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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen automatischen Tür-
antrieb der im Oberbegriff des Patentanspruchs 1 ge-
nannten Art sowie ein Betriebsverfahren für einen sol-
chen automatischen Türantrieb der im Oberbegriff des
Patentanspruchs 10 genannten Art.
[0002] Aus dem Stand der Technik sind automatische
Türantriebe bekannt, welche im Automatikbetrieb die Tür
von einer Geschlossenposition in eine Offenposition be-
wegen und die Tür automatisch nach Ablauf einer vor-
eingestellten Offenhaltezeit schließen. Wenn die Tür dar-
über hinaus in der Offenposition bleiben soll, muss der
Nutzer die Betriebsart in einen Daueroffenbetrieb um-
schalten und hinterher wieder zurückschalten. Dies ist
besonders dann umständlich, wenn der Programmschal-
ter schwer zugänglich ist, was häufig der Fall ist.
[0003] Aus der DE 44 42 948 A1 ist eine Vorrichtung
zur Steuerung von beweglichen Einrichtungen bekannt,
welche einen als Potentiometer ausgeführten Inkremen-
talgeber aufweist, um die aktuelle Position eines Rolltors
zu ermitteln. US-3874117 offenbart einen automatischen
Türantrieb mit den Merkmalen des Oberbegriffs des An-
spruchs 1. Nach einer vorgegebenen Offenhaltezeit-
spanne wird die Tür wieder automatisch geschlossen
und in der Offenhaltezustand wird eine Betriebsart mit
Niederspannungshalteaktion angewendet. In der Türan-
triebsvorrichtung gemäss DE-102011078832 wird ein
manuelles Festhalten der Tür beim Nützer als Feststell-
wunsch bei dem Steuergerät ausgewertet und steuert
entsprechend die Antriebsvorrichtung zum Feststellen
der Tür in der Halteposition.
[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen automatischen Türantrieb und ein zugehöriges Be-
triebsverfahren anzugeben, welche ein einfaches und
schnelles Umschalten zwischen zwei verschiedenen Be-
triebsarten ermöglichen.
[0005] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des
automatischen Türantriebs nach Patentanspruch 1 und
die Merkmale des Betriebsverfahrens für einen automa-
tischen Türantrieb nach Patentanspruch 13 gelöst.
[0006] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung sind in den übrigen Ansprüchen
angegeben.
[0007] Der erfindungsgemäße automatische Türan-
trieb weist eine Antriebseinheit mit einem Positionsgeber
auf, dessen Ausgabesignale eine Auswerte- und Steu-
ereinheit zur Bestimmung einer aktuellen Position eines
Türflügels auswertet. Die Auswerte- und Steuereinheit
aktiviert eine zweite Betriebsart, in welcher der Türflügel
dauerhaft in einer Offenposition gehalten ist, wenn die
Auswerte- und Steuereinheit in der Offenposition er-
kennt, dass der Türflügel manuell weiter in Öffnungsrich-
tung bewegt wird. In einer ersten Betriebsart schließt die
Auswerte- und Steuereinheit den Türflügel nach einer
vorgegebenen Offenhaltezeitspanne automatisch wie-
der. Dadurch wird in vorteilhafter Weise ein einfaches
Umschalten von der ersten Betriebsart in die zweite Be-

