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Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Fenstersystem fir ein
Gebdude.

Die Uberwachung des SchlieBzustands der
Fenster eines Gebdudes ist normalerweise zeitauf-
wendig, insbesondere bei Gebduden mit einer gro-
Ben Anzahl Fenster, wie zum Beispiel Biirobauten
und dergleichen. Selbst wenn der SchlieBzustand
der Fenster von auBerhalb des Geb&udes erkenn-
bar ist, was bei lediglich angelehnten und nicht
verriegelten Fenstern meist nicht mdglich ist, so
muB doch bei herkdmmlichen 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 flr eine Kippbewegung
um eine horizontale Achse freigebenden Stellung
mittels eines in den Fenstergriff integrierten Elek-
tromotors fir LUftungszwecke einen Spaltbreit ge-
Offnet werden kann. Der Elektromotor treibt unab-
h3ngig von dem Uber eine Drehmomentstiitze blok-
kierten Handgriff die Treibstangenanordnung an.
Die in Ublicher Weise in Umfangsrichtung des Flu-
gelrahmens des Fensters bewegliche Treibstange-
nanordnung verriegelt einerseits das Fenster an
dessen Blendrahmen und kippt liber ein zwischen
dem Blendrahmen und der Treibstangenanordnung
wirkendes Keilgetriebe den Fllgelrahmen in die
geringfligig gedffnete Liftungsstellung. Dem Elek-
tfromotor ist eine auf einen Raumluftparameter, bei-
spielsweise auf gasfrmige oder sichtbare Verun-
reinigungen der Raumluft mittels eines Sensors
ansprechende Steuerung zugeordnet, die das Fen-
ster selbsttétig 6ffnet, wenn der Uberwachte Para-
meter einen vorbestimmien Wert Uberschreitet
bzw. bei Unterschreitung des Werts wieder
schlieBt. Auf diese Weise kann der Energiebedarf
fir die Heizung bzw. Kihlung der Raumluft auf
einem Minimum gehalten werden.

Aus DE-A-33 36 645 ist eine Einrichtung zur
automatischen Turlberwachung eines Fahrzeugs,
insbesondere eines im Personennahverkehr einge-
setzten Omnibuses, bekannt, bei der mehrere, den
einzelnen Tiren zugeordnete Uberwachungsgerite
von einem gemeinsamen Steuergerdt gesteuert
werden. Das Steuergerit und die Uberwachungs-
gerdte enthalten jeweils einen Mikroprozessor. Das
Steuergeriit und die Uberwachungsgerite sprechen
auf eine Vielzahl Sensoren an, die den Fahrzustand
des Fahrzeugs, beispielsweise dessen Fahrge-
schwindigkeit oder die Aktivierung seiner Bremsen
Uberwachen oder aber Uiberpriifen, ob der Tlrraum
frei von Personen ist. Das Steuergert fihrt hierbei
zur Erh6hung der Betriebssicherheit eine logische
Verknlpfung einer Vielzahl Sensorsignale durch.
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Da das Steuergerdt unter Verwendung eines Mikro-
prozessors aufgebaut ist, lassen sich die logischen
Verknipfungen auf einfache Weise verdndern.

Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Fenstersy-
stem mit erh&htem Bedienungs- und/oder Uberwa-
chungskomfort zu schaffen, wobei der Montageauf-
wand fir die Installierung des Fenstersystems ge-
ring sein soll.

Diese Aufgabe wird durch die in Anspruch 1
angegebenen Merkmale geldst. Die Erfindung eig-
net sich insbesondere flir Fenster, deren Fllgelrah-
men mit einem auch manuell bedienbaren Dreh-
kipp-Verriegelungsbeschlag versehen ist, welcher
wechselweise flir eine Dreh-Schwenkbewegung um
eine vertikale Achse oder eine Kipp-Schwenkbewe-
gung um eine horizontale Achse freigebbar ist. Der
Verriegelungsbeschlag wird unabh3ngig von der
Md&glichkeit, ihn manuell zu bedienen, von einer
Motoranordnung verriegelt bzw. entriegelt. Die Mo-
toranordnung sorgt auch fiir eine Offnungs- und
SchlieBbewegung des Flligelrahmens, vorzugswei-
se flr die Kippbewegung um die horizontale Ach-
se.

Die Motoranordnungen werden von Mikropro-
zessoren gesteuert, die Uber Sensoranordnungen
den Verriegelungszustand des Verriegelungsbe-
schlags und/oder den SchlieBzustand des Fliigel-
rahmens erfassen. Jedem der Fenster ist hierbei
ein eigener Mikroprozessor zugeordnet, der jedoch
auch alternativ die Steuerung der Motoranordnun-
gen und die Erfassung der Signale der Sensoran-
ordnungen jeweils einer Gruppe von Fenstern Uber-
nehmen kann.

Der vorzugsweise als Drehkipp-Verriegelungs-
beschlag ausgebildete, manuell bedienbare Verrie-
gelungsbeschlag der Fenster hat eine in einer Fal-
zumfangsfliche des Flligelrahmens des Fensters
zumindest bereichsweise verdeckt verlegte, in Um-
fangsrichtung des Fllgelrahmens bewegliche
Treibstangenanordnung. Die Uberwachungszentrale
zeigt in der optischen Anzeigeeinrichtung Signale
von Positionssensoranordnungen des Fensters
oder von Gruppen von Fenstern an, die auf die
momentane Stellung einer Treibstangenanordnung
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 FlU-
gelrahmen oder dem Blendrahmen des Fensters
fest verbundenes zweites Sensorteil. Dies hat den
Vorteil, daB vergleichsweise viel Einbauraum ent-
lang der Treibstangenanordnung zur Verfligung
steht und der vergleichsweise groBe Hub der
Treibstangenanordnung fiir die sichere Ausldsung
auch vergleichsweise unempfindlicher Sensoren
ausgenutzt werden kann.
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Die zentrale Uberwachungseinrichtung umfaBt
eine optische Anzeigeeinrichtung fir die Anzeige
des SchlieBzustands 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 k&nnen Leuchtdioden
unterschiedlicher Farbe vorgesehen sein, zum Bei-
spiel rot fir offene Fenster und griin flir geschlos-
sene Fenster. Insbesondere bei Ausflihrungsfor-
men, bei welchen die Uberwachungszentrale 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 SchlieBzu-
stand des Fensters angibt. Geeignet sind auch
Anzeigeeinrichtungen mit einem Graphikdisplay,
beispielsweise in Form eines Bildschirms, welches
anhand einer graphischen Darstellung eines Ge-
bdudegrundrisses den Fensterzustand anzeigt.

Die Uberwachungszentrale muB eine Vielzahl
Fenster unterscheiden k&nnen. Dies kann bei-
spielsweise dadurch geschehen, daB 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 k&nnen den Mikroprozessoren
auch Code-Adressen zugeordnete sein, die sie zu-
sammen mit ihren den Fensterzustand bezeichnen-
den Signalen an die Uberwachungseinrichtung 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 Fligelrahmens verschiebbarer Magnet
ausgebildet, wdhrend 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, wihrend der Magnetfeld-
sensor in einem Riegelzapfen zugeordneten
Schlieblech des Blendrahmens angeordnet ist.
Diese Ausgestaltung hat den Vorteil, daB 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 daB auch bei gedffnetem
Fenster nicht erkennbar ist, daB es sich um den
Bestandteil einer Positionssensoranordnung han-
delt.
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Erhdhte Manipulationssicherheit bietet eine Va-
riante, bei welcher mehrere Positionssensoranord-
nungen vorgesehen sind, von denen eine erste
Positionssensoranordnung auf die SchlieBstellung
des Fliigelrahmens, eine zweite auf die Verriege-
lungsstellung der Treibstange und eine dritte auf
die eine Schwenkbewegung des Flligelrahmens er-
md&glichende Entriegelungsstellung der Treibstange
anspricht. Der zweiten und der dritten Positionssen-
soranordnung kann ein gemeinsam auf der Treib-
stange angeordneter Magnet zugeordnet sein, wo-
bei die Magnetfeldsensoren verdeckt und damit
auch bei gedffnetem Fenster nicht erkennbar inner-
halb des Flligelrahmens angeordnet sein kdnnen.
Bei beiden vorstehend erlduterten Varianten der
Positionssensoranordnungen sind die Magnete und
die Magnetfeldsensoren zweckmiBigerweise im
Bereich der dem Ecklager des Drehkipp-Verriege-
lungsbeschlags  diagonal  gegeniiberliegenden
Treibstangen-Eckumlenkung angeordnet. Die
Treibstangen-Eckumlenkung 148t sich als Standard-
bauteil unabhdngig von der GrdBe des Fensters
bereitstellen und wird sowohl bei der Kippbewe-
gung als auch bei der Drehbewegung des Fensters
aus dem Blendrahmen herausbewegt, so daB die
Positionssensoranordnungen bei beiden Schwenk-
bewegungsarten gleichermaBen ansprechen.

In einer weiteren Variante einer Positionssenso-
ranordnung ist diese als StdBelkontaktanordnung
ausgebildet, deren StdBelkontaktteil Uber ein
Schragflachengetriebe von der Treibstangenanord-
nung gesteuert wird. Der StdBelkontaktteil tritt
durch eine Offnung einer die Treibstange verdek-
kenden Stulpschiene des Verriegelungsbeschlags
des Fensters in dessen Verriegelungsstellung aus
und wird bei entriegeltem und fiir die Schwenkbe-
wegung freigegebenem Fenster hinter die Stulp-
schiene in den Fllgelrahmen zurlickgezogen. Die
Treibstange ist so ausgebildet, daB sie die Offnung
der Stulpschiene nur in der Verriegelungsstellung
freigibt, in der entriegelten Stellung jedoch ver-
deckt. Bei gedffnetem Fenster ist damit der St&Bel-
kontaktteil abgedeckt, was die Manipulationssicher-
heit der Positionssensoranordnung erhdht.

In einer bevorzugten Ausgestaltung handelt es
sich bei dem StdBelkontakiteil um ein gelenkig an
der Stulpschiene gehaltenes und mit einer Nocken-
fliche versehenes Hebelteil, welches mit einem mit
der Treibstange fest verbundenen Nockenteil zu-
sammenwirkt. Das Hebelteil ist zweckmiBigerweise
als zweiarmiger Hebel ausgebildet, dessen Hebe-
larme in einem stumpfen Winkel zueinander ge-
neigte Nockenfldchenbereiche bilden, so daB das
Nockenteil beide Bewegungsrichtungen des Hebel-
teils steuert.

Bei Varianten, bei welchen die Treibstangenan-
ordnung nicht nur manuell, sondern auch Uber eine
Motoranordnung steuerbar ist, kdnnen auch an der
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Motoranordnung vorgesehene Endschalter als Posi-
tionssensoren ausgenutzt werden.

Wie bereits erwihnt, kann die Uberwachungs-
zentrale so ausgebildet sein, daB 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 Uberwachungszentrale zeitlich
mdglichst wenig zu beanspruchen, werden bei
gruppenweiser Zustandsanzeige die Signale der
Positionssensoranordnungen bereits fensterseitig
miteinander verknipft. 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 Ortlich benachbart angeordnet
sind, sind Uber Fernsteuereinrichtungen vom zuge-
ordneten Fenster &rtlich entfernt steuerbar. Die
Fernsteuereinrichtung erlaubt die Bedienung des
Fensters z.B. aus Sichtweite innerhalb eines Zim-
mers des Gebdudes, beispielsweise von einem
Sitzplatz aus, der auBerhalb der Reichweite zum
Fenster liegt.

