EP 0 537 806 B1

) IR (T
(19) 0 European Patent Office

Office européen des brevets (1) EP 0 537 806 B1
(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT

(45) Veréffentlichungstag und Bekanntmachung des (51) Intcle: EO5B 47/00, EO5SF 15/20,
Hinweises auf die Patenterteilung: EO5D 15/52

14.08.1996 Patentblatt 1996/33
(21) Anmeldenummer: 92122167.7

(22) Anmeldetag: 10.05.1990

(54) Fenstersystem fir ein Gebaude
Window system for a building

Systéme de fenétre pour un batiment

(84) Benannte Vertragsstaaten: » Greisner, Paul

AT BECHDE ES FR GB IT LI NL SE W-4404 Telgte (DE)

* Renz, Dieter

(30) Prioritat: 12.05.1989 DE 3915569 W-4530 Ibbenbiiren (DE)
(43) Verdffentlichungstag der Anmeldung: (74) Vertreter: Liska, Horst, Dr.-Ing. et al

21.04.1993 Patentblatt 1993/16 Patentanwélte

H. Weickmann,K. Fincke,F.A. Weickmann,

(62) Anmeldenummer der friheren Anmeldung nach Art. B. Huber,H. Liska,J. Prechtel,B. B6hm

76 EPU: 90108842.7 Postfach 86 08 20

81635 Miinchen (DE)
(73) Patentinhaber: Aug. Winkhaus GmbH & Co. KG

D-48291 Telgte (DE) (56) Entgegenhaltungen:
WO-A-87/04213 DE-A- 2 231 092
(72) Erfinder: DE-A- 3 223 808 DE-A- 3 334810

* Fries, Wolfgang
W-4417 Altenberge (DE)

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach der Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des européischen
Patents kann jedermann beim Europaischen Patentamt gegen das erteilte europdische Patent Einspruch einlegen.
Der Einspruch ist schriftlich einzureichen und zu begriinden. Er gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuhr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 0 537 806 B1 2

Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Fenstersystem fur ein Ge-
baude.

Die Uberwachung des SchlieBzustands der Fenster
eines Gebaudes ist normalerweise zeitaufwendig, ins-
besondere bei Gebauden mit einer groBen Anzahl Fen-
ster, wie zum Beispiel Birobauten und dergleichen.
Selbst wenn der SchlieBzustand der Fenster von auB3er-
halb des Geb&udes erkennbar ist, was bei lediglich an-
gelehnten und nicht verriegelten Fenstern meist nicht
mé&glich ist, so muB3 doch bei herkdmmlichen Fenster-
systemen jedes Fenster einzeln und von Hand ge-
schlossen und verriegelt werden.

Aus der DE-A-32 23 808 ist ein Fenster mit einem
manuell  bedienbaren  Dreh-Kipp-Verriegelungsbe-
schlag bekannt, dessen Treibstangenanordnung in der
das Fenster fur eine Kippbewegung um eine horizontale
Achse freigebenden Stellung mittels eines in den Fen-
stergriff integrierten Elektromotors fir Liftungszwecke
einen Spaltbreit gedfinet werden kann. Der Elekiromo-
tor treibt unabhangig von dem lber eine Drehmoment-
stltze blockierten Handgriff die Treibstangenanordnung
an. Die in Ublicher Weise in Umfangsrichtung des Fla-
gelrahmens des Fensters bewegliche Treibstangenan-
ordnung verriegelt einerseits das Fenster an dessen
Blendrahmen und kippt liber ein zwischen dem Blend-
rahmen und der Treibstangenanordnung wirkendes
Keilgetriebe den Fligelrahmen in die geringfligig gedfi-
nete LUftungsstellung. Dem Elektromotor ist eine auf ei-
nen Raumluftparameter, beispielsweise auf gasférmige
oder sichtbare Verunreinigungen der Raumluft mittels
eines Sensors ansprechende Steuerung zugeordnet,
die das Fenster selbsttatig 6finet, wenn der iberwachte
Parameter einen vorbestimmten Wert Uberschreitet
bzw. bei Unterschreitung des Werts wieder schlieB3t. Auf
diese Weise kann der Energiebedarf fir die Heizung
bzw. Kiihlung der Raumluft auf einem Minimum gehal-
ten werden.

Bei dem aus der DE-A-32 23 808 bekannten Antrieb
far einen auch manuell bedienbaren Verriegelungsbe-
schlag ist der Elekiromotor in dem Schaftteil eines
Hand-Drehgriffs gleichachsig zur Drehachse des Hand-
Drehgriffs eingebaut und treibt den in Eingriff mit dem
Treibstangengetriebe des Drehkipp-Verriegelungsbe-
schlags stehenden Abtriebsdorn Uber ein Zahnradge-
triebe an. Der Hand-Drehgriff der bekannten Anordnung
ist damit vergleichsweise grof3.

Es ist Aufgabe der Erfindung, einen Weg zu zeigen,
wie bei einem Fenstersystem mit sowohl manuell als
auch motorisch verriegelbaren Fenstern die Handha-
bungsund/oder Antriebsorgane betrachtlich kleiner ge-
staltet werden kénnen.

Die Erfindung geht hierbei von einem Fenstersy-
stem flr ein Gebaude aus, welches aufweist:

ein einen Blendrahmen und einen schwenkbar an
dem Blendrahmen gelagerten Fligelrahmen um-
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fassendes Fenster, welches einen manuell bedien-
baren Verriegelungsbeschlag, insbesondere einen
den Flagelrahmen wechselweise fir eine Dreh-
Schwenkbewegung um eine vertikale Achse und ei-
ne Kipp-Schwenkbewegung um eine horizontale
Achse freigebenden Drehkipp-Verriegelungsbe-
schlag aufweist, wobei der Verriegelungsbeschlag
eine in einer Falzumfangsflache des Fligelrah-
mens verlegte, in Umfangsrichtung des Fligelrah-
mens bewegliche Treibstangenanordnung und ei-
nen Uber ein Treibstangengetriebe mit der Treibst-
angenanordnung in Antriebsverbindung stehen-
den, als Hebelgriff ausgebildeten Hand-Drehgriff
aufweist, der an einem zum Fliigelrahmen festen
Griffbasisteil drehbar gelagert ist,

einen zu einer Einheit mit dem Hand-Drehgriff ver-
bundenen Elekiromotor, der tiber ein bei Drehung
von der Abtriebsseite her selbsthemmendes Ge-
triebe einen mit dem Treibstangengetriebe gekup-
pelten, zur Drehachse des Hand-Drehgriffs koaxia-
len Abtriebsdorn relativ zum Hand-Drehgriff rotie-
rend antreibt, und

eine manuell lésbare Drehmomentstitzkupplung
zwischen Hand-Drehgriff und Griffbasisteil.

Das vorstehende Ziel wird dadurch erreicht, daB
das selbsthemmende Getriebe einen Spindeltrieb um-
faBt, dessen von dem Motor angetriebene Gewinde-
spindel mit ihrer Achse quer zur Drehachse des Hebel-
griffs in dessen Hebel Iangsrichtung angeordnet ist und
dessen Spindelmutter mit einer in dem Hebelgriff langs
der Gewindespindel verschiebbar gefuhrten Zahnstan-
ge verbunden ist, die mit einem auf dem Abtriebsdorn
sitzenden Ritzel kdmmt und der Elekiromotor in dem
Hebelgriff achsparallel zur Gewindespindel angeordnet
ist.

