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Beschreibung 

Die  Erfindung  betrifft  ein  Fenstersystem  für  ein 
Gebäude. 

Die  Überwachung  des  Schließzustands  der 
Fenster  eines  Gebäudes  ist  normalerweise  zeitauf- 
wendig,  insbesondere  bei  Gebäuden  mit  einer  gro- 
ßen  Anzahl  Fenster,  wie  zum  Beispiel  Bürobauten 
und  dergleichen.  Selbst  wenn  der  Schließzustand 
der  Fenster  von  außerhalb  des  Gebäudes  erkenn- 
bar  ist,  was  bei  lediglich  angelehnten  und  nicht 
verriegelten  Fenstern  meist  nicht  möglich  ist,  so 
muß  doch  bei  herkömmlichen  Fenstersystemen  je- 
des  Fenster  einzeln  und  von  Hand  geschlossen 
und  verriegelt  werden. 

Aus  der  DE-A-32  23  808  ist  ein  Fenster  mit 
einem  manuell  bedienbaren  Dreh-Kipp-Verriege- 
lungsbeschlag  bekannt,  dessen  Treibstangenanord- 
nung  in  der  das  Fenster  für  eine  Kippbewegung 
um  eine  horizontale  Achse  freigebenden  Stellung 
mittels  eines  in  den  Fenstergriff  integrierten  Elek- 
tromotors  für  Lüftungszwecke  einen  Spaltbreit  ge- 
öffnet  werden  kann.  Der  Elektromotor  treibt  unab- 
hängig  von  dem  über  eine  Drehmomentstütze  blok- 
kierten  Handgriff  die  Treibstangenanordnung  an. 
Die  in  üblicher  Weise  in  Umfangsrichtung  des  Flü- 
gelrahmens  des  Fensters  bewegliche  Treibstange- 
nanordnung  verriegelt  einerseits  das  Fenster  an 
dessen  Blendrahmen  und  kippt  über  ein  zwischen 
dem  Blendrahmen  und  der  Treibstangenanordnung 
wirkendes  Keilgetriebe  den  Flügelrahmen  in  die 
geringfügig  geöffnete  Lüftungsstellung.  Dem  Elek- 
tromotor  ist  eine  auf  einen  Raumluftparameter,  bei- 
spielsweise  auf  gasförmige  oder  sichtbare  Verun- 
reinigungen  der  Raumluft  mittels  eines  Sensors 
ansprechende  Steuerung  zugeordnet,  die  das  Fen- 
ster  selbsttätig  öffnet,  wenn  der  überwachte  Para- 
meter  einen  vorbestimmten  Wert  überschreitet 
bzw.  bei  Unterschreitung  des  Werts  wieder 
schließt.  Auf  diese  Weise  kann  der  Energiebedarf 
für  die  Heizung  bzw.  Kühlung  der  Raumluft  auf 
einem  Minimum  gehalten  werden. 

Aus  DE-A-33  36  645  ist  eine  Einrichtung  zur 
automatischen  Türüberwachung  eines  Fahrzeugs, 
insbesondere  eines  im  Personennahverkehr  einge- 
setzten  Omnibuses,  bekannt,  bei  der  mehrere,  den 
einzelnen  Türen  zugeordnete  Überwachungsgeräte 
von  einem  gemeinsamen  Steuergerät  gesteuert 
werden.  Das  Steuergerät  und  die  Überwachungs- 
geräte  enthalten  jeweils  einen  Mikroprozessor.  Das 
Steuergerät  und  die  Überwachungsgeräte  sprechen 
auf  eine  Vielzahl  Sensoren  an,  die  den  Fahrzustand 
des  Fahrzeugs,  beispielsweise  dessen  Fahrge- 
schwindigkeit  oder  die  Aktivierung  seiner  Bremsen 
überwachen  oder  aber  überprüfen,  ob  der  Türraum 
frei  von  Personen  ist.  Das  Steuergerät  führt  hierbei 
zur  Erhöhung  der  Betriebssicherheit  eine  logische 
Verknüpfung  einer  Vielzahl  Sensorsignale  durch. 

Da  das  Steuergerät  unter  Verwendung  eines  Mikro- 
prozessors  aufgebaut  ist,  lassen  sich  die  logischen 
Verknüpfungen  auf  einfache  Weise  verändern. 

Es  ist  Aufgabe  der  Erfindung,  ein  Fenstersy- 
5  stem  mit  erhöhtem  Bedienungs-  und/oder  Überwa- 

chungskomfort  zu  schaffen,  wobei  der  Montageauf- 
wand  für  die  Installierung  des  Fenstersystems  ge- 
ring  sein  soll. 

Diese  Aufgabe  wird  durch  die  in  Anspruch  1 
io  angegebenen  Merkmale  gelöst.  Die  Erfindung  eig- 

net  sich  insbesondere  für  Fenster,  deren  Flügelrah- 
men  mit  einem  auch  manuell  bedienbaren  Dreh- 
kipp-Verriegelungsbeschlag  versehen  ist,  welcher 
wechselweise  für  eine  Dreh-Schwenkbewegung  um 

75  eine  vertikale  Achse  oder  eine  Kipp-Schwenkbewe- 
gung  um  eine  horizontale  Achse  freigebbar  ist.  Der 
Verriegelungsbeschlag  wird  unabhängig  von  der 
Möglichkeit,  ihn  manuell  zu  bedienen,  von  einer 
Motoranordnung  verriegelt  bzw.  entriegelt.  Die  Mo- 

20  toranordnung  sorgt  auch  für  eine  Öffnungs-  und 
Schließbewegung  des  Flügelrahmens,  vorzugswei- 
se  für  die  Kippbewegung  um  die  horizontale  Ach- 
se. 

Die  Motoranordnungen  werden  von  Mikropro- 
25  zessoren  gesteuert,  die  über  Sensoranordnungen 

den  Verriegelungszustand  des  Verriegelungsbe- 
schlags  und/oder  den  Schließzustand  des  Flügel- 
rahmens  erfassen.  Jedem  der  Fenster  ist  hierbei 
ein  eigener  Mikroprozessor  zugeordnet,  der  jedoch 

30  auch  alternativ  die  Steuerung  der  Motoranordnun- 
gen  und  die  Erfassung  der  Signale  der  Sensoran- 
ordnungen  jeweils  einer  Gruppe  von  Fenstern  über- 
nehmen  kann. 

Der  vorzugsweise  als  Drehkipp-Verriegelungs- 
35  beschlag  ausgebildete,  manuell  bedienbare  Verrie- 

gelungsbeschlag  der  Fenster  hat  eine  in  einer  Fal- 
zumfangsfläche  des  Flügelrahmens  des  Fensters 
zumindest  bereichsweise  verdeckt  verlegte,  in  Um- 
fangsrichtung  des  Flügelrahmens  bewegliche 

40  Treibstangenanordnung.  Die  Überwachungszentrale 
zeigt  in  der  optischen  Anzeigeeinrichtung  Signale 
von  Positionssensoranordnungen  des  Fensters 
oder  von  Gruppen  von  Fenstern  an,  die  auf  die 
momentane  Stellung  einer  Treibstangenanordnung 

45  des  Verriegelungsbeschlags  der  Fenster  anspre- 
chen.  Die  Positionssensoranordnungen  sind  zwei- 
teilig  ausgebildet  und  umfassen  ein  erstes  in  fester 
Antriebsverbindung  mit  der  Treibstangenanordnung 
stehendes  erstes  Sensorteil  und  ein  mit  dem  Flü- 

50  gelrahmen  oder  dem  Blendrahmen  des  Fensters 
fest  verbundenes  zweites  Sensorteil.  Dies  hat  den 
Vorteil,  daß  vergleichsweise  viel  Einbauraum  ent- 
lang  der  Treibstangenanordnung  zur  Verfügung 
steht  und  der  vergleichsweise  große  Hub  der 

55  Treibstangenanordnung  für  die  sichere  Auslösung 
auch  vergleichsweise  unempfindlicher  Sensoren 
ausgenutzt  werden  kann. 
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Die  zentrale  Überwachungseinrichtung  umfaßt 
eine  optische  Anzeigeeinrichtung  für  die  Anzeige 
des  Schließzustands  einzelner  Fenster  oder  von 
Gruppen  von  Fenstern  Bei  der  optischen  Anzeige- 
einrichtung  kann  es  sich  um  den  einzelnen  Fen- 
stern  oder  einzelnen  Gruppen  von  Fenstern  zuge- 
ordneten  Leuchtdioden  handeln,  die  durch  ihren 
Signalzustand  den  Schwenkzustand  des  Fensters 
signalisieren.  Beispielsweise  können  Leuchtdioden 
unterschiedlicher  Farbe  vorgesehen  sein,  zum  Bei- 
spiel  rot  für  offene  Fenster  und  grün  für  geschlos- 
sene  Fenster.  Insbesondere  bei  Ausführungsfor- 
men,  bei  welchen  die  Überwachungszentrale  eben- 
falls  als  Computer,  beispielsweise  als  Personal 
Computer,  ausgebildet  ist,  kann  die  optische  Anzei- 
geeinrichtung  als  Textdisplay  ausgebildet  sein,  der 
in  alphanumerischen  Zeichen  Ort  und  Schließzu- 
stand  des  Fensters  angibt.  Geeignet  sind  auch 
Anzeigeeinrichtungen  mit  einem  Graphikdisplay, 
beispielsweise  in  Form  eines  Bildschirms,  welches 
anhand  einer  graphischen  Darstellung  eines  Ge- 
bäudegrundrisses  den  Fensterzustand  anzeigt. 

Die  Überwachungszentrale  muß  eine  Vielzahl 
Fenster  unterscheiden  können.  Dies  kann  bei- 
spielsweise  dadurch  geschehen,  daß  die  einzelnen, 
vorzugsweise  wiederum  als  Mikroprozessor  ausge- 
bildeten  Steuerungen  der  Fenster  oder  Fenster- 
gruppen  in  einem  Zeitmultiplexverfahren  zyklisch 
nach  dem  Zustand  des  Fensters  durch  Aufrufen 
der  Fenster  bzw.  ihrer  Mikroprozessoren  abgefragt 
werden.  Alternativ  können  den  Mikroprozessoren 
auch  Code-Adressen  zugeordnete  sein,  die  sie  zu- 
sammen  mit  ihren  den  Fensterzustand  bezeichnen- 
den  Signalen  an  die  Überwachungseinrichtung  vor- 
zugsweise  zyklisch  abgeben. 

In  einer  konstruktiv  besonders  einfachen  Vari- 
ante  einer  Positionssensoranodnung  ist  der  erste 
Sensorteil  als  an  der  Treibstangenanordnung  befe- 
stigter  und  zusammen  mit  dieser  in  Umfangsrich- 
tung  des  Flügelrahmens  verschiebbarer  Magnet 
ausgebildet,  während  es  sich  bei  dem  zweiten 
Sensorteil  um  einen  Magnetfeldsensor,  insbeson- 
dere  um  einen  Hallschalter,  handelt.  Der  Magnet 
kann  an  einem  von  der  Treibstange  zum  Blendrah- 
men  hin  abstehenden,  ohnehin  vorhandenen  Rie- 
gelzapfen  gehalten  sein,  während  der  Magnetfeld- 
sensor  in  einem  Riegelzapfen  zugeordneten 
Schließblech  des  Blendrahmens  angeordnet  ist. 
Diese  Ausgestaltung  hat  den  Vorteil,  daß  sie  nur 
bei  geschlossenem  und  verriegeltem  Fenster  an- 
spricht,  sowie  mit  vergleichsweise  geringem  kon- 
struktiven  Aufwand  hergestellt  werden  kann.  Der 
Magnet  ist  insbesondere  verdeckt  an  dem  Riegel- 
zapfen  vorgesehen,  so  daß  auch  bei  geöffnetem 
Fenster  nicht  erkennbar  ist,  daß  es  sich  um  den 
Bestandteil  einer  Positionssensoranordnung  han- 
delt. 

Erhöhte  Manipulationssicherheit  bietet  eine  Va- 
riante,  bei  welcher  mehrere  Positionssensoranord- 
nungen  vorgesehen  sind,  von  denen  eine  erste 
Positionssensoranordnung  auf  die  Schließstellung 

5  des  Flügelrahmens,  eine  zweite  auf  die  Verriege- 
lungsstellung  der  Treibstange  und  eine  dritte  auf 
die  eine  Schwenkbewegung  des  Flügelrahmens  er- 
möglichende  Entriegelungsstellung  der  Treibstange 
anspricht.  Der  zweiten  und  der  dritten  Positionssen- 

io  soranordnung  kann  ein  gemeinsam  auf  der  Treib- 
stange  angeordneter  Magnet  zugeordnet  sein,  wo- 
bei  die  Magnetfeldsensoren  verdeckt  und  damit 
auch  bei  geöffnetem  Fenster  nicht  erkennbar  inner- 
halb  des  Flügelrahmens  angeordnet  sein  können. 

15  Bei  beiden  vorstehend  erläuterten  Varianten  der 
Positionssensoranordnungen  sind  die  Magnete  und 
die  Magnetfeldsensoren  zweckmäßigerweise  im 
Bereich  der  dem  Ecklager  des  Drehkipp-Verriege- 
lungsbeschlags  diagonal  gegenüberliegenden 

20  Treibstangen-Eckumlenkung  angeordnet.  Die 
Treibstangen-Eckumlenkung  läßt  sich  als  Standard- 
bauteil  unabhängig  von  der  Größe  des  Fensters 
bereitstellen  und  wird  sowohl  bei  der  Kippbewe- 
gung  als  auch  bei  der  Drehbewegung  des  Fensters 

25  aus  dem  Blendrahmen  herausbewegt,  so  daß  die 
Positionssensoranordnungen  bei  beiden  Schwenk- 
bewegungsarten  gleichermaßen  ansprechen. 

In  einer  weiteren  Variante  einer  Positionssenso- 
ranordnung  ist  diese  als  Stößelkontaktanordnung 

30  ausgebildet,  deren  Stößelkontaktteil  über  ein 
Schrägflächengetriebe  von  der  Treibstangenanord- 
nung  gesteuert  wird.  Der  Stößelkontaktteil  tritt 
durch  eine  Öffnung  einer  die  Treibstange  verdek- 
kenden  Stulpschiene  des  Verriegelungsbeschlags 

35  des  Fensters  in  dessen  Verriegelungsstellung  aus 
und  wird  bei  entriegeltem  und  für  die  Schwenkbe- 
wegung  freigegebenem  Fenster  hinter  die  Stulp- 
schiene  in  den  Flügelrahmen  zurückgezogen.  Die 
Treibstange  ist  so  ausgebildet,  daß  sie  die  Öffnung 

40  der  Stulpschiene  nur  in  der  Verriegelungsstellung 
freigibt,  in  der  entriegelten  Stellung  jedoch  ver- 
deckt.  Bei  geöffnetem  Fenster  ist  damit  der  Stößel- 
kontaktteil  abgedeckt,  was  die  Manipulationssicher- 
heit  der  Positionssensoranordnung  erhöht. 

45  In  einer  bevorzugten  Ausgestaltung  handelt  es 
sich  bei  dem  Stößelkontaktteil  um  ein  gelenkig  an 
der  Stulpschiene  gehaltenes  und  mit  einer  Nocken- 
fläche  versehenes  Hebelteil,  welches  mit  einem  mit 
der  Treibstange  fest  verbundenen  Nockenteil  zu- 

50  sammenwirkt.  Das  Hebelteil  ist  zweckmäßigerweise 
als  zweiarmiger  Hebel  ausgebildet,  dessen  Hebe- 
larme  in  einem  stumpfen  Winkel  zueinander  ge- 
neigte  Nockenflächenbereiche  bilden,  so  daß  das 
Nockenteil  beide  Bewegungsrichtungen  des  Hebel- 

55  teils  steuert. 
Bei  Varianten,  bei  welchen  die  Treibstangenan- 

ordnung  nicht  nur  manuell,  sondern  auch  über  eine 
Motoranordnung  steuerbar  ist,  können  auch  an  der 

3 
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Motoranordnung  vorgesehene  Endschalter  als  Posi- 
tionssensoren  ausgenutzt  werden. 

Wie  bereits  erwähnt,  kann  die  Überwachungs- 
zentrale  so  ausgebildet  sein,  daß  sie  den  Zustand 
der  Fenster  entweder  einzeln  oder  aber  in  Gruppen 
anzeigt.  Um  die  Datenverbindungen  zwischen  den 
Steuerungen  bzw.  Mikroprozessoren  der  einzelnen 
Fenster  und  der  Überwachungszentrale  zeitlich 
möglichst  wenig  zu  beanspruchen,  werden  bei 
gruppenweiser  Zustandsanzeige  die  Signale  der 
Positionssensoranordnungen  bereits  fensterseitig 
miteinander  verknüpft.  Dies  kann,  soweit  Mikropro- 
zessoren  vorgesehen  sind,  in  diesen  erfolgen.  Der 
Einfachheit  halber  sind  jedoch  die  einzelnen  Posi- 
tionssensoranordnungen,  insbesondere  wenn  es 
sich  um  Schaltkontakte  handelt,  in  einer  logischen 
UND-Schaltung  miteinander  verbunden. 

Die  einzelnen  Mikroprozessoren,  die  zur  Verrin- 
gerung  des  Verkabelungsaufwands  den  ihnen  zu- 
geordneten  Fenstern  örtlich  benachbart  angeordnet 
sind,  sind  über  Fernsteuereinrichtungen  vom  zuge- 
ordneten  Fenster  örtlich  entfernt  steuerbar.  Die 
Fernsteuereinrichtung  erlaubt  die  Bedienung  des 
Fensters  z.B.  aus  Sichtweite  innerhalb  eines  Zim- 
mers  des  Gebäudes,  beispielsweise  von  einem 
Sitzplatz  aus,  der  außerhalb  der  Reichweite  zum 
Fenster  liegt. 

Die  Mikroprozessoren  sind  darüberhinaus  vor- 
zugsweise  über  einen  Datenbus,  z.B.  eine  Ringlei- 
tung  mit  einer  gemeinsamen,  örtlich  entfernt  ange- 
ordneten  Überwachungszentrale  verbunden,  in  wel- 
cher  die  mittels  der  Sensoranordnungen  erfaßten 
Schwenk-  oder/und  Verriegelungsstellungen  der 
Fenster  an  einer  optischen  Anzeigeeinrichtung  ein- 
zeln  oder  gruppenweise  angezeigt  werden  können. 
Die  Datenverarbeitungskapazität  die  Mikroprozes- 
soren  wird  also  nicht  nur  zur  Fernsteuerbedienung 
der  Motorantriebe  ausgenutzt,  sondern  auch  für  die 
Datenübertragung  zu  Überwachungszwecken.  Die 
Programmsteuerung  der  Mikroprozessoren  syn- 
chronisiert  den  Betriebsablauf  der  Motoranordnun- 
gen,  insbesondere  wenn  diese  getrennte  Motoren 
für  den  Verriegelungsantrieb  des  Verriegelungsbe- 
schlags  und  den  Schwenkantrieb  des  Flügelrah- 
mens  haben.  Über  die  Fernsteuereinrichtungen 
müssen  damit  lediglich  kurze  Auslösesignale  über- 
tragen  werden,  was  bei  drahtlos  arbeitenden  Fern- 
steuereinrichtungen  mit  vorzugsweise  netzunab- 
hängig  betriebenen  Sendern  zur  Minderung  des 
Strombedarfs  von  Vorteil  ist.  Auch  die  Belegung 
der  Datenverbindung  zur  Überwachungszentrale 
läßt  sich  mit  Hilfe  der  örtlich  angeordneten  Mikro- 
prozessoren  zeitlich  begrenzen,  wodurch  die  Zahl 
der  mit  der  Überwachungszentrale  verbindbaren 
Mikroprozessoren  und  Fenster  beträchtlich  erhöht 
werden  kann.  Dies  ist  insbesondere  von  Vorteil, 
wenn  auch  die  Überwachungszentrale  mit  einer 
zentralen  Bedienungseinrichtung  versehen  ist,  über 

die  die  Fenster  der  Mikroprozessoren  einzeln  se- 
lektiv  oder  gruppenweise  oder  allesamt  gemeinsam 
gesteuert  werden  können. 

