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(67)  Die Erfindung betrifft einen automatischen Tr-
antrieb (1) mit einer Antriebseinheit (20) und einer Aus-
werte- und Steuereinheit (10), welche einen Turfligel (3)
mittels der Antriebseinheit (20) automatisch 6ffnet und
schlief3t, wobei die Auswerte- und Steuereinheit (10) den
Tarfligel (3) in einer ersten Betriebsart (BA) nach einer
vorgegebenen Offenhaltezeitspanne automatisch wie-
der schlieRt und von der Offenposition in die Geschlos-
senposition bewegt, und wobei die Auswerte- und Steu-
ereinheit (10) den Turfligel (3) in einer zweiten Betriebs-
art (BD) dauerhaft in der Offenposition halt, sowie ein
Betriebsverfahren fiir einen solchen automatischen Tir-
antrieb (1). Erfindungsgemal weist die Antriebseinheit
(20) einen Positionsgeber (22) auf, dessen Ausgabesi-
gnale die Auswerte- und Steuereinheit (10) zur Bestim-
mung einer aktuellen Position des Turfligels (3) auswer-
tet, wobei die Auswerteund Steuereinheit (10) die zweite
Betriebsart (BD) aktiviert, wenn die Auswerte- und Steu-
ereinheit (10) in der Offenposition erkennt, dass der Tir-
fliigel (3) manuell weiter in Offnungsrichtung bewegt

wird.

AUTOMATISCHER TURANTRIEB UND ZUGEHORIGES BETRIEBSVERFAHREN

FIG. 1

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 3 045 646 A1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen automatischen Tur-
antrieb der im Oberbegriff des Patentanspruchs 1 ge-
nannten Art sowie ein Betriebsverfahren fiir einen sol-
chen automatischen Tirantrieb der im Oberbegriff des
Patentanspruchs 10 genannten Art.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind automatische
Turantriebe bekannt, welche im Automatikbetrieb die Tur
von einer Geschlossenposition in eine Offenposition be-
wegen und die Tur automatisch nach Ablauf einer vor-
eingestellten Offenhaltezeit schlieBen. Wenn die Tir dar-
Uber hinaus in der Offenposition bleiben soll, muss der
Nutzer die Betriebsart in einen Daueroffenbetrieb um-
schalten und hinterher wieder zuriickschalten. Dies ist
besonders dann umstandlich, wenn der Programmschal-
ter schwer zuganglich ist, was haufig der Fall ist.
[0003] Aus der DE 44 42 948 A1 ist eine Vorrichtung
zur Steuerung von beweglichen Einrichtungen bekannt,
welche einen als Potentiometer ausgefiihrten Inkremen-
talgeber aufweist, um die aktuelle Position eines Rolltors
zu ermitteln.

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen automatischen Tirantrieb und ein zugehdriges Be-
triebsverfahren anzugeben, welche ein einfaches und
schnelles Umschalten zwischen zwei verschiedenen Be-
triebsarten ermdglichen.

[0005] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des
automatischen Tlrantriebs nach Patentanspruch 1 und
die Merkmale des Betriebsverfahrens fiir einen automa-
tischen Turantrieb nach Patentanspruch 13 gel6st.
[0006] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen der Erfindung sind in den ubrigen Anspriichen
angegeben.

[0007] Der erfindungsgemafle automatische Tiran-
trieb weist eine Antriebseinheit mit einem Positionsgeber
auf, dessen Ausgabesignale eine Auswerte- und Steu-
ereinheit zur Bestimmung einer aktuellen Position eines
Turfligels auswertet. Die Auswerte- und Steuereinheit
aktiviert eine zweite Betriebsart, in welcher der Turfligel
dauerhaft in einer Offenposition gehalten ist, wenn die
Auswerte- und Steuereinheit in der Offenposition er-
kennt, dass der Tiirfligel manuell weiter in Offnungsrich-
tung bewegt wird. In einer ersten Betriebsart schlie3t die
Auswerte- und Steuereinheit den Turfligel nach einer
vorgegebenen Offenhaltezeitspanne automatisch wie-
der. Dadurch wird in vorteilhafter Weise ein einfaches
Umschalten von der ersten Betriebsart in die zweite Be-
triebsart ermdglicht.