Die Mikroprozessoren sind darliberhinaus vor-
zugsweise Uber einen Datenbus, z.B. eine Ringlei-
tung mit einer gemeinsamen, Ortlich entfernt ange-
ordneten Uberwachungszentrale verbunden, in wel-
cher die mittels der Sensoranordnungen erfaBten
Schwenk- oder/und Verriegelungsstellungen der
Fenster an einer optischen Anzeigeeinrichtung ein-
zeln oder gruppenweise angezeigt werden k&nnen.
Die Datenverarbeitungskapazitat die Mikroprozes-
soren wird also nicht nur zur Fernsteuerbedienung
der Motorantriebe ausgenutzt, sondern auch flir die
Datenlbertragung zu Uberwachungszwecken. Die
Programmsteuerung der Mikroprozessoren syn-
chronisiert den Betriebsablauf der Motoranordnun-
gen, insbesondere wenn diese getrennte Motoren
fir den Verriegelungsantrieb des Verriegelungsbe-
schlags und den Schwenkantrieb des Flligelrah-
mens haben. Uber die Fernsteuereinrichtungen
missen damit lediglich kurze Ausldsesignale Uber-
tragen werden, was bei drahtlos arbeitenden Fern-
steuereinrichtungen mit vorzugsweise netzunab-
h3ngig betriebenen Sendern zur Minderung des
Strombedarfs von Vorteil ist. Auch die Belegung
der Datenverbindung zur Uberwachungszentrale
188t sich mit Hilfe der Ortlich angeordneten Mikro-
prozessoren zeitlich begrenzen, wodurch die Zahl
der mit der Uberwachungszentrale verbindbaren
Mikroprozessoren und Fenster betrdchtlich erh6ht
werden kann. Dies ist insbesondere von Vorteil,
wenn auch die Uberwachungszentrale mit einer
zentralen Bedienungseinrichtung versehen ist, Uber
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die die Fenster der Mikroprozessoren einzeln se-
lektiv oder gruppenweise oder allesamt gemeinsam
gesteuert werden k&nnen.

In einer bevorzugten Ausgestaltung umfaBt der
Motorantrieb einen den Verriegelungsbeschlag an-
treibenden Verriegelungsmotor und einen davon
gesonderten, die Schwenkbewegung antreibenden
Fligelschwenkmotor. Die Trennung der Motoren
hat den Vorteil, daB sich auch herkdmmliche Dreh-
kipp-Verriegelungsbeschlédge problemlos und gege-
benenfalls nachtrdglich mit einem Motorantrieb
ausriisten lassen. Der Mikroprozessor schaltet die
Motoren zeitlich nacheinander ein, und zwar fir die
Offnungsbewegung zuerst den Verriegelungsmotor
in Entriegelungsrichtung und dann den Fligel-
schwenkmotor in Offnungsrichtung und fiir die
SchlieBbewegung zuerst den Flligelschwenkmotor
in SchlieBrichtung und dann den Verriegelungsmo-
tor in Verriegelungsrichtung. Sowohl dem Verriege-
lungsmotor als auch dem Flligelschwenkmotor sind
zweckmaBigerweise Endschalter zugeordnet, auf
die der Mikroprozessor anspricht. Um einander
Uberlappende Einschalizeiten der beiden Motoren
mit Sicherheit ausschlieBen zu kdnnen, ist in einer
bevorzugten Ausgestaltung vorgesehen, daB der
Mikroprozessor die Motoren bei Betdtigung der zu-
geordneten Endschalter jeweils aktiv elekirisch
bremst, beispielsweise indem die Stromzuleitungen
der Elektromotoren kurzgeschlossen werden.

In einer bevorzugten Ausflhrungsform Uber-
wacht der Mikroprozessor den Strom der Elektro-
motore der Motoranordnungen. Wird die Motoran-
ordnung unbeabsichtigt oder durch Sabotageversu-
che blockiert, so steigt der Motorstrom Uber einen
von dem Mikroprozessor Uberwachten Schwellwert
hinaus an. Der Mikroprozessor erzeugt daraufhin
ein die Blockierung der Motoranordnung reprdsen-
tierendes Uberwachungssignal, welches in der
Uberwachungszentrale dem Fenster oder der Grup-
pe von Fenstern selektiv zugeordnet angezeigt und
gegebenenfalls zur Alarmauslsung ausgenutzt
wird. Um eine nur kurzzeitige Hemmung der Motor-
anordnung von einer tatsdchlichen Blockierung un-
terscheiden zu k&nnen, wird das Uberwachungssi-
gnal zweckmaBigerweise nur dann erzeugt, wenn
es fur die Dauer eines vorbestimmten Zeitintervalls
aufritt. Nach Ablauf des vorbestimmien Zeitinter-
valls wird die Motoranordnung dann abgeschaltet,
um Uberlastungsschiden zu vermeiden.

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 Uber ein Verbindungskabel mit dem Mi-
kroprozessor verbunden ist. Vorzugsweise arbeitet
die Fernsteuereinrichtung jedoch drahtlos und um-
faBt einen drahtlos arbeitenden Sender, insbeson-
dere einen Infrarotsender, der Uber einen mit dem
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Mikroprozessor verbundenen Empfanger den Mi-
kroprozessor steuert.

In einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfin-
dung erlaubt die der Uberwachungszentrale 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 kdnnen
zur Erh6hung der SchlieBsicherheit die Fenster se-
lektiv oder kollektiv gegen Fernsteuerbedienung
gesperrt werden. Da diese elekirische Blockierung
die manuelle Bedienung des Verriegelungsbe-
schlags nicht beeinfluBt, kann das Fenster in Not-
fallen trotzdem manuell gedffnet werden. Das Fen-
ster kann zusdtzlich mit Alarmkontakten ausgeri-
stet werden, die Uber die Uberwachungszentrale
eine Alarmanlage ausl&sen, wenn das Fenster trotz
Blockierung der Mikroprozessoren manuell gedffnet
wird. Zusitzlich 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 Erhdhung der Sabotages-
icherheit ist hierbei zweckmiBigerweise vorgese-
hen, daB die Blockiereinrichtung einen federnd in
die Blockierstellung vorgespannten Riegel, der flr
jede Entriegelungsbewegung der Treibstangenan-
ordnung durch Erregen des Elekiromagnets freige-
geben werden muf, aufweist. Die Erregung des
Elektromagnets wird von dem Mikroprozessor aus
gesteuert, so daB sie wiederum zentral blockiert
werden kann. Um das Fenster bei zentral nicht
blockierter Anlage manuell 6ffnen zu k&nnen, kdn-
nen an dem Handgriff des Verriegelungsbeschlags
Schaltkontakte zur Steuerung des Elektromagnets
vorgesehen sein.

Die vorstehend erlduterte Fernsteuerung des
SchlieBzustands eines Fensters 148t sich auch flr
die Steuerung des Fensters abhingig 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 freibt sowohl den Ver-
riegelungsbeschlag als auch die Schwenkbewe-
gung des Flligelrahmens des Fensters an. Die Mo-
toranordnung wird von einer Steuerung gesteuert,
die mittels wenigstens eines Sensors auf einen
Zustandsparameter insbesondere der Raumluft in
dem Gebdude anspricht. Die Steuerung umfaBt
hierbei einen Uber eine Leitungsverbindung mit
dem Sensor und einem drahtlos arbeitenden Sen-
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der verbundenen ersten Steuerungsteil und einen
ebenfalls Uber eine Leitungsverbindung mit der
Motoranordnung und einem dem Sender zugeord-
neten Empfianger verbundenen zweiten Steue-
rungsteil. Wi&hrend der zweite Steuerungsteil
zweckmdBigerweise dem Fenster Ortlich benach-
bart angeordnet ist, kann der erste Steuerungsteil
an einer flr das Erfassen des Zustandsparameters
geeigneten Stelle angeordnet werden, ohne daB bei
der Montage Kabel oder dergleichen zum zweiten
Steuerungsteil verlegt werden miBten. Bei dem
Sender handelt es sich wiederum zweckmiBiger-
weise um einen Infrarotsender, vorzugsweise um
einen batteriebetriebenen Infrarotsender, und die
zweite Steuerstufe ist wiederum bevorzugt als Mi-
kroprozessor ausgebildet, was den Vorteil hat, daB
sich das System in der vorstehend erlduterten Wei-
se um eine Uberwachungszentrale und eine zentra-
le Bedienungseinrichtung ergdnzen 148t

Der Sensor der Steuerung erfaBt in einer be-
vorzugten Ausgestaltung die relative Feuchte der
Raumluft. Die R3ume des GebZudes k&nnen auf
diese Weise abhidngig von der relativen Feuchte
gellftet werden, was einer Schimmelbildung, insbe-
sondere bei feuchtigkeitsbedrohten Raumen, vor-
beugt. Alternativ oder auch zusitzlich kdnnen auf
die Temperatur oder den COz-Gehalt der Raumluft
ansprechende Sensoren vorgesehen sein, um das
Raumklima hiervon abhdngig zu steuern. Die
Steuerung erfolgt zweckmiBigerweise so, daB das
Fenster gedffnet wird, wenn der von dem Sensor
erfaBte Pegel des Raumluftparameters Uber einer
ersten Schwelle liegt und daB das Fenster ge-
schlossen wird, wenn der Pegel unter einer zweiten
Schwelle liegt, die niedriger ist als die erste
Schwelle. Die sich hierbei ergebende Hysterese
erlaubt eine Justierung der Ansprechempfindlich-
keit und verhindert Regelschwingungen.

Zusétzlich oder alternativ kdnnen statt der vor-
stehend erlduterten Sensoren auch Schallpegelsen-
soren vorgesehen sein, die auf den Schallpegel
auBerhalb des Gebiudes ansprechen und das Fen-
ster schlieBen, wenn der Schallpegel Uber einem
vorbestimmten Wert liegt. Diese schallpegelabhin-
gige Steuerung der SchlieBbewegung des Fensters
kann auch ohne Fernsteuerung realisiert werden,
da der Schallsensor zweckmdiBigerweise im Be-
reich des Fensters angeordnet ist.

Eine weitere Variante, die sich ebenfalls auch
ohne Fernsteuerung realisieren 13Bt, besteht darin,
daB wenigstens eines der Fenster von einem auf
die Stromungsgeschwindigkeit der Raumluft, insbe-
sondere im Bereich des Fensters, ansprechenden
Sensor gesteuert wird. Auf diese Weise kann bei
Zugluftbedingungen in dem Raum zumindest eines
der Fenster automatisch geschlossen werden.

Im folgenden soll die Erfindung anhand einer
Zeichnung ndher erldutert werden. Hierbei zeigt:
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Fig. 1 eine perspektivische Darstellung
eines mit einem Drehkipp-Ver-
riegelungsbeschlag versehenen
Fensters in Kipp&ffnungsstel-
lung;

ein Blockschaltbild eines unter
Verwendung von Fenstern ge-
maB Fig. 1 aufgebauten Fen-
stersystems flir ein Geb3ude;
perspektivische  Darstellungen
magnetischer  Positionssenso-
ranordnungen fir die Erfassung
des Verriegelungs- und SchlieB-
zustands eines Fensters gemiB
Fig. 1;

eine Schnittansicht einer StéBel-
kontakt-Positionssensor-
anordnung flir ein Fenster ge-
méB Fig. 1;

einen Langsschnitt durch einen
in einen Handdrehgriff integrier-
ten Verriegelungsantrieb flir ein
Fenster gemiB Fig. 1;

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

einen Querschnitt durch den
Handdrehgriff gesehen entlang
einer Linie VIII-VIIl in Fig. 7;
eine teilweise  geschnittene
Oberansicht eines Fligel-An-
triebs des Fensters gemaB Fig.
1 bei gekipptem Flligelrahmen;
einen Vertikalschnitt durch den
Flugel-Kippantrieb gemiB Fig. 9
bei geschlossenem Fllgelrah-
men;

einen Querschnitt durch den
Flugel-Kippantrieb, gesehen
entlang einer Linie XI-XI in Fig.
9 und

eine Schnittansicht einer elek-
fromagnetischen Blockierein-
richtung des Fensters gemiB
Fig. 1.