In  einer  bevorzugten  Ausgestaltung  umfaßt  der 
5  Motorantrieb  einen  den  Verriegelungsbeschlag  an- 

treibenden  Verriegelungsmotor  und  einen  davon 
gesonderten,  die  Schwenkbewegung  antreibenden 
Flügelschwenkmotor.  Die  Trennung  der  Motoren 
hat  den  Vorteil,  daß  sich  auch  herkömmliche  Dreh- 

io  kipp-Verriegelungsbeschläge  problemlos  und  gege- 
benenfalls  nachträglich  mit  einem  Motorantrieb 
ausrüsten  lassen.  Der  Mikroprozessor  schaltet  die 
Motoren  zeitlich  nacheinander  ein,  und  zwar  für  die 
Öffnungsbewegung  zuerst  den  Verriegelungsmotor 

15  in  Entriegelungsrichtung  und  dann  den  Flügel- 
schwenkmotor  in  Öffnungsrichtung  und  für  die 
Schließbewegung  zuerst  den  Flügelschwenkmotor 
in  Schließrichtung  und  dann  den  Verriegelungsmo- 
tor  in  Verriegelungsrichtung.  Sowohl  dem  Verriege- 

20  lungsmotor  als  auch  dem  Flügelschwenkmotor  sind 
zweckmäßigerweise  Endschalter  zugeordnet,  auf 
die  der  Mikroprozessor  anspricht.  Um  einander 
überlappende  Einschaltzeiten  der  beiden  Motoren 
mit  Sicherheit  ausschließen  zu  können,  ist  in  einer 

25  bevorzugten  Ausgestaltung  vorgesehen,  daß  der 
Mikroprozessor  die  Motoren  bei  Betätigung  der  zu- 
geordneten  Endschalter  jeweils  aktiv  elektrisch 
bremst,  beispielsweise  indem  die  Stromzuleitungen 
der  Elektromotoren  kurzgeschlossen  werden. 

30  In  einer  bevorzugten  Ausführungsform  über- 
wacht  der  Mikroprozessor  den  Strom  der  Elektro- 
motore  der  Motoranordnungen.  Wird  die  Motoran- 
ordnung  unbeabsichtigt  oder  durch  Sabotageversu- 
che  blockiert,  so  steigt  der  Motorstrom  über  einen 

35  von  dem  Mikroprozessor  überwachten  Schwellwert 
hinaus  an.  Der  Mikroprozessor  erzeugt  daraufhin 
ein  die  Blockierung  der  Motoranordnung  repräsen- 
tierendes  Überwachungssignal,  welches  in  der 
Überwachungszentrale  dem  Fenster  oder  der  Grup- 

40  pe  von  Fenstern  selektiv  zugeordnet  angezeigt  und 
gegebenenfalls  zur  Alarmauslösung  ausgenutzt 
wird.  Um  eine  nur  kurzzeitige  Hemmung  der  Motor- 
anordnung  von  einer  tatsächlichen  Blockierung  un- 
terscheiden  zu  können,  wird  das  Überwachungssi- 

45  gnal  zweckmäßigerweise  nur  dann  erzeugt,  wenn 
es  für  die  Dauer  eines  vorbestimmten  Zeitintervalls 
auftritt.  Nach  Ablauf  des  vorbestimmten  Zeitinter- 
valls  wird  die  Motoranordnung  dann  abgeschaltet, 
um  Überlastungsschäden  zu  vermeiden. 

50  Bei  der  an  den  Mikroprozessor  angeschlosse- 
nen  Fernsteuereinrichtung  kann  es  sich  um  Kabel- 
fernsteuerungen  handeln,  bei  welchen  ein  vom 
Fenster  entfernt  angeordnetes  Steuerpult  oder  der- 
gleichen  über  ein  Verbindungskabel  mit  dem  Mi- 

ss  kroprozessor  verbunden  ist.  Vorzugsweise  arbeitet 
die  Fernsteuereinrichtung  jedoch  drahtlos  und  um- 
faßt  einen  drahtlos  arbeitenden  Sender,  insbeson- 
dere  einen  Infrarotsender,  der  über  einen  mit  dem 

4 
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Mikroprozessor  verbundenen  Empfänger  den  Mi- 
kroprozessor  steuert. 

In  einer  bevorzugten  Ausgestaltung  der  Erfin- 
dung  erlaubt  die  der  Überwachungszentrale  zuge- 
ordnete  zentrale  Bedienungseinrichtung  nicht  nur 
die  selektive  oder  kollektive  Steuerung  der  Fenster, 
sondern  auch  die  selektive  oder  kollektive  Blockie- 
rung  der  Motoranordnungen,  insbesondere  durch 
Blockieren  der  Mikroprozessoren  gegen  Steuerung 
durch  die  den  Mikroprozessoren  zugeordneten 
Fernsteuereinrichtungen.  Auf  diese  Weise  können 
zur  Erhöhung  der  Schließsicherheit  die  Fenster  se- 
lektiv  oder  kollektiv  gegen  Fernsteuerbedienung 
gesperrt  werden.  Da  diese  elektrische  Blockierung 
die  manuelle  Bedienung  des  Verriegelungsbe- 
schlags  nicht  beeinflußt,  kann  das  Fenster  in  Not- 
fällen  trotzdem  manuell  geöffnet  werden.  Das  Fen- 
ster  kann  zusätzlich  mit  Alarmkontakten  ausgerü- 
stet  werden,  die  über  die  Überwachungszentrale 
eine  Alarmanlage  auslösen,  wenn  das  Fenster  trotz 
Blockierung  der  Mikroprozessoren  manuell  geöffnet 
wird.  Zusätzlich  oder  alternativ  kann  jedoch  auch 
eine  die  Treibstangenanordnung  des  Verriege- 
lungsbeschlags  mechanisch  blockierende  Blockier- 
einrichtung  vorgesehen  sein,  die  die  Treibstange- 
nanordnung  in  deren  Verriegelungsstellung  auch 
gegen  manuelle  Bedienung  des  Verriegelungsbe- 
schlags  blockiert.  Zur  Erhöhung  der  Sabotages- 
icherheit  ist  hierbei  zweckmäßigerweise  vorgese- 
hen,  daß  die  Blockiereinrichtung  einen  federnd  in 
die  Blockierstellung  vorgespannten  Riegel,  der  für 
jede  Entriegelungsbewegung  der  Treibstangenan- 
ordnung  durch  Erregen  des  Elektromagnets  freige- 
geben  werden  muß,  aufweist.  Die  Erregung  des 
Elektromagnets  wird  von  dem  Mikroprozessor  aus 
gesteuert,  so  daß  sie  wiederum  zentral  blockiert 
werden  kann.  Um  das  Fenster  bei  zentral  nicht 
blockierter  Anlage  manuell  öffnen  zu  können,  kön- 
nen  an  dem  Handgriff  des  Verriegelungsbeschlags 
Schaltkontakte  zur  Steuerung  des  Elektromagnets 
vorgesehen  sein. 

Die  vorstehend  erläuterte  Fernsteuerung  des 
Schließzustands  eines  Fensters  läßt  sich  auch  für 
die  Steuerung  des  Fensters  abhängig  von  einem 
Zustandsparameter  insbesondere  der  Raumluft 
ausnutzen.  Unter  diesem  Aspekt  der  Erfindung  ist 
wenigstens  ein  Fenster  vorgesehen,  welches  einen 
manuell  bedienbaren,  vorzugsweise  als  Drehkipp- 
beschlag  ausgebildeten  Verriegelungsbeschlag  auf- 
weist.  Eine  Motoranordnung  treibt  sowohl  den  Ver- 
riegelungsbeschlag  als  auch  die  Schwenkbewe- 
gung  des  Flügelrahmens  des  Fensters  an.  Die  Mo- 
toranordnung  wird  von  einer  Steuerung  gesteuert, 
die  mittels  wenigstens  eines  Sensors  auf  einen 
Zustandsparameter  insbesondere  der  Raumluft  in 
dem  Gebäude  anspricht.  Die  Steuerung  umfaßt 
hierbei  einen  über  eine  Leitungsverbindung  mit 
dem  Sensor  und  einem  drahtlos  arbeitenden  Sen- 

der  verbundenen  ersten  Steuerungsteil  und  einen 
ebenfalls  über  eine  Leitungsverbindung  mit  der 
Motoranordnung  und  einem  dem  Sender  zugeord- 
neten  Empfänger  verbundenen  zweiten  Steue- 

5  rungsteil.  Während  der  zweite  Steuerungsteil 
zweckmäßigerweise  dem  Fenster  örtlich  benach- 
bart  angeordnet  ist,  kann  der  erste  Steuerungsteil 
an  einer  für  das  Erfassen  des  Zustandsparameters 
geeigneten  Stelle  angeordnet  werden,  ohne  daß  bei 

io  der  Montage  Kabel  oder  dergleichen  zum  zweiten 
Steuerungsteil  verlegt  werden  müßten.  Bei  dem 
Sender  handelt  es  sich  wiederum  zweckmäßiger- 
weise  um  einen  Infrarotsender,  vorzugsweise  um 
einen  batteriebetriebenen  Infrarotsender,  und  die 

15  zweite  Steuerstufe  ist  wiederum  bevorzugt  als  Mi- 
kroprozessor  ausgebildet,  was  den  Vorteil  hat,  daß 
sich  das  System  in  der  vorstehend  erläuterten  Wei- 
se  um  eine  Überwachungszentrale  und  eine  zentra- 
le  Bedienungseinrichtung  ergänzen  läßt. 

20  Der  Sensor  der  Steuerung  erfaßt  in  einer  be- 
vorzugten  Ausgestaltung  die  relative  Feuchte  der 
Raumluft.  Die  Räume  des  Gebäudes  können  auf 
diese  Weise  abhängig  von  der  relativen  Feuchte 
gelüftet  werden,  was  einer  Schimmelbildung,  insbe- 

25  sondere  bei  feuchtigkeitsbedrohten  Räumen,  vor- 
beugt.  Alternativ  oder  auch  zusätzlich  können  auf 
die  Temperatur  oder  den  CC^-Gehalt  der  Raumluft 
ansprechende  Sensoren  vorgesehen  sein,  um  das 
Raumklima  hiervon  abhängig  zu  steuern.  Die 

30  Steuerung  erfolgt  zweckmäßigerweise  so,  daß  das 
Fenster  geöffnet  wird,  wenn  der  von  dem  Sensor 
erfaßte  Pegel  des  Raumluftparameters  über  einer 
ersten  Schwelle  liegt  und  daß  das  Fenster  ge- 
schlossen  wird,  wenn  der  Pegel  unter  einer  zweiten 

35  Schwelle  liegt,  die  niedriger  ist  als  die  erste 
Schwelle.  Die  sich  hierbei  ergebende  Hysterese 
erlaubt  eine  Justierung  der  Ansprechempfindlich- 
keit  und  verhindert  Regelschwingungen. 

Zusätzlich  oder  alternativ  können  statt  der  vor- 
40  stehend  erläuterten  Sensoren  auch  Schallpegelsen- 

soren  vorgesehen  sein,  die  auf  den  Schallpegel 
außerhalb  des  Gebäudes  ansprechen  und  das  Fen- 
ster  schließen,  wenn  der  Schallpegel  über  einem 
vorbestimmten  Wert  liegt.  Diese  schallpegelabhän- 

45  gige  Steuerung  der  Schließbewegung  des  Fensters 
kann  auch  ohne  Fernsteuerung  realisiert  werden, 
da  der  Schallsensor  zweckmäßigerweise  im  Be- 
reich  des  Fensters  angeordnet  ist. 

Eine  weitere  Variante,  die  sich  ebenfalls  auch 
50  ohne  Fernsteuerung  realisieren  läßt,  besteht  darin, 

daß  wenigstens  eines  der  Fenster  von  einem  auf 
die  Strömungsgeschwindigkeit  der  Raumluft,  insbe- 
sondere  im  Bereich  des  Fensters,  ansprechenden 
Sensor  gesteuert  wird.  Auf  diese  Weise  kann  bei 

55  Zugluftbedingungen  in  dem  Raum  zumindest  eines 
der  Fenster  automatisch  geschlossen  werden. 

Im  folgenden  soll  die  Erfindung  anhand  einer 
Zeichnung  näher  erläutert  werden.  Hierbei  zeigt: 

5 
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Fig.  1  eine  perspektivische  Darstellung 
eines  mit  einem  Drehkipp-Ver- 
riegelungsbeschlag  versehenen 
Fensters  in  Kippöffnungsstel- 
lung; 

Fig.  2  ein  Blockschaltbild  eines  unter 
Verwendung  von  Fenstern  ge- 
mäß  Fig.  1  aufgebauten  Fen- 
stersystems  für  ein  Gebäude; 

Fig.  3  und  4  perspektivische  Darstellungen 
magnetischer  Positionssenso- 
ranordnungen  für  die  Erfassung 
des  Verriegelungs-  und  Schließ- 
zustands  eines  Fensters  gemäß 
Fig.  1; 

Fig.  5  eine  Schnittansicht  einer  Stößel- 
kontakt-Positionssensor- 
anordnung  für  ein  Fenster  ge- 
mäß  Fig.  1; 

Fig.  6  einen  Längsschnitt  durch  einen 
in  einen  Handdrehgriff  integrier- 
ten  Verriegelungsantrieb  für  ein 
Fenster  gemäß  Fig.  1  ; 

Fig.  7  eine  teilweise  aufgebrochene 
Draufsicht  auf  den  Handdreh- 
griff  aus  Fig.  6; 

Fig.  8  einen  Querschnitt  durch  den 
Handdrehgriff  gesehen  entlang 
einer  Linie  Vlll-Vlll  in  Fig.  7; 

Fig.  9  eine  teilweise  geschnittene 
Oberansicht  eines  Flügel-An- 
triebs  des  Fensters  gemäß  Fig. 
1  bei  gekipptem  Flügelrahmen; 

Fig.  10  einen  Vertikalschnitt  durch  den 
Flügel-Kippantrieb  gemäß  Fig.  9 
bei  geschlossenem  Flügelrah- 
men; 

Fig.  11  einen  Querschnitt  durch  den 
Flügel-Kippantrieb,  gesehen 
entlang  einer  Linie  Xl-Xl  in  Fig. 
9  und 

Fig.  12  eine  Schnittansicht  einer  elek- 
tromagnetischen  Blockierein- 
richtung  des  Fensters  gemäß 
Fig.  1. 

Das  in  Fig.  1  dargestellte  Fenster  eines  Gebäu- 
des  umfaßt  einen  in  einer  Vertikalebene  angeord- 
neten  Blendrahmen  1  und  einen  an  dem  Blendrah- 
men  1  wechselweise  um  eine  seitliche  vertikale 
Achse  3  drehbaren  oder  um  eine  untere  horizontale 
Achse  5  kippbaren  Flügelrahmen  7.  Der  Flügelrah- 
men  7  ist  hierzu  an  einer  unteren  Seitenecke  in 
einem  nicht  näher  dargestellten  Ecklager  9  gela- 
gert  und  wird  von  einer  in  einer  Falzumfangsfläche 
des  Flügelrahmens  7  zumindest  teilweise  verdeckt 
verlegten  Treibstangenanordnung  11  einerseits  am 
Blendrahmen  1  verriegelt  und  andererseits  zwi- 
schen  dem  Kippbetrieb  und  dem  Drehbetrieb  um- 

geschaltet.  Die  Treibstangenanordnung  11  ist  mit- 
tels  eines  Handdrehgriffs  13,  der  um  eine  zur  Ebe- 
ne  des  Flügelrahmens  7  senkrechte  Drehachse  15 
drehbar  an  diesem  gelagert  ist,  in  Umfangsrichtung 

5  über  ein  nicht  näher  dargestelltes  Treibstangenge- 
triebe  bewegt.  Die  Treibstangenanordnung  11  um- 
schließt  ringförmig  im  wesentlichen  den  gesamten 
Flügelrahmen  7  und  ist  mit  mehreren  in  Umfangs- 
richtung  verteilten  Riegelzapfen,  von  denen  zwei 

io  bei  14  und  15  dargestellt  sind,  versehen.  Die  Rie- 
gelzapfen  14,  15  greifen  bei  geschlossenem  und 
verriegeltem  Fenster  in  Schließblechstücke  17,  19 
ein,  die  in  der  Falzinnenfläche  des  Blendrahmens  1 
eingelassen  sind.  Bei  geschlossenem  und  verrie- 

15  geltem  Fenster  nimmt  der  Handdrehgriff  13  die  in 
Fig.  1  dargestellte  Stellung  A  ein,  aus  der  er  über 
eine  Drehöffnungsstellung  B  in  eine  Kippöffnungs- 
stellung  C  gedreht  werden  kann.  In  der  Drehöff- 
nungsstellung  B  verriegelt  ein  an  der  Treibstange- 

20  nanordnung  11  vorgesehener  Riegelzapfen  21  ei- 
nen  über  ein  Drehlager  23  am  Blendrahmen  1 
angebrachten  Ausstellarm  25,  in  dem  der  Riegel- 
zapfen  21  in  ein  Gegenglied  27  des  Ausstellarms 
25  eingreift.  Der  durch  das  Ecklager  und  das  Dreh- 

25  gelenk  23  festgelegte  Flügelrahmen  7  kann  damit 
um  die  Drehachse  3  gedreht  werden. 

In  der  Kippöffnungsstellung  C  ist  der  Riegel- 
zapfen  21  aus  dem  Gegenglied  21  des  Ausstel- 
larms  25  ausgefahren  und  die  Treibstangenanord- 

30  nung  11  hat  ein  dem  Drehlager  23  diagonal  gegen- 
überliegendes  Kipplager  29  verriegelt.  Der  an  dem 
Ausstellarm  25  geführte  Flügelrahmen  7  kann  da- 
mit  um  die  Kippachse  5  gekippt  werden. 