triebsart ermöglicht.
[0008] Das erfindungsgemäße Betriebsverfahren für
einen automatischen Türantrieb wertet Ausgabesignale
eines Positionsgebers zur Bestimmung einer aktuellen
Position des Türflügels aus und aktiviert die zweite Be-
triebsart, in welcher der Türflügel dauerhaft in einer Of-
fenposition gehalten ist, wenn in der Offenposition er-
kannt wird, dass der Türflügel manuell weiter in Öff-
nungsrichtung bewegt wird. In der ersten Betriebsart wird
der Türflügel nach einer vorgegebenen Offenhaltezeit-
spanne automatisch wieder geschlossen.
[0009] Der Positionsgeber kann beispielsweise als In-
krementalgeber oder als Näherungssensor ausgeführt
werden.
[0010] Ausführungsformen des erfindungsgemäßen
automatischen Türantriebs können vorzugsweise für als
Schwenkflügel ausgeführte Türflügel eingesetzt werden.
Bei einem solchen als Schwenkflügel ausgeführten Tür-
flügel können die einzelnen Inkremente des Inkremen-
talgebers einem vorgebbaren Winkelwert entsprechen.
Hierbei kann der Geschlossenposition des Türflügels ein
erster Wert zugeordnet werden, welcher einen Winkel
des Türflügels im geschlossenen Zustand repräsentiert.
Der Offenposition des Türflügels kann ein zweiter Wert
zugeordnet werden, welcher einen Winkel des Türflügels
im offenen Zustand repräsentiert. Die Auswerte- und
Steuereinheit weiß dann nach wie vielen Inkrementen
der Türflügel seine Offenposition erreicht hat. Wenn der
Nutzer den Türflügel manuell über diese Offenposition
drückt, schaltet die Auswerte- und Steuereinheit die Be-
triebsart auf die zweite Betriebsart um, in welcher der
Türflügel dauerhaft in der Offenposition gehalten ist. Ein
als Näherungssensor ausgeführter Positionsgeber kann
den Abstand des Türflügels zu einem Anschlag erfassen.
Der Näherungssensor kann am Türflügel oder am An-
schlag angeordnet werden. Der Näherungssensor kann
beispielsweise als Ultraschall- oder Infrarotsensor oder
als Taster bzw. Schalter ausgeführt werden.
[0011] Bei einer bevorzugten Ausführungsform des er-
findungsgemäßen automatischen Türantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit die manuelle Bewegung in
Öffnungsrichtung dadurch erkennen, dass der Wert des
Ausgabesignals des Inkrementalgebers zunimmt. Alter-
nativ kann die Auswerte- und Steuereinheit die manuelle
Bewegung in Öffnungsrichtung dadurch erkennen, dass
das Ausgabesignal des Näherungssensors einen kleiner
werdenden Abstand repräsentiert.
[0012] In vorteilhafter Ausgestaltung des erfindungs-
gemäßen automatischen Türantriebs kann die Auswer-
te- und Steuereinheit die erste Betriebsart aktivieren und
den Türflügel wieder schießen, wenn die Auswerte- und
Steuereinheit in der Offenposition erkennt, dass der Tür-
flügel manuell in Schließrichtung bewegt wird. Durch die-
se Maßnahme kann der Türflügel sowohl in der ersten
Betriebsart als auch in der zweiten Betriebsart geschlos-
sen und von der Offenposition in die Geschlossenposi-
tion bewegt werden, wenn eine manuelle Betätigung in
Schließrichtung erkannt wird.
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[0013] Alternativ kann die Auswerte- und Steuereinheit
die erste Betriebsart aktivieren und den Türflügel schie-
ßen, wenn die Auswerte- und Steuereinheit während der
zweiten Betriebsart in der Offenposition erkennt, dass
der Türflügel manuell in Schließrichtung bewegt wird.
Durch diese Maßnahme kann der Türflügel nur in der
zweiten Betriebsart geschlossen und von der Offenposi-
tion in die Geschlossenposition bewegt werden, wenn
eine manuelle Betätigung in Schließrichtung erkannt
wird.
[0014] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemäßen automatischen Türantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit die manuelle Bewegung in
Schließrichtung dadurch erkennen, dass der Wert des
Ausgabesignals des Inkrementalgebers abnimmt. Alter-
nativ kann die Auswerte- und Steuereinheit die manuelle
Bewegung in Schließrichtung dadurch erkennen, dass
das Ausgabesignal des Näherungssensors einen größer
werdenden Abstand repräsentiert.
[0015] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemäßen automatischen Türantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit den offenen Türflügel in der
zweiten Betriebsart nach einer vorgegebenen Sicher-
heitszeitspanne wieder schließen, welche länger als die
Offenhaltezeitspanne ist. Dadurch kann in vorteilhafter
Weise sichergestellt werden, dass der Türflügel nicht un-
beabsichtigt offen steht.
[0016] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemäßen automatischen Türantriebs kann ein
federnder Öffnungsbegrenzer die Offenposition des Tür-
flügels vorgeben, um eine ungewollte Umstellung der Be-
triebsart beispielsweise durch Windeinfluss zu vermei-
den.
[0017] Nachfolgend wird ein Ausführungsbeispiel der
Erfindung anhand von zeichnerischen Darstellungen nä-
her erläutert.
[0018] Dabei zeigen:

Fig. 1 ein schematisches Blockdiagramm ei-
nes Ausführungsbeispiels eines erfin-
dungsgemäßen automatischen Türan-
triebs,

Fig. 2 und 3 ein schematisches Ablaufdiagramm,
welches eine Auswerte- und Steuerein-
heit des erfindungsgemäßen automati-
schen Türantriebs gemäß Fig. 1 aus-
führt.