Anders als bei dem bekannten elekiromotorisch an-
getriebenen Verriegelungsbeschlag wird bei dem erfin-
dungsgemafBen Fenstersystem der Verriegelungsbe-
schlag des Fensters einerseits und die Schwenkbewe-
gung des Fensters andererseits durch gesonderte Mo-
tore gesteuert. Dadurch, daf3 die vom Motor angetrie-
bene Gewindespindel mitihrer Achse quer zur Drehach-
se des Hebelgriffs in dessen Hebelrichtung angeordnet
ist und die Spindelmutter mit einer in dem Hebelgriff
langs der Gewindespindel verschiebbar gefluhrten
Zahnstange verbunden ist, kann der Hand-Drehgriff be-
trachtlich kleiner als bisher gestaltet werden. Da der Mo-
tor gleichachsig zur Gewindespindel in dem Hebelgriff
sitzt, unterscheidet sich dieser vom Hebelgriff her-
kémmlicher Hand-Drehgriffe im wesentlichen nur durch
einen etwas vergréBerten Durchmesser.

Bei dem bekannten Verriegelungsantrieb ist der
Hand- Drehgriff axial beweglich an einem mit dem Fla-
gelrahmen verbundenen Griffbasisteil geflhrt. Die
Drehmomentstutze ist als Zapfen ausgebildet, die beim
axialen Anheben des Hand-Drehgriffs aus dem Griffba-
sisteil herausgehoben wird. Bei einer solchen Ausge-
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staltung muB die Schwenklagerung des Handgriffs ver-
gleichsweise stabil und aufwendig gestaltet werden, um
einer Dauerbeanspruchung gewachsen zu sein. Der
Konstruktionsaufwand des Hand-Drehgriffs 143t sich
vermindern, wenn das den Hebelgriff am Fliigelrahmen
haltende Griffbasisteil im wesentlichen lber die gesam-
te Lange des Hebelgriffs sich erstreckt und der Riegel
der Drehmomentstitzkupplung am freien Ende des He-
belgriffs angeordnet wird. Zugleich lassen sich am frei-
en Ende des Hebelgriffs StéBelkontakie zwischen dem
Hebelgriff und dem Griffbasisteil vorsehen, Uber die der
im Hebelgriff angeordnete Motor und gegebenentfalls
seine Endschalter mit der Motorsteuerung verbunden
werden. Soweit die StéBelkontakie in mehreren radial
zur Drehachse des Hebelgriffs verlaufenden Reihen an-
geordnet sind, sind sie in den Reihen von Reihe zu Rei-
he radial gegeneinander versetzt, sodaf sie bei der ma-
nuellen Drehung des Hebelgriffs nicht mit Gegenkon-
takten anderer StéBelkontakte Gberlappen kénnen.
Imfolgenden soll die Erfindung anhand einer Zeich-
nung naher erlautert werden. Hierbei zeigt:
Fig. 1 eine perspektivische Darstellung ei-
nes mit einem Drehkipp-Verriege-
lungsbeschlag versehenen Fensters
in Kippéffnungsstellung;
Fig. 2 ein Blockschaltbild eines unter Ver-
wendung von Fenstern geman Fig. 1
aufgebauten Fenstersystems fir ein
Gebaude;
Fig. 3und 4 perspektivische Darstellungen ma-
gnetischer Positionssensoranordnun-
gen fur die Erfassung des Verriege-
lungs- und SchlieBzustands eines
Fensters geméan Fig. 1;
Fig. 5 eine Schnittansicht einer StéBelkon-
takt-Positionssensoranordnung  fir
ein Fenster gemés Fig. 1;
Fig. 6 einen Langsschnitt durch einen in ei-
nen Hand-drehgriff integrierten Ver-
riegelungsantrieb fur ein Fenster ge-
man Fig. 1;
Fig. 7 eine teilweise aufgebrochene Drauf-
sicht auf den Handdrehgriff aus Fig. 6;
Fig. 8 einen Querschnitt durch den Hand-
drehgriff gesehen entlang einer Linie
VIII-VII in Fig. 7;
Fig. 9 eine teilweise geschnittene Oberan-
sicht eines Fllgel-Antriebs des Fen-
sters geman Fig. 1 bei gekipptem Fli-
gelrahmen;
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einen Vertikalschnitt durch den Flu-
gel-Kippantrieb geméan Fig. 9 bei ge-
schlossenem Fligelrahmen;

Fig. 10

Fig. 11 einen Querschnitt durch den Flugel-
Kippantrieb, gesehen entlang einer

Linie XI-XI in Fig. 9 und

eine Schnittansicht einer elekiroma-
gnetischen Blockiereinrichtung des
Fensters gemén Fig. 1.

Fig. 12

Das in Fig. 1 dargestellte Fenster eines Gebaudes
umfaBt einen in einer Vertikalebene angeordneten
Blendrahmen 1 und einen an dem Blendrahmen 1
wechselweise um eine seitliche vertikale Achse 3 dreh-
baren oder um eine untere horizontale Achse 5 kippba-
ren Fliigelrahmen 7. Der Fliigelrahmen 7 ist hierzu an
einer unteren Seitenecke in einem nicht ndher darge-
stellten Ecklager 9 gelagert und wird von einer in einer
Falzumfangsflache des Fligelrahmens 7 zumindest
teilweise verdeckt verlegten Treibstangenanordnung 11
einerseits am Blendrahmen 1 verriegelt und anderer-
seits zwischen dem Kippbetrieb und dem Drehbetrieb
umgeschaltet. Die Treibstangenanordnung 11 ist mittels
eines Handdrehgriffs 13, der um eine zur Ebene des
Fligelrahmens 7 senkrechte Drehachse 15 drehbar an
diesem gelagert ist, in Umfangsrichtung liber ein nicht
naher dargestelltes Treibstangengetriebe bewegt. Die
Treibstangenanordnung 11 umschlieBt ringférmig im
wesentlichen den gesamten Flligelrahmen 7 und ist mit
mehreren in Umfangsrichtung verteilten Riegelzapfen,
von denen zwei bei 14 und 15 dargestellt sind, verse-
hen. Die Riegelzapfen 14, 15 greifen bei geschlosse-
nem und verriegeltem Fenster in SchlieBblechsticke
17,19 ein, die in der Falzinnenflache des Blendrahmens
1 eingelassen sind. Bei geschlossenem und verriegel-
tem Fenster nimmt der Handdrehgriff 13 die in Fig. 1
dargestellte Stellung A ein, aus der er Uber eine Dreh-
6ffnungsstellung B in eine Kippdfinungsstellung C ge-
dreht werden kann. In der Drehéffnungsstellung B ver-
riegelt ein an der Treibstangenanordnung 11 vorgese-
hener Riegelzapfen 21 einen Uber ein Drehlager 23 am
Blendrahmen 1 angebrachten Ausstellarm 25, in dem
der Riegelzapfen 21 in ein Gegenglied 27 des Ausstel-
larms 25 eingreift. Der durch das Ecklager und das
Drehgelenk 23 festgelegte Fligelrahmen 7 kann damit
um die Drehachse 3 gedreht werden.

In der Kippdffnungsstellung C ist der Riegelzapfen
21 aus dem Gegenglied 21 des Ausstellarms 25 ausge-
fahren und die Treibstangenanordnung 11 hat ein dem
Drehlager 23 diagonal gegenuberliegendes Kipplager
29 verriegelt. Der an dem Ausstellarm 25 geflhrte Fli-
gelrahmen 7 kann damit um die Kippachse 5 gekippt
werden.

