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Beschreibung

Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Steuer-
einheit für ein Motorschloss mit einer Schubstange zur
Betätigung eines Riegels, umfassend ein Schaltblech
und einen Sensor, wobei das Schaltblech mit der Schub-
stange des Schlosses verbindbar ist. Sie betrifft weiters
ein Verfahren zum Kalibrieren eines Schlosses mit dieser
Steuereinheit sowie ein Verfahren zum Verwenden eines
Schlosses mit solch einer Steuereinheit.

Stand der Technik

[0002] In DE 202014002413 U1 ist ein Motorschloss
beschrieben, bei dem eine Sensoreinrichtung zur berüh-
rungslosen Erfassung der Bewegung der Treibstange
vorgesehen ist. Die Sensoreinrichtung besteht aus zu-
mindest einer Spule, deren Magnetfeld sich durch eine
Veränderung der Lage der Treibstange verändert. Bei
Detektierung solch einer Veränderung infolge händi-
scher Betätigung wird der Motor eingeschaltet, sodass
keine weiteren Bedienkräfte erforderlich sind. Es ist er-
wähnt, dass alternativ zur Spule auch ein optischer Sen-
sor vorgesehen sein kann.
[0003] In WO 2022/018015 A1 ist ein Motorschloss be-
schrieben, bei dem eine Sensoreinrichtung mit einem Be-
wegungssensor und einem Positionssensor vorgesehen
ist, in welchem als Bewegungssensor erwähnt sind: Mi-
kroschalter; Photosensor, der Licht detektiert, welches
durch ein Loch oder einen rotierenden Barcode fällt; be-
vorzugt ist ein Magnetsensor.
[0004] Ein Beispiel für ein Schloss / eine Antriebsein-
heit der eingangs genannten Art ist das Roto Safe E /
Eneo A der Anmelderin. In diesem Schloss befindet sich
ein Schaltblech, welches eine Aussparung hat, die mit-
tels Lichtschranken detektiert wird. Der Motor schaltet
ab, wenn eine Lichtschranke den Rand der Aussparung
erkennt. Zum Justieren des Hubs dieses Schlosses wird
zuerst die Mehrfachverriegelung des Schlosses elektro-
nisch entriegelt. Während des Entriegelns muss beob-
achtet werden, ob der Riegel, die Falle und Zusatzver-
riegelungen komplett eingefahren werden. Ist der Hub
des ENEO’s zu kurz, schaut die Verriegelung hervor. Ist
der Hub zu lang, geht der ENEO durch eine mechanische
Blockade in Stromabschaltung. In beiden Fällen muss
auf dem Deckel, bei einem langen schmalen Schlitz, eine
Schraube gelockert werden und mit der zweiten Schrau-
be wird das Schaltblech um 6 1 mm verstellt. Da keine
Markierungen angebracht sind, ist das Einstellen auf die
richtige Position ein Zufallsprodukt und kann einige Zeit
in Anspruch nehmen. Da die mechanischen Toleranzen
eine feste Einstellung des Schaltbleches nicht erlauben
und die ENEO-Einheit bzw. das Schaltblech für die Licht-
schranken in Bezug auf die Schubstange justiert werden
müssen, kann der ENEO nicht als Ersatzteil gehandelt
werden, da eine Einstellung durch den Monteur oder

Endkunden keinesfalls ausgeführt werden kann.
[0005] Ähnliche Probleme kann eine Türschlossan-
triebsvorrichtung zum Antreiben eines Türschlosses auf-
weisen, beispielsweise gezeigt in DE 102015102205 A1.
[0006] Dies sorgt für erhöhte Kosten und Ressourcen-
verschwendung.