[0019] Wie aus Fig. 1 ersichtlich ist, umfasst der auto-
matische Türantrieb 1 im dargestellten Ausführungsbei-
spiel eine Antriebseinheit 20 und eine Auswerte- und
Steuereinheit 10, welche einen Türflügel 3 mittels der
Antriebseinheit 20 automatisch öffnet und schließt. In ei-
ner ersten Betriebsart BA schließt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 den Türflügel 3 nach Ablauf einer vor-
gegebenen Offenhaltezeitspanne automatisch wieder
und bewegt den Türflügel 3 von der Offenposition in die

Geschlossenposition. In einer zweiten Betriebsart BD
hält die Auswerte- und Steuereinheit 10 den Türflügel 3
dauerhaft in der Offenposition. Erfindungsgemäß weist
die Antriebseinheit 20 einen Positionsgeber 22 auf, des-
sen Ausgabesignale die Auswerte- und Steuereinheit 10
zur Bestimmung einer aktuellen Position des Türflügels
3 auswertet, wobei die Auswerte- und Steuereinheit 10
die zweite Betriebsart BD aktiviert, wenn die Auswerte-
und Steuereinheit 10 in der Offenposition erkennt, dass
der Türflügel 3 manuell weiter in Öffnungsrichtung be-
wegt wird.
[0020] Der Positionsgeber 22 kann beispielsweise als
Inkrementalgeber oder als Näherungssensor ausgeführt
werden.
[0021] Im dargestellten Ausführungsbeispiel sind der
Türflügel 3 als Schwenkflügel und der Positionsgeber 22
als Inkrementalgeber ausgeführt. Die einzelnen Inkre-
mente des Inkrementalgebers entsprechen jeweils ei-
nem vorgegebenen Winkelwert. So entspricht die Ge-
schlossenposition des Türflügels 3 beispielsweise einem
ersten Wert und die Offenposition des Türflügels ent-
spricht einem zweiten Wert. Bewegt sich nun der Türflü-
gel 3 in Öffnungsrichtung von der Geschlossenposition
in die Offenposition so nimmt der aktuelle Wert des In-
krementalgebers 22 zu. Bewegt sich der Türflügel 3 in
Schließrichtung von der Offenposition in die Geschlos-
senposition so nimmt der aktuelle Wert des Inkremental-
gebers 22 ab. Die Auswerte- und Steuereinheit weiß
nach wie vielen Inkrementen der Türflügel seine Offen-
position erreicht hat. Wenn der Nutzer den Türflügel 3
manuell über diese Offenposition drückt, dann erkennt
die Auswerte- und Steuereinheit die korrespondierende
Zunahme des aktuellen Werts des Inkrementalgebers 22
über den zweiten Wert hinweg und schaltet die Betriebs-
art des automatischen Türantriebs 1 in die zweite Be-
triebsart BD um, in welcher der Türflügel 3 dauerhaft in
der Offenposition gehalten ist.
[0022] Im dargestellten Ausführungsbeispiel aktiviert
die Auswerte- und Steuereinheit 10 die erste Betriebsart
14 und schließt den Türflügel 3, wenn die Auswerte- und
Steuereinheit 10 während der zweiten Betriebsart 14 in
der Offenposition erkennt, dass der Türflügel 3 manuell
in Schließrichtung bewegt wird. Alternativ kann die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 so ausgeführt werden, dass
unabhängig von der aktuellen Betriebsart die erste Be-
triebsart BA aktiviert und der Türflügel geschlossen wer-
den, wenn die Auswerte- und Steuereinheit 10 in der Of-
fenposition erkennt, dass der Türflügel 3 manuell in
Schließrichtung bewegt wird.
[0023] Zudem ist im dargestellten Ausführungsbei-
spiel eine Sicherheitszeitspanne von beispielsweise ca.
2 Minuten vorgegeben, welche länger als die Offenhal-
tezeitspanne ist. Das bedeutet, dass die Auswerte- und
Steuereinheit 10 den offenen Türflügel 3 in der zweiten
Betriebsart 14 nach Ablauf der Sicherheitszeitspanne
wieder schließt, um sicherzustellen, dass der Türflügel
3 nicht unbeabsichtigt offen steht.
[0024] Um eine ungewollte Umstellung der Betriebsart
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beispielsweise durch Windeinfluss zu vermeiden, kann
ein federnder Öffnungsbegrenzer verwendet werden,
welcher die Offenposition des Türflügels 3 vorgibt.
[0025] Wie aus Fig. 2 und 3 ersichtlich ist, empfängt
die Antriebsvorrichtung 20 in der Geschlossenposition
Z1 des Türflügels 2 im Schritt S100 ein Öffnungssignal
von der Auswerte- und Steuereinheit 10. Dadurch öffnet
die Antriebsvorrichtung 20 im Schritt S110 den Türflügel
3 und bewegt den Türflügel 3 von der Geschlossenposi-
tion Z1 in Richtung Offenposition Z2. Im Schritt S120
überwacht die Auswerte- und Steuereinheit 10 die Öff-
nungsbewegung und vergleicht den aktuellen Türwinkel
mit dem vorgegebenen Winkel der Offenposition Z2. Er-
reicht der Türflügel 3 die Offenposition Z2, dann startet
die Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt S200 eine
Stoppuhr, um zu erkennen, wann die Offenhaltezeit-
spanne abgelaufen ist. Zu diesem Zweck vergleicht die
Auswerte- und Steuereinheit 10 fortlaufend die abgelau-
fene Zeit der Stoppuhr mit dem Wert der Offenhaltezeit-
spanne. Zudem überprüft die Auswerte- und Steuerein-
heit 10 fortlaufend den aktuellen Türwinkel, um zu erken-
nen, ob der Türflügel 3 bewegt wird. Erkennt die Auswer-
te- und Steuereinheit 10 im Schritt S210, dass der den
aktuellen Türwinkel repräsentierende aktuelle Wert des
Inkrementalgebers 22 größer als der die Offenposition
repräsentierende zweite Wert ist, dann verzweigt die
Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt S300. Stellt
die Auswerte- und Steuereinheit 10 keine Bewegung des
Türflügels 3 fest, dann überprüft die Auswerte- und Steu-
ereinheit 10 im Schritt S220 ob die Offenhaltezeitspanne
abgelaufen ist. Ist die Offenhaltezeit abgelaufen, dann
steuert die Auswerte- und Steuereinheit 10 die Antriebs-
vorrichtung 20 an, welche den Türflügel 3 im Schritt S230
bis zum Erreichen der Geschlossenposition Z1 schließt
und der durch das Öffnungssignal ausgelöste automati-
sche Öffnungs- und Schließvorgang des Türflügels 3 ist
abgeschlossen.
[0026] Im Schritt S300 schaltet die Auswerte- und
Steuereinheit 10 die Betriebsart von der ersten Betriebs-
art DA "Automatik" in die zweite Betriebsart BD "Dauer-
offen" um und startet im Schritt S310 die Stoppuhr, um
zu erkennen, wann die Sicherheitszeitspanne abgelau-
fen ist. Zu diesem Zweck vergleicht die Auswerte- und
Steuereinheit 10 fortlaufend die abgelaufene Zeit der
Stoppuhr mit dem Wert der Sicherheitszeitspanne von
ca. 2 Minuten. Zudem überprüft die Auswerte- und Steu-
ereinheit 10 fortlaufend den aktuellen Türwinkel, um zu
erkennen, ob der Türflügel 3 bewegt wird. Erkennt die
Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt S320, dass
der den aktuellen Türwinkel repräsentierende aktuelle
Wert des Inkrementalgebers 22 kleiner als der die Offen-
position repräsentierende zweite Wert ist, dann ver-
zweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt
S360. Stellt die Auswerte- und Steuereinheit 10 keine
Bewegung des Türflügels 3 fest, dann überprüft die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 im Schritt S330 ob die Si-
cherheitszeitspanne abgelaufen ist. Ist die Sicherheits-
zeitspanne abgelaufen, dann schaltet die Auswerte- und