Soweit bisher beschrieben, ist das Fenster her-
kémmlich ausgebildet. Zusatzlich ist das Fenster jedoch
mit einem in dem Handdrehgriff 13 integrierten Verrie-
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gelungsantrieb 31 versehen, der nachfolgend anhand
der Fig. 6 bis 8 naher erlautert wird und unabhangig von
der manuellen Drehverstellung des Handdrehgriffs 13
inderin Fig. 1 dargesteliten Stellung des Handdrehgriffs
13 die Treibstangenanordnung 11 zwischen einer der
Verriegelungsstellung A zugeordneten Treibstangen-
stellung in die der Kippéffnungsstellung C zugeordnete
Treibstangenstellung antreiben kann. Weiterhin ist am
oberen Horizontalschenkel des Blendrahmens 1 ein
Kippantrieb 33 angeordnet, der ber einen schwenkbar
angetriebenen Scherenhebel 35 mit der Treibstangen-
anordnung 11 des Fligelrahmens 7 kuppelbar ist und in
der Kippdfinungsstellung der Treibstangenanordnung
11 den Flugelrahmen 7 unabhangig von dem Handdreh-
griff 13 in Kipprichtung antreibt. Einzelheiten des Kip-
pantriebs werden nachfolgend anhand der Fig. 9 bis 11
erlautert. Das Fenster umfaBt ferner zumindest eine Po-
sitionssensoranordnung bestehend aus zwei einander
zugeordneten Sensorteilen, die die Verriegelungsstel-
lung der Treibstangenanordnung 11 oder/und die
SchlieB3- bzw. Kippéfinungsstellung des Fliigelrahmens
7 erfassen. Einzelheiten von Positionssensoranordnun-
gen werden nachfolgend anhand der Fig. 3 bis 5 erlau-
tert.

Zur Uberwachung des Verriegelungs- und
SchlieBzustands sowie zur Steuerung der Verriege-
lungs- und Kippantriebe einer Vielzahl Fenster 41 ge-
maf Fig. 1 sind in rAumlicher N&he zu den Fenstern 41
Mikroprozessoren 43 vorgesehen, von denen jeder ent-
weder ein einzelnes Fenster 41 oder eine Gruppe raum-
lich benachbarter, beispielsweise demselben Zimmer
des Gebaudes zugeordneter Fenster 41 steuert. Die Mi-
kroprozessoren 43 sind Uber Verbindungsleitungen 45
mit den Positionssensoranordnungen, den Verriege-
lungsantrieben und den Kippantrieben der ihnen zuge-
ordneten Fenster 41 verbunden. Die Mikroprozessoren
43 sind ihrerseits Uber eine Datenringleitung 47 mit ei-
ner raumlich entfernten Uberwachungszentrale 49 ver-
bunden, in der der Verriegelungs- und SchlieBzustand
der einzelnen Fenster optisch angezeigt wird, so dai3
von zentraler Stelle aus der Verriegelungs- und SchlieB3-
zustand sémtlicher Fenster des Geb&udes liberwacht
werden kann. Bei der Datenringleitung 47 kann es sich
um das Kraftstromnetz des Gebaudes handeln, an das
die Mikroprozessoren 43 ebenso wie die Uberwa-
chungszentrale Uber Datenkopplungsstufen angekop-
pelt sind. Die Datenringleitung 47 kann jedoch auch
durch eine zuséatizlich in dem Geb&ude verlegte Leitung
gebildet sein. Fur die optische Anzeige des Verriege-
lungs- und SchlieBzustands der Fenster 41 kann ein Di-
odenfeld 51 vorgesehen sein, das durch Leuchtdioden
53 flr jedes einzelne Fenster oder fir jede Gruppe von
Fenstern den Verriegelungs- und SchlieBzustand signa-
lisiert. Zur Anzeige des geschlossenen und verriegelten
Zustands einerseits und des entriegelten bzw. gedffne-
ten Zustands andererseits kdnnen Leuchtdioden unter-
schiedlicher Farbe, wie zum Beispiel grin und rot, be-
nutzt werden. Die Mikroprozessoren 43 geben die Ver-
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riegelungs- und SchlieBzustandsinformationen gesteu-
ert von einer Steuerung 55 der Uberwachungszentrale
49 zeitlich nacheinander an die Uberwachungszentrale
49 ab. Die Abfrage der Mikroprozessoren 43 kann in
Form eines zyklischen Zeitmultiplexverfahrens erfol-
gen; es kdnnen aber auch zusammen mit den Zustands-
informationen Adressencodes flr die Identifizierung der
Mikroprozessoren 43 und der ihnen zugeordneten Fen-
ster 41 Ubertragen werden. Insbesondere bei einer gro-
Ben zu Uberwachenden Anzahlvon Fenstern handelt es
sich bei der Steuerung 55 zweckméaBigerweise um ei-
nen Computer, der auch zusétzliche Steuerungs- und
UberwachungsmaBnahmen mitibernehmen kann, wie
zum Beispiel die zentrale Steuerung der Fenster 41
oder eine graphische Darstellung des Verriegelungs-
und SchlieBzustands der Fenster Uber einen Monitor
57, der die Zustandsinformation der Fenster in Textform
und/oder in einer graphischen Darstellung unter Einbe-
ziehung eines Grundrif3plans des Geb&udes optisch an-
zeigt. Die als Computer ausgebildete Steuerung 55
kann auch Uber geeignete Schnittstellenschaltungen 59
fur die Datenferniibertragung mitausgenutzt werden.

Der Verriegelungs- und SchlieBzustand der Fenster
41 kann aus der Nachbarschaft heraus ferngesteuert
werden, ohne daf3 man sich dem zu &ffnenden oder zu
schlieBenden Fenster ndhern muB. Hierzu ist an den Mi-
kroprozessor 43 ein Fernsteuerempfanger 61 ange-
schlossen, der auf einen drahtlos arbeitenden Fernsteus-
ersender 63 anspricht. Der Fernsteuersender 63, bei
dem es sich vorzugsweise um einen Infrarotsender han-
delt, 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 zunachst
den Verriegelungsantrieb des Fensters in Entriege-
lungsrichtung ein, um dann nach Entriegelung des Fen-
sters den Kippantrieb in Offnungsrichtung zu steuern.
Auf einen SchlieBbefehl hin wird zuerst der Kippantrieb
in SchlieBrichtung gesteuert und dann der Verriege-
lungsantrieb in Verriegelungsrichtung eingeschaltet.
Sowohl der Verriegelungsantrieb als auch der Kippan-
trieb sind mit Endschaltern versehen, auf die der Mikro-
prozessor 43 ansprechen, um gleichzeitiges Einschal-
ten der beiden Antriebe zu verhindern. Da die Antriebe
unter Umstanden eine vergleichsweise lange Nachlauf-
zeit haben, ist zweckmaBigerweise vorgesehen, dafl
der Mikroprozessor 43 Uber geeignete Ausgangsschal-
tungen beim Ansprechen der Endschalter der Antriebe
die Elektromotoren der Antriebe kurzschlieBt und so
elektrisch aktiv bremst.