Kurzbeschreibung der Erfindung

[0007] Diese Nachteile sollen durch die vorliegende
Erfindung beseitigt werden.
[0008] Erfindungsgemäß ist bei einer Steuereinheit
der eingangs genannten Art vorgesehen, dass das
Schaltblech eine Skala mit periodischen Teilstrichen auf-
weist und dass der Sensor diese Teilstriche detektiert
und so die Bewegung des Schaltblechs inkrementell er-
fasst.
[0009] Es soll an dieser Stelle klargestellt werden, dass
der Motor nicht Teil der Erfindung ist, aus diesem Grund
wird von einer Steuereinheit und nicht von einer Antriebs-
einheit gesprochen. Es geht erfindungsgemäß darum,
wie der Motor angesteuert wird bzw. wie detektiert wird,
wie weit der Motor die Schubstange bereits verschoben
hat.
[0010] Ein Schloss mit solch einer Steuereinheit kann
man kalibrieren, indem der Riegel in eine Richtung bis
zum Anschlag gefahren und dann in die Gegenrichtung
gefahren wird, bis zumindest ein Teilstrich erkannt wird
und diesem Teilstrich ein gewisser Startwert, vorzugs-
weise Null, zugeordnet wird und dieser Startwert gespei-
chert wird. Dies geschieht vorzugsweise im Werk, unmit-
telbar nach der Herstellung.
[0011] Da die ausgefahrene Position weniger kritisch
ist als die eingefahrene Position, wird man im Normalfall,
wenn nur ein Anschlag erfasst wird, die eingefahrene
Position bestimmen und von dort ein kleines Stück aus-
fahren, um sozusagen einen "Sicherheitsabstand" zu ge-
winnen, und dann diese Position als Startwert speichern.
[0012] Es ist jedoch günstig, wenn man beide Anschlä-
ge erfasst, also wenn danach weiter in die Gegenrichtung
bis zum anderen Anschlag gefahren wird, wobei die pas-
sierenden Teilstriche vom Startwert weg gezählt werden,
wonach wieder in die erste Richtung gefahren wird, wäh-
rend entgegengesetzt gezählt wird, bis zumindest ein
Teilstrich erkannt wird, und der aktuelle Zählerstand als
ein Endwert gespeichert wird. Auf diese Weise wird also
auch der andere Anschlag (im Normalfall die ausgefah-
rene Position) eingemessen, und die entsprechende Po-
sition mit einem "Sicherheitsabstand" davor gespeichert.
Es ist dabei gleichgültig, welche Position zuerst vermes-
sen wird, also welche Position der "Startwert" und welche
der "Endwert" ist. Unter "zählen" wird dabei sowohl "auf-
wärts zählen" als auch "abwärts zählen" verstanden, wo-
bei das Inkrement nicht zwingend 1 sein muss. Unter
"entgegengesetzt zählen" wird dann die jeweils andere
Zählrichtung verstanden.
[0013] Alternativ zur Vermessung beider Anschläge
kann man aber auch vorsehen, dass als ein Endwert ein
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Wert gespeichert wird, der sich vom Startwert um einen
vorgegebenen Betrag unterscheidet. Meist ist nämlich
der Hub, und somit die Differenz zwischen Startwert und
Endwert, nur mit relativ geringen Toleranzen behaftet;