Das in Fig. 1 dargestellte Fenster eines Geb3u-
des umfaBt 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 Flligelrahmen 7. Der Fligelrah-
men 7 ist hierzu an einer unteren Seitenecke in
einem nicht ndher dargestellten Ecklager 9 gela-
gert und wird von einer in einer Falzumfangsfliche
des Fligelrahmens 7 zumindest teilweise verdeckt
verlegten Treibstangenanordnung 11 einerseits am
Blendrahmen 1 verriegelt und andererseits zwi-
schen dem Kippbetrieb und dem Drehbetrieb um-
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geschaltet. Die Treibstangenanordnung 11 ist mit-
tels eines Handdrehgriffs 13, der um eine zur Ebe-
ne des Fllgelrahmens 7 senkrechte Drehachse 15
drehbar an diesem gelagert ist, in Umfangsrichtung
Uber ein nicht ndher dargestelltes Treibstangenge-
triebe bewegt. Die Treibstangenanordnung 11 um-
schlieBt ringférmig im wesentlichen den gesamten
Fligelrahmen 7 und ist mit mehreren in Umfangs-
richtung verteilten Riegelzapfen, von denen zwei
bei 14 und 15 dargestellt sind, versehen. Die Rie-
gelzapfen 14, 15 greifen bei geschlossenem und
verriegeltem Fenster in Schliefblechstlicke 17, 19
ein, die in der Falzinnenfliche des Blendrahmens 1
eingelassen sind. Bei geschlossenem und verrie-
geltem Fenster nimmt der Handdrehgriff 13 die in
Fig. 1 dargestellte Stellung A ein, aus der er Uber
eine Drehdffnungsstellung B in eine Kipp&ffnungs-
stellung C gedreht werden kann. In der Dreh&ff-
nungsstellung B verriegelt ein an der Treibstange-
nanordnung 11 vorgesehener Riegelzapfen 21 ei-
nen Uber 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-
gelenk 23 festgelegte Fliigelrahmen 7 kann damit
um die Drehachse 3 gedreht werden.

In der Kipp&ffnungsstellung C ist der Riegel-
zapfen 21 aus dem Gegenglied 21 des Ausstel-
larms 25 ausgefahren und die Treibstangenanord-
nung 11 hat ein dem Drehlager 23 diagonal gegen-
Uberliegendes Kipplager 29 verriegelt. Der an dem
Ausstellarm 25 gefiihrte Fligelrahmen 7 kann da-
mit um die Kippachse 5 gekippt werden.

Soweit bisher beschrieben, ist das Fenster her-
k6mmlich ausgebildet. Zusitzlich ist das Fenster
jedoch mit einem in dem Handdrehgriff 13 inte-
grierten Verriegelungsantrieb 31 versehen, der
nachfolgend anhand der Fig. 6 bis 8 ndher erldutert
wird und unabh3ngig von der manuellen Drehver-
stellung des Handdrehgriffs 13 in der in Fig. 1
dargestellten Stellung des Handdrehgriffs 13 die
Treibstangenanordnung 11 zwischen einer der Ver-
riegelungsstellung A zugeordneten Treibstangen-
stellung in die der Kipp&ffnungsstellung C zugeord-
nete Treibstangenstellung antreiben kann. Weiter-
hin ist am oberen Horizontalschenkel des Blendrah-
mens 1 ein Kippantrieb 33 angeordnet, der Uber
einen schwenkbar angetriebenen Scherenhebel 35
mit der Treibstangenanordnung 11 des Fllgelrah-
mens 7 kuppelbar ist und in der Kipp&ffnungsstel-
lung der Treibstangenanordnung 11 den Fllgelrah-
men 7 unabhdngig von dem Handdrehgriff 13 in
Kipprichtung antreibt. Einzelheiten des Kippantriebs
werden nachfolgend anhand der Fig. 9 bis 11 er-
ldutert. Das Fenster umfaBt 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 SchlieB- bzw. Kipp&ffnungsstellung
des Fligelrahmens 7 erfassen. Einzelheiten von
Positionssensoranordnungen werden nachfolgend
anhand der Fig. 3 bis 5 erldutert.

Zur Uberwachung des Verriegelungs- und
SchlieBzustands sowie zur Steuerung der Verriege-
lungs- und Kippantriebe einer Vielzahl Fenster 41
gem3B Fig. 1 sind in rdumlicher Ndhe zu den
Fenstern 41 Mikroprozessoren 43 vorgesehen, von
denen jeder entweder ein einzelnes Fenster 41
oder eine Gruppe rdumlich benachbarter, beispieis-
weise demselben Zimmer des Gebdudes zugeord-
neter Fenster 41 steuert. Die Mikroprozessoren 43
sind Uber Verbindungsleitungen 45 mit den Posi-
tionssensoranordnungen, den Verriegelungsantrie-
ben und den Kippantrieben der ihnen zugeordneten
Fenster 41 verbunden. Die Mikroprozessoren 43
sind ihrerseits Uber eine Datenringleitung 47 mit
einer rdumlich entfernten Uberwachungszentrale 49
verbunden, in der der Verriegelungs- und SchlieB-
zustand der einzelnen Fenster optisch angezeigt
wird, so daB von zentraler Stelle aus der Verriege-
lungs- und SchlieBzustand sadmtlicher Fenster des
Gebdudes Uberwacht werden kann. Bei der Daten-
ringleitung 47 kann es sich um das Kraftstromnetz
des Gebiudes handeln, an das die Mikroprozesso-
ren 43 ebenso wie die Uberwachungszentrale tiber
Datenkopplungsstufen angekoppelt sind. Die Da-
tenringleitung 47 kann jedoch auch durch eine zu-
sdtzlich in dem Gebdude verlegte Leitung gebildet
sein. Fir die optische Anzeige des Verriegelungs-
und SchlieBzustands der Fenster 41 kann ein Dio-
denfeld 51 vorgesehen sein, das durch Leuchtdio-
den 53 fiir jedes einzelne Fenster oder flr jede
Gruppe von Fenstern den Verriegelungs-und
SchlieBzustand signalisiert. Zur Anzeige des ge-
schlossenen und verriegelten Zustands einerseits
und des entriegelten bzw. gedffneten Zustands an-
dererseits k&nnen Leuchtdioden unterschiedlicher
Farbe, wie zum Beispiel grin und rot, benutzt
werden. Die Mikroprozessoren 43 geben die Verrie-
gelungs- und SchieBzustandsinformationen gesteu-
ert von einer Steuerung 55 der Uberwachungszen-
trale 49 zeitlich nacheinander an die Uberwa-
chungszentrale 49 ab. Die Abfrage der Mikropro-
zessoren 43 kann in Form eines zyklischen Zeit-
multiplexverfahrens erfolgen; es k&nnen aber auch
zusammen mit den Zustandsinformationen Adres-
sencodes fur die Identifizierung der Mikroprozesso-
ren 43 und der ihnen zugeordneten Fenster 41
Ubertragen werden. Insbesondere bei einer grofien
zu Uberwachenden Anzahl von Fenstern handelt es
sich bei der Steuerung 55 zweckmiBigerweise um
einen Computer, der auch zusitzliche Steuerungs-
und UberwachungsmaBnahmen mitiibernehmen
kann, wie zum Beispiel die zentrale Steuerung der
Fenster 41 oder eine graphische Darstellung des
Verriegelungs- und SchlieBzustands der Fenster
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Uber einen Monitor 57, der die Zustandsinformation
der Fenster in Texiform und/oder in einer graphi-
schen Darstellung unter Einbeziehung eines Grund-
riBplans des Geb3udes optisch anzeigt. Die als
Computer ausgebildete Steuerung 55 kann auch
Uber geeignete Schnittstellenschaltungen 59 fir die
Datenferniibertragung mitausgenutzt werden.

Der Verriegelungs- und SchlieBzustand der
Fenster 41 kann aus der Nachbarschaft heraus
ferngesteuert werden, ohne daB man sich dem zu
Offnenden oder zu schlieBenden Fenster ndhern
muB. Hierzu ist an den Mikroprozessor 43 ein Fern-
steuerempfinger 61 angeschlossen, der auf einen
drahtlos arbeitenden Fernsteuersender 63 an-
spricht. Der Fernsteuersender 63, bei dem es sich
vorzugsweise um einen Infrarotsender handelt, hat
Steuertasten fir die Zustandssteuerung der mit
dem Mikroprozessor 43 verbundenen Fenster 41.
Auf das Aussenden des Steuerbefehls zum Offnen
eines der Fenster schaltet der Mikroprozessor 43
zundchst den Verriegelungsantrieb des Fensters in
Entriegelungsrichtung ein, um dann nach Entriege-
lung des Fensters den Kippantrieb in Offnungsrich-
tung zu steuern. Auf einen SchlieBbefehl hin wird
zuerst der Kippantrieb in SchlieBrichtung 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
ansprechen, um gleichzeitiges Einschalten der bei-
den Antriebe zu verhindern. Da die Antriebe unter
Umstédnden eine vergleichsweise lange Nachlauf-
zeit haben, ist zweckmdiBigerweise vorgesehen,
daB der Mikroprozessor 43 Uber geeignete Aus-
gangsschaltungen beim Ansprechen der Endschal-
ter der Antriebe die Elektromotoren der Antriebe
kurzschlieBt und so elekirisch aktiv bremst.

Die Mikroprozessoren Uberwachen zusitzlich
die Hohe des Antriebsstroms der Elekiromotore.
Der im normalen Befrieb auftretende Nennstrom
jedes Elekiromotors steigt beim Blockieren des
Motors stark an. Der Mikroprozessor vergleicht den
Strompegel mit einem vorbestimmten Strom-
schwellwert und erzeugt ein das Blockieren des
Elektromotors reprisentierendes Uberwachungssi-
gnal, wenn der Schwellwert Uberschritten wird. Ge-
steuert von dem Mikroprozessor 43 zeigt die Uber-
wachungszentrale das Auftreten des Uberwa-
chungssignals an dem Diodenfeld 51 oder dem
Monitor 57 optisch an und I6st gegebenenfalls eine
Alarmeinrichtung aus. Mit Hilfe der Stromiiberwa-
chung der Elektromotore 148t sich nicht nur unge-
wolltes Blockieren des Fensters, beispiclsweise
durch einen zwischen Blendrahmen 1 und Fllgel-
rahmen 7 eingeklemmten Gegenstand erfassen,
sondern auch Sabotageversuche, bei welchen das
SchlieBen des Fensters absichtlich verhindert wer-
den soll. Da im Betrieb im Einzelfall der Motor-
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strom auch bei einer nur kurzzeitigen Hemmung,
zum Beispiel durch einen schwergingigen Fligel-
rahmen, aufireten kann, liberwacht der Mikropro-
zessor 43 zweckmiBigerweise auch die Zeitdauer,
innerhalb der der Uberstrom auftritt.

Das den Blockierzustand reprasentierende
Uberwachungssignal wird erst dann der Uberwa-
chungszentrale 49 gemeldet, wenn es wahrend ei-
nes vorbestimmten Zeitintervalls kontinuierlich auf-
getreten ist. Fehlalarmierungen kdnnen auf diese
Weise vermieden werden. Der Mikroprozessor 43
schaltet darliberhinaus den wihrend des vorbe-
stimmten Zeitintervalls mit Uberstrom betriebenen
Motor ab und verhindert so Uberlastungsschiden
des Motors.

Die Fenster 41 k&nnen nicht nur aus der Nach-
barschaft heraus ferngesteuert werden, sondern
auch Uber eine zentrale Bedienungseinrichtung 65
der Uberwachungszentrale 49. Die Bedienungsein-
richtung 65 ist so ausgebildet, daB sie sowohl die
spezifische Steuerung einzelner Fenster durch spe-
zifisches Anwiahlen 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 sdmtlicher Fenster jeweils durch
Betatigen hierflir vorgesehener Sondertasten. Die
Adressierung der Mikroprozessoren 43 erfolgt wie-
derum entsprechend dem zyklischen Aufrufschema
der Steuerung 55 oder Uber Adressencodes, die
den Mikroprozessoren bzw. Fenstern spezifisch zu-
geordnet sind.