Die Mikroprozessoren lUberwachen zusatzlich die
Héhe des Antriebsstroms der Elekiromotore. Der im
normalen Betrieb auftretende Nennstrom jedes Elektro-
motors steigt beim Blockieren des Motors stark an. Der
Mikroprozessor vergleicht den Strompegel mit einem
vorbestimmten Stromschwellwert und erzeugt ein das
Blockieren des Elektromotors reprasentierendes Uber-
wachungssignal, wenn der Schwellwert Uberschritten
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wird. Gesteuert von dem Mikroprozessor 43 zeigt die
Uberwachungszentrale das Auftreten des Uberwa-
chungssignals an dem Diodenfeld 51 oder dem Monitor
57 optisch an und Iést gegebenenfalls eine Alarmein-
richtung aus. Mit Hilfe der Stromiberwachung der Elek-
tromotore 148t sich nicht nur ungewolltes Blockieren des
Fensters, beispielsweise durch einen zwischen Blend-
rahmen 1 und Fligelrahmen 7 eingeklemmten Gegen-
stand erfassen, sondern auch Sabotageversuche, bei
welchen das SchlieBen des Fensters absichtlich verhin-
dert werden soll. Da im Betrieb im Einzelfall der Motor-
strom auch bei einer nur kurzzeitigen Hemmung, zum
Beispiel durch einen schwergangigen Fllgelrahmen,
auftreten kann, Uberwacht der Mikroprozessor 43
zweckméBigerweise auch die Zeitdauer, innerhalb der
der Uberstrom auftritt.

Das den Blockierzustand reprasentierende Uber-
wachungssignal wird erst dann der Uberwachungszen-
trale 49 gemeldet, wenn es wahrend eines vorbestimm-
ten Zeitintervalls kontinuierlich aufgetreten ist. Fehlalar-
mierungen kénnen auf diese Weise vermieden werden.
Der Mikroprozessor 43 schaltet darliberhinaus den
wahrend des vorbestimmten Zeitintervalls mit Uber-
strom betriebenen Motor ab und verhindert so Uberla-
stungsschaden des Motors.

Die Fenster 41 kénnen nicht nur aus der Nachbar-
schaft heraus ferngesteuert werden, sondern auch uber
eine zentrale Bedienungseinrichtung 65 der Uberwa-
chungszentrale 49. Die Bedienungseinrichtung 65 ist so
ausgebildet, daB sie sowohl die spezifische Steuerung
einzelner Fenster durch spezifisches Anwahlen des zu-
geordneten Mikroprozessors 43 erlaubt, als auch die
kollektive Steuerung von Gruppen von Fenstern, bei-
spielsweise eines Stockwerks oder eines Zimmers als
auch die kollektive Steuerung s&mtlicher Fenster je-
weils durch Betatigen hierflir vorgesehener Sonderta-
sten. Die Adressierung der Mikroprozessoren 43 erfolgt
wiederum entsprechend dem zyklischen Aufrufschema
der Steuerung 55 oder Uber Adressencodes, die den Mi-
kroprozessoren bzw. Fenstern spezifisch zugeordnet
sind.

Zusatzlich oder alternativ zur lokalen Steuerung der
Mikroprozessoren 43 durch zweckméBigerweise trans-
portable Fernsteuersender 63 kénnen weitere, ortsfest
angeordnete Fernsteuersender 67, insbesondere wie-
derum Infrarotsender, vorgesehen sein, die mit einem
auf einen Zustandsparameter der Raumluft anspre-
chenden Sensor 69 verbunden sind und den Offnungs-
zustand der mit dem zugeordneten Mikroprozessor 43
verbundenen Fenster abhangig von dem erfaBten Wert
des Raumluftparameters steuern. Bei dem Sensor 69
handelt es sich beispielsweise um einen die relative
Luftfeuchte erfassenden Sensor, der das Fenster offnet,
wenn der Wert der Luftfeuchte einen vorbestimmten
Schwellenwert Obersteigt. In feuchtigkeitsgefahrdeten
R&umen kann auf diese Weise Schimmelbildung und
dergleichen vermieden werden. Das Fenster wird ge-
schlossen, wenn die Feuchtigkeit den Schwellwert wie-
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der unterschreitet. Der die SchlieBbewegung steuernde
Schwellwert ist, um eine Hystereseeigenschaft der
Steuerung einzuflihren, vorzugweise etwas kleiner als
der beim Offnen des Fensters vorgesehene Schwell-
wert. Alternativ aber auch zusatzlich kénnen weitere
Sensoren vorgesehen sein, die zum Beispiel auf die
Raumtemperatur oder den CO,-Gehalt der Raumluft
ansprechen und daflr sorgen, da3 das Fenster selbst-
tatig bei Uberschreiten vorgegebener Werte der Para-
meter gedifnet bzw. geschlossen wird. Als weitere, den
Bedienungskomfort des Fenstersystems erhdéhende
MaBnahme kann vorgesehen sein, daf3 der Sensor 69
auf den Schallpegel auB3erhalb des Gebdudes an-
spricht, so daf3 das Fenster zum Beispiel bei StraBen-
oder Flugzeuglarm selbsttatig geschlossen wird.
SchlieBlich kann als weitere komforterhdhende
MaBnahme ein auf die Strémungsgeschwindigkeit der
Luft im Bereich eines Fensters ansprechender Sensor
71 mit dem Mikroprozessor oder gegebenenfalls dem
Fernsteuersender 67 verbunden sein, der das Fenster
zugluftabhangig steuert.

Die Fig. 3 bis 5 zeigen Varianten von Positionssen-
soranordnungen, wie sie zur Uberwachung des Verrie-
gelungs- und SchlieBzustands eines bei einer Anlage
nach Fig. 2 verwendeten Fensters geman Fig. 1 einge-
setzt werden kénnen. Fig. 3 zeigt eine Eckumlenkung
einer Treibstangenanordnung mit einem Stulpschienen-
winkel 73, der an seinen Enden mit AnschluBstiicken 75
fir Verlangerungsteile von Stulpschienen 77 versehen
ist. An den Schenkeln des Stulpschienenwinkels 73 sind
AnschluBstiicke 79 fur in Umfangsrichtung des Fliigel-
rahmens 7 bewegliche Treibstangen 81 geflhrt, die im
Eckbereich des Stulpschienenwinkels 73 durch ein fle-
xibles Stahlband 83 miteinander gekuppelt sind. Die An-
schluB3stlicke 79 tragen Verriegelungszapfen 13, 15 fir
den Eingriff in die SchlieBblechstiicke 17, 19 des Blend-
rahmens 1 in Fig. 1. Die Treibstangen 81 und damit die
Riegelzapfen 13, 15 sind, entsprechend den Stellungen
A, B und C des Handdrehgriffs 13 in Fig. 1 zwischen
einer Verriegelungsstellung A, einer Drehdffnungsstel-
lung B und einer Kippdffnungsstellung C beweglich, und
zwar sowohl durch Drehen des Handdrehgriffs 13 als
auch uber den Verriegelungsantrieb 31. Zum Erfassen
der Position ist in dem in der oberen Falzumfangsflache
liegenden Riegelzapfen 15 verdeckt, d.h. nicht sichtbar,
ein Permanentmagnet 85 vorgesehen, der in der Ver-
riegelungsstellung A mit einem magnetfeldempfindli-
chen Sensor, beispielsweise einem Hallschalter 87, bei
geschlossenem Fenster Uberlappt. Der Hallschalter 87
spricht damit lediglich bei geschlossenem und verriegel-
tem Fenster an und spricht nicht an, wenn eine der bei-
den Bedingungen nicht erfillt ist. Die Signale des Hall-
schalters 87 bilden die von der Uberwachungszentrale
angezeigten Zustandsinformationen und werden dar-
Uberhinaus zur Steuerung des Verriegelungsantriebs
31 und des Kippantriebs 33 mittels des Mikroprozessors
43 ausgenutzt.