[0008] Das erfindungsgemale Betriebsverfahren flr
einen automatischen Tirantrieb wertet Ausgabesignale
eines Positionsgebers zur Bestimmung einer aktuellen
Position des Turfligels aus und aktiviert die zweite Be-
triebsart, in welcher der Turfligel dauerhaft in einer Of-
fenposition gehalten ist, wenn in der Offenposition er-
kannt wird, dass der Turfligel manuell weiter in Off-
nungsrichtung bewegt wird. In der ersten Betriebsart wird
der Turfligel nach einer vorgegebenen Offenhaltezeit-
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spanne automatisch wieder geschlossen.

[0009] Der Positionsgeber kann beispielsweise als In-
krementalgeber oder als Naherungssensor ausgefiihrt
werden.

[0010] Ausflihrungsformen des erfindungsgemafien
automatischen Tirantriebs kénnen vorzugsweise fiir als
Schwenkfliigel ausgefiihrte Turfligel eingesetzt werden.
Bei einem solchen als Schwenkfligel ausgefihrten Tir-
fligel kénnen die einzelnen Inkremente des Inkremen-
talgebers einem vorgebbaren Winkelwert entsprechen.
Hierbei kann der Geschlossenposition des Turflligels ein
erster Wert zugeordnet werden, welcher einen Winkel
des Turfligels im geschlossenen Zustand reprasentiert.
Der Offenposition des Turfligels kann ein zweiter Wert
zugeordnet werden, welcher einen Winkel des Turfligels
im offenen Zustand reprasentiert. Die Auswerte- und
Steuereinheit weil} dann nach wie vielen Inkrementen
der Turflugel seine Offenposition erreicht hat. Wenn der
Nutzer den Turfligel manuell Uber diese Offenposition
driickt, schaltet die Auswerte- und Steuereinheit die Be-
triebsart auf die zweite Betriebsart um, in welcher der
Turfligel dauerhaft in der Offenposition gehalten ist. Ein
als Naherungssensor ausgeflhrter Positionsgeber kann
den Abstand des Tirfliigels zu einem Anschlag erfassen.
Der Naherungssensor kann am Turfligel oder am An-
schlag angeordnet werden. Der N&herungssensor kann
beispielsweise als Ultraschall- oder Infrarotsensor oder
als Taster bzw. Schalter ausgefiihrt werden.

[0011] Beieiner bevorzugten Ausfiihrungsform des er-
findungsgemafen automatischen Turantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit die manuelle Bewegung in
Offnungsrichtung dadurch erkennen, dass der Wert des
Ausgabesignals des Inkrementalgebers zunimmt. Alter-
nativ kann die Auswerte- und Steuereinheit die manuelle
Bewegung in Offnungsrichtung dadurch erkennen, dass
das Ausgabesignal des Naherungssensors einen kleiner
werdenden Abstand reprasentiert.

[0012] In vorteilhafter Ausgestaltung des erfindungs-
gemaRen automatischen Tirantriebs kann die Auswer-
te- und Steuereinheit die erste Betriebsart aktivieren und
den Turfligel wieder schief3en, wenn die Auswerte- und
Steuereinheit in der Offenposition erkennt, dass der Tir-
fligel manuellin Schliefrichtung bewegt wird. Durch die-
se MaRnahme kann der Turfligel 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 Betatigung in
SchlieRrichtung erkannt wird.

[0013] Alternativkanndie Auswerte-und Steuereinheit
die erste Betriebsart aktivieren und den Turfligel schie-
Ren, wenn die Auswerte- und Steuereinheit wahrend der
zweiten Betriebsart in der Offenposition erkennt, dass
der Turfligel manuell in SchlieRrichtung bewegt wird.
Durch diese MaRnahme kann der Turfligel nur in der
zweiten Betriebsart geschlossen und von der Offenposi-
tion in die Geschlossenposition bewegt werden, wenn
eine manuelle Betdtigung in Schliefrichtung erkannt
wird.
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[0014] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemafRen automatischen Tirantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit die manuelle Bewegung in
SchlieRrichtung dadurch erkennen, dass der Wert des
Ausgabesignals des Inkrementalgebers abnimmt. Alter-
nativ kann die Auswerte- und Steuereinheit die manuelle
Bewegung in Schlielrichtung dadurch erkennen, dass
das Ausgabesignal des Naherungssensors einen grof3er
werdenden Abstand reprasentiert.