Soweit  bisher  beschrieben,  ist  das  Fenster  her- 
35  kömmlich  ausgebildet.  Zusätzlich  ist  das  Fenster 

jedoch  mit  einem  in  dem  Handdrehgriff  13  inte- 
grierten  Verriegelungsantrieb  31  versehen,  der 
nachfolgend  anhand  der  Fig.  6  bis  8  näher  erläutert 
wird  und  unabhängig  von  der  manuellen  Drehver- 

40  Stellung  des  Handdrehgriffs  13  in  der  in  Fig.  1 
dargestellten  Stellung  des  Handdrehgriffs  13  die 
Treibstangenanordnung  1  1  zwischen  einer  der  Ver- 
riegelungsstellung  A  zugeordneten  Treibstangen- 
stellung  in  die  der  Kippöffnungsstellung  C  zugeord- 

45  nete  Treibstangenstellung  antreiben  kann.  Weiter- 
hin  ist  am  oberen  Horizontalschenkel  des  Blendrah- 
mens  1  ein  Kippantrieb  33  angeordnet,  der  über 
einen  schwenkbar  angetriebenen  Scherenhebel  35 
mit  der  Treibstangenanordnung  11  des  Flügelrah- 

50  mens  7  kuppelbar  ist  und  in  der  Kippöffnungsstel- 
lung  der  Treibstangenanordnung  11  den  Flügelrah- 
men  7  unabhängig  von  dem  Handdrehgriff  13  in 
Kipprichtung  antreibt.  Einzelheiten  des  Kippantriebs 
werden  nachfolgend  anhand  der  Fig.  9  bis  11  er- 

55  läutert.  Das  Fenster  umfaßt  ferner  zumindest  eine 
Positionssensoranordnung  bestehend  aus  zwei  ein- 
ander  zugeordneten  Sensorteilen,  die  die  Verriege- 
lungsstellung  der  Treibstangenanordnung  11 
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oder/und  die  Schließ-  bzw.  Kippöffnungsstellung 
des  Flügelrahmens  7  erfassen.  Einzelheiten  von 
Positionssensoranordnungen  werden  nachfolgend 
anhand  der  Fig.  3  bis  5  erläutert. 

Zur  Überwachung  des  Verriegelungs-  und 
Schließzustands  sowie  zur  Steuerung  der  Verriege- 
lungs-  und  Kippantriebe  einer  Vielzahl  Fenster  41 
gemäß  Fig.  1  sind  in  räumlicher  Nähe  zu  den 
Fenstern  41  Mikroprozessoren  43  vorgesehen,  von 
denen  jeder  entweder  ein  einzelnes  Fenster  41 
oder  eine  Gruppe  räumlich  benachbarter,  beispiels- 
weise  demselben  Zimmer  des  Gebäudes  zugeord- 
neter  Fenster  41  steuert.  Die  Mikroprozessoren  43 
sind  über  Verbindungsleitungen  45  mit  den  Posi- 
tionssensoranordnungen,  den  Verriegelungsantrie- 
ben  und  den  Kippantrieben  der  ihnen  zugeordneten 
Fenster  41  verbunden.  Die  Mikroprozessoren  43 
sind  ihrerseits  über  eine  Datenringleitung  47  mit 
einer  räumlich  entfernten  Überwachungszentrale  49 
verbunden,  in  der  der  Verriegelungs-  und  Schließ- 
zustand  der  einzelnen  Fenster  optisch  angezeigt 
wird,  so  daß  von  zentraler  Stelle  aus  der  Verriege- 
lungs-  und  Schließzustand  sämtlicher  Fenster  des 
Gebäudes  überwacht  werden  kann.  Bei  der  Daten- 
ringleitung  47  kann  es  sich  um  das  Kraftstromnetz 
des  Gebäudes  handeln,  an  das  die  Mikroprozesso- 
ren  43  ebenso  wie  die  Überwachungszentrale  über 
Datenkopplungsstufen  angekoppelt  sind.  Die  Da- 
tenringleitung  47  kann  jedoch  auch  durch  eine  zu- 
sätzlich  in  dem  Gebäude  verlegte  Leitung  gebildet 
sein.  Für  die  optische  Anzeige  des  Verriegelungs- 
und  Schließzustands  der  Fenster  41  kann  ein  Dio- 
denfeld  51  vorgesehen  sein,  das  durch  Leuchtdio- 
den  53  für  jedes  einzelne  Fenster  oder  für  jede 
Gruppe  von  Fenstern  den  Verriegelungs-und 
Schließzustand  signalisiert.  Zur  Anzeige  des  ge- 
schlossenen  und  verriegelten  Zustands  einerseits 
und  des  entriegelten  bzw.  geöffneten  Zustands  an- 
dererseits  können  Leuchtdioden  unterschiedlicher 
Farbe,  wie  zum  Beispiel  grün  und  rot,  benutzt 
werden.  Die  Mikroprozessoren  43  geben  die  Verrie- 
gelungs-  und  Schießzustandsinformationen  gesteu- 
ert  von  einer  Steuerung  55  der  Überwachungszen- 
trale  49  zeitlich  nacheinander  an  die  Überwa- 
chungszentrale  49  ab.  Die  Abfrage  der  Mikropro- 
zessoren  43  kann  in  Form  eines  zyklischen  Zeit- 
multiplexverfahrens  erfolgen;  es  können  aber  auch 
zusammen  mit  den  Zustandsinformationen  Adres- 
sencodes  für  die  Identifizierung  der  Mikroprozesso- 
ren  43  und  der  ihnen  zugeordneten  Fenster  41 
übertragen  werden.  Insbesondere  bei  einer  großen 
zu  überwachenden  Anzahl  von  Fenstern  handelt  es 
sich  bei  der  Steuerung  55  zweckmäßigerweise  um 
einen  Computer,  der  auch  zusätzliche  Steuerungs- 
und  Überwachungsmaßnahmen  mitübernehmen 
kann,  wie  zum  Beispiel  die  zentrale  Steuerung  der 
Fenster  41  oder  eine  graphische  Darstellung  des 
Verriegelungs-  und  Schließzustands  der  Fenster 

über  einen  Monitor  57,  der  die  Zustandsinformation 
der  Fenster  in  Textform  und/oder  in  einer  graphi- 
schen  Darstellung  unter  Einbeziehung  eines  Grund- 
rißplans  des  Gebäudes  optisch  anzeigt.  Die  als 

5  Computer  ausgebildete  Steuerung  55  kann  auch 
über  geeignete  Schnittstellenschaltungen  59  für  die 
Datenfernübertragung  mitausgenutzt  werden. 

Der  Verriegelungs-  und  Schließzustand  der 
Fenster  41  kann  aus  der  Nachbarschaft  heraus 

io  ferngesteuert  werden,  ohne  daß  man  sich  dem  zu 
öffnenden  oder  zu  schließenden  Fenster  nähern 
muß.  Hierzu  ist  an  den  Mikroprozessor  43  ein  Fern- 
steuerempfänger  61  angeschlossen,  der  auf  einen 
drahtlos  arbeitenden  Fernsteuersender  63  an- 

15  spricht.  Der  Fernsteuersender  63,  bei  dem  es  sich 
vorzugsweise  um  einen  Infrarotsender  handelt,  hat 
Steuertasten  für  die  Zustandssteuerung  der  mit 
dem  Mikroprozessor  43  verbundenen  Fenster  41. 
Auf  das  Aussenden  des  Steuerbefehls  zum  Öffnen 

20  eines  der  Fenster  schaltet  der  Mikroprozessor  43 
zunächst  den  Verriegelungsantrieb  des  Fensters  in 
Entriegelungsrichtung  ein,  um  dann  nach  Entriege- 
lung  des  Fensters  den  Kippantrieb  in  Öffnungsrich- 
tung  zu  steuern.  Auf  einen  Schließbefehl  hin  wird 

25  zuerst  der  Kippantrieb  in  Schließrichtung  gesteuert 
und  dann  der  Verriegelungsantrieb  in  Verriege- 
lungsrichtung  eingeschaltet.  Sowohl  der  Verriege- 
lungsantrieb  als  auch  der  Kippantrieb  sind  mit  End- 
schaltern  versehen,  auf  die  der  Mikroprozessor  43 

30  ansprechen,  um  gleichzeitiges  Einschalten  der  bei- 
den  Antriebe  zu  verhindern.  Da  die  Antriebe  unter 
Umständen  eine  vergleichsweise  lange  Nachlauf- 
zeit  haben,  ist  zweckmäßigerweise  vorgesehen, 
daß  der  Mikroprozessor  43  über  geeignete  Aus- 

35  gangsschaltungen  beim  Ansprechen  der  Endschal- 
ter  der  Antriebe  die  Elektromotoren  der  Antriebe 
kurzschließt  und  so  elektrisch  aktiv  bremst. 

Die  Mikroprozessoren  überwachen  zusätzlich 
die  Höhe  des  Antriebsstroms  der  Elektromotore. 

40  Der  im  normalen  Betrieb  auftretende  Nennstrom 
jedes  Elektromotors  steigt  beim  Blockieren  des 
Motors  stark  an.  Der  Mikroprozessor  vergleicht  den 
Strompegel  mit  einem  vorbestimmten  Strom- 
schwellwert  und  erzeugt  ein  das  Blockieren  des 

45  Elektromotors  repräsentierendes  Überwachungssi- 
gnal,  wenn  der  Schwellwert  überschritten  wird.  Ge- 
steuert  von  dem  Mikroprozessor  43  zeigt  die  Über- 
wachungszentrale  das  Auftreten  des  Überwa- 
chungssignals  an  dem  Diodenfeld  51  oder  dem 

50  Monitor  57  optisch  an  und  löst  gegebenenfalls  eine 
Alarmeinrichtung  aus.  Mit  Hilfe  der  Stromüberwa- 
chung  der  Elektromotore  läßt  sich  nicht  nur  unge- 
wolltes  Blockieren  des  Fensters,  beispielsweise 
durch  einen  zwischen  Blendrahmen  1  und  Flügel- 

55  rahmen  7  eingeklemmten  Gegenstand  erfassen, 
sondern  auch  Sabotageversuche,  bei  welchen  das 
Schließen  des  Fensters  absichtlich  verhindert  wer- 
den  soll.  Da  im  Betrieb  im  Einzelfall  der  Motor- 

7 



13 EP  0  397  179  B1 14 

strom  auch  bei  einer  nur  kurzzeitigen  Hemmung, 
zum  Beispiel  durch  einen  schwergängigen  Flügel- 
rahmen,  auftreten  kann,  überwacht  der  Mikropro- 
zessor  43  zweckmäßigerweise  auch  die  Zeitdauer, 
innerhalb  der  der  Überstrom  auftritt. 

Das  den  Blockierzustand  repräsentierende 
Überwachungssignal  wird  erst  dann  der  Überwa- 
chungszentrale  49  gemeldet,  wenn  es  während  ei- 
nes  vorbestimmten  Zeitintervalls  kontinuierlich  auf- 
getreten  ist.  Fehlalarmierungen  können  auf  diese 
Weise  vermieden  werden.  Der  Mikroprozessor  43 
schaltet  darüberhinaus  den  während  des  vorbe- 
stimmten  Zeitintervalls  mit  Überstrom  betriebenen 
Motor  ab  und  verhindert  so  Überlastungsschäden 
des  Motors. 

Die  Fenster  41  können  nicht  nur  aus  der  Nach- 
barschaft  heraus  ferngesteuert  werden,  sondern 
auch  über  eine  zentrale  Bedienungseinrichtung  65 
der  Überwachungszentrale  49.  Die  Bedienungsein- 
richtung  65  ist  so  ausgebildet,  daß  sie  sowohl  die 
spezifische  Steuerung  einzelner  Fenster  durch  spe- 
zifisches  Anwählen  des  zugeordneten  Mikroprozes- 
sors  43  erlaubt,  als  auch  die  kollektive  Steuerung 
von  Gruppen  von  Fenstern,  beispielsweise  eines 
Stockwerks  oder  eines  Zimmers  als  auch  die  kol- 
lektive  Steuerung  sämtlicher  Fenster  jeweils  durch 
Betätigen  hierfür  vorgesehener  Sondertasten.  Die 
Adressierung  der  Mikroprozessoren  43  erfolgt  wie- 
derum  entsprechend  dem  zyklischen  Aufrufschema 
der  Steuerung  55  oder  über  Adressencodes,  die 
den  Mikroprozessoren  bzw.  Fenstern  spezifisch  zu- 
geordnet  sind. 

Zusätzlich  oder  alternativ  zur  lokalen  Steuerung 
der  Mikroprozessoren  43  durch  zweckmäßigerwei- 
se  transportable  Fernsteuersender  63  können  wei- 
tere,  ortsfest  angeordnete  Fernsteuersender  67, 
insbesondere  wiederum  Infrarotsender,  vorgesehen 
sein,  die  mit  einem  auf  einen  Zustandsparameter 
der  Raumluft  ansprechenden  Sensor  69  verbunden 
sind  und  den  Öffnungszustand  der  mit  dem  zuge- 
ordneten  Mikroprozessor  43  verbundenen  Fenster 
abhängig  von  dem  erfaßten  Wert  des  Raumluftpa- 
rameters  steuern.  Bei  dem  Sensor  69  handelt  es 
sich  beispielsweise  um  einen  die  relative  Luftfeuch- 
te  erfassenden  Sensor,  der  das  Fenster  öffnet, 
wenn  der  Wert  der  Luftfeuchte  einen  vorbestimm- 
ten  Schwellenwert  übersteigt.  In  feuchtigkeitsge- 
fährdeten  Räumen  kann  auf  diese  Weise  Schim- 
melbildung  und  dergleichen  vermieden  werden. 
Das  Fenster  wird  geschlossen,  wenn  die  Feuchtig- 
keit  den  Schwellwert  wieder  unterschreitet.  Der  die 
Schließbewegung  steuernde  Schwellwert  ist,  um 
eine  Hystereseeigenschaft  der  Steuerung  einzufüh- 
ren,  vorzugweise  etwas  kleiner  als  der  beim  Öffnen 
des  Fensters  vorgesehene  Schwellwert.  Alternativ 
aber  auch  zusätzlich  können  weitere  Sensoren  vor- 
gesehen  sein,  die  zum  Beispiel  auf  die  Raumtem- 
peratur  oder  den  CO2  -Gehalt  der  Raumluft  anspre- 

chen  und  dafür  sorgen,  daß  das  Fenster  selbsttätig 
bei  Überschreiten  vorgegebener  Werte  der  Para- 
meter  geöffnet  bzw.  geschlossen  wird.  Als  weitere, 
den  Bedienungskomfort  des  Fenstersystems  erhö- 

5  hende  Maßnahme  kann  vorgesehen  sein,  daß  der 
Sensor  69  auf  den  Schallpegel  außerhalb  des  Ge- 
bäudes  anspricht,  so  daß  das  Fenster  zum  Beispiel 
bei  Straßen-  oder  Flugzeuglärm  selbsttätig  ge- 
schlossen  wird.  Schließlich  kann  als  weitere  kom- 

10  forterhöhende  Maßnahme  ein  auf  die  Strömungs- 
geschwindigkeit  der  Luft  im  Bereich  eines  Fensters 
ansprechender  Sensor  71  mit  dem  Mikroprozessor 
oder  gegebenenfalls  dem  Fernsteuersender  67  ver- 
bunden  sein,  der  das  Fenster  zugluftabhängig  steu- 

15  ert. 
Die  Fig.  3  bis  5  zeigen  Varianten  von  Positions- 

sensoranordnungen,  wie  sie  zur  Überwachung  des 
Verriegelungs-  und  Schließzustands  eines  bei  einer 
Anlage  nach  Fig.  2  verwendeten  Fensters  gemäß 

20  Fig.  1  eingesetzt  werden  können.  Fig.  3  zeigt  eine 
Eckumlenkung  einer  Treibstangenanordnung  mit  ei- 
nem  Stulpschienenwinkel  73,  der  an  seinen  Enden 
mit  Anschlußstücken  75  für  Verlängerungsteile  von 
Stulpschienen  77  versehen  ist.  An  den  Schenkeln 

25  des  Stulpschienenwinkels  73  sind  Anschlußstücke 
79  für  in  Umfangsrichtung  des  Flügelrahmens  7 
bewegliche  Treibstangen  81  geführt,  die  im  Eckbe- 
reich  des  Stulpschienenwinkels  73  durch  ein  flexi- 
bles  Stahlband  83  miteinander  gekuppelt  sind.  Die 

30  Anschlußstücke  79  tragen  Verriegelungszapfen  13, 
15  für  den  Eingriff  in  die  Schließblechstücke  17,  19 
des  Blendrahmens  1  in  Fig.  1.  Die  Treibstangen  81 
und  damit  die  Riegelzapfen  13,  15  sind,  entspre- 
chend  den  Stellungen  A,  B  und  C  des  Handdreh- 

35  griffs  13  in  Fig.  1  zwischen  einer  Verriegelungsstel- 
lung  A,  einer  Drehöffnungsstellung  B  und  einer 
Kippöffnungsstellung  C  beweglich,  und  zwar  so- 
wohl  durch  Drehen  des  Handdrehgriffs  13  als  auch 
über  den  Verriegelungsantrieb  31.  Zum  Erfassen 

40  der  Position  ist  in  dem  in  der  oberen  Falzumfangs- 
fläche  liegenden  Riegelzapfen  15  verdeckt,  d.h. 
nicht  sichtbar,  ein  Permanentmagnet  85  vorgese- 
hen,  der  in  der  Verriegelungsstellung  A  mit  einem 
magnetfeldempfindlichen  Sensor,  beispielsweise  ei- 

45  nem  Hallschalter  87,  bei  geschlossenem  Fenster 
überlappt.  Der  Hallschalter  87  spricht  damit  ledig- 
lich  bei  geschlossenem  und  verriegeltem  Fenster 
an  und  spricht  nicht  an,  wenn  eine  der  beiden 
Bedingungen  nicht  erfüllt  ist.  Die  Signale  des  Hall- 

50  Schalters  87  bilden  die  von  der  Überwachungszen- 
trale  angezeigten  Zustandsinformationen  und  wer- 
den  darüberhinaus  zur  Steuerung  des  Verriege- 
lungsantriebs  31  und  des  Kippantriebs  33  mittels 
des  Mikroprozessors  43  ausgenutzt. 

55  Fig.  4  zeigt  eine  Variante  einer  Positionssenso- 
ranordnung,  die  sich  von  der  Anordnung  nach  Fig. 
3  lediglich  durch  die  Anzahl  und  Anordnungsweise 
ihrer  Sensoren  unterscheidet.  Gleichwirkende  Kom- 
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ponenten  sind  mit  den  Bezugszahlen  der  Fig.  3 
und  zur  Unterscheidung  mit  dem  Buchstaben  a 
versehen.  Zur  Erläuterung  wird  auf  die  Beschrei- 
bung  der  Fig.  3  Bezug  genommen.  Im  Unterschied 
zu  Fig.  3  umfaßt  die  Positionssensoranordnung 
mehrere  am  Flügelrahmen  7  vorgesehene  Magnet- 
feldsensoren,  über  die  gesondert  voneinander  so- 
wohl  die  Verriegelungsstellung  A  und  die  Kippöff- 
nungsstellung  C  der  Treibstangen  81a  als  auch  die 
Schließstellung  des  Flügelrahmens  7  erfaßt  werden 
kann.  Auf  der  Innenseite  des  Stulpschienenwinkels 
73  und  damit  verdeckt  ist  ein  erster  Permanentma- 
gnet  89  mit  dem  Treibstangen-Anschlußstück  79 
verbunden,  dessen  Position  von  zwei  Hallschaltern 
91  bzw.  93  in  der  Verriegelungsstellung  A  einer- 
seits  und  der  Kippöffnungsstellung  C  andererseits 
erfaßt  wird.  Die  Drehöffnungsstellung  B  kann  durch 
logische  Kombination  der  Ausgangssignale  der 
Hallschalter  91,  93  überwacht  werden.  Ein  zweiter 
Permanentmagnet  95  ist  am  Blendrahmen  1  ange- 
ordnet  und  wird  in  der  geschlossenen  Stellung  des 
Fensters  von  einem  magnetempfindlichen  Sensor, 
insbesondere  einem  Hallschalter  97,  erfaßt.  Die  Si- 
gnale  der  Hallschalter  91,  93  und  97  werden  in 
dem  zugeordneten  Mikroprozessor  43  ausgewertet 
und  zur  Überwachungszentrale  49  (Fig.  2)  übertra- 
gen.  Durch  die  gesonderte  Auswertung  der  einzel- 
nen  Treibstangenstellungen  und  der  Schließstel- 
lung  des  Flügelrahmens  wird  eine  hohe  Manipula- 
tionssicherheit  erreicht. 