Fig. 4 zeigt eine Variante einer Positionssensoran-
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ordnung, die sich von der Anordnung nach Fig. 3 ledig-
lich durch die Anzahl und Anordnungsweise ihrer Sen-
soren unterscheidet. Gleichwirkende Komponenten
sind mit den Bezugszahlen der Fig. 3 und zur Unter-
scheidung mit dem Buchstaben a versehen. Zur Erlau-
terung wird auf die Beschreibung der Fig. 3 Bezug ge-
nommen. Im Unterschied zu Fig. 3 umfaBtdie Positions-
sensoranordnung mehrere am Fligelrahmen 7 vorge-
sehene Magnetfeldsensoren, liber die gesondert von-
einander sowohl! die Verriegelungsstellung A und die
Kippdffnungsstellung C der Treibstangen 81a als auch
die SchlieBstellung des Fliigelrahmens 7 erfa3t werden
kann. Auf der Innenseite des Stulpschienenwinkels 73
und damit verdeckt ist ein erster Permanentmagnet 89
mit dem Treibstangen-AnschluBstick 79 verbunden,
dessen Position von zwei Hallschaltern 91 bzw. 93 in
der Verriegelungsstellung A einerseits und der Kippdff-
nungsstellung C andererseits erfaf3t wird. Die Drehoff-
nungsstellung B kann durch logische Kombination der
Ausgangssignale der Hallschalter 91, 93 Uberwacht
werden. Ein zweiter Permanentmagnet 95 ist am Blend-
rahmen 1 angeordnet und wird in der geschlossenen
Stellung des Fensters von einem magnetempfindlichen
Sensor, insbesondere einem Hallschalter 97, erfaB3t. Die
Signale der Hallschalter 91, 93 und 97 werden in dem
zugeordneten Mikroprozessor 43 ausgewertet und zur
Uberwachungszentrale 49 (Fig. 2) ibertragen. Durch
die gesonderte Auswertung der einzelnen Treibstan-
genstellungen und der SchlieBstellung des Fligelrah-
mens wird eine hohe Manipulationssicherheit erreicht.

Fig. 5 zeigt eine weitere Positionssensoranordnung
mit vergleichsweise hoher Manipulationssicherheit in
Form eines am Fligelrahmens 7 &hnlich dem Sensorteil
37 in Fig. 1 angeordneten StéBelkontakts 101, dem in
der Falzinnenflache des Blendrahmens 1 ein Gegen-
kontakiteil 103 als zweites Sensorteil 8hnlich dem Sen-
sorteil 39 in Fig. 1 zugeordnet ist. Der StéBelkontakt 101
istin der Falzumfangsflache des Fligelrahmens 7 durch
eine Stulpschiene 105 abgedeckt und tritt durch eine
Offnung 107 der Stulpschiene 105 aus. Der StéBelkon-
takt 101 ist an einem Hebelteil 109 gehalten, welches
seinerseits an einem mit der Stulpschiene 105 fest ver-
bundenen Lagerbock 111 um eine etwa senkrecht zur
Ebene des Fliigelrahmens 7 verlaufende Achse 113
schwenkbar gelagert ist. Durch Schwenken des Hebel-
teils 109 in die in Fig. 5 gestrichelt angedeutete Position
kann der StéBelkontakt 101 vollstandig hinter die Stulp-
schiene 105 zuriickgezogen werden.

Die Schwenkbewegungdes Hebelteils 109 wird von
einem fest mit einer Treibstange 115 der Treibstangen-
anordnung 11 verbundenen Nockenteil 117 gesteuert,
welches sich zusammen mit der Steuerbewegung der
Treibstange 115 langs des Hebelteils 109 bewegt. Um
den Hebelteil 109 in beiden Schwenkrichtungen kraft-
schlissig steuern zu kénnen, ist er als doppelarmiger
Hebel ausgebildet, der an seinem einen Arm 119 den
StéBelkontakt 101 tragt und auf der dem Arm 119 ge-
genlberliegenden Seite der Achse 113 einen zweiten
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Arm 121 hat. Die Arme 119, 121 bilden unter einem
stumpfen Winkel zueinander geneigte Nockenbahnen,
an welchen das Nockenteil 117 gleitend anliegt. Fig. 5
zeigt die Verriegelungsstellung der Treibstange 115, in
derder Nockenteil auf dem Arm 119 anliegt und den St6-
Belkontakt durch eine Offnung 123 der Treibstange 115
und die Offnung 107 der Stulpschiene 105 gegen den
Gegenkontakt 103 drickt. In der Kippdfinungsstellung
der Treibstange 115 liegt der Nockenteil 117 auf dem
Arm 121 auf, wodurch der Arm 119 in eine Aussparung
125 des Fliigelrahmens 7 zuriickgeklappt wird. Die Ver-
schiebebewegung der Treibstange 115, die den Nok-
kenteil 117 auf den Arm 121 Gberfdhrt, bringt zugleich
die in Bewegungsrichtung hintenliegende Endkante 127
iiber die Offnung 107 der Stulpschiene 105 hinweg, wo-
mit sowohl in der Drehéffnungsstellung als auch der Kip-
poffnungsstellung der Treibstange 115 die Offnung 107
der Stulpschiene 105 von der Treibstange 115 abge-
deckt wird. Der StéBelkontakt 101 ist damit in Stellun-
gen der Treibstange 115, die das Offnen des Fensters
erlauben, gegen Manipulationen geschitzt. Wenn-
gleich der StéBelkontakt 101 Federeigenschaften ha-
ben kann, so werden zweckmaBigerweise federnde Ei-
genschaften des aus Kunststoff bestehenden Hebelteils
109 ausgenutzt. Der Arm 119 ist hierzu mit einer seinen
Querschnitt zwischen dem StéBelkontakt 101 und der
Achse 113 schwéchenden Aussparung 129 versehen.
Die Fig. 6 bis 8 zeigen Konstruktionseinzelheiten
des Hand-Drehgriffs 13 aus Fig. 1. Der Hand-Drehgriff
13 umfaBt ein in Ublicher Weise am Fliigelrahmen 7 an-
schraubbares Basisteil 131, an welchem Uber eine
Buchse 133 ein Hebelgriff 135 um die Achse 15 drehbar
gelagert ist. Der Hebelgriff 135 bildet ein Geh&use fir
den aus einem Elektromotor 137, einem Spindelirieb
139 und einem Zahnstangengetriebe 141 bestehenden
Verriegelungsantrieb 31. Der Spindeltrieb 139 hat eine
in Langsrichtung des Hebelgriffs 135 verlaufende Ge-
windespindel 143, die von dem gleichachsig angeord-
neten Elektromotor 137 angetrieben wird. Die Gewinde-
spindel 143 schneidet die Achse 15 und tragt eine an
sich gegeniberliegenden Gehausewéanden 145 nicht
verdrehbar, jedoch verschiebbar gefiihrie Spindelmut-
ter 147, an welcher parallel zur Gewindespindel 143 ei-
ne Zahnschiene 149 befestigt, zum Beispiel ange-
schraubt ist. Die sich mit der Spindelmutter 147 bewe-
gende Zahnschiene k&mmt mit einem Ritzel 151, wel-
ches drehfest am griffseitigen Ende eines zur Drehach-
se 15 gleichachsigen Vierkantdorns 153 sitzt. Der Vier-
kantdorn 153 greift in nicht ndher dargestellter Weise
drehfest in das die Treibstangenanordnung 11 verschie-
bende Treibstangengetriebe ein. Am drehachsenfernen
Ende des Hebelgriffs 135 ist eine an dem Hebelgriff 135
in dessen Langsrichtung verschiebbar gefuhrte Finger-
taste 155 vorgesehen, die von einer Druckfeder 157 mit
ihrem Riegelvorsprung 159 in eine Ausnehmung 161
des Basisteils 131 hinein vorgespannt wird. Die Finger-
taste 155 bildet eine Drehmomentstlitze flr das beim
Motorantrieb des Dorns 153 von dem Elektromotor 137
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auf den Hebelgriff 135 ausgelibte Reaktionsdrehmo-
ment. Da der Spindeltrieb 139 selbsthemmende Eigen-
schaften hat, kann nach dem Drlcken der Fingertaste
155 und dem Ausrasten des Riegelvorsprungs 159 der
Hebelgriff 135 unter Mitnahme des Dorns 153 auch ma-
nuell gedreht werden. Das Fenster kann damit unab-
hangig und in jeder Position des Spindeltriebs manuell
verriegelt und entriegelt werden, was insbesondere fir
Notfalle von Bedeutung ist.