Steuereinheit 10 die Betriebsart im Schritt S340 von der
zweiten Betriebsart BD "Daueroffen" in die erste Be-
triebsart DA "Automatik" um. Zudem überprüft die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 den aktuellen Türwinkel, um
zu erkennen, ob der Türflügel 3 erneut bewegt wird. Er-
kennt die Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt
S350, dass der den aktuellen Türwinkel repräsentieren-
de aktuelle Wert des Inkrementalgebers 22 größer als
der die Offenposition repräsentierende zweite Wert ist,
dann verzweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum
Schritt S300 und wiederholt die Schritte S300 bis S340.
Hat die Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt S350
keine Bewegung des Türflügels 3 erkannt, dann ver-
zweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt
S230 und steuert die Antriebsvorrichtung 20 an, welche
den Türflügel 3 im Schritt S230 bis zum Erreichen der
Geschlossenposition Z1 schließt.
[0027] Im Schritt S360 schaltet die Auswerte- und
Steuereinheit 10 die Betriebsart von der zweiten Be-
triebsart BD "Daueroffen" in die erste Betriebsart DA "Au-
tomatik" um. Anschließend verzweigt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 zum Schritt S230 und steuert die An-
triebsvorrichtung 20 an, welche den Türflügel 3 im Schritt
S230 bis zum Erreichen der Geschlossenposition Z1
schließt.
[0028] Bei einem alternativen nicht dargestellten Aus-
führungsbeispiel ist der Positionsgeber 22 als Nähe-
rungssensor ausgeführt, welcher einen Abstand des Tür-
flügels 3 zu einem Anschlag erfasst. Der als Näherungs-
sensor ausgeführte Positionsgeber 22 kann am Türflügel
3 oder am Anschlag angeordnet werden. Im Unterschied
zur Ausführung des Positionsgebers 22 als Inkremental-
gebers wird der Geschlossenposition des Türflügels 3
ein erster Abstandswert zugeordnet, welcher einen Win-
kel des Türflügels im geschlossenen Zustand repräsen-
tiert. Der Offenposition des Türflügels 3 wird ein zweiter
Abstandswert zugeordnet, welcher einen Winkel des
Türflügels 3 im offenen Zustand repräsentiert. Die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 weiß dann wann sich der
Türflügel 3 seiner Offenposition nähert und wann sich
der Türflügel 3 von der Offenposition entfernt bzw. die
Offenposition erreicht hat. Der Näherungssensor kann
beispielsweise als Ultraschall- oder Infrarotsensor aus-
geführt werden. Bei der Ausführung des Positionsgebers
22 als Näherungssensor erkennt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 die manuelle Bewegung des Türflügels
3 in Öffnungsrichtung dadurch, dass das Ausgabesignal
des Näherungssensors einen kleiner werdenden Ab-
stand repräsentiert. Die manuelle Bewegung des Türflü-
gels 3 in Schließrichtung erkennt die Auswerte- und Steu-
ereinheit 10 dadurch, dass das Ausgabesignal des Nä-
herungssensors einen größer werdenden Abstand re-
präsentiert. Daher kann die Auswerte- und Steuereinheit
10 die oben beschriebenen Umschaltvorgänge zwischen
den verschiedenen Betriebsarten des automatischen
Türantriebs 1 durchführen.
[0029] Der erfindungsgemäße automatische Türan-
trieb ermöglicht in vorteilhafter Weise eine türwinkel-ge-
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steuerte Betriebsartenumstellungsfunktion (Funktion
"push and keep").