Fig.  5  zeigt  eine  weitere  Positionssensoranord- 
nung  mit  vergleichsweise  hoher  Manipulationssi- 
cherheit  in  Form  eines  am  Flügelrahmens  7  ähnlich 
dem  Sensorteil  37  in  Fig.  1  angeordneten  Stößel- 
kontakts  101,  dem  in  der  Falzinnenfläche  des  Blen- 
drahmens  1  ein  Gegenkontaktteil  103  als  zweites 
Sensorteil  ähnlich  dem  Sensorteil  39  in  Fig.  1 
zugeordnet  ist.  Der  Stößelkontakt  101  ist  in  der 
Falzumfangsfläche  des  Flügelrahmens  7  durch 
eine  Stulpschiene  105  abgedeckt  und  tritt  durch 
eine  Öffnung  107  der  Stulpschiene  105  aus.  Der 
Stößelkontakt  101  ist  an  einem  Hebelteil  109  gehal- 
ten,  welches  seinerseits  an  einem  mit  der  Stulp- 
schiene  105  fest  verbundenen  Lagerbock  111  um 
eine  etwa  senkrecht  zur  Ebene  des  Flügelrahmens 
7  verlaufende  Achse  113  schwenkbar  gelagert  ist. 
Durch  Schwenken  des  Hebelteils  109  in  die  in  Fig. 
5  gestrichelt  angedeutete  Position  kann  der  Stößel- 
kontakt  101  vollständig  hinter  die  Stulpschiene  105 
zurückgezogen  werden. 

Die  Schwenkbewegung  des  Hebelteils  109  wird 
von  einem  fest  mit  einer  Treibstange  115  der 
Treibstangenanordnung  11  verbundenen  Nockenteil 
117  gesteuert,  welches  sich  zusammen  mit  der 
Steuerbewegung  der  Treibstange  115  längs  des 
Hebelteils  109  bewegt.  Um  den  Hebelteil  109  in 
beiden  Schwenkrichtungen  kraftschlüssig  steuern 
zu  können,  ist  er  als  doppelarmiger  Hebel  ausge- 

bildet,  der  an  seinem  einen  Arm  119  den  Stößel- 
kontakt  101  trägt  und  auf  der  dem  Arm  119  gegen- 
überliegenden  Seite  der  Achse  113  einen  zweiten 
Arm  121  hat.  Die  Arme  119,  121  bilden  unter 

5  einem  stumpfen  Winkel  zueinander  geneigte  Nok- 
kenbahnen,  an  welchen  das  Nockenteil  117  glei- 
tend  anliegt.  Fig.  5  zeigt  die  Verriegelungsstellung 
der  Treibstange  115,  in  der  der  Nockenteil  auf  dem 
Arm  119  anliegt  und  den  Stößelkontakt  durch  eine 

io  Öffnung  123  der  Treibstange  115  und  die  Öffnung 
107  der  Stulpschiene  105  gegen  den  Gegenkontakt 
103  drückt.  In  der  Kippöffnungsstellung  der  Treib- 
stange  115  liegt  der  Nockenteil  117  auf  dem  Arm 
121  auf,  wodurch  der  Arm  119  in  eine  Aussparung 

15  125  des  Flügelrahmens  7  zurückgeklappt  wird.  Die 
Verschiebebewegung  der  Treibstange  115,  die  den 
Nockenteil  117  auf  den  Arm  121  überführt,  bringt 
zugleich  die  in  Bewegungsrichtung  hintenliegende 
Endkante  127  über  die  Öffnung  107  der  Stulpschie- 

20  ne  105  hinweg,  womit  sowohl  in  der  Drehöffnungs- 
stellung  als  auch  der  Kippöffnungsstellung  der 
Treibstange  115  die  Öffnung  107  der  Stulpschiene 
105  von  der  Treibstange  115  abgedeckt  wird.  Der 
Stößelkontakt  101  ist  damit  in  Stellungen  der  Treib- 

25  Stange  115,  die  das  Öffnen  des  Fensters  erlauben, 
gegen  Manipulationen  geschützt.  Wenngleich  der 
Stößelkontakt  101  Federeigenschaften  haben  kann, 
so  werden  zweckmäßigerweise  federnde  Eigen- 
schaften  des  aus  Kunststoff  bestehenden  Hebelteils 

30  109  ausgenutzt.  Der  Arm  119  ist  hierzu  mit  einer 
seinen  Querschnitt  zwischen  dem  Stößelkontakt 
101  und  der  Achse  113  schwächenden  Aussparung 
129  versehen. 

Die  Fig.  6  bis  8  zeigen  Konstruktionseinzelhei- 
35  ten  des  Hand-Drehgriffs  13  aus  Fig.  1.  Der  Hand- 

Drehgriff  13  umfaßt  ein  in  üblicher  Weise  am  Flü- 
gelrahmen  7  anschraubbares  Basisteil  131,  an  wel- 
chem  über  eine  Buchse  133  ein  Hebelgriff  135  um 
die  Achse  15  drehbar  gelagert  ist.  Der  Hebelgriff 

40  135  bildet  ein  Gehäuse  für  den  aus  einem  Elektro- 
motor  137,  einem  Spindeltrieb  139  und  einem 
Zahnstangengetriebe  141  bestehenden  Verriege- 
lungsantrieb  31.  Der  Spindeltrieb  139  hat  eine  in 
Längsrichtung  des  Hebelgriffs  135  verlaufende  Ge- 

45  windespindel  143,  die  von  dem  gleichachsig  ange- 
ordneten  Elektromotor  137  angetrieben  wird.  Die 
Gewindespindel  143  schneidet  die  Achse  15  und 
trägt  eine  an  sich  gegenüberliegenden  Gehäuse- 
wänden  145  nicht  verdrehbar,  jedoch  verschiebbar 

50  geführte  Spindelmutter  147,  an  welcher  parallel  zur 
Gewindespindel  143  eine  Zahnschiene  149  befe- 
stigt,  zum  Beispiel  angeschraubt  ist.  Die  sich  mit 
der  Spindelmutter  147  bewegende  Zahnschiene 
kämmt  mit  einem  Ritzel  151,  welches  drehfest  am 

55  griffseitigen  Ende  eines  zur  Drehachse  15  glei- 
chachsigen  Vierkantdorns  153  sitzt.  Der  Vierkant- 
dorn  153  greift  in  nicht  näher  dargestellter  Weise 
drehfest  in  das  die  Treibstangenanordnung  11  ver- 
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schiebende  Treibstangengetriebe  ein.  Am  drehach- 
senfernen  Ende  des  Hebelgriffs  135  ist  eine  an 
dem  Hebelgriff  135  in  dessen  Längsrichtung  ver- 
schiebbar  geführte  Fingertaste  155  vorgesehen,  die 
von  einer  Druckfeder  157  mit  ihrem  Riegelvor- 
sprung  159  in  eine  Ausnehmung  161  des  Basisteils 
131  hinein  vorgespannt  wird.  Die  Fingertaste  155 
bildet  eine  Drehmomentstütze  für  das  beim  Motor- 
antrieb  des  Doms  153  von  dem  Elektromotor  137 
auf  den  Hebelgriff  135  ausgeübte  Reaktionsdreh- 
moment.  Da  der  Spindeltrieb  139  selbsthemmende 
Eigenschaften  hat,  kann  nach  dem  Drücken  der 
Fingertaste  155  und  dem  Ausrasten  des  Riegelvor- 
sprungs  159  der  Hebelgriff  135  unter  Mitnahme 
des  Doms  153  auch  manuell  gedreht  werden.  Das 
Fenster  kann  damit  unabhängig  und  in  jeder  Posi- 
tion  des  Spindeltriebs  manuell  verriegelt  und  en- 
triegelt  werden,  was  insbesondere  für  Notfälle  von 
Bedeutung  ist. 

Dem  Spindeltrieb  139  sind  in  den  beiden  sich 
gegenüberliegenden  Endstellungen  der  Spindel- 
mutter  147  zwei  Endschalter  163  für  die  Steuerung 
des  Elektromotors  137  zugeordnet.  Die  Endschalter 
163  sind  bei  der  Anlage  nach  Fig.  2  mit  den 
Mikroprozessoren  43  verbunden.  Der  Mikroprozes- 
sor  kann  die  Endschalter  163  nicht  zur  Steuerung 
des  Elektromotors  137,  insbesondere  für  dessen 
aktives  elektrisches  Bremsen  ausnutzen,  sondern 
auch  als  Positionssensoranordnung  für  die  Überwa- 
chung  der  Position  der  Treibstangenanordnung,  da 
bei  motorischem  Antrieb  der  Treibstangenanord- 
nung  der  Hebelgriff  135  in  seiner  Ruhestellung  mit 
dem  Basisteil  131  verrastet  ist,  somit  eine  vorbe- 
stimmte  Position  einnimmt.  Die  Verbindungsleitun- 
gen  zu  den  Endschaltern  163  und  zu  dem  Elektro- 
motor  137  sind  über  federnde  Stößelkontakte  165 
im  Bereich  des  drehachsenfernen  freien  Endes  des 
Hebelgriffs  135  von  dem  Hebelgriff  135  zum  Basi- 
steil  131  geführt.  Wie  Fig.  7  zeigt,  sind  die  Stößel- 
kontakte  165  in  zwei  im  wesentlichen  in  Längsrich- 
tung  des  Hebelgriffs  135  verlaufenden  Reihen  an- 
geordnet  und  von  Reihe  zu  Reihe  gegeneinander 
versetzt,  so  daß  sie  bei  der  Drehbewegung  des 
Hebelgriffs  135  auf  unterschiedlichen  und  sich 
nicht  ungewollt  kontaktierenden  Kreisbahnen  bewe- 
gen. 

Der  vorstehend  erläuterte  Hand-Drehgriff  13 
hat  aufgrund  der  gleichachsigen  Anordnung  von 
Elektromotor  und  Spindeltrieb  in  Längsrichtung  sei- 
nes  Hebelgriffs  vergleichsweise  geringe  Abmes- 
sungen.  Ähnlich  geringe  Abmessungen  hat  auch 
der  in  den  Fig.  9  bis  11  im  einzelnen  dargestellte 
Kippantrieb  33.  Der  Kippantrieb  33  hat  ein  im  Quer- 
schnitt  rechteckförmiges,  zweiteiliges  Gehäuse 
167,  welches  in  einer  Eckaussparung  des  Blen- 
drahmens  1  stirnseitig  und  falzinnenflächenseitig 
bündig  abschließend  eingesetzt  ist.  Das  in  Um- 
fangsrichtung  des  Blendrahmens  1  langgestreckte 

Gehäuse  167  nimmt  in  Längsrichtung  gleichachsig 
nebeneinander  einen  Elektromotor  169  und  einen 
von  dem  Motor  169  angetriebenen  Spindeltrieb  171 
auf.  Der  Spindeltrieb  hat  eine  von  dem  Motor  169 

5  angetriebene  Gewindespindel  173,  auf  der  eine 
zwischen  sich  gegenüberliegenden  Wandflächen 
175  des  Gehäuses  167  drehfest,  aber  axial  ver- 
schiebbar  geführte  Spindelmutter  177  sitzt.  An  ei- 
nem  durch  einen  Längsschlitz  179  der  Spindelmut- 

io  ter  177  durch  diese  hindurchgeführten  und  beider- 
seits  der  Spindelmutter  177  in  dem  Gehäuse  167 
gehaltenen  Achszapfen  181  ist  außerhalb  des  Ge- 
häuses  167  der  Scherenhebel  35  schwenkbar  gela- 
gert.  Der  Achszapfen  181  verläuft  hierbei  in  Ein- 

15  baulage  senkrecht  zur  Längsrichtung  des  oberen 
Schenkels  des  Blendrahmens  1  und  parallel  zur 
Ebene  des  Blendrahmens  1.  In  der  Spindelmutter 
177  ist  ferner  ein  weiterer  Achszapfen  183  gehal- 
ten,  der  durch  einen  Sprengring  185  zwischen  dem 

20  Scherenhebel  35  und  dem  Gehäuse  167  axial  gesi- 
chert  ist  (Fig.  11)  und  durch  ein  in  Verschieberich- 
tung  der  Spindelmutter  177  verlaufendes  Langloch 
187  (Fig.  9)  aus  dem  Gehäuse  167  austritt  und  in 
ein  sich  längs  des  Scherenhebels  35  erstreckendes 

25  Langloch  189  eingreift.  Das  freie  Ende  des  Sche- 
renhebels  35  trägt  einen  Pilzbolzen  191,  der  bei 
gekipptem  Flügelrahmen  in  eine  entlang  des  obe- 
ren  Schenkels  des  Flügelrahmens  sich  erstrecken- 
de  Führungsschiene  193  eingreift.  Die  Führungs- 

30  schiene  sitzt  fest  auf  einer  Treibstange  195  und 
bildet  zusammen  mit  dem  Pilzbolzen  191  eine 
Wegausgleichskupplung,  über  die  die  vom  Motor 
169  angetriebene  Schwenkbewegung  des  Scheren- 
hebels  35  in  eine  Kippbewegung  des  Flügelrah- 

35  mens  umgesetzt  wird.  Die  Führungsschiene  193 
hat  einen  im  wesentlichen  C-förmigen  Querschnitt 
und  nimmt  in  ihrem  Führungskanal  die  Kopfverbrei- 
terung  des  Pilzbolzens  191  hinterschneidend  in 
sich  auf. 

40  Die  Länge  und  Position  der  Führungsschiene 
193  relativ  zur  Treibstange  195  ist  so  bemessen, 
daß  der  Pilzbolzen  191  sowohl  in  der  Verriege- 
lungsstellung  als  auch  in  der  Drehöffnungsstellung 
der  Treibstange  195  außerhalb  der  Führungsschie- 

45  ne  193  liegt,  wenn  der  Scherenhebel  35  in  seiner 
dem  geschlossenen  Fenster  entsprechenden,  pa- 
rallel  zur  Treibstange  195  verlaufenden  Stellung 
liegt,  wie  dies  in  Fig.  10  dargestellt  ist.  In  dieser 
Stellung  des  Scherenhebels  35  des  Kippantriebs 

50  33  kann  die  Treibstange  195  durch  manuelle  Betä- 
tigung  des  Hand-Drehgriffs  13  (Fig.  1)  in  die  Dreh- 
öffnungsstellung  B  manuell,  beispielsweise  bei  ei- 
nem  Defekt  des  Kippantriebs  oder  in  Notfällen, 
geöffnet  werden.  Soll  das  Fenster  motorisch  ge- 

55  kippt  werden,  so  wird  die  Treibstange  195  mittels 
des  Verriegelungsantriebs  31  in  die  Kippöffnungs- 
stellung  bewegt,  in  der  die  Führungsschiene  193 
den  Pilzbolzen  191  erfaßt. 
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Dem  Spindeltrieb  171  sind  wiederum  zwei  von 
der  Spindelmutter  177  betätigbare  Endschalter  197 
zugeordnet,  die  in  nicht  näher  dargestellter  Weise 
über  Verbindungsleitungen  mit  dem  zugeordneten 
Mikroprozessor  43  (Fig.  2)  verbunden  sind.  Der 
Mikroprozessor  43  steuert  den  Betrieb  des  Elektro- 
motors  169  abhängig  von  der  Betätigung  der  End- 
schalter  197  und  steuert  insbesondere  abhängig 
von  den  Endschaltern  197  den  elektrisch  aktiven 
Bremsbetrieb  des  Motors.  Darüberhinaus  können 
auch  hier  die  beiden  Endschalter  197  als  Positions- 
sensoren  für  die  Kippstellung  des  Flügelrahmens 
ausgenutzt  werden. 

Das  Gehäuse  167  des  Kippantriebs  33  wird  in 
der  Aussparung  des  Blendrahmens  1  durch  einen 
an  dem  Gehäuse  167  mittig  angeformten  Befesti- 
gungsflansch  199  befestigt.  Der  Befestigungs- 
flansch  199  ist  in  Achsrichtung  der  Achsbolzen 
181,  183  symmetrisch  angeordnet,  und  die  Achs- 
bolzen  sind  umsteckbar  an  dem  Gehäuse  167  an- 
geordnet.  Der  Kippantrieb  33  kann  somit  gleicher- 
maßen  für  links-  oder  rechtsanschlagende  Fenster 
benutzt  werden. 

Für  manche  Anwendungsfälle  sollen  Fenster 
blockierbar  sein,  so  daß  sie  zumindest  nicht  über 
die  örtlich  zugeordnete  Fernsteuerung  geöffnet 
werden  können.  In  der  Anlage  nach  Fig.  2  ist 
vorgesehen,  daß  die  Mikroprozessoren  43  der  ein- 
zelnen  Fenster  41  bzw.  der  den  Mikroprozessoren 
43  zugeordneten  Fenstergruppen  über  die  Bedien- 
einrichtung  65  der  Überwachungszentrale  49  selek- 
tiv  oder  auch  gruppenweise  kollektiv  bzw.  insge- 
samt  sperrbar  sind,  so  daß  sie  Steuerbefehle,  die 
ihnen  aus  den  Fernsteuerempfängern  61  oder  son- 
stigen  Steuereinrichtungen  zugehen,  nicht  ausfüh- 
ren  können.  Die  Blockierbefehle  sind  zweckmäßi- 
gerweise  mit  Schließ-  und  Verriegelungsbefehlen 
gekoppelt,  so  daß  die  Blockierung  im  geschlosse- 
nen  und  verriegelten  Zustand  der  Fenster  erfolgt. 
Die  rein  elektrische  Blockierung  der  elektrischen 
Fensterbetätigung  hat  den  Vorteil,  daß  die  Fenster 
in  Notsituationen  nach  wie  vor  manuell  geöffnet 
werden  können. 