[0015] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemafRen automatischen Tirantriebs kann die
Auswerte- und Steuereinheit den offenen Turfliigel in der
zweiten Betriebsart nach einer vorgegebenen Sicher-
heitszeitspanne wieder schlieen, welche langer als die
Offenhaltezeitspanne ist. Dadurch kann in vorteilhafter
Weise sichergestellt werden, dass der Turfligel nicht un-
beabsichtigt offen steht.

[0016] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung des er-
findungsgemafRen automatischen Tirantriebs kann ein
federnder Offnungsbegrenzer die Offenposition des Tiir-
fligels vorgeben, um eine ungewollte Umstellung der Be-
triebsart beispielsweise durch Windeinfluss zu vermei-
den.

[0017] Nachfolgend wird ein Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung anhand von zeichnerischen Darstellungen na-
her erlautert.

[0018] Dabei zeigen:

Fig. 1 ein schematisches Blockdiagramm ei-
nes Ausflhrungsbeispiels eines erfin-
dungsgemafien automatischen Tiran-
triebs,

Fig.2und 3 ein schematisches Ablaufdiagramm,
welches eine Auswerte- und Steuerein-
heit des erfindungsgemalen automati-
schen Tlrantriebs gemalR Fig. 1 aus-
fuhrt.

[0019] Wie aus Fig. 1 ersichtlich ist, umfasst der auto-
matische Tilrantrieb 1 im dargestellten Ausfiihrungsbei-
spiel eine Antriebseinheit 20 und eine Auswerte- und
Steuereinheit 10, welche einen Turfligel 3 mittels der
Antriebseinheit 20 automatisch 6ffnet und schlief3t. In ei-
ner ersten Betriebsart BA schlieRt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 den Turfligel 3 nach Ablauf einer vor-
gegebenen Offenhaltezeitspanne automatisch wieder
und bewegt den Turfligel 3 von der Offenposition in die
Geschlossenposition. In einer zweiten Betriebsart BD
halt die Auswerte- und Steuereinheit 10 den Turfligel 3
dauerhaft in der Offenposition. Erfindungsgeman weist
die Antriebseinheit 20 einen Positionsgeber 22 auf, des-
sen Ausgabesignale die Auswerte- und Steuereinheit 10
zur Bestimmung einer aktuellen Position des Turfligels
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 Tiirfliigel 3 manuell weiter in Offnungsrichtung be-
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wegt wird.

[0020] Der Positionsgeber 22 kann beispielsweise als
Inkrementalgeber oder als Naherungssensor ausgefihrt
werden.

[0021] Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel sind der
Turfligel 3 als Schwenkfligel und der Positionsgeber 22
als Inkrementalgeber ausgefiihrt. Die einzelnen Inkre-
mente des Inkrementalgebers entsprechen jeweils ei-
nem vorgegebenen Winkelwert. So entspricht die Ge-
schlossenposition des Turflligels 3 beispielsweise einem
ersten Wert und die Offenposition des Turfligels ent-
spricht einem zweiten Wert. Bewegt sich nun der TurflU-
gel 3 in Offnungsrichtung von der Geschlossenposition
in die Offenposition so nimmt der aktuelle Wert des In-
krementalgebers 22 zu. Bewegt sich der Tirfligel 3 in
SchlieRrichtung von der Offenposition in die Geschlos-
senposition so nimmt der aktuelle Wert des Inkremental-
gebers 22 ab. Die Auswerte- und Steuereinheit weil}
nach wie vielen Inkrementen der Tirfligel seine Offen-
position erreicht hat. Wenn der Nutzer den Turfligel 3
manuell Uber diese Offenposition driickt, dann erkennt
die Auswerte- und Steuereinheit die korrespondierende
Zunahme des aktuellen Werts des Inkrementalgebers 22
Uber den zweiten Wert hinweg und schaltet die Betriebs-
art des automatischen Turantriebs 1 in die zweite Be-
triebsart BD um, in welcher der Turfligel 3 dauerhaft in
der Offenposition gehalten ist.

[0022] Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel aktiviert
die Auswerte- und Steuereinheit 10 die erste Betriebsart
14 und schlieRRt den Turfligel 3, wenn die Auswerte- und
Steuereinheit 10 wahrend der zweiten Betriebsart 14 in
der Offenposition erkennt, dass der Turfligel 3 manuell
in Schliefrichtung bewegt wird. Alternativ kann die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 so ausgefihrt werden, dass
unabhangig von der aktuellen Betriebsart die erste Be-
triebsart BA aktiviert und der Turflligel geschlossen wer-
den, wenn die Auswerte- und Steuereinheit 10 in der Of-
fenposition erkennt, dass der Turfligel 3 manuell in
SchlieRfrichtung bewegt wird.