wenn man daher einen Wert bestimmt hat, kann man
den anderen einfach berechnen: Der Unterschied ist der
Hub (z.B. 20 mm) mal der Dichte der Teilstriche, gemes-
sen in Teilstrichen pro mm. Wenn also z.B. 2 Teilstriche
pro mm vorgesehen sind, dann passieren über den ge-
samten Hub 40 Striche. Mit dem "Sicherheitsabstand"
bei beiden Anschlägen wird man dann 38 oder 36 als
Differenz zwischen Startwert und Endwert ansetzen.
[0014] Bei der Verwendung des Schlosses ist erfin-
dungsgemäß vorgesehen, dass beim Ausfahren des
Riegels vom Startwert bzw. Endwert ausgehend für je-
den passierenden Teilstrich gezählt wird und der Motor
bei Erreichen des Endwerts bzw. Startwerts gestoppt
wird, und dass beim Einfahren für jeden passierenden
Teilstrich entgegengesetzt gezählt wird und der Motor
bei Erreichen des Startwerts bzw. Endwerts gestoppt
wird.
[0015] Startwert und Endwert sind wie oben beschrie-
ben so gewählt, dass ein kleiner Abstand zum jeweiligen
mechanischen Anschlag vorhanden ist. Der Riegel des
Schlosses wird im Betrieb nur bis zu diesem Startwert
(bzw. Endwert) ausgefahren und nur bis zum Endwert
(bzw. Startwert) eingefahren, sodass jeweils ein kleiner
Sicherheitsabstand bis zum jeweiligen Anschlag ver-
bleibt. Somit wird der Motor niemals unnötig belastet, der
Riegel wird (bzw. die Riegel werden) aber dennoch voll-
ständig eingefahren bzw. ausgefahren, ohne dass eine
mechanische Justierung notwendig ist.
[0016] Durch die erfindungsgemäße Verwendung ei-
nes Inkrementalgebers kann der Kalibrierungsprozess
ohne manuellen Eingriff durchgeführt werden und die
Steuereinheit als Ersatzteil verwendet werden.
[0017] Bei der einfachsten Ausführung mit nur einem
Sensor besteht eine geringe Gefahr, dass in der falschen
Richtung gezählt wird: denn obwohl die Bewegungsrich-
tung auf Grund der Ansteuerung des Motors im Prinzip
festgelegt ist (und somit die Frage, ob hinauf oder hin-
unter gezählt werden muss, eindeutig beantwortet wer-
den kann), ist es denkbar, dass beim Ausfahren des Rie-
gels ein Widerstand auftritt, der - obwohl der Motor den
Riegel ausfahren möchte - bewirkt, dass sich der Riegel
und somit das Schaltblech ein Stück in der Gegenrich-
tung bewegt (sozusagen zurückfedert). Wenn diese Be-
wegung in der Gegenrichtung ausreichend groß ist, dass
ein Teilstrich vom Sensor erfasst wird, wird hinauf statt
hinunter gezählt (oder umgekehrt). Dies stört kaum,
wenn solch ein Fehler nur einmal auftritt, aber wenn er
häufig auftritt, akkumuliert der Fehler unter Umständen
zu recht großen Werten. Man könnte solch einen Fehler
erkennen und kompensieren, indem man bei dem
Schloss einen reproduzierbaren "Nullpunkt" vorsieht,
diesen regelmäßig anfährt und den vom Zähler am "Null-
punkt" gelieferten Wert feststellt; wenn er sich ändert,
dann wurde falsch gezählt. Für solch einen reproduzier-