Dem Spindeltrieb 139 sind in den beiden sich ge-
genlberliegenden Endstellungen der Spindelmutter
147 zwei Endschalter 163 fur die Steuerung des Elek-
tromotors 137 zugeordnet. Die Endschalter 163 sind bei
der Anlage nach Fig. 2 mit den Mikroprozessoren 43
verbunden. Der Mikroprozessor kann die Endschalter
163 nicht zur Steuerung des Elektromotors 137, insbe-
sondere flir dessen aktives elekirisches Bremsen aus-
nutzen, sondern auch als Positionssensoranordnung
fiir die Uberwachung der Position der Treibstangenan-
ordnung, da bei motorischem Antrieb der Treibstangen-
anordnung der Hebelgriff 135 in seiner Ruhestellung mit
dem Basisteil 131 verrastet ist, somit eine vorbestimmte
Position einnimmt. Die Verbindungsleitungen zu den
Endschaltern 163 und zu dem Elektromotor 137 sind
Uber federnde StéBelkontakte 165 im Bereich des dreh-
achsenfernen freien Endes des Hebelgriffs 135 von
dem Hebelgriff 135 zum Basisteil 131 gefuhrt. Wie Fig.
7 zeigt, sind die StéBelkontakie 165 in zwei im wesent-
lichen in Langsrichtung des Hebelgriffs 135 verlaufen-
den Reihen angeordnet und von Reihe zu Reihe gegen-
einander versetzt, so daf3 sie bei der Drehbewegung
des Hebelgriffs 135 auf unterschiedlichen und sich nicht
ungewollt kontaktierenden Kreisbahnen bewegen.

Der vorstehend erlauterte Hand-Drehgriff 13 hat
aufgrund der gleichachsigen Anordnung von Elekiro-
motor und Spindelirieb in Langsrichtung seines Hebel-
grifis vergleichsweise geringe Abmessungen. Ahnlich
geringe Abmessungen hat auch der in den Fig. 9 bis 11
im einzelnen dargestellte Kippantrieb 33. Der Kippan-
trieb 33 hat ein im Querschnitt rechteckférmiges, zwei-
teiliges Gehause 167, welches in einer Eckaussparung
des Blendrahmens 1 stirnseitig und falzinnenflachen-
seitig blindig abschlieBend eingesetzt ist. Das in Um-
fangsrichtung des Blendrahmens 1 langgestreckie Ge-
hause 167 nimmt in Langsrichtung gleichachsig neben-
einander einen Elektromotor 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 gegen-
Uberliegenden Wandflachen 175 des Gehduses 167
drehfest, aber axial verschiebbar gefiihrte Spindelmut-
ter 177 sitzt. An einem durch einen Langsschlitz 179 der
Spindelmutter 177 durch diese hindurchgefiihrten und
beiderseits der Spindelmutter 177 in dem Gehause 167
gehaltenen Achszapfen 181 ist auBerhalb des Gehéau-
ses 167 der Scherenhebel 35 schwenkbar gelagert. Der
Achszapfen 181 verlauft hierbei in Einbaulage senk-
recht zur Langsrichtung des oberen Schenkels des

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Blendrahmens 1 und parallel zur Ebene des Blendrah-
mens 1. In der Spindelmutter 177 ist ferner ein weiterer
Achszapfen 183 gehalten, der durch einen Sprengring
185 zwischen dem Scherenhebel 35 und dem Gehause
167 axial gesichert ist (Fig. 11) und durch ein in Ver-
schieberichtung der Spindelmutter 177 verlaufendes
Langloch 187 (Fig. 9) aus dem Geh&use 167 austritt und
in ein sich langs des Scherenhebels 35 erstreckendes
Langloch 189 eingreift. Das freie Ende des Scherenhe-
bels 35 tragt einen Pilzbolzen 191, der bei gekipptem
Fligelrahmen in eine entlang des oberen Schenkels
des Flugelrahmens sich erstreckende Fiihrungsschiene
193 eingreift. Die Fuhrungsschiene sitzt fest auf einer
Treibstange 195 und bildet zusammen mit dem Pilzbol-
zen 191 eine Wegausgleichskupplung, iber die die vom
Motor 169 angetriebene Schwenkbewegung des Sche-
renhebels 35 in eine Kippbewegung des Fliigelrahmens
umgesetzt wird. Die Fihrungsschiene 193 hat einen im
wesentlichen C-férmigen Querschnitt und nimmt in ih-
rem Fihrungskanal die Kopfverbreiterung des Pilzbol-
zens 191 hinterschneidend in sich auf.

Die Lange und Position der Flhrungsschiene 193
relativ zur Treibstange 195 ist so bemessen, daB der
Pilzbolzen 191 sowohl in der Verriegelungsstellung als
auch in der Drehéffnungsstellung der Treibstange 195
auBBerhalb der Fihrungsschiene 193 liegt, wenn der
Scherenhebel 35 in seiner dem geschlossenen Fenster
entsprechenden, parallel zur Treibstange 195 verlau-
fenden Stellung liegt, wie dies in Fig. 10 dargestellt ist.
In dieser Stellung des Scherenhebels 35 des Kippan-
triebs 33 kann die Treibstange 195 durch manuelle Be-
tatigung des Hand-Drehgriffs 13 (Fig. 1) in die Drehéff-
nungsstellung B manuell, beispielsweise bei einem De-
fekt des Kippantriebs oder in Notféllen, geéffnet werden.
Soll das Fenster motorisch gekippt werden, so wird die
Treibstange 195 mittels des Verriegelungsantriebs 31 in
die Kippdffnungsstellung bewegt, in der die Fihrungs-
schiene 193 den Pilzbolzen 191 erfaft.

Dem Spindeltrieb 171 sind wiederum zwei von der
Spindelmutter 177 betétigbare Endschalter 197 zuge-
ordnet, die in nicht n&her dargestellier Weise Uber Ver-
bindungsleitungen mit dem zugeordneten Mikroprozes-
sor 43 (Fig. 2) verbunden sind. Der Mikroprozessor 43
steuert den Betrieb des Elekiromotors 169 abhangig
von der Betatigung der Endschalter 197 und steuert ins-
besondere abhéngig von den Endschaltern 197 den
elektrisch aktiven Bremsbetrieb des Motors. Darlber-
hinaus kénnen auch hier die beiden Endschalter 197 als
Positionssensoren fir die Kippstellung des Fliigelrah-
mens ausgenutzt werden.

Das Gehause 167 des Kippantriebs 33 wird in der
Aussparung des Blendrahmens 1 durch einen an dem
Gehause 167 mittig angeformten Befestigungsflansch
199 befestigt. Der Befestigungsflansch 199 ist in Achs-
richtung der Achsbolzen 181, 183 symmetrisch ange-
ordnet, und die Achsbolzen sind umsteckbar an dem
Gehéause 167 angeordnet. Der Kippantrieb 33 kann so-
mit gleichermaBen fir links- oder rechtsanschlagende
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Fenster benutzt werden.