[0023] Zudem ist im dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel eine Sicherheitszeitspanne von beispielsweise ca.
2 Minuten vorgegeben, welche langer als die Offenhal-
tezeitspanne ist. Das bedeutet, dass die Auswerte- und
Steuereinheit 10 den offenen Turflligel 3 in der zweiten
Betriebsart 14 nach Ablauf der Sicherheitszeitspanne
wieder schlieRt, um sicherzustellen, dass der Turfligel
3 nicht unbeabsichtigt offen steht.

[0024] Um eine ungewollte Umstellung der Betriebsart
beispielsweise durch Windeinfluss zu vermeiden, kann
ein federnder Offnungsbegrenzer verwendet werden,
welcher die Offenposition des Turfligels 3 vorgibt.
[0025] Wie aus Fig. 2 und 3 ersichtlich ist, empfangt
die Antriebsvorrichtung 20 in der Geschlossenposition
Z1 des Tirfliigels 2 im Schritt S100 ein Offnungssignal
von der Auswerte- und Steuereinheit 10. Dadurch 6ffnet
die Antriebsvorrichtung 20 im Schritt S110 den Turfligel
3 und bewegt den Turfligel 3 von der Geschlossenposi-
tion Z1 in Richtung Offenposition Z2. Im Schritt S120
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iberwacht die Auswerte- und Steuereinheit 10 die Off-
nungsbewegung und vergleicht den aktuellen Trwinkel
mit dem vorgegebenen Winkel der Offenposition Z2. Er-
reicht der Turflugel 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 Uberprift die Auswerte- und Steuerein-
heit 10 fortlaufend den aktuellen Tlrwinkel, um zu erken-
nen, ob der Turfligel 3 bewegt wird. Erkennt die Auswer-
te- und Steuereinheit 10 im Schritt S210, dass der den
aktuellen Tlrwinkel reprasentierende aktuelle Wert des
Inkrementalgebers 22 gréRer als der die Offenposition
reprasentierende zweite Wert ist, dann verzweigt die
Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt S300. Stellt
die Auswerte-und Steuereinheit 10 keine Bewegung des
Turfligels 3 fest, dann Gberprift 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 Turflligel 3 im Schritt S230
bis zum Erreichen der Geschlossenposition Z1 schlief3t
und der durch das Offnungssignal ausgeldste automati-
sche Offnungs- und SchlieRvorgang des Tiirfliigels 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 Uberprift die Auswerte- und Steu-
ereinheit 10 fortlaufend den aktuellen Tlrwinkel, um zu
erkennen, ob der Turfligel 3 bewegt wird. Erkennt die
Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt S320, dass
der den aktuellen Tirwinkel reprasentierende aktuelle
Wert des Inkrementalgebers 22 kleiner als der die Offen-
position reprasentierende zweite Wert ist, dann ver-
zweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt
S360. Stellt die Auswerte- und Steuereinheit 10 keine
Bewegung des Turfligels 3 fest, dann tberpriift 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 Uberprift die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 den aktuellen Tlrwinkel, um
zu erkennen, ob der Turfligel 3 erneut bewegt wird. Er-
kennt die Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt
S350, dass der den aktuellen Tirwinkel reprasentieren-
de aktuelle Wert des Inkrementalgebers 22 grof3er als
der die Offenposition reprasentierende zweite Wert ist,
dann verzweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum
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Schritt S300 und wiederholt die Schritte S300 bis S340.
Hat die Auswerte- und Steuereinheit 10 im Schritt S350
keine Bewegung des Turfligels 3 erkannt, dann ver-
zweigt die Auswerte- und Steuereinheit 10 zum Schritt
S230 und steuert die Antriebsvorrichtung 20 an, welche
den Turfligel 3 im Schritt S230 bis zum Erreichen der
Geschlossenposition Z1 schlief3t.

[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. AnschlieRend verzweigt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 zum Schritt S230 und steuert die An-
triebsvorrichtung 20 an, welche den Turflligel 3 im Schritt
S230 bis zum Erreichen der Geschlossenposition Z1
schlief3t.