Zusdtzlich oder alternativ zur lokalen Steuerung
der Mikroprozessoren 43 durch zweckmiBigerwei-
se transportable Fernsteuersender 63 kOnnen 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 Offnungszustand der mit dem zuge-
ordneten Mikroprozessor 43 verbundenen Fenster
abhingig von dem erfaten Wert des Raumluftpa-
rameters steuern. Bei dem Sensor 69 handelt es
sich beispielsweise um einen die relative Luftfeuch-
te erfassenden Sensor, der das Fenster Gffnet,
wenn der Wert der Luftfeuchte einen vorbestimm-
ten Schwellenwert Ubersteigt. In feuchtigkeitsge-
fdhrdeten Raumen kann auf diese Weise Schim-
melbildung und dergleichen vermieden werden.
Das Fenster wird geschlossen, wenn die Feuchtig-
keit den Schwellwert wieder unterschreitet. Der die
SchlieBbewegung steuernde Schwellwert ist, um
eine Hystereseeigenschaft der Steuerung einzufiih-
ren, vorzugweise etwas kleiner als der beim Offnen
des Fensters vorgesehene Schwellwert. Alternativ
aber auch zusitzlich kbnnen weitere Sensoren vor-
gesehen sein, die zum Beispiel auf die Raumtem-
peratur oder den CO,-Gehalt der Raumluft anspre-
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chen und dafiir sorgen, daB das Fenster selbsttitig
bei Uberschreiten vorgegebener Werte der Para-
meter gedffnet bzw. geschlossen wird. Als weitere,
den Bedienungskomfort des Fenstersystems erho-
hende MaBnahme kann vorgesehen sein, daB der
Sensor 69 auf den Schallpegel auBerhalb des Ge-
bAudes anspricht, so daB das Fenster zum Beispiel
bei StraBen- oder Flugzeugldrm selbsttitig ge-
schlossen wird. SchlieBlich kann als weitere kom-
forterhbhende MaBnahme ein auf die Strémungs-
geschwindigkeit der Luft im Bereich eines Fensters
ansprechender Sensor 71 mit dem Mikroprozessor
oder gegebenenfalls dem Fernsteuersender 67 ver-
bunden sein, der das Fenster zugluftabhingig steu-
ert.

Die Fig. 3 bis 5 zeigen Varianten von Positions-
sensoranordnungen, wie sie zur Uberwachung des
Verriegelungs- und SchlieBzustands eines bei einer
Anlage nach Fig. 2 verwendeten Fensters gemiB
Fig. 1 eingesetzt werden kdnnen. Fig. 3 zeigt eine
Eckumlenkung einer Treibstangenanordnung mit ei-
nem Stulpschienenwinkel 73, der an seinen Enden
mit AnschluBstlicken 75 flir Verlangerungsteile von
Stulpschienen 77 versehen ist. An den Schenkeln
des Stulpschienenwinkels 73 sind AnschluBstiicke
79 fir in Umfangsrichtung des Fllgelrahmens 7
bewegliche Treibstangen 81 geflihrt, die im Eckbe-
reich des Stulpschienenwinkels 73 durch ein flexi-
bles Stahlband 83 miteinander gekuppelt sind. Die
AnschluBstlicke 79 tragen Verriegelungszapfen 13,
15 fiir den Eingriff in die SchlieBblechstlicke 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-
griffs 13 in Fig. 1 zwischen einer Verriegelungsstel-
lung A, einer Drehdffnungsstellung B und einer
Kipp&ffnungsstellung C beweglich, und zwar so-
wohl durch Drehen des Handdrehgriffs 13 als auch
Uber den Verriegelungsantrieb 31. Zum Erfassen
der Position ist in dem in der oberen Falzumfangs-
fliche liegenden Riegelzapfen 15 verdeckt, d.h.
nicht sichtbar, ein Permanentmagnet 85 vorgese-
hen, der in der Verriegelungsstellung A mit einem
magnetfeldempfindlichen Sensor, beispielsweise ei-
nem Hallschalter 87, bei geschlossenem Fenster
Uberlappt. Der Hallschalter 87 spricht damit ledig-
lich bei geschlossenem und verriegeltem Fenster
an und spricht nicht an, wenn eine der beiden
Bedingungen nicht erfillt ist. Die Signale des Hall-
schalters 87 bilden die von der Uberwachungszen-
trale angezeigten Zustandsinformationen und wer-
den darliberhinaus zur Steuerung des Verriege-
lungsantriebs 31 und des Kippantriebs 33 mittels
des Mikroprozessors 43 ausgenutzi.

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 Erlduterung wird auf die Beschrei-
bung der Fig. 3 Bezug genommen. Im Unterschied
zu Fig. 3 umfaBt die Positionssensoranordnung
mehrere am Fligelrahmen 7 vorgesehene Magnet-
feldsensoren, Uber die gesondert voneinander so-
wohl die Verriegelungsstellung A und die Kipp6&fi-
nungsstellung C der Treibstangen 81a als auch die
SchlieBstellung des Flligelrahmens 7 erfa3t werden
kann. Auf der Innenseite des Stulpschienenwinkels
73 und damit verdeckt ist ein erster Permanentma-
gnet 89 mit dem Treibstangen-AnschluBstiick 79
verbunden, dessen Position von zwei Hallschaltern
91 bzw. 93 in der Verriegelungsstellung A einer-
seits und der Kipp&ffnungsstellung C andererseits
erfaBt wird. Die Dreh&ffnungsstellung B kann durch
logische Kombination der Ausgangssignale der
Hallschalter 91, 93 Uberwacht 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, erfaBt. Die Si-
gnale der Hallschalter 91, 93 und 97 werden in
dem zugeordneten Mikroprozessor 43 ausgewertet
und zur Uberwachungszentrale 49 (Fig. 2) Ubertra-
gen. Durch die gesonderte Auswertung der einzel-
nen Treibstangenstellungen und der SchlieBstel-
lung des Fllgelrahnmens wird eine hohe Manipula-
tionssicherheit erreicht.

Fig. 5 zeigt eine weitere Positionssensoranord-
nung mit vergleichsweise hoher Manipulationssi-
cherheit in Form eines am Fllgelrahmens 7 dhnlich
dem Sensorteil 37 in Fig. 1 angeordneten St&Bel-
kontakts 101, dem in der Falzinnenfliche des Blen-
drahmens 1 ein Gegenkontaktteil 103 als zweites
Sensorteil dhnlich dem Sensorteil 39 in Fig. 1
zugeordnet ist. Der StdBelkontakt 101 ist in der
Falzumfangsfliche des Fligelrahmens 7 durch
eine Stulpschiene 105 abgedeckt und tritt durch
eine Offnung 107 der Stulpschiene 105 aus. Der
StéBelkontakt 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 Fliigelrahmens
7 verlaufende Achse 113 schwenkbar gelagert ist.
Durch Schwenken des Hebelteils 109 in die in Fig.
5 gestrichelt angedeutete Position kann der St&Bel-
kontakt 101 vollstandig hinter die Stulpschiene 105
zurlickgezogen 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 lidngs des
Hebelteils 109 bewegt. Um den Hebelteil 109 in
beiden Schwenkrichtungen kraftschllissig steuern
zu kdnnen, ist er als doppelarmiger Hebel ausge-
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bildet, der an seinem einen Arm 119 den StdBel-
kontakt 101 trdgt und auf der dem Arm 119 gegen-
Uberliegenden Seite der Achse 113 einen zweiten
Arm 121 hat. Die Arme 119, 121 bilden unter
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 St&Belkontakt durch eine
Offnung 123 der Treibstange 115 und die Offnung
107 der Stulpschiene 105 gegen den Gegenkontakt
103 driickt. In der Kipp&ffnungsstellung der Treib-
stange 115 liegt der Nockenteil 117 auf dem Arm
121 auf, wodurch der Arm 119 in eine Aussparung
125 des Fllgelrahmens 7 zurlickgeklappt wird. Die
Verschiebebewegung der Treibstange 115, die den
Nockenteil 117 auf den Arm 121 Uberflhrt, bringt
zugleich die in Bewegungsrichtung hintenliegende
Endkante 127 tber die Offnung 107 der Stulpschie-
ne 105 hinweg, womit sowohl in der Dreh&ffnungs-
stellung als auch der Kipp&ffnungsstellung der
Treibstange 115 die Offnung 107 der Stulpschiene
105 von der Treibstange 115 abgedeckt wird. Der
StéBelkontakt 101 ist damit in Stellungen der Treib-
stange 115, die das Offnen des Fensters erlauben,
gegen Manipulationen geschiitzt. Wenngleich der
StéBelkontakt 101 Federeigenschaften haben kann,
so werden zweckmdBigerweise federnde Eigen-
schaften des aus Kunststoff bestehenden Hebelteils
109 ausgenutzt. Der Arm 119 ist hierzu mit einer
seinen Querschnitt zwischen dem StdBelkontakt
101 und der Achse 113 schwichenden Aussparung
129 versehen.

Die Fig. 6 bis 8 zeigen Konstruktionseinzelhei-
ten des Hand-Drehgriffs 13 aus Fig. 1. Der Hand-
Drehgriff 13 umfaBt ein in Ublicher Weise am Flu-
gelrahmen 7 anschraubbares Basisteil 131, an wel-
chem Uber eine Buchse 133 ein Hebelgriff 135 um
die Achse 15 drehbar gelagert ist. Der Hebelgriff
135 bildet ein Gehduse flir den aus einem Elekiro-
motor 137, einem Spindeltrieb 139 und einem
Zahnstangengetriebe 141 bestehenden Verriege-
lungsantrieb 31. Der Spindeltrieb 139 hat eine in
Langsrichtung des Hebelgriffs 135 verlaufende Ge-
windespindel 143, die von dem gleichachsig ange-
ordneten Elekiromotor 137 angetrieben wird. Die
Gewindespindel 143 schneidet die Achse 15 und
trigt eine an sich gegeniiberliegenden Geh3use-
winden 145 nicht verdrehbar, jedoch verschiebbar
gefiihrte 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
k&mmt mit einem Ritzel 151, welches drehfest am
griffseitigen Ende eines zur Drehachse 15 glei-
chachsigen Vierkantdorns 153 sitzt. Der Vierkant-
dorn 153 greift in nicht ndher 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 Langsrichtung ver-
schiebbar geflihrte 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 Drehmomentstiitze flir das beim Motor-
antrieb des Dorns 153 von dem Elektromotor 137
auf den Hebelgriff 135 ausgelibte Reaktionsdreh-
moment. Da der Spindeltrieb 139 selbsthemmende
Eigenschaften hat, kann nach dem Drlicken der
Fingertaste 155 und dem Ausrasten des Riegelvor-
sprungs 159 der Hebelgriff 135 unter Mitnahme
des Dorns 153 auch manuell gedreht werden. Das
Fenster kann damit unabh3ngig und in jeder Posi-
tion des Spindeltriebs manuell verriegelt und en-
triegelt werden, was insbesondere flir Notfalle von
Bedeutung ist.

Dem Spindeltrieb 139 sind in den beiden sich
gegeniberliegenden Endstellungen der Spindel-
mutter 147 zwei Endschalter 163 fir die Steuerung
des Elekiromotors 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 flir dessen
aktives elekirisches Bremsen ausnutzen, sondern
auch als Positionssensoranordnung flr die Uberwa-
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 Elekiro-
motor 137 sind Uber federnde StdBelkontakie 165
im Bereich des drehachsenfernen freien Endes des
Hebelgriffs 135 von dem Hebelgriff 135 zum Basi-
steil 131 geflihrt. Wie Fig. 7 zeigt, sind die St6Bel-
kontakte 165 in zwei im wesentlichen in LAngsrich-
tung des Hebelgriffs 135 verlaufenden Reihen an-
geordnet und von Reihe zu Reihe gegeneinander
versetzt, so daB sie bei der Drehbewegung des
Hebelgriffs 135 auf unterschiedlichen und sich
nicht ungewollt kontaktierenden Kreisbahnen bewe-
gen.