Fig.  12  zeigt  eine  Variante,  die  zusätzlich  oder 
gegebenenfalls  auch  alternativ  zur  vorstehend  er- 
läuterten  elektrischen  Blockierung  eine  mechani- 
sche  Blockierung  der  Treibstangenanordnung  11 
(Fig.  1)  erlaubt.  Die  Blockiereinrichtung  nach  Fig. 
12  umfaßt  ein  in  nicht  näher  dargestellter  Weise 
bei  201  mit  einer  Stulpschiene  203  der  Treibstan- 
genanordnung  verbundenes  Tragteil  205,  an  wel- 
chem  eine  Winkelklinke  207  um  eine  senkrecht  zur 
Ebene  des  Flügelrahmens  7  verlaufende  Achse 
209  schwenkbar  gelagert  ist.  Die  Winkelklinke  207 
hat  einen  Klinkenarm  211,  der  im  wesentlichen 
parallel  zu  einer  Treibstange  213  der  Treibstange- 
nanordnung  entgegen  der  Öffnungsbewegungsrich- 
tung  (Pfeil  215)  der  Treibstange  213  von  der  Achse 

209  absteht.  In  der  Treibstange  213  ist  an  einer  in 
der  Verriegelungsstellung  der  Treibstange  213  mit 
dem  Klinkenarm  211  übereinstimmenden  Stelle 
eine  Aussparung  217  vorgesehene,  in  die  der  Klin- 

5  kenarm  21  1  von  einer  an  dem  Tragteil  205  gehalte- 
nen  Druckfeder  219  hinein  vorgespannt  wird,  wie 
dies  durch  eine  strichpunktierte  Kontur  in  Fig.  12 
angedeutet  ist.  Der  Klinkenarm  21  1  blockiert  damit 
die  Treibstange  215  selbsttätig  in  deren  Verriege- 

io  lungsstellung  und  muß  für  den  Entriegelungsvor- 
gang  und  für  die  Umschaltung  des  Verriegelungs- 
beschlags  in  die  Drehöffnungsstellung  bzw.  die 
Kippöffnungsstellung  aktiv  aus  der  Blockierungs- 
stellung  herausbewegt  werden.  Für  die  Entriege- 

15  lung  der  Blockiereinrichtung  ist  an  dem  Tragteil 
205  ein  Elektromagnet  221  vorgesehen,  dessen 
parallel  zur  Treibstange  215  verschiebbar  gelager- 
ter  Ankerstößel  223  die  Winkelklinke  207  über  de- 
ren  im  rechten  Winkel  zum  Klinkenarm  21  1  verlau- 

20  fenden  Betätigungsarm  225  gegen  die  Kraft  der 
Feder  219  schwenkt.  Der  Elektromagnet  221  wird 
über  die  Mikroprozessoren  43  (Fig.  2)  zusammen 
mit  dem  Verriegelungsantrieb  erregt.  Werden  die 
Mikroprozessoren  43  über  die  Bedienungseinrich- 

25  tung  elektrisch  blockiert,  so  daß  sie  örtliche  Befeh- 
le  nicht  ausführen  können,  so  unterbleibt  die  Erre- 
gung  des  Elektromagnets  221,  und  die  Treibstan- 
genanordnung  des  Fensters  ist  auch  gegen  manu- 
elle  Entriegelung  blockiert.  Um  bei  nicht  blockierten 

30  Mikroprozessoren  trotzdem  das  Fenster  manuell 
öffnen  zu  können,  können  beispielsweise  an  dem 
Hand-Drehgriff  13  Schaltkontakte  vorgesehen  sein, 
die  bei  der  manuellen  Betätigung  des  Verriege- 
lungsbeschlags  den  Erregerstromkreis  des  Elektro- 

35  magnets  221  schließen. 

Patentansprüche 

1.  Fenstersystem  für  ein  Gebäude,  mit  mehreren 
40  jeweils  einen  Blendrahmen  (1)  und  einen 

schwenkbar  an  dem  Blendrahmen  (1)  gelager- 
ten  Flügelrahmen  (7)  umfassenden  Fenstern 
(41),  von  denen  jedes  einen  manuell  bedienba- 
ren  Verriegelungsbeschlag  (11,  25),  insbeson- 

45  dere  einen  den  Flügelrahmen  (7)  wechselweise 
für  eine  Dreh-Schwenkbewegung  um  eine  ver- 
tikale  Achse  (3)  oder  eine  Kipp-Schwenkbewe- 
gung  um  eine  horizontale  Achse  (5)  freigeben- 
den  Drehkipp-Verriegelungsbeschlag  aufweist 

50  und  der  Verriegelungsbeschlag  eine  in  einer 
Falzumfangsfläche  des  Flügelrahmens  (7)  zu- 
mindest  bereichsweise  verdeckt  verlegte,  in 
Umfangsrichtung  des  Flügelrahmens  (7)  be- 
wegliche  Treibstangenanordnung  (11)  umfaßt, 

55  mit  einer  sowohl  den  Verriegelungsbeschlag 
(11,  25)  als  auch  den  Flügelrahmen  (7)  bei 
dessen  Schwenkbewegung,  insbesondere  bei 
dessen  Kipp-Schwenkbewegung,  antreibende 
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Motoranordnung  (31  ,  33),  und  mit  einer  Steue- 
rung  (43,  49)  für  die  Motoranordnung  (31,  33), 
dadurch  gekennzeichnet,  daß  jedes  Fenster 
(41)  mit  einer  die  Schwenkstellung  des  Flügel- 
rahmens  (7)  und  die  Verriegelungsstellung  des  5 
Verriegelungsbeschlags  (11,  25)  erfassenden 
Sensoranordnung  (37,  39;  85,  87;  89  -  97;  101, 
103;  163;  197)  versehen  ist, 
daß  die  Sensoranordnung  (37,  39;  85,  87;  89  - 
97;  101,  103;  163;  197)  jedes  Fensters  (41)  w 
eine  zweiteilige  Positions-Sensoranordnung 
umfaßt,  deren  erster  Sensorteil  (37;  85;  89,  97; 
101;  147;  177)  an  der  Treibstangenanordnung 
(11)  des  Fensters  gehalten  ist  und  mit  diesem 
in  Antriebsverbindung  steht  und  deren  zweites  75 
Sensorteil  (39;  87;  91,  93,  95;  103;  163;  197) 
fest  mit  dem  Flügelrahmen  (7)  oder  dem  Blen- 
drahmen  (1)  verbunden  ist, 
daß  jedem  Fenster  (41)  oder  jeweils  einer 
Gruppe  von  Fenstern  (41)  ein  Mikroprozessor  20 
(43)  zugeordnet  ist,  der  mit  der  Sensoranord- 
nung  (37,  39;  85,  87;  89  -  97;  101,  103;  163; 
197)  und  der  Motoranordnung  (31,  33)  jedes 
zugeordneten  Fensters  (41)  verbunden  ist  und 
die  Motoranordnung  (31,  33)  abhängig  von  Si-  25 
gnalen  der  Sensoranordnung  (37;  85;  89,  97; 
101;  147;  177)  steuert, 
daß  die  Positionssensoranordnung  bei  Ausrich- 
tung  ihrer  Sensorteile  ein  erstes  Signal  und  bei 
fehlender  Ausrichtung  ein  zweites  Signal  er-  30 
zeugt 
und  daß  die  Positionssensoranordnungen  der 
Fenster  (41)  über  den  jeweils  zugeordneten 
Mikroprozessor  (43)  mit  einer  gemeinsamen 
Überwachungszentrale  (49)  verbunden  sind,  an  35 
der  mittels  einer  optischen  Anzeigeeinrichtung 
(51,  57)  für  jedes  einzelne  Fenster  (41)  oder 
für  Gruppen  von  Fenstern  (41)  anzeigbar  ist, 
ob  das  erste  oder  das  zweite  Signal  der  Posi- 
tionssensoranordnung  zumindest  eines  der  40 
Fenster  (41)  vorliegt. 

Fenstersystem  nach  Anspruch  1,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  die  Überwachungszentrale 
(49)  eine  insbesondere  als  Computer  ausgebil-  45 
dete  Steuerung  (55)  aufweist,  die  die  Positions- 
sensoranordnungen  (37,  39;  85,  87;  89  -  97; 
101,  103;  147,  163;  177,  197)  der  Fenster  (41) 
oder  Gruppen  von  Fenstern  (41)  zyklisch  für 
die  Anzeige  von  deren  Signalen  abträgt.  50 

Fenstersystem  nach  Anspruch  1  oder  2,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  jedem  Fenster  (41) 
oder  jeder  Gruppe  von  Fenstern  (41)  ein  dem 
Fenster  (41)  oder  der  Gruppe  von  Fenstern  55 
(41)  örtlich  benachbarter  Mikroprozessor  (43) 
zugeordnet  ist,  an  den  die  Positionssensoran- 
ordnungen  (37,  39;  85,  87;  89  -  97;  101,  103; 

147,  163;  177,  197)  der  zugeordneten  Fenster 
(41)  angeschlossen  sind  und  daß  die  Steue- 
rung  (55)  der  Überwachungszentrale  (49)  die 
Mikroprozessoren  (43)  zyklisch  abträgt. 

4.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  3,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  zu 
einer  Gruppe  von  Fenstern  (41)  gehörenden 
Positionssensoranordnungen  (37,  39;  85,  87; 
89  -  97;  101,  103;  147,  163;  177,  197)  in  einer 
logischen  UND-Schaltung  miteinander  verbun- 
den  sind. 

5.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  4,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  opti- 
sche  Anzeigeeinrichtung  den  einzelnen  Fen- 
stern  (41)  oder  einzelnen  Gruppen  von  Fen- 
stern  (41)  zugeordnete  Leuchtdioden  (53)  um- 
faßt  und/oder  als  Textdisplay  (57)  ausgebildet 
ist  und/oder  ein  Graphikdisplay  (57),  insbeson- 
dere  für  die  Darstellung  einer  Gebäudegrund- 
rißgraphik,  umfaßt. 

6.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  5,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der  erste 
Sensorteil  als  an  der  Treibstangenanordnung 
(11)  befestigter  und  zusammen  mit  dieser  in 
Umfangsrichtung  des  Flügelrahmens  (7)  ver- 
schiebbarer  Magnet  (85;  89)  und  der  zweite 
Sensorteil  als  Magnetfeldsensor  (87;  91,  93), 
insbesondere  als  Hallschalter,  ausgebildet  ist. 

7.  Fenstersystem  nach  Anspruch  6,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  der  Magnet  (85)  an  einem 
von  der  Treibstangenanordnung  (11)  zum 
Blendrahmen  (1)  hin  abstehenden  Riegelzap- 
fen  (15)  gehalten  ist  und  daß  der  Magnetfeld- 
sensor  (87)  an  einem  dem  Riegelzapfen  (15) 
zugeordneten  Schließblech  (19)  des  Blendrah- 
mens  (1)  angeordnet  ist  und  auf  den  bei  verrie- 
geltem  Fenster  in  das  Schließblech  (19)  grei- 
fenden  Magnet  (85)  anspricht. 

8.  Fenstersystem  nach  Anspruch  6,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  an  jedem  Fenster  mehrere 
Positionssensoranordnungen  vorgesehen  sind, 
von  denen  eine  erste  (95,  97)  auf  die  Schließ- 
stellung  des  Flügelrahmens  (7),  eine  zweite  auf 
die  Verriegelungsstellung  (89,  91)  der  Treibst- 
angenanordnung  (11)  und  eine  dritte  (89,  93) 
auf  die  eine  Schwenkbewegung  des  Flügelrah- 
mens  (7)  ermöglichende  Entriegelungsstellung 
der  Treibstangenanordnung  (11)  anspricht. 

9.  Fenstersystem  nach  Anspruch  8,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  die  zweite  (89,  91)  und  drit- 
te  (89,  93)  Positionssensoranordnung  auf  einen 
gemeinsamen  an  der  Treibstangenanordnung 

12 
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(11)  angeordneten  Magnet  (89)  ansprechende, 
innerhalb  des  Flügelrahmens  (7)  angeordnete 
Magnetfeldsensoren  (91,  93)  aufweisen. 

10.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  6 
bis  9,  wobei  der  Verriegelungsbeschlag  (11, 
25)  als  Drehkipp-Verriegelungsbeschlag  ausge- 
bildet  ist  und  einem  Ecklager  (9),  welches  den 
Flügelrahmen  (7)  bei  der  Drehkippbewegung 
führt,  diagonal  gegenüberliegend  eine  Treibst- 
angen-Eckumlenkung  (79,  83)  im  Bereich  einer 
oberen  Ecke  des  Flügelrahmens  (7)  aufweist, 
dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  Positions- 
sensoranordnung  (85,  87;  89  -  97)  im  Be-reich 
der  dem  Ecklager  (9)  diagonal  gegenüberlie- 
genden  Treibstangen-Eckumlenkung  (79,  83) 
vorgesehen  ist. 

11.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  5,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  Posi- 
tionssensoranordnung  als  Stößelkontaktanord- 
nung  (101,  103)  mit  einem  quer  zur  Umfangs- 
fläche  des  Flügelrahmens  (7)  beweglich  an 
diesem  gehaltenen  Stößelkontaktteil  (101)  und 
einem  am  Blendrahmen  (1)  angeordneten  Ge- 
genkontaktteil  (103)  ausgebildet  ist, 
daß  der  Stößelkontaktteil  (101)  über  ein 
Schrägflächengetriebe  (117,  121)  mit  einer 
Treibstange  (115)  der  Treibstangenanordnung 
(11)  gekuppelt  ist  und  in  der  Verriegelungsstel- 
lung  der  Treibstangenanordnung  (11)  durch 
eine  Öffnung  (107)  einer  die  Treibstange  (115) 
überdeckenden  Stulpschiene  (105)  des  Flügel- 
rahmens  (7)  und  eine  in  der  Verriegelungsstel- 
lung  der  Treibstange  (115)  mit  der  Stulpschie- 
nenöffnung  (107)  fluchtende  Öffnung  (127)  der 
Treibstange  (115)  zum  Gegenkontaktteil  (103) 
hin  austritt,  sowie  in  der  die  Schwenkbewe- 
gung  des  Flügelrahmens  (7)  erlaubenden  En- 
triegelungsstellung  der  Treibstangenanordnung 
(11)  aus  der  Bewegungsbahn  der  Treibstange 
(115)  herausgehoben  ist  und  daß  die  Öffnung 
(127)  der  Treibstange  (115)  so  bemessen  ist, 
daß  sie  in  der  Entriegelungsstellung  die  Öff- 
nung  (107)  der  Stulpschiene  (105)  verdeckt. 

12.  Fenstersystem  nach  Anspruch  11,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  der  Stößelkontaktteil  (101) 
an  einem  längs  der  Stulpschiene  (105)  verlau- 
fenden  und  über  ein  Gelenk  mit  zur  Stulp- 
schiene  (105)  etwa  paralleler  Achse  (113)  mit 
der  Stulpschiene  (105)  verbundenen  Hebelteil 
(109)  angeordnet  ist, 
und  daß  das  Schrägflächengetriebe  (117,  121) 
durch  eine  Nockenfläche  des  Hebelteils  (109) 
und  eine  Nockengegenfläche  eines  mit  der 
Treibstange  (115)  fest  verbundenen  Nockent- 
eils  (117)  gebildet  ist. 

13.  Fenstersystem  nach  Anspruch  12,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  der  Hebelteil  (109)  als  zwei- 
armiger  Hebel  ausgebildet  ist,  daß  sich  die  mit 
dem  Nockenteil  (117)  zusammenwirkende  Nok- 

5  kenfläche  über  beide  Hebelarme  (117,  119) 
erstreckt  und  daß  die  Nockenflächen  der  bei- 
den  Hebelarme  (117,  119)  einen  stumpfen 
Winkel  zwischen  sich  einschließen. 

70  14.  Fenstersystem  nach  Anspruch  12  oder  13,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  der  Hebelteil  (109) 
zumindest  in  einem  Teilabschnitt  zwischen 
dem  Stößelkontaktteil  (101)  und  dem  Gelenk 
elastisch  federnde  Eigenschaften  hat. 

75 
15.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 

bis  5,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  das  Fen- 
ster  eine  sowohl  den  Verriegelungsbeschlag 
(11,  25)  als  auch  den  Flügelrahmen  (7)  bei 

20  dessen  Schwenkbewegung,  insbesondere  bei 
dessen  Kipp-Schwenkbewegung  antreibende, 
über  eine  Fernsteuerung  oder/und  eine  Bedie- 
nungseinrichtung  (65)  der  Überwachungszen- 
trale  (49)  steuerbare  Motoranordnung  (31,  33) 

25  aufweist,  daß  die  Motoranordnung  (31,  33) 
Endschalter  (163,  197)  aufweist,  von  denen 
einer  in  der  Verriegelungsstellung  der  Treibst- 
angenanordnung  (11,  25)  anspricht,  und  daß 
zumindest  dieser  eine  Endschalter  (163,  197) 

30  Bestandteil  der  Positionssensoranordnung  ist. 

16.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  15,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  jedem 
Fenster  (41)  oder  jeder  Gruppe  von  Fenstern 

35  (41)  ein  auf  die  Positionssensoranordnung  an- 
sprechender  Kodierer  zugeordnet  ist,  der  ab- 
hängig  von  den  Signalen  der  Positionssenso- 
ranordnung  dem  Fenster  (41)  oder  der  Gruppe 
von  Fenstern  (41)  spezifisch  zugeordnete  Ko- 

40  designale  an  die  Überwachungszentrale  (49) 
liefert  und  daß  die  Überwachungszentrale  (49) 
für  die  Steuerung  der  optischen  Anzeigeein- 
richtung  (51  ,  57)  spezifisch  auf  die  Kodesigna- 
le  anspricht. 

45 
17.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 

bis  16,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der  Mi- 
kroprozessor  (43)  dem  zugeordneten  Fenster 
(41)  oder  einer  zugeordneten  Gruppe  einander 

50  örtlich  benachbarter  Fenster  (41)  örtlich  be- 
nachbart  ist  und  mit  einer  Fernsteuereinrich- 
tung  (61,  63,  67)  verbunden  ist,  über  die  die 
Motoranordnung  (31  ,  33)  jedes  der  dem  Mikro- 
prozessor  (43)  zugeordneten  Fenster  (41)  von 

55  diesem  örtlich  entfernt  steuerbar  ist, 
und  daß  mehrere  der  Mikroprozessoren  (43) 
insbesondere  über  eine  Steuerleitung,  insbe- 
sondere  eine  Ringleitung  (47)  an  eine  gemein- 

13 
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same  örtlich  entfernt  angeordnete  Überwa- 
chungszentrale  (49)  angeschlossen  sind,  in 
welcher  die  mittels  der  Sensoranordnungen 
(37,  39;  85,  87;  89  -  97;  101,  103;  163;  197) 
erfaßten  Schwenk-  oder/und  Verriegelungsstel- 
lungen  der  Fenster  (41)  mittels  einer  optischen 
Anzeigeeinrichtung  (51,  57)  einzeln  oder  grup- 
penweise  anzeigbar  sind. 

18.  Fenstersystem  nach  Anspruch  17,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  die  Motoranordnung  (31  ,  33) 
einen  den  Verriegelungsbeschlag  (11,  25)  an- 
treibenden  Verriegelungsmotor  (31)  sowie  ei- 
nen  davon  gesonderten,  die  Schwenkbewe- 
gung,  insbesondere  die  Kipp-Schwenkbewe- 
gung  des  Flügelrahmens  (7)  antreibenden  Flü- 
gelschwenkmotor  (33)  aufweist  und  daß  der 
Mikroprozessor  (43)  die  Motoren  (31,  33)  der 
Motoranordnung  (31,  33)  zeitlich  nacheinander 
einschaltet  und  für  die  Öffnungsbewegung  zu- 
erst  den  Verriegelungsmotor  (31)  in  Entriege- 
lungsrichtung  und  dann  den  Flügelschwenkmo- 
tor  (33)  in  Öffnungsrichtung  und  für  die 
Schließbewegung  zuerst  den  Flügel-Schwenk- 
motor  (33)  in  Schließrichtung  und  dann  den 
Verriegelungsmotor  (31)  in  Verriegelungsrich- 
tung  einschaltet. 