[0028] Beieinem alternativen nicht dargestellten Aus-
fuhrungsbeispiel ist der Positionsgeber 22 als Nahe-
rungssensor ausgefthrt, welcher einen Abstand des Tur-
fligels 3 zu einem Anschlag erfasst. Der als Naherungs-
sensor ausgefiihrte Positionsgeber 22 kann am Turfligel
3 oder am Anschlag angeordnet werden. Im Unterschied
zur Ausfiihrung des Positionsgebers 22 als Inkremental-
gebers wird der Geschlossenposition des Turfligels 3
ein erster Abstandswert zugeordnet, welcher einen Win-
kel des Turfligels im geschlossenen Zustand reprasen-
tiert. Der Offenposition des Turfligels 3 wird ein zweiter
Abstandswert zugeordnet, welcher einen Winkel des
Turfligels 3 im offenen Zustand reprasentiert. Die Aus-
werte- und Steuereinheit 10 weil} dann wann sich der
Turfligel 3 seiner Offenposition nahert und wann sich
der Turfligel 3 von der Offenposition entfernt bzw. die
Offenposition erreicht hat. Der Naherungssensor kann
beispielsweise als Ultraschall- oder Infrarotsensor aus-
gefihrt werden. Bei der Ausfiihrung des Positionsgebers
22 als Naherungssensor erkennt die Auswerte- und
Steuereinheit 10 die manuelle Bewegung des Tirfligels
3 in Offnungsrichtung dadurch, dass das Ausgabesignal
des Naherungssensors einen kleiner werdenden Ab-
stand reprasentiert. Die manuelle Bewegung des TurflU-
gels 3in Schliefrichtung erkennt die Auswerte- und Steu-
ereinheit 10 dadurch, dass das Ausgabesignal des N&-
herungssensors einen groRer werdenden Abstand re-
prasentiert. Daher kann die Auswerte- und Steuereinheit
10 die oben beschriebenen Umschaltvorgdnge zwischen
den verschiedenen Betriebsarten des automatischen
TuUrantriebs 1 durchfihren.

[0029] Der erfindungsgemale automatische Tiran-
trieb ermdglicht in vorteilhafter Weise eine tirwinkel-ge-
steuerte Betriebsartenumstellungsfunktion (Funktion
"push and keep").

Bezugszeichenliste

[0030]

1 Automatischer Tirantrieb
Tarfligel

10 Auswerte- und Steuereinheit



BA
BD
20
22
Z1
Z2

S110 bis S360
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erste Betriebsart "Automatik”
zweite Betriebsart "Daueroffen”
Antriebsvorrichtung
Positionsgeber

Tur geschlossen

Tir offen

Verfahrensschritt

Patentanspriiche

1.

Automatischer Turantrieb (1) mit einer Antriebsein-
heit (20) und einer Auswerte- und Steuereinheit (10),
welche einen Turflligel (3) mittels der Antriebseinheit
(20) automatisch 6ffnet und schlief3t, wobei die Aus-
werte- und Steuereinheit (10) den Turfligel (3) in
einer ersten Betriebsart (BA) nach einer vorgegebe-
nen Offenhaltezeitspanne automatisch wieder
schliel3t und von der Offenposition in die Geschlos-
senposition bewegt, und wobei die Auswerte- und
Steuereinheit (10) den Turfligel (3) in einer zweiten
Betriebsart (BD) dauerhaft in der Offenposition halt,
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 Trfligels (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 Turfltigel (3) manuell weiter in Offnungsrichtung
bewegt wird.

Automatischer Tirantrieb nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Positionsgeber (22) als Inkrementalgeber
oder als Naherungssensor ausgefihrt ist.

Automatischer Tirantrieb nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in Offnungsrichtung dadurch er-
kennt, dass der Wert des Ausgabesignals des Inkre-
mentalgebers zunimmt.

Automatischer Tirantrieb nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in Offnungsrichtung dadurch er-
kennt, dass das Ausgabesignal des Naherungssen-
sors einen kleiner werdenden Abstand reprasentiert.

Automatischer Tlrantrieb nach einem der Anspri-
che 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die erste
Betriebsart (BA) aktiviert und den Turfligel (3)
schlief3t, wenn die Auswerte- und Steuereinheit (10)
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10.

1.