Fir manche Anwendungsfélle sollen Fenster blok-
kierbar sein, so daf3 sie zumindest nicht Uber die ortlich
zugeordnete Fernsteuerung gedffnet werden kénnen.
In der Anlage nach Fig. 2 ist vorgesehen, daf3 die Mi-
kroprozessoren 43 der einzelnen Fenster 41 bzw. der
den Mikroprozessoren 43 zugeordneten Fenstergrup-
pen ilber die Bedieneinrichtung 65 der Uberwachungs-
zentrale 49 selektiv oder auch gruppenweise kollektiv
bzw. insgesamt sperrbar sind, sodaB sie Steuerbefehle,
die ihnen aus den Fernsteuerempfangern 61 oder son-
stigen Steuereinrichtungen zugehen, nicht ausfiohren
kénnen. Die Blockierbefehle sind zweckmaBigerweise
mit Schlie3- und Verriegelungsbefehlen gekoppelt, so
daf die Blockierung im geschlossenen und verriegelten
Zustand der Fenster erfolgt. Die rein elekirische Blok-
kierung der elekirischen Fensterbetatigung hat den Vor-
teil, daB die Fenster in Notsituationen nach wie vor ma-
nuell gedffnet werden kdnnen.

Fig. 12 zeigt eine Variante, die zuséatzlich oder ge-
gebenenfalls auch alternativ zur vorstehend erlauterten
elektrischen Blockierung eine mechanische Blockie-
rung der Treibstangenanordnung 11 (Fig. 1) erlaubt. Die
Blockiereinrichtung nach Fig. 12 umfaft ein in nicht na-
her dargestellter Weise bei 201 mit einer Stulpschiene
203 der Treibstangenanordnung verbundenes Tragteil
205, an welchem eine Winkelklinke 207 um eine senk-
recht zur Ebene des Fliigelrahmens 7- verlaufende Ach-
se 209 schwenkbar gelagert ist. Die Winkelklinke 207
hat einen Klinkenarm 211, der im wesentlichen parallel
zu einer Treibstange 213 der Treibstangenanordnung
entgegen der Ofinungsbewegungsrichtung (Pfeil 215)
der Treibstange 213 von der Achse 209 absteht. In der
Treibstange 213 ist an einer in der Verriegelungsstel-
lung der Treibstange 213 mit dem Klinkenarm 211 tber-
einstimmenden Stelle eine Aussparung 217 vorgese-
hen, in die der Klinkenarm 211 von einer an dem Tragteil
205 gehaltenen Druckfeder 219 hinein vorgespannt
wird, wie dies durch eine strichpunktierte Kontur in Fig.
12 angedeutet ist. Der Klinkenarm 211 blockiert damit
die Treibstange 215 selbsttatig in deren Verriegelungs-
stellung und muB fur den Entriegelungsvorgang und fir
die Umschaltung des Verriegelungsbeschlags in die
Drehéffnungsstellung bzw. die Kippdffnungsstellung ak-
tiv aus der Blockierungsstellung herausbewegt werden.
Fur die Entriegelung der Blockiereinrichtung ist an dem
Tragteil 205 ein Elekiromagnet 221 vorgesehen, dessen
parallel zur Treibstange 215 verschiebbar gelagerter
AnkerstéBel 223 die Winkelklinke 207 Uber deren im
rechten Winkel zum Klinkenarm 211 verlaufenden Be-
tatigungsarm 225 gegen die Kraft der Feder 219
schwenkt. Der Elekiromagnet 221 wird Uber die Mikro-
prozessoren 43 (Fig. 2) zusammen mit dem Verriege-
lungsantrieb erregt. Werden die Mikroprozessoren 43
Uber die Bedienungseinrichtung elektrisch blockiert, so
daB sie ortliche Befehle nicht ausfihren kénnen, so un-
terbleibt die Erregung des Elektromagnets 221, und die
Treibstangenanordnung des Fensters ist auch gegen
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manuelle Entriegelung blockiert. Um bei nicht blockier-
ten Mikroprozessoren trotzdem das Fenster manuell
6ffnen zu kédnnen, kénnen beispielsweise an dem Hand-
Drehgriff 13 Schaltkontakte vorgesehen sein, die beider
manuellen Betatigung des Verriegelungsbeschlags den
Erregerstromkreis des Elekiromagnets 221 schlieBen.

Patentanspriiche
1. Fenstersystem flr ein Gebdude,

mit einem einen Blendrahmen (1) und einen
schwenkbar an dem Blendrahmen (1) gelager-
ten Flagelrahmen (7) umfassenden Fenster,
welches einen manuell bedienbaren Verriege-
lungsbeschlag (11, 25), insbesondere einen
den Flugelrahmen (7) wechselweise fir eine
Dreh-Schwenkbewegung um eine vertikale
Achse (3) und eine Kipp-Schwenkbewegung
um eine horizontale Achse (5) freigebenden
Drehkipp-Verriegelungsbeschlag aufweist, wo-
bei der Verriegelungsbeschlag (11, 25) eine in
einer Falzumfangsflache des Fllgelrahmens
(7) verlegte, in Umfangsrichtung des Fligelrah-
mens (7) bewegliche Treibstangenanordnung
(11) und einen Uber ein Treibstangengetriebe
mit der Treibstangenanordnung (11) in An-
triebsverbindung stehenden, als Hebelgriff
(135) ausgebildeten Hand-Drehgriff (13) auf-
weist, der an einem zum Fliigelrahmen (7) fe-
sten Griffbasisteil (131) drehbar gelagert ist,
mit einem zu einer Einheit mit dem Hand-Dren-
griff (13) verbundenen Elektromotor (137), der
Uber ein bei Drehung von der Abtriebsseite her
selbsthemmendes Getriebe (139, 141) einen
mit dem Treibstangengetriebe gekuppelten,
zur Drehachse des Hand-Drehgriffs (13) ko-
axialen Abtriebsdorn (153) relativ zum Hand-
Drehgriff (13) rotierend antreibt, und mit einer
manuell lésbaren Drehmomentstltzkupplung
(159, 161) zwischen Hand-Drehgriff (13) und
Griffbasisteil (131),

dadurch gekennzeichnet, dafi3

das selbsthemmende Getriebe einen Spindel-
trieb (139) umfaBt, dessen von dem Motor
(137) angetriebene Gewindespindel (143) mit
ihrer Achse quer zur Drehachse des Hebelgriffs
(135) in dessen Hebel langsrichtung angeord-
net ist und dessen Spindelmutter (147) mit ei-
ner in dem Hebelgriff (135) langs der Gewinde-
spindel (143) verschiebbar gefiihrten Zahn-
stange (149) verbunden ist, die mit einem auf
dem Abtriebsdorn (153) sitzenden Ritzel (151)
k&mmt und
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daB der Elekiromotor (137) in dem Hebelgriff
(135) achsparallel zur Gewindespindel (143)
angeordnet ist.

Fenstersystem nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 mehrere StéBelkontakie (165) zwi-
schen Griffbasisteil (131) und Hebelgriff (135) ins-
besondere im Bereich des der Drehachse fernen
Endes des Hebelgriffs (135) vorgesehen sind, die
bei geschlossener Drehmomentstitzkupplung
(159, 161) eine elekirische Verbindung zwischen
dem Hebelgriff (135) und dem Griffbasisteil (131)
herstellen.