19.  Fenstersystem  nach  Anspruch  18,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  sowohl  dem  Verriegelungs- 
motor  (31)  als  auch  dem  Flügel-Schwenkmotor 
(33)  Endschalter  (163,  197)  zugeordnet  sind, 
die  die  Verriegelungsstellung  bzw.  die  eine 
Schwenkbewegung  des  Flügelrahmens  (7)  zu- 
lassende  Entriegelungsstellung  einerseits,  als 
auch  die  Schließstellung  bzw.  die  Öffnungsstel- 
lung  des  Flügelrahmens  (7)  andererseits  erfas- 
sen  und  daß  der  Mikroprozessor  (43)  auf  die 
Endschalter  (163,  197)  anspricht  und  die  ein- 
zelnen  Motoren  (31,  33)  bei  Betätigung  der 
zugeordneten  Endschalter  (163,  197)  jeweils 
aktiv  elektrisch  bremst. 

20.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  17 
bis  19,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  Fern- 
steuereinrichtung  (61,  63,  67)  einen  drahtlos 
arbeitenden  Sender  (63,  67),  insbesondere  ei- 
nen  Infrarotsender,  und  einen  mit  dem  Mikro- 
prozessor  (43)  verbundenen  Empfänger  (61), 
insbesondere  einen  Infrarotsempfänger,  auf- 
weist. 

21.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  17 
bis  20,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die  Über- 
wachungszentrale  (49)  eine  zentrale  Bedie- 
nungseinrichtung  (65)  aufweist,  über  die  die 
Motoranordnungen  (31,  33)  der  den  Mikropro- 
zessoren  (43)  zugeordneten  Fenster  (41)  oder 

Gruppen  von  Fenstern  (41)  selektiv  steuerbar 
sind,  insbesondere  in  der  Verriegelungsstel- 
lung  selektiv  gegen  Steuerung  über  die  den 
Mikroprozessoren  (43)  zugeordneten  Fernsteu- 

5  ereinrichtungen  (61,  63,  67)  blockierbar  sind. 

22.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  17 
bis  21  ,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der  Ver- 
riegelungsbeschlag  (11,  25)  eine  in  einer  Fal- 

io  zumfangsfläche  des  Flügelrahmens  (7)  verleg- 
te,  in  Umfangsrichtung  des  Flügelrahmens  (7) 
bewegliche  Treibstangenanordnung  (11)  um- 
faßt,  daß  an  dem  Flügelrahmen  (7)  eine  die 
Treibstangenanordnung  (11)  in  deren  Verriege- 

15  lungsstellung  blockierende  Blockiereinrichtung 
(207,  221)  vorgesehen  ist,  wobei  die  Blockier- 
einrichtung  (207,  221)  einen  von  einer  Feder 
(219)  in  seine  Blockierstellung  vorgespannten 
und  durch  einen  Elektromagnet  (221)  gegen 

20  die  Kraft  der  Feder  (219)  in  eine  die  Treibstan- 
genanordnung  (11)  freigebende  Stellung  be- 
wegbaren  Riegel  (207)  aufweist  und  daß  der 
Elektromagnet  (221)  über  den  Mikroprozessor 
(43)  erregbar  ist. 

25 
23.  Fenstersystem  nach  Anspruch  22,  dadurch  ge- 

kennzeichnet,  daß  die  Überwachungszentrale 
(49)  eine  zentrale  Bedienungseinrichtung  (65) 
aufweist,  über  die  die  Mikroprozessoren  (43) 

30  für  die  Erregung  der  Elektromagnete  (221)  der 
ihnen  zugeordneten  Fenster  (41)  oder  Gruppen 
von  Fenstern  (41)  selektiv  sperrbar  sind. 

24.  Fenstersystem  nach  Anspruch  22  oder  23,  da- 
35  durch  gekennzeichnet,  daß  der  Riegel  als 

schwenkbar  an  einem  den  Elektromagnet  (221) 
haltenden  Tragteil  (205)  der  Blockiereinrich- 
tung  (207,  221)  gelagerte  Winkelklinke  (207) 
ausgebildet  ist,  die  in  der  Verriegelungsstel- 

40  lung  der  Treibstangenanordnung  (11)  mit  dem 
freien  Ende  ihres  einen  Arms  (211)  in  eine 
Aussparung  (217)  einer  Treibstange  (215)  ein- 
greift  und  deren  anderer,  quer  zur  Treibstange 
(215)  verlaufender  Arm  (225)  von  dem  Elektro- 

45  magnet  (221)  beaufschlagbar  ist. 

25.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  17 
bis  24,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  an  die 
Überwachungszentrale  (49)  eine  zentrale  Be- 

50  dienungseinrichtung  (65)  angeschlossen  ist, 
die  ihrerseits  über  eine  Fernsteuereinrichtung 
(59),  insbesondere  eine  Funkfernsteuereinrich- 
tung,  eine  Datenfernübertragungseinrichtung 
oder  eine  Sprechsteuerung  steuerbar  ist. 

55 
26.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 

bis  25,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  die 
Steuerung  (43,  61,  67)  für  die  Steuerung  der 

14 
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Schwenkbewegung  des  Flügelrahmens  (7)  mit- 
tels  wenigstens  eines  Sensors  (69)  auf  einen 
Zustandsparameter,  insbesondere  der  Raum- 
luft  in  dem  Gebäude,  anspricht  und  eine  an 
den  Sensor  (69)  über  eine  Leitungsverbindung 
angeschlossene,  einen  drahtlos  arbeitenden 
Sender  (67),  insbesondere  einen  Infrarotsen- 
der,  umfassende  erste  Steuerstufe  und  eine 
ebenfalls  über  eine  Leitungsverbindung  mit  der 
Motoranordnung  (31,  33)  und  einem  dem  Sen- 
der  (67)  zugeordneten  Empfänger  (61),  insbe- 
sondere  einen  Infrarotempfänger,  verbundene, 
insbesondere  als  Mikroprozessor  ausgebildete 
zweite  Steuerstufe  (43)  aufweist. 

27.  Fenstersystem  nach  Anspruch  26,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  der  Sensor  (69)  auf  die  rela- 
tive  Feuchte  oder  die  Temperatur  oder  den 
C02-Gehalt  der  Raumluft  anspricht  und  daß 
die  Steuerung  (43,  61,  67)  das  Fenster  (41) 
öffnet,  wenn  der  von  dem  Sensor  (69)  erfaßte 
Pegel  des  Raumluftparameters  über  einer  er- 
sten  Schwelle  liegt  und  das  Fenster  (41) 
schließt,  wenn  der  Pegel  unter  einer  zweiten 
Schwelle  liegt,  die  gleich  oder  vorzugsweise 
niedriger  ist  als  die  erste  Schwelle. 

28.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  26 
oder  27,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  an  we- 
nigstens  eine  der  Steuerstufen,  insbesondere 
an  wenigstens  eine  der  zweiten  Steuerstufen 
(43)  ein  auf  den  Schallpegel  außerhalb  des 
Gebäudes  ansprechender  Sensor  (71)  ange- 
schlossen  ist,  und  daß  die  Steuerung  (61,  67, 
43)  das  zugeordnete  Fenster  (41)  schließt, 
wenn  der  Schallpegel  über  einen  vorbestimm- 
ten  Schallpegel  liegt. 

29.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  26 
bis  28,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  an  wenig- 
stens  einer  der  Steuerstufen,  insbesondere  an 
wenigstens  einer  der  zweiten  Steuerstufen  (43) 
ein  auf  die  Raumluftströmungsgeschwindigkeit 
ansprechender  Sensor  (71)  angeschlossen  ist, 
der  zumindest  eines  der  dieser  Steuerstufe 
(43)  zugeordneten  Fenster  (41)  schließt,  wenn 
die  Strömungsgeschwindigkeit  einen  vorbe- 
stimmten  Wert  überschreitet. 

30.  Fenstersystem  nach  einem  der  Ansprüche  1 
bis  29,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  jeder  Mo- 
toranordnung  (31,  33)  eine  Überstrom-Überwa- 
chungsschaltung  (43)  zugeordnet  ist,  die  bei 
Überschreiten  eines  vorbestimmten  Werts  des 
Motorstroms  ein  die  Blockierung  der  Motoran- 
ordnung  (31,  33)  repräsentierendes  Überwa- 
chungssignal  erzeugt  und  daß  die  Überwa- 
chungszentrale  das  Auftreten  des  Überwa- 

chungssignals  dem  Fenster  (41)  oder  der 
Gruppe  von  Fenstern  (41)  selektiv  zugeordnet 
anzeigt. 

5  31.  Fenstersystem  nach  Anspruch  30,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  die  insbesondere  als  Mikro- 
prozessor  (43)  ausgebildete  Überstrom-Über- 
wachungsschaltung  (43)  das  Überwachungssi- 
gnal  erzeugt,  wenn  der  vorbestimmte  Wert  des 

io  Motorstroms  während  eines  von  der  Über- 
strom-Überwachungsschaltung  überwachten, 
vorbestimmten  Zeitintervalls  überschritten 
bleibt  und  die  Motoranordnung  (31,  33)  nach 
Überschreiten  des  vorbestimmten  Zeitintervalls 

15  abschaltet. 

Claims 

1.  Window  System  for  a  building  with  several 
20  Windows  (41),  each  comprising  an  outer  frame 

(1)  and  a  vent  frame  (7)  mounted  to  pivot  on 
the  outer  frame  (1)  and  each  having  a  man- 
ually  operable  lock  fitting  (1  1  ,  25),  in  particular 
a  turn-and-tilt  lock  fitting  to  release  the  vent 

25  frame  (7)  either  for  a  turning  pivoting  move- 
ment  around  a  vertical  axis  (3)  or  for  a  tilting 
pivoting  movement  around  a  horizontal  axis 
(5),  and  a  drive  rod  arrangement  (11),  which  is 
located  at  least  partially  concealed  in  a  periph- 

30  eral  rebate  of  the  vent  frame  (7)  and  is  mov- 
able  in  the  peripheral  direction  of  the  vent 
frame  (7),  with  a  motor  arrangement  (31,  33) 
driving  both  the  lock  fitting  (11,  25)  and  the 
vent  frame  (7)  during  its  pivoting  movement,  in 

35  particular  during  its  tilting  pivoting  movement, 
and  with  a  control  means  (43,  49)  for  the  motor 
arrangement  (31,  33),  characterised  in  that 
each  window  (41)  is  provided  with  a  sensor 
arrangement  (37,  39;  85,  87;  89-97;  101,  103; 

40  163;  197)  detecting  the  pivoting  position  of  the 
vent  frame  (7)  and  the  locking  position  of  the 
lock  fitting  (11,  25);  that  the  sensor  arrange- 
ment  (37,  39;  85,  87;  89-97;  101,  103;  163; 
197)  of  each  window  (41)  comprises  a  two-part 

45  position  sensor  arrangement,  wherein  the  first 
sensor  element  (37;  85;  89,  97;  101;  147;  177) 
is  held  on  the  drive  rod  arrangement  (11)  of 
the  window  and  is  connected  to  this  for  drive, 
and  the  second  sensor  element  (39;  87;  91  ,  93, 

50  95;  103;  163;  197)  is  fixed  to  the  vent  frame  (7) 
or  the  outer  frame  (1); 
that  each  window  (41)  or  each  group  of  Win- 
dows  (41)  has  a  microprocessor  allocated  to  it 
which  is  connected  to  the  sensor  arrangement 

55  (37,  39;  85,  87;  89-97;  101,  103;  163;  197)  and 
the  motor  arrangement  (31,  33)  of  each  win- 
dow  (41)  allocated  to  it,  and  controls  the  motor 
arrangement  (31,  33)  dependent  on  Signals 

15 
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from  the  sensor  arrangement  (37;  85;  89,  97; 
101;  147;  177); 
that  the  position  sensor  arrangement  generates 
a  first  Signal  when  its  sensor  elements  are 
aligned  and  a  second  Signal  in  the  absence  of 
alignment;  and  that  the  position  sensor  ar- 
rangements  of  the  Windows  (41)  are  connected 
via  the  respective  allocated  microprocessor 
(43)  to  a  joint  central  monitoring  unit  (49),  at 
which  the  presence  of  the  first  or  the  second 
Signal  of  the  position  sensor  arrangement  of  at 
least  one  window  (41)  may  be  displayed  by 
means  of  a  Visual  display  unit  (51  ,  57)  for  each 
individual  window  (41)  or  for  groups  of  Win- 
dows  (41). 

2.  Window  System  according  to  Claim  1,  charac- 
terised  in  that  the  central  monitoring  unit  (49) 
has  a  control  unit  (55),  in  particular  in  the  form 
of  a  Computer,  which  polls  the  position  sensor 
arrangements  (37,  39;  85,  87;  89-97;  101,  103; 
147,  163;  177,  197)  of  the  Windows  (41)  or 
groups  of  Windows  (41)  cyclically  for  the  dis- 
play  of  their  Signals. 

3.  Window  System  according  to  Claim  1  or  2, 
characterised  in  that  a  microprocessor  (43)  lo- 
cated  in  the  vicinity  of  the  window  (41)  or 
group  of  Windows  (41)  is  allocated  to  each 
window  (41)  or  each  group  of  Windows  (41), 
the  position  sensor  arrangements  (37,  39;  85, 
87;  89-97;  101,  103;  147,  163;  177,  197)  of  the 
allocated  Windows  (41)  being  connected  to 
said  microprocessors;  and  that  the  control  unit 
(55)  of  the  central  monitoring  unit  (49)  cyclical- 
ly  polls  the  microprocessors  (43). 

4.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  3,  characterised  in  that  the  position  sensor 
arrangements  (37,  39;  85,  87;  89-97;  101,  103; 
147,  163;  177,  197)  belonging  to  a  group  of 
Windows  (41)  are  connected  to  one  another  in 
a  logical  AND  circuit. 

5.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  4,  characterised  in  that  the  Visual  display 
unit  comprises  LEDs  (53)  allocated  to  the  in- 
dividual  Windows  (41)  or  individual  groups  of 
Windows  (41)  and/or  is  in  the  form  of  a  text 
display  (57),  and/or  is  in  the  form  of  a  graphic 
display  (57),  in  particular  for  representation  of 
a  graphic  showing  a  plan  of  the  building. 

6.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  5,  characterised  in  that  the  first  sensor  ele- 
ment  is  in  the  form  of  a  magnet  (85;  89),  which 
is  fastened  to  the  drive  rod  arrangement  (11) 
and  may  be  moved  with  this  in  the  peripheral 

direction  of  the  vent  frame  (7),  and  the  second 
sensor  element  is  in  the  form  of  a  magnetic 
field  sensor  (87;  91,  93),  in  particular  a  Hall- 
effect  switch. 

5 
7.  Window  System  according  to  Claim  6,  charac- 

terised  in  that  the  magnet  (85)  is  held  on  a 
locking  pin  (15)  projecting  from  the  drive  rod 
arrangement  (11)  towards  the  outer  frame  (1); 

io  and  that  the  magnetic  field  sensor  (87)  is  dis- 
posed  on  a  locking  plate  (19)  of  the  outer 
frame  (1)  allocated  to  the  locking  pin  (15)  and 
responds  to  the  magnet  (85)  engaging  into  the 
locking  plate  (19)  when  the  window  is  locked. 

15 
8.  Window  System  according  to  Claim  6,  charac- 

terised  in  that  several  position  sensor  arrange- 
ments  are  provided  on  each  window,  of  which 
a  first  one  (95,  97)  responds  to  the  closed 

20  position  of  the  vent  frame  (7),  a  second  (89, 
91)  to  the  locking  position  of  the  drive  rod 
arrangement  (11)  and  a  third  (89,  93)  to  the 
unlocking  position  of  the  drive  rod  arrangement 
(11)  permitting  a  pivoting  movement  of  the 

25  vent  frame  (7). 

9.  Window  System  according  to  Claim  8,  charac- 
terised  in  that  the  second  (89,  91)  and  third 
(89,  93)  position  sensor  arrangements  have 

30  magnetic  field  sensors  (91  ,  93),  which  respond 
to  a  joint  magnet  (89)  disposed  on  the  drive 
rod  arrangement  (11)  and  located  inside  the 
vent  frame  (7). 

35  10.  Window  System  according  to  one  of  Claims  6 
to  9,  wherein  the  lock  fitting  (11,  25)  is  con- 
structed  in  the  form  of  a  turn-and-tilt  lock  fitting 
and  has  a  drive  rod  corner  drive  (79,  83)  in  the 
vicinity  of  an  upper  corner  of  the  vent  frame 

40  (7)  diagonally  opposite  a  corner  bearing  (9), 
which  guides  the  vent  frame  (7)  during  the 
turn-and-tilt  movement,  characterised  in  that 
the  position  sensor  arrangement  (85,  87;  89- 
97)  is  provided  in  the  vicinity  of  the  drive  rod 

45  corner  drive  (79,  83)  diagonally  opposite  the 
cover  bearing  (9). 

11.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  5,  characterised  in  that  the  position  sensor 

50  arrangement  is  constructed  as  a  push  rod  con- 
tact  arrangement  (101,  103)  with  a  push  rod 
contact  section  (101)  fastened  to  the  vent 
frame  (7)  so  as  to  be  movable  transversely  to 
the  peripheral  surface  of  the  vent  frame  (7)  and 

55  a  mating  contact  section  (103)  disposed  on  the 
outer  frame  (1);  that  the  push  rod  contact  sec- 
tion  (101)  is  coupled  to  a  drive  rod  (115)  of  the 
drive  rod  arrangement  (11)  via  a  wedge-type 
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gear  mechanism  (117,  121)  and  emerges  to- 
wards  the  mating  contact  section  (103)  when 
the  drive  rod  arrangement  (11)  is  in  the  locking 
Position  through  an  aperture  (107)  in  a  face 
plate  (105)  of  the  vent  frame  (7)  covering  the 
drive  rod  (115)  and  through  an  aperture  (127) 
in  the  drive  rod  (115),  which  is  flush  with  the 
face  plate  aperture  (107)  when  the  drive  rod 
(115)  is  in  the  locking  position,  and  is  lifted  out 
of  the  path  of  movement  of  the  drive  rod  (115) 
when  the  drive  rod  arrangement  (11)  is  in  the 
unlocking  position,  which  permits  the  pivoting 
movement  of  the  vent  frame  (7);  and  that  the 
dimensions  of  the  aperture  (127)  in  the  drive 
rod  (115)  are  such  that  it  conceals  the  aperture 
(107)  in  the  face  plate  (105)  in  the  unlocking 
Position. 

12.  Window  System  according  to  Claim  11,  charac- 
terised  in  that  the  push  rod  contact  section 
(101)  is  located  on  a  lever  element  (109)  run- 
ning  along  the  face  plate  (105)  and  connected 
to  the  face  plate  (105)  by  a  joint  with  a  spindle 
(113)  substantially  parallel  to  the  face  joint 
(105);  and  that  the  wedge-type  gear  mecha- 
nism  (117,  121)  is  formed  by  a  cam  surface  of 
the  lever  element  (109)  and  a  cam  counter- 
surface  of  a  cam  element  (117)  fixed  to  the 
drive  rod  (115). 

13.  Window  System  according  to  Claim  12,  charac- 
terised  in  that  the  lever  element  (109)  is  con- 
structed  in  the  form  of  a  dual-arm  lever;  that 
the  cam  surface  cooperating  with  the  cam  ele- 
ment  (117)  extends  over  both  lever  arms  (117, 
119);  and  that  the  cam  surfaces  of  both  lever 
arms  (117,  119)  enclose  an  obtuse  angle. 