Der vorstehend erlduterte Hand-Drehgriff 13
hat aufgrund der gleichachsigen Anordnung von
Elektromotor und Spindeltrieb in Langsrichtung sei-
nes Hebelgriffs vergleichsweise geringe Abmes-
sungen. Ahnlich geringe Abmessungen hat auch
der in den Fig. 9 bis 11 im einzelnen dargestellte
Kippantrieb 33. Der Kippantrieb 33 hat ein im Quer-
schnitt rechteckférmiges, zweiteiliges Gehduse
167, welches in einer Eckaussparung des Blen-
drahmens 1 stirnseitig und falzinnenflichenseitig
biindig abschlieBend eingesetzt ist. Das in Um-
fangsrichtung des Blendrahmens 1 langgestreckte
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Geh3use 167 nimmt in Langsrichtung gleichachsig
nebeneinander einen Elekiromotor 169 und einen
von dem Motor 169 angetriebenen Spindeltrieb 171
auf. Der Spindeltrieb hat eine von dem Motor 169
angetriebene Gewindespindel 173, auf der eine
zwischen sich gegeniberliegenden Wandfl4dchen
175 des Geh&uses 167 drehfest, aber axial ver-
schiebbar geflihrte Spindelmutter 177 sitzt. An ei-
nem durch einen Lingsschlitz 179 der Spindelmut-
ter 177 durch diese hindurchgefiihrten und beider-
seits der Spindelmutter 177 in dem Geh3use 167
gehaltenen Achszapfen 181 ist auBerhalb des Ge-
h3uses 167 der Scherenhebel 35 schwenkbar gela-
gert. Der Achszapfen 181 verlduft hierbei in Ein-
baulage senkrecht zur Ldngsrichtung 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
Scherenhebel 35 und dem Gehduse 167 axial gesi-
chert ist (Fig. 11) und durch ein in Verschieberich-
tung der Spindelmutter 177 verlaufendes Langloch
187 (Fig. 9) aus dem Gehduse 167 austritt und in
ein sich l3ngs des Scherenhebels 35 erstreckendes
Langloch 189 eingreift. Das freie Ende des Sche-
renhebels 35 tragt einen Pilzbolzen 191, der bei
gekipptem Fllgelrahmen in eine entlang des obe-
ren Schenkels des Flligelrahmens sich erstrecken-
de Flhrungsschiene 193 eingreift. Die Flhrungs-
schiene sitzt fest auf einer Treibstange 195 und
bildet zusammen mit dem Pilzbolzen 191 eine
Wegausgleichskupplung, Uber die die vom Motor
169 angetriebene Schwenkbewegung des Scheren-
hebels 35 in eine Kippbewegung des Fllgelrah-
mens umgesetzt wird. Die Flihrungsschiene 193
hat einen im wesentlichen C-férmigen Querschnitt
und nimmt in ihrem Flhrungskanal die Kopfverbrei-
terung des Pilzbolzens 191 hinterschneidend in
sich auf.

Die Ldnge und Position der Flhrungsschiene
193 relativ zur Treibstange 195 ist so bemessen,
daB der Pilzbolzen 191 sowohl in der Verriege-
lungsstellung als auch in der Drehdffnungsstellung
der Treibstange 195 auBerhalb der Flihrungsschie-
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
33 kann die Treibstange 195 durch manuelle Betd-
tigung des Hand-Drehgriffs 13 (Fig. 1) in die Dreh-
Offnungsstellung B manuell, beispielsweise bei ei-
nem Defekt des Kippantriebs oder in Notfdllen,
gedffnet werden. Soll das Fenster motorisch ge-
kippt werden, so wird die Treibstange 195 mittels
des Verriegelungsantriebs 31 in die Kipp&ffnungs-
stellung bewegt, in der die Flhrungsschiene 193
den Pilzbolzen 191 erfaft.
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Dem Spindeltrieb 171 sind wiederum zwei von
der Spindelmutter 177 betitigbare Endschalter 197
zugeordnet, die in nicht ndher dargestellter Weise
Uber Verbindungsleitungen mit dem zugeordneten
Mikroprozessor 43 (Fig. 2) verbunden sind. Der
Mikroprozessor 43 steuert den Betrieb des Elekiro-
motors 169 abh3ngig von der Betitigung der End-
schalter 197 und steuert insbesondere abhingig
von den Endschaltern 197 den elekirisch aktiven
Bremsbetrieb des Motors. Darliberhinaus kdnnen
auch hier die beiden Endschalter 197 als Positions-
sensoren fur die Kippstellung des Fliigelrahmens
ausgenutzt werden.

Das Geh3use 167 des Kippantriebs 33 wird in
der Aussparung des Blendrahmens 1 durch einen
an dem Gehduse 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 Geh&duse 167 an-
geordnet. Der Kippantrieb 33 kann somit gleicher-
maBen flr links- oder rechtsanschlagende Fenster
benutzt werden.

Fir manche Anwendungsfille sollen Fenster
blockierbar sein, so daB sie zumindest nicht Uber
die Ortlich zugeordnete Fernsteuerung gedffnet
werden k&nnen. In der Anlage nach Fig. 2 ist
vorgesehen, daB die Mikroprozessoren 43 der ein-
zelnen Fenster 41 bzw. der den Mikroprozessoren
43 zugeordneten Fenstergruppen Uber die Bedien-
einrichtung 65 der Uberwachungszentrale 49 selek-
tiv oder auch gruppenweise kollektiv bzw. insge-
samt sperrbar sind, so daB sie Steuerbefehle, die
ihnen aus den Fernsteuerempfangern 61 oder son-
stigen Steuereinrichtungen zugehen, nicht ausfih-
ren k&nnen. Die Blockierbefehle sind zweckmaBi-
gerweise mit SchlieB- und Verriegelungsbefehlen
gekoppelt, so daB die Blockierung im geschlosse-
nen und verriegelten Zustand der Fenster erfolgt.
Die rein elekirische Blockierung der elekirischen
Fensterbetitigung hat den Vorteil, daB die Fenster
in Notsituationen nach wie vor manuell ge&ffnet
werden k&nnen.

Fig. 12 zeigt eine Variante, die zusitizlich oder
gegebenenfalls auch alternativ zur vorstehend er-
lduterten elekirischen Blockierung eine mechani-
sche Blockierung der Treibstangenanordnung 11
(Fig. 1) erlaubt. Die Blockiereinrichtung nach Fig.
12 umfaBt ein in nicht ndher 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 Fllgelrahmens 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 Offnungsbewegungsrich-
tung (Pfeil 215) der Treibstange 213 von der Achse

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

11

209 absteht. In der Treibstange 213 ist an einer in
der Verriegelungsstellung der Treibstange 213 mit
dem Kilinkenarm 211 Ubereinstimmenden Stelle
eine Aussparung 217 vorgesehene, in die der Klin-
kenarm 211 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 211 blockiert damit
die Treibstange 215 selbsttétig in deren Verriege-
lungsstellung und muB flir den Entriegelungsvor-
gang und flr die Umschaltung des Verriegelungs-
beschlags in die Dreh&ffnungsstellung bzw. die
Kipp&ffnungsstellung aktiv aus der Blockierungs-
stellung herausbewegt werden. Fir die Entriege-
lung der Blockiereinrichtung ist an dem Tragteil
205 ein Elektromagnet 221 vorgesehen, dessen
parallel zur Treibstange 215 verschiebbar gelager-
ter AnkerstdBel 223 die Winkelklinke 207 Uber de-
ren im rechten Winkel zum Klinkenarm 211 verlau-
fenden Betétigungsarm 225 gegen die Kraft der
Feder 219 schwenkt. Der Elekiromagnet 221 wird
Uber die Mikroprozessoren 43 (Fig. 2) zusammen
mit dem Verriegelungsantrieb erregt. Werden die
Mikroprozessoren 43 Uber die Bedienungseinrich-
tung elektrisch blockiert, so daB sie Srtliche Befeh-
le nicht ausfilihren k&nnen, 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
Mikroprozessoren frotzdem das Fenster manuell
6ffnen zu kbnnen, kdnnen beispielsweise an dem
Hand-Drehgriff 13 Schaltkontakte vorgesehen sein,
die bei der manuellen Betitigung des Verriege-
lungsbeschlags den Erregerstromkreis des Elekiro-
magnets 221 schlieen.

Patentanspriiche

1. Fenstersystem fiir ein Geb3ude, mit mehreren
jeweils einen Blendrahmen (1) und einen
schwenkbar an dem Blendrahmen (1) gelager-
ten Fligelrahmen (7) umfassenden Fenstern
(41), von denen jedes einen manuell bedienba-
ren Verriegelungsbeschlag (11, 25), insbeson-
dere einen den Fligelrahmen (7) wechselweise
flir eine Dreh-Schwenkbewegung um eine ver-
tikale Achse (3) oder eine Kipp-Schwenkbewe-
gung um eine horizontale Achse (5) freigeben-
den Drehkipp-Verriegelungsbeschlag aufweist
und der Verriegelungsbeschlag eine in einer
Falzumfangsflache des Fllgelrahmens (7) zu-
mindest bereichsweise verdeckt verlegte, in
Umfangsrichtung des Fllgelrahmens (7) be-
wegliche Treibstangenanordnung (11) umfaBt,
mit einer sowohl den Verriegelungsbeschlag
(11, 25) als auch den Fligelrahmen (7) bei
dessen Schwenkbewegung, insbesondere bei
dessen Kipp-Schwenkbewegung, antreibende
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Motoranordnung (31, 33), und mit einer Steue-
rung (43, 49) flr die Motoranordnung (31, 33),
dadurch gekennzeichnet, da jedes Fenster
(41) mit einer die Schwenkstellung des Fllgel-
rahmens (7) und die Verriegelungsstellung des
Verriegelungsbeschlags (11, 25) erfassenden
Sensoranordnung (37, 39; 85, 87; 89 - 97; 101,
103; 163; 197) versehen ist,

daB die Sensoranordnung (37, 39; 85, 87; 89 -
97; 101, 103; 163; 197) jedes Fensters (41)
eine zweiteilige Positions-Sensoranordnung
umfaBt, 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
Sensorteil (39; 87; 91, 93, 95; 103; 163; 197)
fest mit dem Fliigelrahmen (7) oder dem Blen-
drahmen (1) verbunden ist,

daB jedem Fenster (41) oder jeweils einer
Gruppe von Fenstern (41) ein Mikroprozessor
(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) abhingig von Si-
gnalen der Sensoranordnung (37; 85; 89, 97;
101; 147; 177) steuert,

daB die Positionssensoranordnung bei Ausrich-
tung ihrer Sensorteile ein erstes Signal und bei
fehlender Ausrichtung ein zweites Signal er-
zeugt

und daB die Positionssensoranordnungen der
Fenster (41) Uber den jeweils zugeordneten
Mikroprozessor (43) mit einer gemeinsamen
Uberwachungszentrale (49) verbunden sind, an
der mittels einer optischen Anzeigeeinrichtung
(51, 57) fir jedes einzelne Fenster (41) oder
flir Gruppen von Fenstern (41) anzeigbar ist,
ob das erste oder das zweite Signal der Posi-
tionssensoranordnung zumindest eines der
Fenster (41) vorliegt.

Fenstersystem nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Uberwachungszentrale
(49) eine insbesondere als Computer ausgebil-
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 flir
die Anzeige von deren Signalen abfragt.