Bezugszeichenliste

[0030]

1 Automatischer Türantrieb
3 Türflügel
10 Auswerte- und Steuereinheit
BA erste Betriebsart "Automatik"
BD zweite Betriebsart "Daueroffen"
20 Antriebsvorrichtung
22 Positionsgeber
Z1 Tür geschlossen
Z2 Tür offen
S110 bis S360 Verfahrensschritt

Patentansprüche

1. Automatischer Türantrieb (1) mit einer Antriebsein-
heit (20) und einer Auswerte- und Steuereinheit (10),
welche einen Türflügel (3) mittels der Antriebseinheit
(20) automatisch öffnet und schließt, wobei die Aus-
werte- und Steuereinheit (10) den Türflügel (3) in
einer ersten Betriebsart (BA) nach einer vorgegebe-
nen Offenhaltezeitspanne automatisch wieder
schließt und von der Offenposition in die Geschlos-
senposition bewegt, und wobei die Auswerte- und
Steuereinheit (10) den Türflügel (3) in einer zweiten
Betriebsart (BD) dauerhaft in der Offenposition hält,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Antriebseinheit (20) einen Positionsgeber
(22) aufweist, dessen Ausgabesignale die Auswer-
te- und Steuereinheit (10) zur Bestimmung einer ak-
tuellen Position des Türflügels (3) auswertet, wobei
die Auswerte- und Steuereinheit (10) die zweite Be-
triebsart (BD) aktiviert, wenn die Auswerte- und
Steuereinheit (10) in der Offenposition erkennt, dass
der Türflügel (3) manuell weiter in Öffnungsrichtung
bewegt wird.

2. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Positionsgeber (22) als Inkrementalgeber
oder als Näherungssensor ausgeführt ist.

3. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in Öffnungsrichtung dadurch er-
kennt, dass der Wert des Ausgabesignals des Inkre-
mentalgebers zunimmt.

4. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-

nuelle Bewegung in Öffnungsrichtung dadurch er-
kennt, dass das Ausgabesignal des Näherungssen-
sors einen kleiner werdenden Abstand repräsentiert.

5. Automatischer Türantrieb nach einem der Ansprü-
che 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die erste
Betriebsart (BA) aktiviert und den Türflügel (3)
schließt, wenn die Auswerte- und Steuereinheit (10)
in der Offenposition erkennt, dass der Türflügel (3)
manuell in Schließrichtung bewegt wird.

6. Automatischer Türantrieb nach einem der Ansprü-
che 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die erste
Betriebsart (BA) aktiviert und den Türflügel (3)
schließt, wenn die Auswerte- und Steuereinheit (10)
während der zweiten Betriebsart (BD) in der Offen-
position erkennt, dass der Türflügel (3) manuell in
Schließrichtung bewegt wird.

7. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in Schließrichtung dadurch er-
kennt, dass der Wert des Ausgabesignals des Inkre-
mentalgebers abnimmt.

8. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in Schließrichtung dadurch er-
kennt, dass das Ausgabesignal des Näherungssen-
sors einen größer werdenden Abstand repräsentiert.

9. Automatischer Türantrieb nach einem der Ansprü-
che 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) den of-
fenen Türflügel (3) in der zweiten Betriebsart (BD)
nach einer vorgegebenen Sicherheitszeitspanne
wieder schließt, welche länger als die Offenhalte-
zeitspanne ist.

10. Automatischer Türantrieb nach einem der Ansprü-
che 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,
dass ein federnder Öffnungsbegrenzer die Offenpo-
sition des Türflügels (3) vorgibt.