14.  Window  System  according  to  Claim  12  or  13, 
characterised  in  that  the  lever  element  (109) 
has  elastic  spring  characteristics  in  at  least  one 
partial  section  between  the  push  rod  contact 
element  (101)  and  the  joint. 

15.  Window  System  according  to  one  of  Claim  1  to 
5,  characterised  in  that  the  window  has  a  mo- 
tor  arrangement  (31  ,  33),  which  drives  both  the 
lock  fitting  (1  1  ,  25)  and  the  pivoting  movement 
of  the  vent  frame  (7),  in  particular  its  tilting 
pivoting  movement,  and  may  be  controlled  by 
a  remote  control  unit  and/or  an  operating  de- 
vice  (65)  in  the  central  monitoring  unit  (49); 
that  the  motor  arrangement  (31,  33)  has  limit 
Switches  (163,  197),  one  of  which  responds  in 
the  locking  position  of  the  drive  rod  arrange- 
ment  (11,  25);  and  that  at  least  this  one  limit 
switch  (163,  197)  is  a  component  of  the  posi- 
tion  sensor  arrangement. 

16.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  15,  characterised  in  that  each  window  (41) 
or  each  group  of  Windows  (41)  has  a  coding 
device  allocated  to  it,  which  responds  to  the 

5  position  sensor  arrangement  and  which  sup- 
plies  the  central  monitoring  unit  (49)  with  spe- 
cifically  allocated  to  each  window  (41)  or  the 
group  of  Windows  (41)  in  dependence  on  Sig- 
nals  from  the  position  sensor  arrangement;  and 

io  that  the  central  monitoring  unit  (49)  responds 
specifically  to  the  code  Signals  to  control  the 
Visual  display  unit  (51,  57). 

17.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
is  to  16,  characterised  in  that  the  microprocessor 

(43)  is  located  spatially  adjacent  to  the  al- 
located  window  (41)  or  an  allocated  group  of 
spatially  adjacent  Windows  (41)  and  is  con- 
nected  to  a  remote  control  device  (61  ,  63,  67), 

20  by  means  of  which  the  motor  arrangement  (31  , 
33)  of  each  of  the  Windows  (41)  allocated  to 
the  microprocessor  (43)  may  be  controlled  at  a 
distance  from  the  microprocessor;  and  that 
several  of  the  microprocessors  (43)  are  con- 

25  nected  in  particular  via  a  control  circuit,  in 
particular  a  ring  circuit  (47),  to  a  joint  central 
monitoring  unit  (49)  located  at  a  distance  from 
them,  on  which  the  pivoting  and/or  locking 
positions  of  the  Windows  (41)  detected  by 

30  means  of  the  sensor  arrangements  (37,  39;  85, 
87;  89-97;  101,  103;  163;  197)  may  be  dis- 
played  either  individually  or  in  groups  by 
means  of  a  Visual  display  unit  (51  ,  57). 

35  18.  Window  System  according  to  Claim  17,  charac- 
terised  in  that  the  motor  arrangement  (31  ,  33) 
has  a  locking  motor  (31)  driving  the  lock  fitting 
(11,  25)  and  a  separate  vent  frame  pivoting 
motor  (33)  driving  the  pivoting  movement,  in 

40  particular  the  tilting  pivoting  movement  of  the 
vent  frame  (7);  and  that  the  microprocessor 
(43)  Switches  on  the  motors  (31,  33)  of  the 
motor  arrangement  (31,  33)  temporally  in  se- 
ries,  for  the  opening  movement,  first  switching 

45  the  locking  motor  (31)  in  the  unlocking  position 
and  then  the  vent  frame  pivoting  motor  (33)  in 
the  opening  direction,  and  for  the  closing 
movement,  first  switching  on  the  vent  frame 
pivoting  motor  (33)  in  the  closing  direction  and 

50  then  the  locking  motor  (31)  in  the  locking  di- 
rection. 

19.  Window  System  according  to  Claim  18,  charac- 
terised  in  that  both  the  locking  motor  (31)  and 

55  the  vent  frame  pivoting  motor  (33)  have  the 
limit  Switches  (163,  197)  allocated  to  them, 
which  detect  the  locking  position  and  the  un- 
locking  position,  which  permits  the  vent  frame 
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(7)  to  be  pivoted,  on  the  one  hand,  and  detect 
the  closing  and  opening  position  of  the  vent 
frame  (7),  on  the  other  hand;  and  that  the 
microprocessor  (43)  responds  to  the  limit 
Switches  (163,  197)  and  actively  electrically 
brakes  each  of  the  individual  motors  (31,  33) 
when  the  allocated  limit  switch  (163,  197)  is 
actuated. 

20.  Window  System  according  to  one  of  Claims  17 
to  19,  characterised  in  that  the  remote  control 
device  (61  ,  63,  67)  has  a  radio-controlled  trans- 
mitter  (63,  67),  in  particular  an  infrared  trans- 
mitter,  and  a  receiver  (61),  in  particular  an 
infrared  receiver,  connected  to  the  micropro- 
cessor  (43). 

21.  Window  System  according  to  one  of  Claims  17 
to  20,  characterised  in  that  the  central  monitor- 
ing  unit  (49)  has  a  central  operating  unit  (65), 
by  means  of  which  the  motor  arrangements 
(31,  33)  of  the  Windows  (41)  or  groups  of 
Windows  (41)  allocated  to  the  microprocessors 
(43)  may  be  selectively  controlled,  in  particular 
may  be  blocked  selectively  in  the  locking  posi- 
tion  against  control  via  the  remote  control  de- 
vices  (61  ,  63,  67)  allocated  to  the  microproces- 
sors  (43). 

22.  Window  System  according  to  one  of  Claims  17 
to  21  ,  characterised  in  that  the  lock  fitting  (1  1  , 
25)  comprises  a  drive  rod  arrangement  (11) 
laid  in  a  peripheral  rebate  of  the  vent  frame  (7) 
and  movable  in  the  peripheral  direction  of  the 
vent  frame  (7);  that  a  blocking  device  (207, 
221)  is  provided  on  the  vent  frame  (7)to  block 
the  drive  rod  arrangement  (11)  in  its  locking 
Position,  said  blocking  device  (207,  221)  hav- 
ing  a  bolt  (207)  pre-tensioned  by  a  spring 
(219)  into  its  blocking  position  and  an  elec- 
tromagnet  (221)  movable  into  a  position  for 
releasing  the  drive  rod  arrangement  (11);  and 
that  the  electromagnet  (221)  may  be  excited 
via  the  microprocessor  (43). 

23.  Window  System  according  to  Claim  22,  charac- 
terised  in  that  the  central  monitoring  unit  (49) 
has  a  central  operating  unit  (65),  by  means  of 
which  the  microprocessors  (43)  for  excitation 
of  the  electromagnets  (221)  allocated  to  the 
Windows  (41)  or  groups  of  Windows  (41)  may 
be  selectively  blocked. 

24.  Window  System  according  to  Claim  22  or  23, 
characterised  in  that  the  bolt  is  constructed  as 
a  pivoting  angle  catch  (207)  mounted  on  a 
support  section  (205)  of  the  blocking  device 
(207,  221)  holding  the  electromagnet  (221),  the 

free  end  of  one  of  the  arms  (211)  of  this  angle 
catch  (207)  engaging  into  a  recess  (217)  in  a 
drive  rod  (215)  when  the  drive  rod  arrange- 
ment  (11)  is  in  the  locking  position,  and  the 

5  other  arm  (225),  which  runs  transversely  to  the 
drive  rod  (215),  may  be  exposed  to  the  action 
of  the  electromagnet  (221). 

25.  Window  System  according  to  one  of  Claims  17 
io  to  24,  characterised  in  that  a  central  operating 

unit  (65)  is  connected  to  the  central  monitoring 
unit  (49)  and  may  itself  be  controlled  by 
means  of  a  remote  control  unit  (59),  in  particu- 
lar  a  radio-controlled  remote  control  unit,  a 

is  remote  data  transmission  unit  or  a  voice  con- 
trol  unit. 

26.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  25,  characterised  in  that  the  control  System 

20  (43,  61,  67)  for  Controlling  the  pivoting  move- 
ment  of  the  vent  frame  (7)  by  means  of  at  least 
one  sensor  (69)  responds  to  a  Status  Param- 
eter,  in  particular  with  respect  to  the  ambient 
air  in  the  building,  and  has  a  first  control  stage 

25  connected  to  the  sensor  (69)  via  a  cable  con- 
nection  and  comprising  a  radio-operated  trans- 
mitter  (67),  in  particular  an  infrared  transmitter, 
and  also  has  a  second  control  stage  (43),  in 
particular  in  the  form  of  a  microprocessor,  con- 

30  nected  to  the  motor  arrangement  (31,  33)  and 
to  a  receiver  (61),  in  particular  an  infrared 
receiver,  allocated  to  the  transmitter  (67)  via  a 
cable  connection. 

35  27.  Window  System  according  to  Claim  26,  charac- 
terised  in  that  the  sensor  (69)  responds  to  the 
relative  humidity  or  the  temperature  or  CO2 
content  in  the  ambient  air;  and  that  the  control 
System  (43,  61,  67)  opens  the  window  (41) 

40  when  the  level  of  the  ambient  air  parameter 
detected  by  the  sensor  (69)  lies  above  a  first 
threshold  and  closes  the  window  (41)  when  the 
level  lies  below  a  second  threshold,  which  is 
equal  to  or  preferably  lower  than  the  first 

45  threshold. 

28.  Window  System  according  to  one  of  Claims  26 
or  27,  characterised  in  that  a  sensor  (71)  re- 
sponding  to  the  noise  level  outside  the  building 

50  is  connected  to  at  least  one  of  the  control 
stages,  in  particular  to  at  least  one  of  the 
second  control  stages  (43);  and  that  the  control 
System  (61,  67,  43)  closes  the  window  (41) 
allocated  to  it  if  the  noise  level  exceeds  a  pre- 

55  set  noise  level. 

29.  Window  System  according  to  one  of  Claims  26 
to  28,  characterised  in  that  a  sensor  (71)  re- 
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sponding  to  the  flow  rate  of  the  air  in  the  room 
is  connected  to  at  least  one  of  the  control 
stages,  in  particular  to  at  least  one  of  the 
second  control  stages  (43),  to  close  at  least 
one  of  the  Windows  (41)  allocated  to  this  con- 
trol  stage  (43)  if  the  flow  rate  exceeds  a  pre- 
set  value. 

30.  Window  System  according  to  one  of  Claims  1 
to  29,  characterised  in  that  each  motor  ar- 
rangement  (31,  33)  has  an  over-current  moni- 
toring  circuit  (43),  which  generates  a  monitor- 
ing  Signal  representing  the  blocking  of  the  mo- 
tor  arrangement  (31  ,  33)  if  a  pre-set  value  for 
the  motor  current  is  exceeded;  and  the  central 
monitoring  unit  displays  the  occurrence  of  the 
monitoring  Signal  selectively  allocated  to  the 
window  (41)  or  the  group  of  Windows  (41). 

31.  Window  System  according  to  Claim  30,  charac- 
terised  in  that  the  over-current  monitoring  Sig- 
nal  (43),  in  particular  in  the  form  of  a  micropro- 
cessor  (43),  generates  the  monitoring  Signal  if 
the  pre-set  value  of  the  motor  current  is  ex- 
ceeded  for  a  pre-set  period,  and  Switches  off 
the  motor  arrangement  (31,  33)  after  the  pre- 
set  period  has  elapsed. 

Revendicatlons 

1.  Systeme  de  fenetres  pour  un  immeuble,  avec 
plusieurs  fenetres  (41)  comportant  chacune  un 
chassis  dormant  (1)  et  un  chässis  ouvrant  (7) 
monte  pivotant  sur  le  chässis  dormant  (1),  dont 
chacune  comporte  une  ferrure  de  verrouillage 
(11,  25),  ä  commande  manuelle,  en  particulier 
une  ferrure  de  verrouillage  oscillo-battante  libe- 
rant  le  chässis  ouvrant  (7)  soit  pour  un  mouve- 
ment  de  rotation  autour  d'un  axe  vertical  (3), 
soit  pour  un  mouvement  de  basculement  au- 
tour  d'un  axe  horizontal  (5),  et  la  ferrure  de 
verrouillage  comprend  un  dispositif  ä  tige  de 
manoeuvre  (11)  place,  au  moins  dissimule  par 
endroits  dans  une  surface  peripherique  de  la 
feuillure  du  chässis  ouvrant  (7),  deplagable 
dans  la  direction  peripherique  du  chässis  ou- 
vrant  (7),  avec  un  dispositif  ä  moteurs  (31  ,  33) 
entraTnant  la  ferrure  de  verrouillage  (11,  25) 
ainsi  que  le  chässis  ouvrant  (7)  dans  son  mou- 
vement  de  pivotement,  en  particulier  son  mou- 
vement  de  basculement  et  avec  une  comman- 
de  (43,  49)  pour  le  dispositif  ä  moteurs  (31, 
33),  caracterise  en  ce  que  chaque  fenetre  (41) 
est  dotee  d'un  dispositif  ä  capteur  (37,  39  ;  85, 
87  ;  89  ä  97  ;  101,  103  ;  163  ;  197)  detectant 
la  position  de  verrouillage  de  la  ferrure  de 
verrouillage  (11,  25),  en  ce  que  le  dispositif  ä 
capteur  (37,  39  ;  85,  87  ;  89  ä  97  ;  101,  103  ; 

163  ;  197)  de  chaque  fenetre  (41)  comprend 
un  dispositif  ä  capteur  de  position  en  deux 
parties  dont  la  premiere  partie  (37  ;  85  ;  89,  97 
;  101  ;  147  ;  177)  est  fixee  sur  le  dispositif  ä 

5  tringle  de  manoeuvre  (11)  de  la  fenetre  et  est 
en  liaison  d'entraTnement  avec  celle-ci  et  dont 
la  seconde  partie  (39  ;  87  ;  91,  93,  95  ;  103  ; 
163  ;  197)  est  solidaire  du  chässis  ouvrant  (7) 
ou  du  chassis  dormant  (1),  en  ce  qu'ä  chaque 

io  fenetre  (41)  ou  ä  un  groupe  de  fenetres  (41) 
est  associe  un  microprocesseur  (43)  qui  est 
relie  au  dispositif  ä  capteur  (37,  39  ;  85,  87  ; 
89  ä  97  ;  101,  103  ;  163  ;  197)  et  au  dispositif 
ä  moteurs  (31,  33)  de  chaque  fenetre  (41) 

is  correspondante  et  commande  le  dispositif  ä 
moteurs  (31,  33),  en  fonction  de  signaux  du 
dispositif  ä  capteur  (37  ;  85  ;  89,  97  ;  101  ;  147 
;  177),  en  ce  que  le  dispositif  ä  capteur  de 
Position  engendre,  lorsque  ses  parties  de  cap- 

20  teur  sont  orientees,  un  premier  Signal  et  en  cas 
d'absence  d'orientation,  un  second  Signal,  et 
en  ce  que  les  dispositifs  ä  capteur  de  position 
des  fenetres  (41)  sont  relies  respectivement 
par  le  microprocesseur  (43),  ä  une  centrale  de 

25  surveillance  (49)  commune,  ä  laquelle  il  peut 
etre  indique,  au  moyen  d'un  dispositif  d'indica- 
tion  optique  (51,  57),  pour  chaque  fenetre  (41) 
individuelle  ou  pour  des  groupes  de  fenetres 
(41),  si  l'on  est  en  presence  du  premier  ou  du 

30  second  Signal  du  dispositif  ä  capteur  de  posi- 
tion  d'au  moins  l'une  des  fenetres  (41). 

2.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  1, 
caracterise  en  ce  que  la  centrale  de  surveillan- 

35  ce  (49)  comporte  une  commande  (55),  congue 
en  particulier  sous  la  forme  d'un  ordinateur, 
qui  interroge  cycliquement  les  dispositifs  ä 
capteur  de  position  (37,  39  ;  85,  87  ;  89  ä  97  ; 
101,  103  ;  147,  163  ;  177,  197)  des  fenetres 

40  (41)  ou  des  groupes  de  fenetres  (41),  pour 
l'indication  de  leurs  signaux. 

3.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  1 
ou  2,  caracterise  en  ce  qu'ä  chaque  fenetre 

45  (41)  ou  chaque  groupe  de  fenetres  (41)  est 
associe  un  microprocesseur  (43)  voisin  de  la 
fenetre  (41)  ou  du  groupe  de  fenetres  (41), 
auquel  sont  connectes  les  dispositifs  ä  capteur 
de  position  (37,  39  ;  85,  87  ;  89  ä  97  ;  101, 

50  103  ;  147,  163  ;  177,  197)  des  fenetres  (41) 
correspondantes  et  en  ce  que  la  commande 
(55)  de  la  centrale  de  surveillance  (49)  interro- 
ge  cycliquement  les  microprocesseurs  (43). 

55  4.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  3,  caracterise  en  ce  que  les  dispo- 
sitifs  ä  capteur  de  position  (37,  39  ;  85,  87  ;  89 
ä  97  ;  101,  103  ;  147,  163  ;  177,  197)  faisant 

19 
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partie  d'un  groupe  de  fenetres  (41),  sont  relies 
entre  eux  en  un  circuit  ET  logique. 

5.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  4,  caracterise  en  ce  que  le  disposi- 
tif  d'indication  optique  comprend  des  diodes 
electroluminescentes  (53)  associees  aux  diffe- 
rentes  fenetres  (41)  ou  aux  differents  groupes 
de  fenetres  (41)  et/ou  est  congu  ä  la  maniere 
d'un  ecran  d'affichage  de  texte  (57)  et/ou  com- 
porte  une  console  graphique  (57),  en  parti- 
culier  pour  la  representation  d'un  graphique 
representant  le  plan  de  l'immeuble. 

6.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  5,  caracterise  en  ce  que  la  premie- 
re  partie  de  capteur  est  realisee  sous  la  forme 
d'un  aimant  (85  ;  89)  fixe  sur  le  dispositif  ä 
tringle  de  manoeuvre  (11)  et  coulissant  avec 
celui-ci  dans  la  direction  peripherique  du  chäs- 
sis  ouvrant  (7)  et  la  deuxieme  partie  de  cap- 
teur  est  realisee  sous  la  forme  d'un  capteur  de 
champ  magnetique  (87  ;  91,  93),  en  particulier 
sous  la  forme  d'un  interrupteur  de  Hall. 

7.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  6, 
caracterise  en  ce  que  l'aimant  (85)  est  fixe  sur 
un  pene  (15)  depassant  du  dispositif  ä  tringle 
de  manoeuvre  (11),  vers  le  chässis  dormant 
(1)  et  en  ce  que  le  capteur  de  champ  magneti- 
que  (87)  est  place  sur  une  gäche  (19),  asso- 
ciee  au  pene  (15)  du  chässis  dormant  (1)  et 
reagit  ä  l'aimant  (85)  penetrant  dans  la  gäche 
(19),  lorsque  la  fenetre  est  verrouillee. 