12.

13.

in der Offenposition erkennt, dass der Turfligel (3)
manuell in Schliefrichtung bewegt wird.

Automatischer Tirantrieb nach einem der Anspri-
che 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die erste
Betriebsart (BA) aktiviert und den Tdurfligel (3)
schlief3t, wenn die Auswerte- und Steuereinheit (10)
wahrend der zweiten Betriebsart (BD) in der Offen-
position erkennt, dass der Turfligel (3) manuell in
SchlieRfrichtung bewegt wird.

Automatischer Turantrieb nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in SchlieRrichtung dadurch er-
kennt, dass der Wert des Ausgabesignals des Inkre-
mentalgebers abnimmt.

Automatischer Turantrieb nach Anspruch 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) die ma-
nuelle Bewegung in SchlieRrichtung dadurch er-
kennt, dass das Ausgabesignal des Naherungssen-
sors einen grofRer werdenden Abstand reprasentiert.

Automatischer Tirantrieb nach einem der Anspru-
che 1 bis 8,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Auswerte- und Steuereinheit (10) den of-
fenen Turfligel (3) in der zweiten Betriebsart (BD)
nach einer vorgegebenen Sicherheitszeitspanne
wieder schliet, welche langer als die Offenhalte-
zeitspanne ist.

Automatischer Tirantrieb nach einem der Anspri-
che 1 bis 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass ein federnder Offnungsbegrenzer die Offenpo-
sition des Turfligels (3) vorgibt.

Automatischer Tirantrieb nach einem der Anspru-
che 1 bis 10,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Turfligel (3) als Schwenkflliigel ausgefiihrt
ist.

Automatischer Tirantrieb nach Anspruch 11,
dadurch gekennzeichnet,

dass die einzelnen Inkremente des Inkrementalge-
bers einem vorgebbaren Winkelwert entsprechen.

Betriebsverfahren fir einen automatischer Turan-
trieb (1), welcher einen Turfligel (3) mittels einer An-
triebseinheit (20) automatisch 6ffnet und schlief3t,
wobei der Turfligel (3) in einer ersten Betriebsart
(BA) nach einer vorgegebenen Offenhaltezeitspan-
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ne automatisch wieder geschlossen und von einer
Offenposition in eine Geschlossenposition bewegt
wird, und wobei der Tiurfligel (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 Turflu-
gels (3) ausgewertet werden und die zweite Be-
triebsart (BD) aktiviert wird, wenn in der Offenposi-
tion erkannt wird, dass der Turfligel (3) manuell wei-
ter in Offnungsrichtung bewegt wird.

Verfahren nach Anspruch 13,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Positionsgeber (22) als Inkrementalgeber
oder als Naherungssensor ausgefihrt wird.

Verfahren nach Anspruch 14,

dadurch gekennzeichnet,

dass die manuelle Bewegung in Offnungsrichtung
dadurch erkannt wird, dass der Wert des Ausgabe-
signals des Inkrementalgebers zunimmt oder das
Ausgabesignal des Naherungssensors einenkleiner
werdenden Abstand reprasentiert.

Verfahren nach einem der Anspriiche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet,

dass die erste Betriebsart (BA) aktiviert und der Tir-
fligel (3) geschlossen wird, wenn in der Offenposi-
tion eine manuelle Bewegung des Turfligels (3) in
SchlieRrichtung erkannt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet,

dass die erste Betriebsart (BA) aktiviert und der Tir-
fligel (3) geschlossen wird, wenn wahrend der zwei-
ten Betriebsart (BD) in der Offenposition eine manu-
elle Bewegung des Turfligels (3) in Schlielrichtung
erkannt wird.

Verfahren nach Anspruch 16 oder 17,

dadurch gekennzeichnet,

dass die manuelle Bewegungin SchlieRrichtung da-
durch erkannt wird, dass der Wert des Ausgabesig-
nals des Inkrementalgebers (22) abnimmt oder das
Ausgabesignal des Naherungssensors einen gréRer
werdenden Abstand reprasentiert.

Verfahren nach einem der Anspriiche 13 bis 18,
dadurch gekennzeichnet,

dass der offene Turfliigel (3) in der zweiten Betriebs-
art (BD) nach einer vorgegebenen Sicherheitszeit-
spanne wieder geschlossen wird, welche langer als
die Offenhaltezeitspanne ist.
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