11. Automatischer Türantrieb nach einem der Ansprü-
che 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Türflügel (3) als Schwenkflügel ausgeführt
ist.
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12. Automatischer Türantrieb nach Anspruch 11,
dadurch gekennzeichnet,
dass die einzelnen Inkremente des Inkrementalge-
bers einem vorgebbaren Winkelwert entsprechen.

13. Betriebsverfahren für einen automatischer Türan-
trieb (1), welcher einen Türflügel (3) mittels einer An-
triebseinheit (20) automatisch öffnet und schließt,
wobei der Türflügel (3) in einer ersten Betriebsart
(BA) nach einer vorgegebenen Offenhaltezeitspan-
ne automatisch wieder geschlossen und von einer
Offenposition in eine Geschlossenposition bewegt
wird, und wobei der Türflügel (3) in einer zweiten
Betriebsart (BD) dauerhaft in der Offenposition ge-
halten wird,
dadurch gekennzeichnet,
dass Ausgabesignale eines Positionsgebers (22)
zur Bestimmung einer aktuellen Position des Türflü-
gels (3) ausgewertet werden und die zweite Be-
triebsart (BD) aktiviert wird, wenn in der Offenposi-
tion erkannt wird, dass der Türflügel (3) manuell wei-
ter in Öffnungsrichtung bewegt wird.

14. Verfahren nach Anspruch 13,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Positionsgeber (22) als Inkrementalgeber
oder als Näherungssensor ausgeführt wird.

15. Verfahren nach Anspruch 14,
dadurch gekennzeichnet,
dass die manuelle Bewegung in Öffnungsrichtung
dadurch erkannt wird, dass der Wert des Ausgabe-
signals des Inkrementalgebers zunimmt oder das
Ausgabesignal des Näherungssensors einen kleiner
werdenden Abstand repräsentiert.

16. Verfahren nach einem der Ansprüche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet,
dass die erste Betriebsart (BA) aktiviert und der Tür-
flügel (3) geschlossen wird, wenn in der Offenposi-
tion eine manuelle Bewegung des Türflügels (3) in
Schließrichtung erkannt wird.

17. Verfahren nach einem der Ansprüche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet,
dass die erste Betriebsart (BA) aktiviert und der Tür-
flügel (3) geschlossen wird, wenn während der zwei-
ten Betriebsart (BD) in der Offenposition eine manu-
elle Bewegung des Türflügels (3) in Schließrichtung
erkannt wird.

18. Verfahren nach Anspruch 16 oder 17,
dadurch gekennzeichnet,
dass die manuelle Bewegung in Schließrichtung da-
durch erkannt wird, dass der Wert des Ausgabesig-
nals des Inkrementalgebers (22) abnimmt oder das
Ausgabesignal des Näherungssensors einen größer
werdenden Abstand repräsentiert.

19. Verfahren nach einem der Ansprüche 13 bis 18,
dadurch gekennzeichnet,
dass der offene Türflügel (3) in der zweiten Betriebs-
art (BD) nach einer vorgegebenen Sicherheitszeit-
spanne wieder geschlossen wird, welche länger als
die Offenhaltezeitspanne ist.

Claims

1. Automatic door drive (1) having a drive unit (20) and
an evaluation and control unit (10), which opens and
closes a door leaf (3) automatically by means of the
drive unit (20), in a first operating mode (BA) the
evaluation and control unit (10) automatically closing
the door leaf (3) again after a predefined holding-
open period and moving the door from the open po-
sition to the closed position, and in a second oper-
ating mode (BD) the evaluation and control unit (10)
holding the door leaf (3) permanently in the open
position, characterized in that
the drive unit (20) has a position transmitter (22), the
output signals from which are evaluated by the eval-
uation and control unit (10) to determine a current
position of the door leaf (3), wherein the evaluation
and control unit (10) activates the second operating
mode (BD) when the evaluation and control unit (10)
detects, in the open position, that the door leaf (3) is
moved further manually in the opening direction.

2. Automatic door drive according to Claim 1, charac-
terized in that
the position transmitter (22) is designed as an incre-
mental transmitter or as a proximity sensor.

3. Automatic door drive according to Claim 2,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) detects the man-
ual movement in the opening direction from the fact
that the value of the output signal from the incremen-
tal transmitter increases.

4. Automatic door drive according to Claim 2,
characterized in that
the evaluation control unit (10) detects the manual
movement in the opening direction from the fact that
the output signal from the proximity sensor repre-
sents a decreasing distance.

5. Automatic door drive according to one of Claims 1
to 4,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) activates the first
operating mode (BA) and closes the door leaf (3)
when the evaluation and control unit (10) detects, in
the open position, that the door leaf (3) is moved
manually in the closing direction.
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6. Automatic door drive according to one of Claims 1
to 4,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) activates the first
operating mode (BA) and closes the door leaf (3)
when, during the second operating mode (BD), the
evaluation and control unit (10) detects, in the open
position, that the door leaf (3) is moved manually in
the closing direction.