Fenstersystem nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, daB jedem Fenster (41)
oder jeder Gruppe von Fenstern (41) ein dem
Fenster (41) oder der Gruppe von Fenstern
(41) Ortlich benachbarter Mikroprozessor (43)
zugeordnet ist, an den die Positionssensoran-
ordnungen (37, 39; 85, 87; 89 - 97; 101, 103;
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147, 163; 177, 197) der zugeordneten Fenster
(41) angeschlossen sind und daB die Steue-
rung (55) der Uberwachungszentrale (49) die
Mikroprozessoren (43) zyklisch abfragt.

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

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB die opti-
sche Anzeigeeinrichtung den einzelnen Fen-
stern (41) oder einzelnen Gruppen von Fen-
stern (41) zugeordnete Leuchtdioden (53) um-
faBt und/oder als Textdisplay (57) ausgebildet
ist und/oder ein Graphikdisplay (57), insbeson-
dere flr die Darstellung einer Gebdudegrund-
riBgraphik, umfaBt.

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

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

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

Fenstersystem nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die zweite (89, 91) und drit-
te (89, 93) Positionssensoranordnung auf einen
gemeinsamen an der Treibstangenanordnung
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(11) angeordneten Magnet (89) ansprechende,
innerhalb des Fliigelrahmens (7) angeordnete
Magnetfeldsensoren (91, 93) aufweisen.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 6
bis 9, wobei der Verriegelungsbeschlag (11,
25) als Drehkipp-Verriegelungsbeschlag ausge-
bildet ist und einem Ecklager (9), welches den
Fligelrahmen (7) bei der Drehkippbewegung
fuhrt, diagonal gegeniberliegend eine Treibst-
angen-Eckumlenkung (79, 83) im Bereich einer
oberen Ecke des Fllgelrahmens (7) aufweist,
dadurch gekennzeichnet, daB die Positions-
sensoranordnung (85, 87; 89 - 97) im Be-reich
der dem Ecklager (9) diagonal gegeniberlie-
genden Treibstangen-Eckumlenkung (79, 83)
vorgesehen ist.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Posi-
tionssensoranordnung als StdBelkontaktanord-
nung (101, 103) mit einem quer zur Umfangs-
fliche des Flugelrahmens (7) beweglich an
diesem gehaltenen StdBelkontakiteil (101) und
einem am Blendrahmen (1) angeordneten Ge-
genkontaktteil (103) ausgebildet ist,

daB der StOBelkontaktteil (101) Uber ein
Schréagflachengetriecbe (117, 121) mit einer
Treibstange (115) der Treibstangenanordnung
(11) gekuppelt ist und in der Verriegelungsstel-
lung der Treibstangenanordnung (11) durch
eine @ffnung (107) einer die Treibstange (115)
Uberdeckenden Stulpschiene (105) des Fllgel-
rahmens (7) und eine in der Verriegelungsstel-
lung der Treibstange (115) mit der Stulpschie-
nendffnung (107) fluchtende @ffnung (127) der
Treibstange (115) zum Gegenkontakiteil (103)
hin austritt, sowie in der die Schwenkbewe-
gung des Fllgelranmens (7) erlaubenden En-
triegelungsstellung der Treibstangenanordnung
(11) aus der Bewegungsbahn der Treibstange
(115) herausgehoben ist und daB die Offnung
(127) der Treibstange (115) so bemessen ist,
daB sie in der Entriegelungsstellung die Off-
nung (107) der Stulpschiene (105) verdeckt.

Fenstersystem nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der StdBelkontaktteil (101)
an einem ldngs der Stulpschiene (105) verlau-
fenden und Uber ein Gelenk mit zur Stulp-
schiene (105) etwa paralleler Achse (113) mit
der Stulpschiene (105) verbundenen Hebelteil
(109) angeordnet ist,

und daB das Schrigflachengetriebe (117, 121)
durch eine Nockenfliche des Hebelteils (109)
und eine Nockengegenfliche eines mit der
Treibstange (115) fest verbundenen Nockent-
eils (117) gebildet ist.
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Fenstersystem nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der Hebelteil (109) als zwei-
armiger Hebel ausgebildet ist, daB sich die mit
dem Nockenteil (117) zusammenwirkende Nok-
kenfliche Uiber beide Hebelarme (117, 119)
erstreckt und daB die Nockenflichen der bei-
den Hebelarme (117, 119) einen stumpfen
Winkel zwischen sich einschlieBen.

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

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB das Fen-
ster eine sowohl den Verriegelungsbeschlag
(11, 25) als auch den Fligelrahmen (7) bei
dessen Schwenkbewegung, insbesondere bei
dessen Kipp-Schwenkbewegung antreibende,
Uber eine Fernsteuerung oder/und eine Bedie-
nungseinrichtung (65) der Uberwachungszen-
trale (49) steuerbare Motoranordnung (31, 33)
aufweist, daB die Motoranordnung (31, 33)
Endschalter (163, 197) aufweist, von denen
einer in der Verriegelungsstellung der Treibst-
angenanordnung (11, 25) anspricht, und daB
zumindest dieser eine Endschalter (163, 197)
Bestandteil der Positionssensoranordnung ist.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 15, dadurch gekennzeichnet, daB jedem
Fenster (41) oder jeder Gruppe von Fenstern
(41) ein auf die Positionssensoranordnung an-
sprechender Kodierer zugeordnet ist, der ab-
h3ngig von den Signalen der Positionssenso-
ranordnung dem Fenster (41) oder der Gruppe
von Fenstern (41) spezifisch zugeordnete Ko-
designale an die Uberwachungszentrale (49)
liefert und daB die Uberwachungszentrale (49)
flir die Steuerung der optischen Anzeigeein-
richtung (51, 57) spezifisch auf die Kodesigna-
le anspricht.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 16, dadurch gekennzeichnet, daB der Mi-
kroprozessor (43) dem zugeordneten Fenster
(41) oder einer zugeordneten Gruppe einander
Ortlich benachbarter Fenster (41) &rilich be-
nachbart ist und mit einer Fernsteuereinrich-
tung (61, 63, 67) verbunden ist, Uber die die
Motoranordnung (31, 33) jedes der dem Mikro-
prozessor (43) zugeordneten Fenster (41) von
diesem 0&rtlich entfernt steuerbar ist,

und daB mehrere der Mikroprozessoren (43)
insbesondere Uber eine Steuerleitung, insbe-
sondere eine Ringleitung (47) an eine gemein-
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same &rtlich entfernt angeordnete Uberwa-
chungszentrale (49) angeschlossen sind, in
welcher die mittels der Sensoranordnungen
(37, 39; 85, 87; 89 - 97; 101, 103; 163; 197)
erfaBten Schwenk- oder/und Verriegelungsstel-
lungen der Fenster (41) mittels einer optischen
Anzeigeeinrichtung (51, 57) einzeln oder grup-
penweise anzeigbar sind.

Fenstersystem nach Anspruch 17, dadurch ge-
kennzeichnet, daB 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 Flligelrahmens (7) antreibenden Flu-
gelschwenkmotor (33) aufweist und daB der
Mikroprozessor (43) die Motoren (31, 33) der
Motoranordnung (31, 33) zeitlich nacheinander
einschaltet und fiir die Offnungsbewegung zu-
erst den Verriegelungsmotor (31) in Entriege-
lungsrichtung und dann den Flligelschwenkmo-
tor (33) in Offnungsrichtung und fir die
SchlieBbewegung zuerst den Flligel-Schwenk-
motor (33) in SchlieBrichtung und dann den
Verriegelungsmotor (31) in Verriegelungsrich-
tung einschaltet.

Fenstersystem nach Anspruch 18, dadurch ge-
kennzeichnet, daB sowohl dem Verriegelungs-
motor (31) als auch dem Fliigel-Schwenkmotor
(33) Endschalter (163, 197) zugeordnet sind,
die die Verriegelungsstellung bzw. die eine
Schwenkbewegung des Fligelrahmens (7) zu-
lassende Entriegelungsstellung einerseits, als
auch die SchlieBstellung bzw. die Offnungsstel-
lung des Flligelrahmens (7) andererseits erfas-
sen und daB der Mikroprozessor (43) auf die
Endschalter (163, 197) anspricht und die ein-
zelnen Motoren (31, 33) bei Betitigung der
zugeordneten Endschalter (163, 197) jeweils
aktiv elekirisch bremst.

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

Fenstersystem nach einem der Ansprliche 17
bis 20, dadurch gekennzeichnet, daB die Uber-
wachungszentrale (49) eine zentrale Bedie-
nungseinrichtung (65) aufweist, Uber die die
Motoranordnungen (31, 33) der den Mikropro-
zessoren (43) zugeordneten Fenster (41) oder
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Gruppen von Fenstern (41) selektiv steuerbar
sind, insbesondere in der Verriegelungsstel-
lung selektiv gegen Steuerung Uber die den
Mikroprozessoren (43) zugeordneten Fernsteu-
ereinrichtungen (61, 63, 67) blockierbar sind.

Fenstersystem nach einem der Ansprliche 17
bis 21, dadurch gekennzeichnet, daB der Ver-
riegelungsbeschlag (11, 25) eine in einer Fal-
zumfangsfldche des Flligelrahmens (7) verleg-
te, in Umfangsrichtung des Fllgelrahmens (7)
bewegliche Treibstangenanordnung (11) um-
faBt, daB an dem Fligelrahmen (7) eine die
Treibstangenanordnung (11) in deren Verriege-
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 Elekiromagnet (221) gegen
die Kraft der Feder (219) in eine die Treibstan-
genanordnung (11) freigebende Stellung be-
wegbaren Riegel (207) aufweist und daB der
Elektromagnet (221) Uber den Mikroprozessor
(43) erregbar ist.

Fenstersystem nach Anspruch 22, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Uberwachungszentrale
(49) eine zentrale Bedienungseinrichtung (65)
aufweist, Uiber die die Mikroprozessoren (43)
fur die Erregung der Elektromagnete (221) der
ihnen zugeordneten Fenster (41) oder Gruppen
von Fenstern (41) selektiv sperrbar sind.

Fenstersystem nach Anspruch 22 oder 23, da-
durch gekennzeichnet, daB 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-
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 Elekiro-
magnet (221) beaufschlagbar ist.

Fenstersystem nach einem der Ansprliche 17
bis 24, dadurch gekennzeichnet, daB an die
Uberwachungszentrale (49) eine zentrale Be-
dienungseinrichtung (65) angeschlossen ist,
die ihrerseits Uber eine Fernsteuereinrichtung
(59), insbesondere eine Funkfernsteuereinrich-
tung, eine Datenferniibertragungseinrichtung
oder eine Sprechsteuerung steuerbar ist.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 25, dadurch gekennzeichnet, daB die
Steuerung (43, 61, 67) fir die Steuerung der
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Schwenkbewegung des Flligelrahmens (7) mit-
tels wenigstens eines Sensors (69) auf einen
Zustandsparameter, insbesondere der Raum-
luft in dem Geb3ude, anspricht und eine an
den Sensor (69) Uber eine Leitungsverbindung
angeschlossene, einen drahtlos arbeitenden
Sender (67), insbesondere einen Infrarotsen-
der, umfassende erste Steuerstufe und eine
ebenfalls Uber eine Leitungsverbindung mit der
Motoranordnung (31, 33) und einem dem Sen-
der (67) zugeordneten Empfénger (61), insbe-
sondere einen Infrarotempfanger, verbundene,
insbesondere als Mikroprozessor ausgebildete
zweite Steuerstufe (43) aufweist.

Fenstersystem nach Anspruch 26, dadurch ge-
kennzeichnet, daB der Sensor (69) auf die rela-
tive Feuchte oder die Temperatur oder den
CO;-Gehalt der Raumluft anspricht und daB
die Steuerung (43, 61, 67) das Fenster (41)
Gffnet, wenn der von dem Sensor (69) erfaBte
Pegel des Raumluftparameters Uber einer er-
sten Schwelle liegt und das Fenster (41)
schlieBt, wenn der Pegel unter einer zweiten
Schwelle liegt, die gleich oder vorzugsweise
niedriger ist als die erste Schwelle.