baren "Nullpunkt" wäre aber zusätzlicher Aufwand not-
wendig.
[0018] Bevorzugt ist daher vorgesehen, dass zwei
Sensoren vorgesehen sind, sodass nicht nur das Aus-
maß der Bewegung, sondern auch die Bewegungsrich-
tung detektiert werden kann. Dazu bieten sich in einem
Schloss je nach Platzverhältnissen zwei Möglichkeiten
an:
[0019] Man kann vorsehen, dass zwei Sensoren vor-
gesehen sind, die die Teilstriche derselben Skala detek-
tieren und die in Längsrichtung der Skala zueinander ver-
setzt sind, wobei der Abstand zwischen den beiden Sen-
soren ein ganzzahliges Vielfaches des Rasterabstandes
der Teilstriche plus einen Teil von deren Breite ist; oder
man kann vorsehen, dass zwei zueinander parallele Ska-
len mit periodischen Teilstrichen vorgesehen sind, dass
für jede Skala ein Sensor vorgesehen ist und dass die
Skalen und/oder die Sensoren in Längsrichtung der Ska-
len zueinander versetzt sind, wobei die Differenz des
Versatzes der Skalen und des Versatzes der Sensoren
ein ganzzahliges Vielfaches des Rasterabstandes der
Teilstriche plus einen Teil von deren Breite ist. Wenn z.
B. bei den Sensoren kein Versatz vorgesehen ist, so ist
dies für die Berechnung der Differenz als Versatz 0 an-
zusehen. Das Vielfache des Rasterabstandes kann auch
das Null-Fache oder das Einfache sein. D.h. es ist z.B.
möglich, dass die Skalen nur um einen Teil der Breite
eines Teilstriches zueinander versetzt sind und die Sen-
soren keinen Versatz in Längsrichtung der Skalen auf-
weisen.
[0020] Wenn das Schloss ausreichend dick ist, dass
Platz für zwei nebeneinander liegende Skalen vorhan-
den ist, kann man einen "Doppelsensor" verwenden, an-
dernfalls sieht man zwei Sensoren vor, die in Längsrich-
tung der einzigen Skala gegeneinander versetzt sind.
[0021] Wichtig ist, dass die Skalen oder die Sensoren
so gegeneinander versetzt sind, dass sie unterschiedli-
che Ergebnisse liefern: der Abstand soll ein Teil der Brei-
te der Rasterstriche sein, wobei ein ganzzahliges Vielfa-
ches des Rasterabstandes irrelevant ist. Unter einem
"Teil der Breite" wird ein Anteil verstanden, der größer
als 0 und kleiner als 1 ist. Die Funktionsweise wird in der
Figurenbeschreibung erläutert.
[0022] Bei dem eingangs erwähnten Schloss Roto
Safe E / Eneo A sind bereits zwei Lichtschranken vor-
handen, wie an Hand der Fig. 1 und 2 noch genauer
erklärt wird. Um die Produktionsanlage nur unwesentlich
ändern zu müssen bzw. um solche Schlösser auf die
erfindungsgemäße Ausführung umzubauen ist es
zweckmäßig, dass die Teilstriche als Schlitze im Schalt-
blech ausgebildet sind und dass der Sensor bzw. die
Sensoren als Lichtschranke bzw. als Lichtschranken
ausgebildet sind. Bei dieser Ausführung muss nur das
Schaltblech und die Software des Schlosses modifiziert
werden.
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Kurze Beschreibung der Zeichnungsfiguren