7. Automatic door drive according to Claim 5 or 6,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) detects the man-
ual movement in the closing direction from the fact
that the value of the output signal from the incremen-
tal transmitter decreases.

8. Automatic door drive according to Claim 5 or 6,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) detects the man-
ual movement in the closing direction from the fact
that the output signal from the proximity sensor rep-
resents an increasing distance.

9. Automatic door drive according to one of Claims 1
to 8,
characterized in that
the evaluation and control unit (10) closes the open
door leaf (3) in the second operating mode (BD) after
a predefined safety period, which is longer than the
holding-open period.

10. Automatic door drive according to one of Claims 1
to 9,
characterized in that
a resilient opening limiter predefines the open posi-
tion of the door leaf (3).

11. Automatic door drive according to one of Claims 1
to 10,
characterized in that
the door leaf (3) is designed as a pivoting leaf.

12. Automatic door drive according to Claim 11,
characterized in that
the individual increments from the incremental trans-
mitter correspond to a predefinable angle value.

13. Operating method for an automatic door drive (1)
which opens and closes a door leaf (3) automatically
by means of a drive unit (20), in a first operating
mode (BA) the door leaf (3) automatically being
closed again after a predefinable holding-open pe-
riod and being moved from an open position to a
closed position, and in a second operating mode
(BD) the door leaf (3) being held permanently in the
open position,
characterized in that

output signals from a position transmitter (22) are
evaluated to determine a current position of the door
leaf (3), and the second operating mode (BD) is ac-
tivated when it is detected, in the open position, that
the door leaf (3) is moved further manually in the
opening direction.

14. Method according to Claim 13,
characterized in that
the position transmitter (22) is designed as an incre-
mental transmitter or as a proximity sensor.

15. Method according to Claim 14,
characterized in that
the manual movement in the opening direction is de-
tected from the fact that the value of the output signal
from the incremental transmitter increases or the out-
put signal from the proximity sensor represents a
decreasing distance.

16. Method according to one of Claims 13 to 15,
characterized in that
the first operating mode (BA) is activated and the
door leaf (3) is closed when, in the open position, a
manual movement of the door leaf (3) in the closing
position is detected.

17. Method according to one of Claims 13 to 15,
characterized in that
during the second operating mode (BD), the first op-
erating mode (BA) is activated and the door leaf (3)
is closed when, in the open position, a manual move-
ment of the door leaf (3) in the closing direction is
detected.

18. Method according to Claim 16 or 17,
characterized in that
the manual movement in the closing direction is de-
tected from the fact that the value of the output signal
from the incremental transmitter (22) decreases or
the output signal from the proximity sensor repre-
sents an increasing distance.

19. Method according to one of Claims 13 to 18,
characterized in that
in the second operating mode (BD), the open door
leaf (3) is closed again after a predefined safety pe-
riod, which is longer than the holding-open period.

Revendications

1. Dispositif d’entraînement de porte automatique (1)
comportant une unité d’entraînement (20) et une uni-
té d’évaluation et de commande (10) qui ouvre et
ferme automatiquement un vantail de porte (3) au
moyen de l’unité d’entraînement (20), dans lequel
l’unité d’évaluation et de commande (10) referme
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automatiquement le vantail de porte (3) dans un pre-
mier mode de fonctionnement (BA) après une pério-
de de maintien en position ouverte prédéterminée
et le déplace de la position ouverte à la position fer-
mée et dans lequel l’unité d’évaluation et de com-
mande (10) maintient en permanence le vantail de
porte (3) en position ouverte dans un deuxième mo-
de de fonctionnement (BD),
caractérisé en ce que l’unité d’entraînement (20)
comporte un capteur de position (22) dont les si-
gnaux de sortie sont évalués par l’unité d’évaluation
et de commande (10) pour déterminer une position
actuelle du vantail de porte (3), dans lequel l’unité
d’évaluation et de commande (10) active le deuxiè-
me mode de fonctionnement (BD) lorsque l’unité
d’évaluation et de commande (10) détecte, en posi-
tion ouverte, que le vantail de porte (3) est déplacé
manuellement dans le sens de l’ouverture.

2. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 1,
caractérisé en ce que le capteur de position (22)
est réalisé sous la forme d’un capteur incrémentiel
ou d’un capteur de proximité.

3. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 2,
caractérisé en ce que l’unité d’évaluation et de
commande (10) détecte le déplacement manuel
dans le sens de l’ouverture par le fait que la valeur
du signal de sortie du système de mesure incrémen-
tiel croît.

4. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 2,
caractérisé en ce que l’unité d’évaluation et de
commande (10) détecte le déplacement manuel
dans le sens de l’ouverture par le fait que le signal
de sortie du détecteur de proximité représente une
distance décroissante.

5. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon l’une des revendications 1 à 4, caractérisé en
ce que l’unité d’évaluation et de commande (10) ac-
tive le premier mode de fonctionnement (BA) et fer-
me le vantail de porte (3) lorsque l’unité d’évaluation
et de commande (10) détecte, en position ouverte,
que le vantail de porte (3) est déplacé manuellement
dans le sens de la fermeture.

6. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon l’une des revendications 1 à 4, caractérisé en
ce que l’unité d’évaluation et de commande (10) ac-
tive le premier mode de fonctionnement (BA) et fer-
me le vantail de porte (3) lorsque l’unité d’évaluation
et de commande (10) détecte, pendant le deuxième
mode de fonctionnement (BD), en position ouverte,
que le vantail de porte (3) est déplacé manuellement

dans le sens de la fermeture.

7. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 5 ou 6,
caractérisé en ce que l’unité d’évaluation et de
commande (10) détecte le déplacement manuel
dans le sens de la fermeture par le fait que la valeur
du signal de sortie du codeur incrémentiel décroît.

8. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 5 ou 6,
caractérisé en ce que l’unité d’évaluation et de
commande (10) détecte le déplacement manuel
dans le sens de la fermeture par le fait que le signal
de sortie du détecteur de proximité représente une
distance croissante.

9. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon l’une des revendications 1 à 8, caractérisé en
ce que l’unité d’évaluation et de commande (10) re-
ferme le vantail de porte ouvert (3) dans le deuxième
mode de fonctionnement (BD) après une période de
sécurité prédéterminée qui est plus longue que la
période de maintien en position ouverte.

10. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon l’une des revendications 1 à 9, caractérisé en
ce qu’un limiteur d’ouverture à ressort prédétermine
la position ouverte du vantail de porte (3) .

11. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon l’une des revendications 1 à 10, caractérisé en
ce que le vantail de porte (3) est réalisé sous la forme
d’un vantail pivotant.

12. Dispositif d’entraînement de porte automatique se-
lon la revendication 11,
caractérisé en ce que les incréments individuels du
codeur incrémentiel correspondent à une valeur an-
gulaire pouvant être prédéterminée.

13. Procédé pour faire fonctionner un dispositif d’entraî-
nement de porte automatique (1) qui ouvre et ferme
automatiquement un vantail de porte (3) au moyen
d’une unité d’entraînement (20), dans lequel le van-
tail de porte (3) se referme automatiquement dans
un premier mode de fonctionnement (BA) après une
période de maintien en position ouverte prédétermi-
née et est déplacé d’une position ouverte à une po-
sition fermée et dans lequel le vantail de porte (3)
est maintenu en permanence en position ouverte
dans un deuxième mode de fonctionnement (BD),
caractérisé en ce que des signaux de sortie d’un
capteur de position (22) sont évalués pour détermi-
ner une position actuelle du vantail de porte (3) et
en ce que le deuxième mode de fonctionnement
(BD) est activé lorsqu’il est détecté, en position
ouverte, que le vantail de porte (3) est déplacé ma-
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nuellement dans le sens de l’ouverture.

14. Procédé selon la revendication 13,
caractérisé en ce que le capteur de position (22)
est réalisé sous la forme d’un capteur incrémentiel
ou d’un capteur de proximité.

15. Procédé selon la revendication 14,
caractérisé en ce que le déplacement manuel dans
le sens de l’ouverture est détecté par le fait que la
valeur du signal de sortie du codeur incrémentiel
croît ou que le signal de sortie du capteur de proxi-
mité représente une distance décroissante.

16. Procédé selon l’une des revendications 13 à 15,
caractérisé en ce que le premier mode de fonction-
nement (BA) est activé et en ce que le vantail de
porte (3) est fermé lorsque, en position ouverte, un
déplacement manuel du vantail de porte (3) dans le
sens de la fermeture est détecté.

17. Procédé selon l’une des revendications 13 à 15,
caractérisé en ce que le premier mode de fonction-
nement (BA) est activé et en ce que le vantail de
porte (3) est fermé lorsque, pendant le deuxième
mode de fonctionnement (BD) , en position ouverte,
un déplacement manuel du vantail de porte (3) dans
le sens de la fermeture est détecté.

18. Procédé selon la revendication 16 ou 17, caracté-
risé en ce que le déplacement manuel dans le sens
de la fermeture est détecté par le fait que la valeur
du signal de sortie du codeur incrémentiel (22) dé-
croît ou que le signal de sortie du détecteur de proxi-
mité représente une distance croissante.

19. Procédé selon l’une des revendications 13 à 18,
caractérisé en ce que, dans le deuxième mode de
fonctionnement (BD), le vantail de porte ouvert (3)
est refermé après une période de sécurité prédéter-
minée qui est plus longue que la période de maintien
en position ouverte.
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