Fenstersystem nach einem der Ansprliche 26
oder 27, dadurch gekennzeichnet, daB an we-
nigstens eine der Steuerstufen, insbesondere
an wenigstens eine der zweiten Steuerstufen
(43) ein auf den Schallpegel auBerhalb des
Gebdudes ansprechender Sensor (71) ange-
schlossen ist, und daB die Steuerung (61, 67,
43) das =zugeordnete Fenster (41) schlieBt,
wenn der Schallpegel Uiber einen vorbestimm-
ten Schallpegel liegt.

Fenstersystem nach einem der Ansprliche 26
bis 28, dadurch gekennzeichnet, daB an wenig-
stens einer der Steuerstufen, insbesondere an
wenigstens einer der zweiten Steuerstufen (43)
ein auf die Raumluftstrd mungsgeschwindigkeit
ansprechender Sensor (71) angeschlossen ist,
der zumindest eines der dieser Steuerstufe
(43) zugeordneten Fenster (41) schlieit, wenn
die Strémungsgeschwindigkeit einen vorbe-
stimmten Wert Uberschreitet.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1
bis 29, dadurch gekennzeichnet, daB jeder Mo-
toranordnung (31, 33) eine Uberstrom-Uberwa-
chungsschaltung (43) zugeordnet ist, die bei
Uberschreiten eines vorbestimmten Werts des
Motorstroms ein die Blockierung der Motoran-
ordnung (31, 33) reprisentierendes Uberwa-
chungssignal erzeugt und daB die Uberwa-
chungszentrale das Auftreten des Uberwa-
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chungssignals dem Fenster (41) oder der
Gruppe von Fenstern (41) selektiv zugeordnet
anzeigt.

Fenstersystem nach Anspruch 30, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die insbesondere als Mikro-
prozessor (43) ausgebildete Uberstrom-Uber-
wachungsschaltung (43) das Uberwachungssi-
gnal erzeugt, wenn der vorbestimmte Wert des
Motorstroms wihrend eines von der Uber-
strom-Uberwachungsschaltung  iberwachten,
vorbestimmten  Zeitintervalls  Uberschritten
bleibt und die Motoranordnung (31, 33) nach
Uberschreiten des vorbestimmten Zeitintervalls
abschaltet.

Claims

Window system for a building with several
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 (11, 25), in particular
a turn-and-tilt lock fitting to release the vent
frame (7) either for a turning pivoting move-
ment around a vertical axis (3) or for a filting
pivoting movement around a horizontal axis
(5), and a drive rod arrangement (11), which is
located at least partially concealed in a periph-
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
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;
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
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,
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
(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
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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).

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.

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).

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.

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.

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
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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.

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);
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.

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
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
vent frame (7).

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

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

Window system according to one of Claims 1
to 5, characterised in that the position sensor
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
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 fo-
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.

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).

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.

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.

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 (11, 25) and the pivoting movement
of the vent frame (7), in particular its tilling
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.
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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
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
that the central monitoring unit (49) responds
specifically to the code signals to control the
visual display unit (51, 57).

Window system according to one of Claims 1
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),
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-
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
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).

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

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

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).

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).

Window system according to one of Claims 17
fo 21, characterised in that the lock fitting (11,
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-
fromagnet (221) movable into a position for
releasing the drive rod arrangement (11); and
that the electromagnet (221) may be excited
via the microprocessor (43).

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.

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

Window system according to one of Claims 17
fo 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
remote data transmission unit or a voice con-
frol unit.

Window system according to one of Claims 1
to 25, characterised in that the control system
(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
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-
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.

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

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
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 fo it if the noise level exceeds a pre-
set noise level.

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.

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).

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.

Revendications

Systéme de fenéires pour un immeuble, avec
plusieurs fenétres (41) comportant chacune un
chassis dormant (1) et un chissis ouvrant (7)
monté pivotant sur le chissis dormant (1), dont
chacune comporte une ferrure de verrouillage
(11, 25), & commande manuelle, en particulier
une ferrure de verrouillage oscillo-battante libé-
rant le chissis 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 & tige de
manoeuvre (11) placé, au moins dissimulé par
endroits dans une surface périphérique de la
feuillure du chissis ouvrant (7), déplagable
dans la direction périphérique du chissis ou-
vrant (7), avec un dispositif 2 moteurs (31, 33)
entrainant la ferrure de verrouillage (11, 25)
ainsi que le chissis 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 & moteurs (31,
33), caractérisé en ce que chaque fenétre (41)
est dotée d'un dispositif & capteur (37, 39 ; 85,
87 ; 89 4 97 ; 101, 103 ; 163 ; 197) détectant
la position de verrouillage de la ferrure de
verrouillage (11, 25), en ce que le dispositif &
capteur (37, 39 ; 85, 87 ; 89 2 97 ; 101, 103 ;
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163 ; 197) de chaque fenétre (41) comprend
un dispositif & capteur de position en deux
parties dont la premiére partie (37 ; 85 ; 89, 97
; 101 ; 147 ; 177) est fixée sur le dispositif a
tringle de manoeuvre (11) de la fenétre et est
en liaison d'entrainement avec celle-ci et dont
la seconde partie (39 ; 87 ; 91, 93, 95 ; 103 ;
163 ; 197) est solidaire du chéssis ouvrant (7)
ou du chassis dormant (1), en ce qu'a chaque
fenétre (41) ou 2 un groupe de fenétres (41)
est associé un microprocesseur (43) qui est
relié au dispositif 3 capteur (37, 39 ; 85, 87 ;
89 3 97 ; 101, 103 ; 163 ; 197) et au dispositif
a moteurs (31, 33) de chaque fenétre (41)
correspondante et commande le dispositif a
moteurs (31, 33), en fonction de signaux du
dispositif & capteur (37 ; 85; 89, 97 ; 101 ; 147
; 177), en ce que le dispositif & capteur de
position engendre, lorsque ses parties de cap-
teur sont orientées, un premier signal et en cas
d'absence d'orientation, un second signal, et
en ce que les dispositifs & capteur de position
des fenéires (41) sont reliés respectivement
par le microprocesseur (43), & une centrale de
surveillance (49) commune, 2 laquelle il peut
étre indiqué, au moyen d'un dispositif d'indica-
tion optique (51, 57), pour chaque fenéire (41)
individuelle ou pour des groupes de fenétres
(41), si l'on est en présence du premier ou du
second signal du dispositif 2 capteur de posi-
tion d'au moins I'une des fenétres (41).

Systéme de fenéires selon la revendication 1,
caractérisé en ce que la centrale de surveillan-
ce (49) comporte une commande (55), congue
en particulier sous la forme d'un ordinateur,
qui interroge cycliguement les dispositifs 2
capteur de position (37, 39 ; 85, 87 ; 89 4 97 ;
101, 103 ; 147, 163 ; 177, 197) des fenétres
(41) ou des groupes de fenétres (41), pour
I'indication de leurs signaux.

Systeme de fenétres selon la revendication 1
ou 2, caractérisé en ce qu'ad chaque fenéire
(41) ou chaque groupe de fenétres (41) est
associé un microprocesseur (43) voisin de la
fenétre (41) ou du groupe de fenétres (41),
auquel sont connectés les dispositifs & capteur
de position (37, 39 ; 85, 87 ; 89 4 97 ; 101,
103 ; 147, 163 ; 177, 197) des fenéires (41)
correspondantes et en ce que la commande
(55) de la centrale de surveillance (49) interro-
ge cycliquement les microprocesseurs (43).

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 3, caractérisé en ce que les dispo-
sitifs & capteur de position (37, 39 ; 85, 87 ; 89
a 97 ; 101, 103 ; 147, 163 ; 177, 197) faisant
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partie d'un groupe de fenéires (41), sont reliés
entre eux en un circuit ET logique.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 4, caractérisé en ce que le disposi-
tif d'indication optique comprend des diodes
électroluminescentes (53) associées aux diffé-
rentes fenétres (41) ou aux différents groupes
de fenéires (41) et/ou est congu 2 la maniére
d'un écran d'affichage de texte (57) et/ou com-
porte une console graphique (57), en parti-
culier pour la représentation d'un graphique
représentant le plan de I'immeuble.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 5, caractérisé en ce que la premié-
re partie de capteur est réalisée sous la forme
d'un aimant (85 ; 89) fixé sur le dispositif a
tringle de manoeuvre (11) et coulissant avec
celui-ci dans la direction périphérique du chis-
sis ouvrant (7) et la deuxiéme partie de cap-
teur est réalisée sous la forme d'un capteur de
champ magnétique (87 ; 91, 93), en particulier
sous la forme d'un interrupteur de Hall.

Systéme de fenéires selon la revendication 6,
caractérisé en ce que I'aimant (85) est fixé sur
un péne (15) dépassant du dispositif & tringle
de manoeuvre (11), vers le chissis dormant
(1) et en ce que le capteur de champ magnéti-
que (87) est placé sur une giche (19), asso-
ciée au péne (15) du chissis dormant (1) et
réagit & I'aimant (85) pénétrant dans la gache
(19), lorsque la fenétre est verrouillée.

Systéme de fenéires selon la revendication 6,
caractérisé en ce que sur chaque fenétre sont
prévus plusieurs dispositifs a4 capteur de posi-
tion, dont un premier dispositif (95, 97) réagit &
la position de fermeture du chassis ouvrant
(7), un deuxieme réagit & la position de ver-
rouillage (89, 91) du dispositif & fringle de
manoeuvre (11) et un troisiéme (89, 93) réagit
4 la position de déverrouillage du dispositif 2
tringle de manoeuvre (11), permettant un pivo-
tement du chissis ouvrant (7).

Systéme de fenéires selon la revendication 8,
caractérisé en ce que le deuxiéme (89, 91) et
le troisieme (89, 93) dispositifs & capteur de
position comportent des capteurs de champ
magnétique (91, 93), placés 2 l'intérieur du
chissis ouvrant (7), réagissant 4 un aimant
(89) commun, placé sur le dispositif & tringle

de manoeuvre (11).

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 6 & 9, dans lequel la ferrure de ver-
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38

rouillage (11, 25) est réalisée sous la forme
d'une ferrure de verrouillage oscillo-battante et
comporte, 2 l'opposé en diagonale d'un appui
d'angle (9), qui guide le chissis ouvrant (7)
lors de son mouvement oscillo-battant, un ren-
voi d'angle de ftringle de manoeuvre (79, 83),
dans la zone d'un angle supérieur du chissis
ouvrant (7), caractérisé en ce que le dispositif
a capteur de position (85, 87 ; 89 a 97) est
prévu dans la zone du renvoi d'angle de tringle
de manoeuvre (79, 83), faisant face en diago-
nale & I'appui d'angle (9).

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 5, caractérisé en ce que le disposi-
tif & capteur de position est réalisé sous la
forme d'un dispositif de contact & poussoir
(101, 103) avec une piéce de contact & pous-
soir (101), fixée sur le chissis ouvrant (7),
mobile transversalement 2 la surface périphéri-
que du chissis ouvrant (7) et avec une piéce
de contre-contact (103), placée sur le chissis
dormant (1), en ce que la pieéce de contact a
poussoir (101) est accouplée, par un mécani-
sme A surface oblique (117, 121), avec une
tringle de manoeuvre (115) du dispositif & trin-
gle de manoeuvre (11) et, dans la position de
verrouillage du dispositif 2 tringle de manoeu-
vre (11), ressort vers la piéce de conire-
contact (103) par une ouverture (107) d'un rail
a4 emboftement (105), recouvrant la tringle de
manoeuvre (115), du chissis ouvrant (7) et par
une ouverture (127) de la tringle de manoeuvre
(115), alignée dans la position de verrouillage
de la tringle de manoeuvre (115) avec l'ouver-
ture (107) du rail &3 emboftement, et, dans la
position de déverrouillage du dispositif & trin-
gle de manoeuvre (11), autorisant le mouve-
ment de pivotement du chissis ouvrant (7), est
repliée hors de la trajectoire de la tringle de
manoeuvre (115), et en ce que Il'ouverture
(127) de la tringle de manoeuvre (115) a des
dimensions telles qu'en position de déverrouil-
lage, elle dissimule I'ouverture (107) du rail &
embofitement (105).