[0023] An Hand der beiliegenden Zeichnungen wird
die vorliegende Erfindung näher erläutert.
[0024] Fig. 1 zeigt eine Steuereinheit nach dem Stand
der Technik, die eine manuelle Kalibrierung benötigt, im
entriegelten Zustand; Fig. 2 zeigt dieselbe im verriegelten
Zustand; Fig. 3 zeigt eine erfindungsgemäße Steuerein-
heit, die automatisch kalibrierbar ist, im entriegelten Zu-
stand; und Fig. 4 zeigt dieselbe im verriegelten Zustand.

Beschreibung der Ausführungsarten

[0025] In einer Steuereinheit, die eine manuelle Kali-
brierung benötigt (siehe Fig. 1 und 2), befinden sich nach
dem Stand der Technik zwei Sensoren 13, 14 auf der
Platine 16 in Form von Lichtschranken, um das Schalt-
blech 11 zwischen den beiden Endpositionen zu bewe-
gen. Dies ist in Fig. 1 (entriegelt) und in Fig. 2 (verriegelt)
gezeigt. Wie man sieht, hat das Schaltblech 11 einen
umgebogenen Bereich 17, der eine Aussparung 17a auf-
weist. In der Position von Fig. 1 ist die Lichtschranke bzw.
der Sensor 13 frei (er liegt im Bereich der Aussparung
17a) und die Lichtschranke bzw. der Sensor 14 ist durch
den umgebogenen Bereich 17 blockiert. Bewegt man
nun das Schaltblech 11 in die Position von Fig. 2, wird
zunächst der Sensor 13 blockiert und der Sensor 14 frei,
bis schließlich auch der Sensor 14 durch den umgebo-
genen Bereich 17 blockiert wird, was das Signal für das
Abschalten des Motors ist. "Beide Sensoren 13, 14 blo-
ckiert" bedeutet somit die Position von Fig. 2, "Sensor
14 blockiert und Sensor 13 frei" die Position von Fig. 1,
und "Sensor 14 frei" bedeutet eine Zwischenstellung.
Wenn der Sensor 14 vom Zustand "frei" zum Zustand
"blockiert" wechselt, ist das ein Signal zum Abschalten
des Motors.
[0026] Bei voreingestellten Endpositionen kann nicht
auf das spezifische Schloss Rücksicht genommen wer-
den und somit kann es passieren, dass der Riegel des
Schlosses entweder zu weit oder zu wenig weit einge-
fahren bzw. ausgefahren wird. Somit wird eine manuelle
Kalibrierung benötigt, damit die Verriegelung weder im
eingefahrenen Zustand hervorschaut, noch dass sie zu
wenig weit ausgefahren wird, noch dass sie durch eine
mechanische Blockade in Stromabschaltung gerät. Dazu
sind eine Exzenterschraube 18 und eine Fixierschraube
19 vorgesehen.
[0027] Nach Fertigstellung des Schlosses wird also
überprüft, ob sich der Riegel des Schlosses in der kor-
rekten Position befindet, wenn er vom Motor ganz ein-
gefahren wurde und der Motor auf Grund des Sensors
14 (und nicht auf Grund der Stromabschaltung) gestoppt
wurde. Wenn eine Kalibrierung erforderlich ist, wird die
Fixierschraube 19 gelöst, die Exzenterschraube 18 ein
Stück verstellt und die Fixierschraube 19 wieder festge-
zogen. Dann ist eine weitere Überprüfung notwendig.
Dies wird so oft wiederholt, bis sich der Riegel in der
korrekten Position befindet. Dies ist zeitaufwändig, und