8.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  6, 
caracterise  en  ce  que  sur  chaque  fenetre  sont 
prevus  plusieurs  dispositifs  ä  capteur  de  posi- 
tion,  dont  un  premier  dispositif  (95,  97)  reagit  ä 
la  position  de  fermeture  du  chässis  ouvrant 
(7),  un  deuxieme  reagit  ä  la  position  de  ver- 
rouillage  (89,  91)  du  dispositif  ä  tringle  de 
manoeuvre  (11)  et  un  troisieme  (89,  93)  reagit 
ä  la  position  de  deverrouillage  du  dispositif  ä 
tringle  de  manoeuvre  (11),  permettant  un  pivo- 
tement  du  chässis  ouvrant  (7). 

9.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  8, 
caracterise  en  ce  que  le  deuxieme  (89,  91)  et 
le  troisieme  (89,  93)  dispositifs  ä  capteur  de 
Position  comportent  des  capteurs  de  champ 
magnetique  (91,  93),  places  ä  l'interieur  du 
chässis  ouvrant  (7),  reagissant  ä  un  aimant 
(89)  commun,  place  sur  le  dispositif  ä  tringle 
de  manoeuvre  (11). 

10.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  6  ä  9,  dans  lequel  la  ferrure  de  ver- 

rouillage  (11,  25)  est  realisee  sous  la  forme 
d'une  ferrure  de  verrouillage  oscillo-battante  et 
comporte,  ä  l'oppose  en  diagonale  d'un  appui 
d'angle  (9),  qui  guide  le  chässis  ouvrant  (7) 

5  lors  de  son  mouvement  oscillo-battant,  un  ren- 
voi  d'angle  de  tringle  de  manoeuvre  (79,  83), 
dans  la  zone  d'un  angle  superieur  du  chässis 
ouvrant  (7),  caracterise  en  ce  que  le  dispositif 
ä  capteur  de  position  (85,  87  ;  89  ä  97)  est 

io  prevu  dans  la  zone  du  renvoi  d'angle  de  tringle 
de  manoeuvre  (79,  83),  faisant  face  en  diago- 
nale  ä  l'appui  d'angle  (9). 

11.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
15  cations  1  ä  5,  caracterise  en  ce  que  le  disposi- 

tif  ä  capteur  de  position  est  realise  sous  la 
forme  d'un  dispositif  de  contact  ä  poussoir 
(101,  103)  avec  une  piece  de  contact  ä  pous- 
soir  (101),  fixee  sur  le  chässis  ouvrant  (7), 

20  mobile  transversalement  ä  la  surface  peripheri- 
que  du  chässis  ouvrant  (7)  et  avec  une  piece 
de  contre-contact  (103),  placee  sur  le  chässis 
dormant  (1),  en  ce  que  la  piece  de  contact  ä 
poussoir  (101)  est  accouplee,  par  un  mecani- 

25  sme  ä  surface  oblique  (117,  121),  avec  une 
tringle  de  manoeuvre  (115)  du  dispositif  ä  trin- 
gle  de  manoeuvre  (11)  et,  dans  la  position  de 
verrouillage  du  dispositif  ä  tringle  de  manoeu- 
vre  (11),  ressort  vers  la  piece  de  contre- 

30  contact  (103)  par  une  Ouvertüre  (107)  d'un  rail 
ä  emboltement  (105),  recouvrant  la  tringle  de 
manoeuvre  (115),  du  chässis  ouvrant  (7)  et  par 
une  Ouvertüre  (127)  de  la  tringle  de  manoeuvre 
(115),  alignee  dans  la  position  de  verrouillage 

35  de  la  tringle  de  manoeuvre  (115)  avec  l'ouver- 
ture  (107)  du  rail  ä  emboltement,  et,  dans  la 
Position  de  deverrouillage  du  dispositif  ä  trin- 
gle  de  manoeuvre  (11),  autorisant  le  mouve- 
ment  de  pivotement  du  chässis  ouvrant  (7),  est 

40  repliee  hors  de  la  trajectoire  de  la  tringle  de 
manoeuvre  (115),  et  en  ce  que  l'ouverture 
(127)  de  la  tringle  de  manoeuvre  (115)  a  des 
dimensions  telles  qu'en  position  de  deverrouil- 
lage,  eile  dissimule  l'ouverture  (107)  du  rail  ä 

45  emboltement  (105). 

12.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  11, 
caracterise  en  ce  que  la  piece  de  contact  ä 
poussoir  (101)  est  placee  sur  un  element  ä 

50  levier  (109),  s'etendant  le  long  du  rail  ä  emboT- 
tement  (105)  et  relie,  par  une  articulation,  avec 
un  axe  (113)  sensiblement  parallele  au  rail  ä 
emboltement  (105),  avec  le  rail  ä  emboltement 
(105),  et  en  ce  que  le  mecanisme  ä  surface 

55  oblique  (117,  121)  est  forme  par  une  surface  ä 
came  de  l'element  ä  levier  (109)  et  une  contre- 
surface  ä  came  d'un  element  ä  came  (117) 
solidaire  de  la  tringle  de  manoeuvre  (113). 

20 
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13.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  12, 
caracterise  en  ce  que  l'element  ä  levier  (109) 
est  un  levier  ä  deux  bras,  en  ce  que  la  surface 
ä  came  cooperant  avec  l'element  ä  came 
(117),  s'etend  sur  les  deux  bras  de  levier  (117, 
119)  et  en  ce  que  les  surfaces  ä  came  des 
deux  bras  de  levier  (117,  119)  forment  entre 
elles  un  angle  obtus. 

14.  Systeme  de  fenetres  selon  les  revendications 
12  ou  13,  caracterise  en  ce  que  l'element  ä 
levier  (109)  possede  des  caracteristiques  de 
ressort  elastique,  au  moins  dans  une  partie 
comprise  entre  la  piece  de  contact  ä  poussoir 
(101)  et  l'articulation. 

15.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  5,  caracterise  en  ce  que  la  fenetre 
comporte  un  dispositif  ä  moteurs  commande 
(31,  32)  entraTnant  la  ferrure  de  verrouillage 
(1  1  ,  25)  ainsi  que  le  chassis  ouvrant  (7)  lors  de 
son  mouvement  de  pivotement,  en  particulier 
lors  de  son  mouvement  de  basculement,  com- 
mande  par  une  commande  de  fenetre  et/ou  un 
dispositif  de  commande  (65)  de  la  centrale  de 
surveillance  (49),  en  ce  que  le  dispositif  ä 
moteurs  (31,  33)  comporte  des  interrupteurs 
de  fin  de  course  (163,  197)  dont  un  reagit  en 
Position  de  verrouillage  du  dispositif  ä  tringle 
de  manoeuvre  (11,  25),  et  en  ce  qu'au  moins 
cet  interrupteur  de  fin  de  course  (163,  197)  fait 
partie  integrante  du  dispositif  ä  capteur  de 
Position. 

16.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  15,  caracterise  en  ce  qu'ä  chaque 
fenetre  (41)  ou  chaque  groupe  de  fenetres  (41) 
est  associe  un  codeur  reagissant  au  dispositif 
ä  capteur  de  position,  qui  fournit  ä  la  centrale 
de  surveillance  (49),  des  signaux  codes  asso- 
cies  de  maniere  specifique  ä  la  fenetre  (41)  ou 
au  groupe  de  fenetres  (41),  en  fonction  des 
signaux  du  dispositif  ä  capteur  de  position,  et 
en  ce  que  la  centrale  de  surveillance  (49) 
reagit  de  maniere  specifique  aux  signaux  Co- 
des,  pour  la  commande  du  dispositif  d'indica- 
tion  optique  (51  ,  57). 

17.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  1  ä  16,  caracterise  en  ce  que  le  micro- 
processeur  (43)  est  voisin  localement  de  la 
fenetre  (41)  associee  ou  d'un  groupe  associe 
de  fenetres  (41)  voisines,  et  est  relie  ä  un 
dispositif  de  commande  de  fenetres  (61,  63, 
67),  par  lequel  le  dispositif  ä  moteurs  (31,  33) 
de  chaque  fenetre  (41),  associe  au  micropro- 
cesseur  (43),  peut  etre  commande  ä  distance 
par  celui-ci,  et  en  ce  que  plusieurs  des  micro- 

processeurs  (43)  sont  connectes,  en  particulier 
par  une  ligne  de  commande,  en  particulier  une 
ligne  en  anneau  (47),  ä  une  centrale  de  surveil- 
lance  (49)  commune,  eloignee,  dans  laquelle 

5  les  positions  de  pivotement  ou/et  de  verrouilla- 
ge  des  fenetres  (41),  detectees  au  moyen  des 
dispositifs  ä  capteur  (37,  39  ;  85,  87  ;  89  ä  97  ; 
101,  103  ;  163  ;  197),  peuvent  etre  indiquees 
individuellement  ou  par  groupe,  au  moyen  d'un 

io  dispositif  d'indication  optique  (51,  57). 

18.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  17, 
caracterise  en  ce  que  le  dispositif  ä  moteurs 
(31,  33)  comporte  un  moteur  de  verrouillage 

is  (31),  entraTnant  la  ferrure  de  verrouillage  (11, 
25)  ainsi  qu'un  moteur  de  pivotement  de  chas- 
sis  ouvrant  (33),  separe  du  premier,  entraTnant 
le  mouvement  de  pivotement,  en  particulier  le 
mouvement  basculant  du  chässis  ouvrant  (7) 

20  et  en  ce  que  le  microprocesseur  (43)  enclen- 
che  Tun  apres  l'autre  dans  le  temps  les  mo- 
teurs  (31,  33)  du  dispositif  ä  moteurs  (31,  33) 
et  enclenche,  pour  le  mouvement  d'ouverture, 
d'abord  le  moteur  de  verrouillage  (31)  dans  le 

25  sens  du  deverrouillage,  puis  le  moteur  de  pivo- 
tement  de  chässis  ouvrant  (33)  dans  le  sens 
de  l'ouverture,  et  pour  le  mouvement  de  fer- 
meture,  d'abord  le  moteur  de  pivotement  de 
chässis  ouvrant  (33)  dans  le  sens  de  la  ferme- 

30  ture,  puis  le  moteur  de  verrouillage  (31)  dans 
le  sens  du  verrouillage. 

19.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  18, 
caracterise  en  ce  qu'au  moteur  de  verrouillage 

35  (31)  ainsi  qu'au  moteur  de  pivotement  de 
chässis  ouvrant  (33)  sont  associes  des  inter- 
rupteurs  de  fin  de  course  (163,  197),  qui  de- 
tectent  d'une  part  la  position  de  verrouillage  ou 
la  position  de  deverrouillage,  autorisant  un 

40  mouvement  de  pivotement  du  chässis  ouvrant 
(7),  ainsi  que  d'autre  part  la  position  de  ferme- 
ture  ou  la  position  d'ouverture  du  chässis  ou- 
vrant  (7)  et  en  ce  que  le  microprocesseur  (43) 
reagit  aux  interrupteurs  de  fin  de  course  (163, 

45  197)  et  freine  electriquement,  de  maniere  acti- 
ve,  chacun  des  moteurs  (31,  33),  lorsque  sont 
actionnes  les  interrupteurs  de  fin  de  course 
(163,  197)  associes. 

50  20.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  17  ä  19,  caracterise  en  ce  que  le 
dispositif  de  commande  de  fenetre  (61  ,  63,  67) 
comporte  un  emetteur  (63,  67),  fonctionnant 
sans  fil,  en  particulier  un  emetteur  ä  infrarou- 

55  ge,  et  un  recepteur  (61),  en  particulier  un  re- 
cepteur  ä  infrarouge,  relie  au  microprocesseur 
(43). 

21 
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21.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  17  ä  20,  caracterise  en  ce  que  la 
centrale  de  surveillance  (49)  comporte  un  dis- 
positif  de  commande  (65)  central,  par  lequel 
les  dispositifs  ä  moteurs  (31  ,  33)  des  fenetres 
(41)  ou  des  groupes  de  fenetres  (41),  associes 
aux  microprocesseurs  (43),  peuvent  etre  com- 
mandes  de  maniere  selective,  en  particulier  de 
maniere  selective  dans  la  position  de  verrouil- 
lage,  contre  la  commande  par  laquelle  les  dis- 
positifs  de  commande  de  fenetres  (61  ,  63,  67), 
associes  aux  microprocesseurs  (43),  peuvent 
etre  bloques. 

22.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  17  ä  21,  caracterise  en  ce  que  la 
ferrure  de  verrouillage  (11,  25)  comporte  un 
dispositif  ä  tringle  de  manoeuvre  (11)  pose 
dans  une  surface  peripherique  de  la  feuillure 
du  chässis  ouvrant  (7),  deplagable  dans  la 
direction  peripherique  du  chässis  ouvrant  (7), 
en  ce  que  sur  le  chässis  ouvrant  (7)  est  prevu 
un  dispositif  de  blocage  (207,  221),  bloquant  le 
dispositif  ä  tringle  de  manoeuvre  (11)  dans  sa 
Position  de  verrouillage,  le  dispositif  de  bloca- 
ge  (207,  221)  comportant  un  verrou  (207)  rap- 
pele  par  un  ressort  (219)  dans  sa  position  de 
blocage  et  deplagable,  par  un  electro-aimant 
(221),  ä  l'encontre  de  la  force  du  ressort  (219), 
dans  une  position  liberant  le  dispositif  ä  tringle 
de  manoeuvre  (11),  et  en  ce  que  l'electro- 
aimant  (221)  peut  etre  excite  par  le  micropro- 
cesseur  (43). 

23.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  22, 
caracterise  en  ce  que  la  centrale  de  surveillan- 
ce  (49)  comporte  un  dispositif  de  commande 
(65)  centrale,  par  lequel  les  microprocesseurs 
(43)  peuvent  etre  bloques  de  maniere  selective 
pour  l'excitation  des  electro-aimants  (221)  des 
fenetres  (41)  ou  des  groupes  de  fenetres  (41) 
qui  leur  sont  associes. 

24.  Systeme  de  fenetres  selon  les  revendications 
22  ou  23,  caracterise  en  ce  que  le  verrou  est 
congu  ä  la  maniere  d'un  cliquet  angulaire 
(207),  monte  pivotant  sur  un  element  porteur 
(205),  maintenant  l'electro-aimant  (221)  du  dis- 
positif  de  blocage  (207,  221),  lequel  cliquet  en 
Position  de  verrouillage  du  dispositif  ä  tringle 
de  manoeuvre  (11),  s'engage  avec  l'extremite 
libre  de  Tun  de  ses  bras  (211),  dans  une 
decoupe  (217)  d'une  tringle  de  manoeuvre 
(215)  et  dont  l'autre  bras  (225),  s'etendant 
transversalement  ä  la  tringle  de  manoeuvre 
(215),  peut  etre  sollicite  par  l'electro-aimant 
(221). 

25.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  17  ä  24,  caracterise  en  ce  qu'ä  la 
centrale  de  surveillance  (49)  est  raccorde  un 
dispositif  de  commande  central  (65),  qui  de 

5  son  cote  peut  etre  commande  par  un  dispositif 
de  commande  de  fenetre  (59),  en  particulier  un 
dispositif  radio-  commande,  un  dispositif  de 
transmission  de  donnees  ä  distance  ou  une 
commande  vocale. 

10 
26.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 

cations  1  ä  25,  caracterise  en  ce  que  la  com- 
mande  (43,  61,  67)  reagit,  pour  la  commande 
du  mouvement  de  pivotement  du  chässis  ou- 

15  vrant  (7),  au  moyen  d'au  moins  un  capteur 
(69),  ä  un  parametre  d'etat,  en  particulier  ä  l'air 
ambiant  de  l'immeuble,  et  comporte  un  pre- 
mier  etage  de  commande  connecte  au  capteur 
(69),  par  une  ligne  de  connexion,  un  emetteur 

20  (67)  fonctionnant  sans  fil,  en  particulier  un 
emetteur  ä  infrarouge,  ainsi  qu'un  second  eta- 
ge  de  commande  (43),  congu  en  particulier 
sous  la  forme  d'un  microprocesseur,  relie  ega- 
lement,  par  une  ligne  de  connexion  au  disposi- 

25  tif  ä  moteurs  (31,  33)  et  au  recepteur  (61), 
associe  ä  l'emetteur  (67),  en  particulier  un 
emetteur  ä  infrarouge. 

27.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  26, 
30  caracterise  en  ce  que  le  capteur  (69)  reagit  ä 

l'humidite  relative  ou  ä  la  temperature  ou  ä  la 
teneur  en  CO2  de  l'air  ambiant  et  en  ce  que  la 
commande  (43,  61,  67)  ouvre  la  fenetre  (41), 
lorsque  le  niveau,  detecte  par  le  capteur  (69) 

35  du  parametre  d'air  ambiant  se  situe  au-dessus 
d'un  premier  seuil  et  ferme  la  fenetre  (41), 
lorsque  le  niveau  se  situe  au-dessous  d'un 
second  seuil  qui  peut  etre  egal  ou  de  preferen- 
ce  inferieur  au  premier  seuil. 

40 
28.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 

cations  26  ou  27,  caracterise  en  ce  qu'ä  au 
moins  Tun  des  etages  de  commande,  en  parti- 
culier  ä  au  moins  Tun  des  seconds  etages  de 

45  commande  (43),  est  connecte  un  capteur  (71) 
reagissant  au  niveau  de  bruit  ä  l'exterieur  de 
l'immeuble,  et  en  ce  que  la  commande  (61, 
67,  43)  ferme  la  fenetre  (41)  correspondante, 
lorsque  le  niveau  de  bruit  se  situe  au-dessus 

50  d'un  niveau  de  bruit  predetermine. 

29.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi- 
cations  26  ä  28,  caracterise  en  ce  qu'ä  au 
moins  Tun  des  etages  de  commande,  en  parti- 

55  culier  ä  au  moins  Tun  des  seconds  etages  de 
commande  (43),  est  connecte  un  capteur  (71) 
reagissant  ä  la  vitesse  d'ecoulement  de  l'air 
ambiant,  qui  ferme  au  moins  l'une  des  fenetres 

22 



43  EP  0  397  179  B1  44 

(41),  associe  ä  cet  etage  de  commande  (43), 
lorsque  la  vitesse  d'ecoulement  depasse  une 
valeur  predeterminee. 

30.  Systeme  de  fenetres  selon  l'une  des  revendi-  5 
cations  1  ä  29,  caracterise  en  ce  qu'ä  chaque 
dispositif  ä  moteurs  (31,  33)  est  associe  un 
circuit  de  controle  de  surcharge,  qui  en  cas  de 
depassement  d'une  valeur  predeterminee  du 
courant  du  moteur,  engendre  un  Signal  de  10 
controle  representant  le  blocage  du  dispositif  ä 
moteurs  (31,  33)  et  en  ce  que  la  centrale  de 
surveillance  indique  l'apparition  du  Signal  de 
controle,  affecte  de  maniere  selective  ä  la  fe- 
netre  (41)  ou  au  groupe  de  fenetres  (41).  75 

31.  Systeme  de  fenetres  selon  la  revendication  30, 
caracterise  en  ce  que  le  circuit  de  controle  de 
surcharge  (43),  congu  en  particulier  ä  la  ma- 
niere  d'un  microprocesseur  (43),  engendre  le  20 
Signal  de  controle  lorsque  la  valeur  predeter- 
minee  du  courant  du  moteur  reste  depassee 
pendant  un  intervalle  de  temps  predetermine, 
controle  par  le  circuit  de  controle  de  surchar- 
ge,  et  le  dispositif  ä  moteurs  (31,  33)  coupe  25 
apres  depassement  de  l'intervalle  de  temps 
predetermine. 
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