Fenstersystem nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, daf3 die StéBelkontakte (165) in wenig-
stens zwei etwa radial zur Drehachse verlaufenden
Reihen angeordnet und von Reihe zu Reihe radial
gegeneinander versetzt sind.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dafB3 die Drehmoment-
stitzkupplung als mit einer Fingertaste (155) ver-
bundener, an dem Hebelgriff (135) beweglich ge-
fhrter, insbesondere an dem von der Drehachse
fernen Ende des Hebelgriffs (135) angeordneter
Riegel (159) ausgebildet ist.

Fenstersystem nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, daB an dem Hebelgriff
(135) auf axial gegentiberliegenden Seiten der Ge-
windespindel (143) je ein von der Spindelmutter
(147) oder der Zahnstange (149) betatigbarer End-
schalter (163) zur Steuerung des Elekiromotors
(137) angeordnet ist.

Claims

Window system for a building

with a window comprising a window frame (1)
and a window casement (7) mounted pivotably
on the window frame (1), which window com-
prises a manually operable lock mechanism
(11, 25), in particular a turn-and-tilt lock mech-
anism releasing the window casement (7) alter-
nately for a turn-pivot movement about a verti-
cal axis (3) and a tilt-pivot movement about a
horizontal axis (5), whereby the lock mecha-
nism (11, 25) comprises a connecting rod ar-
rangement (11) installed in a grooved peripher-
al surface of the window casement (7) and mov-
able in the peripheral direction of the window
casement (7), and a turning handle (13), de-
signed as a lever handle (135), which is in drive
connection with the connecting rod arrange-
ment (11) via a connecting rod gearing and is
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rotatably mounted on a handle base part (131)
fixed relative to the window casement (7),

with an electric motor (137) connected with the
turning handle (13) to form a single unit, which
via a gearing (139, 141) that is self-locking on
rotation from the driven side drives rotationally
relative to the turning handle a driven pin (153)
that is coupled with the connecting rod gearing
and coaxial relative to the axis of rotation of the
turning handle (13),

and with a manually detachable torque cou-
pling (159, 161) between the turning handle
(13) and the base of the handle (131),

characterised in that

the self-locking gearing comprises a spindle drive
(139) the threaded spindle (143) of which driven by
the motor (137) is arranged with its axis at right an-
gles to the axis of rotation of the lever handle (135)
in its lever longitudinal direction and the spindle nut
(147) of which is connected with a rack (149) guided
displaceably in the lever handle (135) along the
threaded spindle (143), which meshes with a pinion
(151) sitting on the drive pin (153) and in that the
electric motor (137) is arranged in the lever handle
(135) axially parallel relative to the threaded spindle
(143).

Window system according to claim 1, characterised
in that the several slide contacts (165) are provided
between the handle base part (131) and lever han-
dle (135), in particular in the region of the end of the
lever handle (135) farther from the axis of rotation,
which in a closed torque coupling (159, 161) pro-
duce an electrical connection between the lever
handle (135) and the handle base part (131).

Window system according to claim 2, characterised
in that the slide contacts (165) are arranged in at
least two rows that are radial relative to the axis of
rotation and are offset radially from row to row.

Window system according to one of claims 1 to 3,
characterised in that the torque coupling is de-
signed as bar (159) that is connected with a finger
button (155), guided movably on the lever handle
(135) and in particular arranged on the end of the
lever handle (135) farther from the axis of rotation.

Window system according to one of claims 1 to 4,
characterised in that a limit switch (163) actuable
by the spindle nut (147) or rack (149) for controlling
the electric motor (137) is arranged on the lever
handle (135) on axially opposite sides of the thread-
ed spindle (143).
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Revendications

1.

Systéme de fenétre pour un batiment,

comprenant une fenétre comprenant un cadre
dormant (1) et un cadre de battant (7) monté
pivotant sur le cadre dormant (1), fenétre qui
présente une ferrure de verrouillage (11, 25)
manoeuvrable a la main, notamment une ferru-
re de verrouillage en basculement et en rotation
libérant alternativement le cadre de battant (7)
pour un mouvement de pivotement en rotation
autour d'un axe vertical (3) et un mouvement
de pivotement en basculement autour d'un axe
horizontal (5), la ferrure de verrouillage (11, 25)
présentant un ensemble de tiges d'entraine-
ment (11) installé dans une face périphérique
de feuillure du cadre de battant (7) et mobile
dans la direction périphérique du cadre de bat-
tant (7), et une poignée tournante manuelle
(13), reliée en entrainement a I'ensemble de ti-
ges d'entrainement (11) par l'intermédiaire
d'une transmission a tiges d'entrainement et
réalisée sous forme de poignée a levier (135),
qui est montée rotative sur une partie de base
de poignée (131) fixe par rapport au cadre de
battant (7),

comprenant un moteur électrique (137) réuni
en une unité avec la poignée tournante a main
(13), moteur qui, par l'intermédiaire d'une trans-
mission (139, 141) autobloquante en cas de ro-
tation depuis le cété de sortie, entraine en ro-
tation par rapport a la poignée tournante ma-
nuelle (13) une broche de sortie (153) coaxiale
a l'axe de rotation de la poignée tournante ma-
nuelle (13) et couplée a la transmission a tiges
d'entrainement,

et comprenant un accouplement de soutien de
couple de rotation (159, 161), libérable a la
main, entre la poignée tournante manuelle (13)
et la partie de base de poignée (131),
caractérisé en ce que la transmission autoblo-
quante comprend une transmission a vis (139),
dont latige filetée (143) entrainée par le moteur
(137) est disposée avec son axe transversal a
I'axe de rotation de la poignée a levier (135)
dans la direction longitudinale du levier de cette
derniére, et dont I'écrou (147) est relié a une
crémaillére (149) guidée en translation le long
de la tige filetée (143) dans la poignée a levier
(135), crémaillére qui engréne avec un pignon
(151) monté sur la broche de sortie (153),

et en ce que le moteur électrique (137) est dis-
posé dans la poignée a levier 5 (135) en paral-
Iélisme axial avec la tige filetée (143).

2. Systéme defenétre selon larevendication 1, carac-

térisé en ce que plusieurs contacts a poussoir (165)
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sont prévus entre la partie de base de poignée (131)
et la poignée & levier (135), notamment dans la ré-
gion de l'extrémité de la poignée a levier (135) qui
est éloignée de l'axe de rotation, contacts qui, lors-
que l'accouplement de soutien de couple de rota-
tion (159, 161) est en prise, réalisent une liaison
électrique entre la poignée a levier (135) et la partie
de base de poignée (131).

Systéme de fenétre selon la revendication 2, carac-
térisé en ce que les contacts a poussoir (165) sont
disposés suivant au moins deux rangées s'étendant
approximativement radialement par rapport a I'axe
de rotation, et sont mutuellement décalés en direc-
tion radiale d'une rangée a l'autre.

Systéme de fenétre selon |'une quelconque des re-
vendications 1 a 3, caractérisé en ce que l'accou-
plement de soutien de couple de rotation est réalisé
sous la forme d'un verrou (159) relié & une touche
manuelle (155), guidé en déplacement sur la poi-
gnée a levier (135) et disposé notamment a I'extré-
mité de la poignée & levier (135) qui est éloignée de
I'axe de rotation.

Systéme de fenétre selon |'une quelconque des re-
vendications 1 a 4, caractérisé en ce que des com-
mutateurs de fin de course respectifs (163) pour la
commande du moteur électrique (137), pouvant
étre actionnés par I'écrou (147) ou par la crémaillére
(149), sont disposés sur la poignée a levier (135)
sur des cbtés axialement opposés de la tige filetée
(143).
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