durch die vorliegende Erfindung wird solch eine manuelle
Kalibrierung überflüssig.
[0028] Die erfindungsgemäße Steuereinheit, die auto-
matisch kalibrierbar ist, ist in Fig. 3 (entriegelt) und Fig.
4 (verriegelt) gezeigt. Unterschiedlich zu der eben be-
schriebenen Ausführungsform ist, dass der umgebogene
Bereich 17 anstelle der Aussparung 17a schlitzförmige
Löcher aufweist, sodass sich periodische Teilstriche 12
ergeben. Die als Lichtschranken ausgebildeten Senso-
ren 13, 14 sind auf der Platine 16 befestigt und haben
eine Lichtquelle auf einer Seite des umgebogenen Be-
reichs 17 und einen Lichtsensor auf der anderen Seite.
Somit bewegen sich die schlitzförmigen Löcher bei einer
Bewegung des Schaltblechs 11 gegenüber der Platine
16 durch die Lichtschranken bzw. Sensoren 13, 14, und
bei Passieren eines schlitzförmigen Lochs wird ein Signal
vom Sensor ausgegeben. Somit können mit den Senso-
ren 13 und 14 die Teilstriche 12 detektiert werden.
[0029] Der Abstand zwischen den Sensoren 13, 14 soll
nicht genau ein Vielfaches des Rasterabstandes der Teil-
striche 12 betragen, denn in diesem Fall würden sie stets
identische Signale erzeugen. Im Idealfall beträgt der Ab-
stand ein Vielfaches des Rasterabstandes plus die Hälfte
der Breite eines Teilstrichs 12. Bezeichnen wir den Ras-
terabstand zweier benachbarter Teilstriche 12 mit r und
die Breite der Teilstriche 12 mit b, dann soll der Abstand
zwischen den Sensoren 13, 14 also n·r + 0,5 b betragen,
wobei n eine ganze Zahl ist.
[0030] Der Faktor 0,5 muss dabei nicht genau einge-
halten werden, es kann ein beliebiger Wert sein, der deut-
lich größer als 0 und deutlich kleiner als 1 ist.
[0031] Vorzugsweise sind die schlitzförmigen Löcher
genauso breit wie der Abstand zwischen den schlitzför-
migen Löchern.
[0032] Bei Bewegung in einer Richtung liefert also zu-
nächst der Sensor 13 ein Signal "1", dann liefert zusätz-
lich der Sensor 14 ein Signal "1", schließlich liefert wieder
der Sensor 13 ein Signal "0" und zuletzt auch wieder der
Sensor 14 ein Signal "0". Bei einer Bewegung in der Ge-
genrichtung ist es genau umgekehrt: da liefert zunächst
der Sensor 14 ein Signal "1", dann liefert zusätzlich der
Sensor 13 ein Signal "1", schließlich liefert der Sensor
14 wieder ein Signal "0" und zuletzt liefert wieder der
Sensor 13 ein Signal "0". Auf Grund dieses Versatzes
kann die Bewegungsrichtung zuverlässig erkannt wer-
den. Es schaden somit weder Vibrationen, die zu Mehr-
fachauslösungen von Signalwechseln von "0" auf "1" und
umgekehrt führen können, der Messgenauigkeit, noch
schadet eine kleine Zurückbewegung nach dem Ausfah-
ren des Riegels nach Abschalten des Motors der Mess-
genauigkeit. Diese Gegenbewegung(en) wird (werden)
zuverlässig erfasst.
[0033] Die verwendeten Sensoren 13, 14 können an-
stelle der Messung von Licht auch auf anderen elektro-
magnetischen Wellen oder Magnetismus beruhen.
[0034] Der automatische Kalibrierungsprozess kann
wie folgt ablaufen: Der Kalibrierungsprozess der Steuer-
einheit wird im verbauten Zustand in einem Schloss, das
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in einer Tür verbaut ist, durchgeführt. Hierbei ist die Tür
bevorzugt geöffnet, um erhöhte Kräfte zu vermeiden, die
zu einer Blockade führen könnten. Hierbei kann eine Tas-
te zum Starten des Kalibriervorgangs vorgesehen sein.
Die Taste kann so eingebaut sein, dass sie nur erreicht
werden kann, wenn die Tür geöffnet ist.
[0035] Nach dem Auslösen über die Taste soll die
Steuereinheit zunächst den bis dahin gespeicherten
Wert (falls vorhanden) löschen. Danach soll die Grund-
stellung (verriegelt) angefahren werden. Die Steuerein-
heit darf dabei bis zum Anschlag fahren. Als nächstes
soll die Steuereinheit in die Entriegeln-Stellung bis zum
Anschlag fahren. Während dieser Fahrt sollen die Impul-
se von der Lichtschranke gezählt und gespeichert wer-
den. Der gleiche Vorgang kann nochmals in Richtung
verriegelt geschehen, um das Ergebnis zu überprüfen
und ein eventuelles "Falsch-Zählen" zu vermeiden.
[0036] Somit werden ein max.-Wert und ein min.-Wert
(Grenzwert) ermittelt. Um später zu verhindern, dass die
Steuereinheit immer auf Anschlag fährt, soll jeweils bei-
spielsweise ein Impuls subtrahiert bzw. addiert (in Rich-
tung Entriegeln bzw. Verriegeln) werden, sodass sich ein
Startwert und ein Endwert ergeben. Zwischen Startwert
und Endwert soll die Steuereinheit dann ent-/verriegeln.
[0037] Da die Gefahr bestehen kann, dass ein undefi-
nierter Wert gespeichert werden kann (z.B. nach einem
Stromausfall), soll vor jeder Fahrt kontrolliert werden, ob
die Differenz zwischen Endwert und Startwert in einem
bestimmten Bereich liegt, beispielsweise 15 < Differenz
< 22.
[0038] Somit wird dann durch das Bewegen des
Schaltblechs 11 die Schubstange 15 bewegt und in wei-
terer Folge der Riegel in seinem vorgesehenen Bereich
bewegt.
[0039] Ein besonderer Vorteil der erfindungsgemäßen
Ausführungsform besteht darin, dass der Unterschied
zum Stand der Technik hardwaremäßig nur im Schalt-
blech 11 liegt; d.h. nur durch Austausch des Schaltblechs
11 und Einspielen einer neuen Software können die be-
kannten Steuereinheiten auf die erfindungsgemäße Ver-
sion umgebaut werden.