Systéme de fenéires selon la revendication 11,
caractérisé en ce que la piece de contact a
poussoir (101) est placée sur un élément 2
levier (109), s'étendant le long du rail 3 embo’-
tement (105) et relié, par une articulation, avec
un axe (113) sensiblement paralléle au rail 4
emboftement (105), avec le rail & emboiiement
(105), et en ce que le mécanisme A surface
oblique (117, 121) est formé par une surface a
came de I'élément & levier (109) et une conire-
surface & came d'un élément & came (117)
solidaire de la tringle de manoeuvre (113).
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Systéme de fenéires selon la revendication 12,
caractérisé en ce que I'élément & levier (109)
est un levier & deux bras, en ce que la surface
A came coopérant avec I'élément & came
(117), s'étend sur les deux bras de levier (117,
119) et en ce que les surfaces & came des
deux bras de levier (117, 119) forment entre
elles un angle obtus.

Systeme de fenéires selon les revendications
12 ou 13, caractérisé en ce que I'élément a
levier (109) posséde des caractéristiques de
ressort élastique, au moins dans une partie
comprise entre la piéce de contact & poussoir
(101) et l'articulation.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 5, caractérisé en ce que la fenéire
comporte un dispositif & moteurs commandé
(31, 32) entrainant la ferrure de verrouillage
(11, 25) ainsi que le chassis ouvrant (7) lors de
son mouvement de pivotement, en particulier
lors de son mouvement de basculement, com-
mandé par une commande de fenétre et/ou un
dispositif de commande (65) de la centrale de
surveillance (49), en ce que le dispositif a
moteurs (31, 33) comporte des interrupteurs
de fin de course (163, 197) dont un réagit en
position de verrouillage du dispositif & tringle
de manoeuvre (11, 25), et en ce qu'au moins
cet interrupteur de fin de course (163, 197) fait
partie intégrante du dispositif & capteur de
position.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 15, caractérisé en ce qu'a chaque
fenétre (41) ou chaque groupe de fenétres (41)
est associé un codeur réagissant au dispositif
a capteur de position, qui fournit 3 la centrale
de surveillance (49), des signaux codés asso-
ciés de maniére spécifique 2 la fenétre (41) ou
au groupe de fenétres (41), en fonction des
signaux du dispositif & capteur de position, et
en ce que la centrale de surveillance (49)
réagit de maniére spécifiqgue aux signaux co-
dés, pour la commande du dispositif d'indica-
tion optique (51, 57).

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 16, caractérisé en ce que le micro-
processeur (43) est voisin localement de la
fenétre (41) associée ou d'un groupe associe
de fenéires (41) voisines, et est relié a4 un
dispositif de commande de fenétres (61, 63,
67), par lequel le dispositif & moteurs (31, 33)
de chaque fenétre (41), associé au micropro-
cesseur (43), peut étre commandé a distance
par celui-ci, et en ce que plusieurs des micro-
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processeurs (43) sont connectés, en particulier
par une ligne de commande, en particulier une
ligne en anneau (47), & une centrale de surveil-
lance (49) commune, éloignée, dans laquelle
les positions de pivotement ou/et de verrouilla-
ge des fenétres (41), déteciées au moyen des
dispositifs & capteur (37, 39 ; 85, 87 ; 89 4 97 ;
101, 103 ; 163 ; 197), peuvent éire indiquées
individuellement ou par groupe, au moyen d'un
dispositif d'indication optique (51, 57).

Systéme de fenéires selon la revendication 17,
caractérisé en ce que le dispositif & moteurs
(31, 33) comporte un moteur de verrouillage
(31), entrainant la ferrure de verrouillage (11,
25) ainsi qu'un moteur de pivotement de chas-
sis ouvrant (33), séparé du premier, entrainant
le mouvement de pivotement, en particulier le
mouvement basculant du chissis ouvrant (7)
et en ce que le microprocesseur (43) enclen-
che I'un aprés l'autre dans le temps les mo-
teurs (31, 33) du dispositif & moteurs (31, 33)
et enclenche, pour le mouvement d'ouverture,
d'abord le moteur de verrouillage (31) dans le
sens du déverrouillage, puis le moteur de pivo-
tement de chissis ouvrant (33) dans le sens
de l'ouverture, et pour le mouvement de fer-
meture, d'abord le moteur de pivotement de
chissis ouvrant (33) dans le sens de la ferme-
ture, puis le moteur de verrouillage (31) dans
le sens du verrouillage.

Systéme de fenéires selon la revendication 18,
caractérisé en ce qu'au moteur de verrouillage
(31) ainsi qu'au moteur de pivotement de
chissis ouvrant (33) sont associés des inter-
rupteurs de fin de course (163, 197), qui dé-
tectent d'une part la position de verrouillage ou
la position de déverrouillage, autorisant un
mouvement de pivotement du chdssis ouvrant
(7), ainsi que d'autre part la position de ferme-
ture ou la position d'ouverture du chissis ou-
vrant (7) et en ce que le microprocesseur (43)
réagit aux interrupteurs de fin de course (163,
197) et freine électriquement, de maniére acti-
ve, chacun des moteurs (31, 33), lorsque sont
actionnés les interrupteurs de fin de course
(163, 197) associés.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 17 & 19, caractérisé en ce que le
dispositif de commande de fenéire (61, 63, 67)
comporte un émetteur (63, 67), fonctionnant
sans fil, en particulier un émetteur a infrarou-
ge, et un récepteur (61), en particulier un ré-
cepteur 2 infrarouge, relié au microprocesseur
(43).
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Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 17 a 20, caractérisé en ce que la
centrale de surveillance (49) comporte un dis-
positif de commande (65) central, par lequel
les dispositifs & moteurs (31, 33) des fenéires
(41) ou des groupes de fenéires (41), associés
aux microprocesseurs (43), peuvent étre com-
mandés de maniére sélective, en particulier de
maniére sélective dans la position de verrouil-
lage, contre la commande par laquelle les dis-
positifs de commande de fenéires (61, 63, 67),
associés aux microprocesseurs (43), peuvent
étre bloqués.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 17 a 21, caractérisé en ce que la
ferrure de verrouillage (11, 25) comporte un
dispositif & tringle de manoeuvre (11) posé
dans une surface périphérique de la feuillure
du chissis ouvrant (7), déplacable dans la
direction périphérique du chissis ouvrant (7),
en ce que sur le chissis ouvrant (7) est prévu
un dispositif de blocage (207, 221), blogquant le
dispositif & tringle de manoeuvre (11) dans sa
position de verrouillage, le dispositif de bloca-
ge (207, 221) comportant un verrou (207) rap-
pelé par un ressort (219) dans sa position de
blocage et déplagable, par un électro-aimant
(221), & I'encontre de la force du ressort (219),
dans une position libérant le dispositif & tringle
de manoeuvre (11), et en ce que I'éleciro-
aimant (221) peut étre excité par le micropro-
cesseur (43).

Systéme de fenéires selon la revendication 22,
caractérisé en ce que la centrale de surveillan-
ce (49) comporte un dispositif de commande
(65) centrale, par lequel les microprocesseurs
(43) peuvent étre bloqués de maniére sélective
pour l'excitation des électro-aimants (221) des
fenétres (41) ou des groupes de fenétres (41)
qui leur sont associés.

Systeme de fenéires selon les revendications
22 ou 23, caractérisé en ce que le verrou est
congu & la maniére d'un cliquet angulaire
(207), monté pivotant sur un élément porteur
(205), maintenant I'électro-aimant (221) du dis-
positif de blocage (207, 221), lequel cliquet en
position de verrouillage du dispositif & tringle
de manoeuvre (11), s'engage avec l'exirémité
liore de l'un de ses bras (211), dans une
découpe (217) d'une ftringle de manoeuvre
(215) et dont l'autre bras (225), s'étendant
transversalement 4 la tringle de manoeuvre
(215), peut étre sollicité par I'électro-aimant
(221).
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Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 17 & 24, caractérisé en ce qu'a la
centrale de surveillance (49) est raccordé un
dispositif de commande central (65), qui de
son cOté peut étre commandé par un dispositif
de commande de fenétre (59), en particulier un
dispositif radio- commandé, un dispositif de
transmission de données & distance ou une
commande vocale.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 25, caractérisé en ce que la com-
mande (43, 61, 67) réagit, pour la commande
du mouvement de pivotement du chissis ou-
vrant (7), au moyen d'au moins un capteur
(69), & un paramétre d'état, en particulier & I'air
ambiant de l'immeuble, et comporte un pre-
mier étage de commande connecté au capteur
(69), par une ligne de connexion, un émetteur
(67) fonctionnant sans fil, en particulier un
émetteur & infrarouge, ainsi qu'un second éta-
ge de commande (43), congu en particulier
sous la forme d'un microprocesseur, relié éga-
lement, par une ligne de connexion au disposi-
tif & moteurs (31, 33) et au récepteur (61),
associé a I'émetteur (67), en particulier un
émetteur 2 infrarouge.

Systéme de fenéires selon la revendication 26,
caractérisé en ce que le capteur (69) réagit 2
I'humidité relative ou & la température ou 2 la
teneur en CO de I'air ambiant et en ce que la
commande (43, 61, 67) ouvre la fenétre (41),
lorsque le niveau, détecté par le capteur (69)
du parameétre d'air ambiant se situe au-dessus
d'un premier seuil et ferme la fenéire (41),
lorsque le niveau se situe au-dessous d'un
second seuil qui peut étre égal ou de préféren-
ce inférieur au premier seuil.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 26 ou 27, caractérisé en ce qu'a au
moins I'un des étages de commande, en parti-
culier & au moins I'un des seconds étages de
commande (43), est connecté un capteur (71)
réagissant au niveau de bruit & I'extérieur de
I'immeuble, et en ce que la commande (61,
67, 43) ferme la fenétre (41) correspondante,
lorsque le niveau de bruit se situe au-dessus
d'un niveau de bruit prédéterminé.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 26 & 28, caractérisé en ce qu'a au
moins I'un des étages de commande, en parti-
culier & au moins I'un des seconds étages de
commande (43), est connecté un capteur (71)
réagissant 2 la vitesse d'écoulement de I'air
ambiant, qui ferme au moins I'une des fenéires
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(41), associé a cet étage de commande (43),
lorsque la vitesse d'écoulement dépasse une
valeur prédéterminée.

Systeme de fenétres selon I'une des revendi-
cations 1 & 29, caractérisé en ce qu'a chaque
dispositif & moteurs (31, 33) est associé un
circuit de contrble de surcharge, qui en cas de
dépassement d'une valeur prédéterminée du
courant du moteur, engendre un signal de
contrble représentant le blocage du dispositif 2
moteurs (31, 33) et en ce que la centrale de
surveillance indique l'apparition du signal de
contrble, affecté de maniere sélective 2 la fe-
nétre (41) ou au groupe de fenétres (41).

Systéme de fenéires selon la revendication 30,
caractérisé en ce que le circuit de contrble de
surcharge (43), congu en particulier & la ma-
niere d'un microprocesseur (43), engendre le
signal de contrble lorsque la valeur prédéter-
minée du courant du moteur reste dépassée
pendant un intervalle de temps prédéterminé,
contrblé par le circuit de conirble de surchar-
ge, et le dispositif 2 moteurs (31, 33) coupe
aprés dépassement de l'intervalle de temps
prédéterminé.
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