement (24)
dient, das somit mit einer jeweiligen Drehung der
Abtriebswelle (36) der Antriebseinheit (16) des Ge-
triebemotors (20) entlang der Spindel (32) verfahr-
bar ist.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die absolute Wegmesseinrichtung (28) ein als
Spannungsteiler beschaltetes Potentiometer (38)
umfasst, an dem Uber einen mit dem Abtriebsele-
ment (24) bzw. der Spindelmutter (34) des Spindel-
getriebes (30) entlang einer Leiterbahn (40) des Po-
tentiometers (38) verstellbarer Schleifkontakt (42)
eine fur die jeweilige Position des Abtriebselements
(24) bzw. der Spindelmutter (34) reprasentative va-
riable Spannung abgreifbar ist.

Antrieb nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Getriebeeinheit (18) zum Kalibrieren der
absoluten Wegmesseinrichtung (28) mit einem rela-
tiv zum Antriebsgehause (14) ortsfesten Anschlag
(58) fur die als Abtriebselement (24) dienende Spin-
delmutter (34) des Spindelgetriebes (30) versehen
ist.

Antrieb nach Anspruch 11 oder 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Schleifkontakt (42) eine in der Spindelmut-
ter (34) des Spindelgetriebes (30) gelagerte, federnd
gegen die Leiterbahn (40) des Potentiometers (38)
gedrickte Kugel (44) umfasst.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspruche,
dadurch gekennzeichnet,
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15.

16.

17.

18.

19.

20.

12

dass die am Potentiometer (38) abgreifbare, fir die
jeweilige Position des Abtriebselements (24) bzw.
der Spindelmutter (34) reprasentative Spannung der
elektronischen Steuerungseinrichtung (22) tber ei-
nen Impedanzwandler zufiihrbar ist.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspruche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die relative bzw. inkrementelle Wegmessein-
richtung (26) einen relativzum Antriebsgehause (14)
ortsfesten, durch wenigstens einen auf einer Ab-
triebswelle (36) der Antriebseinheit (16) des Getrie-
bemotors (20) vorgesehenen Magneten beaufschla-
gen Hall-Sensor umfasst.

Antrieb nach Anspruch 15,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Hall-Sensor durch einen auf der Abtriebs-
welle (36) der Antriebseinheit (16) des Getriebemo-
tors (20) vorgesehenen mehrpoligen Magneten, ins-
besondere einen zweipoligen Magneten mit einem
Nord-Pol und einem diesem diametral gegentber-
liegenden Suid-Pol, beaufschlagbar ist.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Verfahrgeschwindigkeit des Abtriebsele-
ments (24) bzw. der Spindelmutter (34) des Spindel-
getriebes (30) durch die elektronische Steuerungs-
einrichtung (22) auf vorgebbare konstante Werte re-
gelbar ist.

Antrieb nach Anspruch 17,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Verfahrgeschwindigkeit des Abtriebsele-
ments (24) bzw. der Spindelmutter (34) des Spindel-
getriebes (30) zum Verstellen eines Kippfligels zwi-
schen dessen Kipp- und SchlieRstellung einerseits
und zum Verriegeln und Entriegeln eines solchen
Kippfliigels andererseits auf vorgebbare konstante
Werte in unterschiedlichen Bereichen regelbar ist.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Steuerungseinrichtung (22) einen Mikro-
controller umfasst.

Antrieb nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Antriebsgehause (14) zur gleichzeitigen
Verwendung des am Fligel (12) befestigbaren An-
triebs (10) als Handgriff zur manuellen Betatigung
des Fensters bzw. der TUr miteinem durch eine Run-
dung (46) gebildeten Hinterschnitt (48) versehen ist.
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