Liste der Bezugszeichen

[0040]

11 Schaltblech
12 periodische Teilstriche
13 Sensor
14 Sensor
15 Schubstange
16 Platine
17 umgebogener Bereich von 11
17a Aussparung in 17
18 Exzenterschraube
19 Fixierschraube

Patentansprüche

1. Steuereinheit für ein Motorschloss mit einer Schub-
stange (15) zur Betätigung eines Riegels, umfas-
send ein Schaltblech (11) und einen Sensor (13, 14),
wobei das Schaltblech (11) mit der Schubstange (15)
des Schlosses verbindbar ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Schaltblech (11) eine Skala mit
periodischen Teilstrichen (12) aufweist und dass der
Sensor (13, 14) diese Teilstriche (12) detektiert und
so die Bewegung des Schaltblechs inkrementell er-
fasst.

2. Steuereinheit nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zwei Sensoren (13, 14) vorgesehen
sind, die die Teilstriche (12) derselben Skala detek-
tieren und die in Längsrichtung der Skala zueinander
versetzt sind, wobei der Abstand zwischen den bei-
den Sensoren (13, 14) ein ganzzahliges Vielfaches
des Rasterabstandes der Teilstriche (12) plus einen
Teil von deren Breite ist.

3. Steuereinheit nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zwei zueinander parallele Skalen mit
periodischen Teilstrichen (12) vorgesehen sind,
dass für jede Skala ein Sensor vorgesehen ist und
dass die Skalen und/oder die Sensoren in Längs-
richtung der Skalen zueinander versetzt sind, wobei
die Differenz des Versatzes der Skalen und des Ver-
satzes der Sensoren ein ganzzahliges Vielfaches
des Rasterabstandes der Teilstriche (12) plus einen
Teil von deren Breite ist.

4. Steuereinheit nach einem der Ansprüche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass die Teilstriche (12)
als Schlitze im Schaltblech (11) ausgebildet sind und
dass der Sensor bzw. die Sensoren (13, 14) als Licht-
schranke bzw. als Lichtschranken ausgebildet sind.

5. Verfahren zum Kalibrieren eines Schlosses mit einer
Steuereinheit nach einem der Ansprüche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der Riegel in eine
Richtung bis zum Anschlag gefahren und dann in
die Gegenrichtung gefahren wird, bis zumindest ein
Teilstrich (12) erkannt wird und diesem Teilstrich ein
gewisser Startwert, vorzugsweise Null, zugeordnet
wird und dieser Startwert gespeichert wird.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass danach weiter in die Gegenrichtung
bis zum anderen Anschlag gefahren wird, wobei die
passierenden Teilstriche (12) vom Startwert weg ge-
zählt werden, wonach wieder in die erste Richtung
gefahren wird, während entgegengesetzt gezählt
wird, bis zumindest ein Teilstrich (12) erkannt wird,
und der aktuelle Zählerstand als ein Endwert gespei-
chert wird.

7 8 



EP 4 299 863 B1

6

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

7. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass als ein Endwert ein Wert gespeichert
wird, der sich vom Startwert um einen vorgegebenen
Betrag unterscheidet.

8. Verfahren zum Verwenden eines Schlosses mit ei-
ner Steuereinheit nach einem der Ansprüche 1 bis
4 nach einer Kalibrierung gemäß einem der Ansprü-
che 5 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass beim
Ausfahren des Riegels vom Startwert bzw. Endwert
ausgehend für jeden passierenden Teilstrich (12)
gezählt wird und der Motor bei Erreichen des End-
werts bzw. Startwerts gestoppt wird, und dass beim
Einfahren für jeden passierenden Teilstrich (12) ent-
gegengesetzt gezählt wird und der Motor bei Errei-
chen des Startwerts bzw. Endwerts gestoppt wird.

Claims

1. A control unit for a motor lock having a push rod (15)
for actuating a bar, comprising a switch plate (11)
and a sensor (13, 14), wherein the switch plate (11)
can be connected to the push rod (15) of the lock,
characterised in that the switch plate (11) includes
a scale with periodic tick marks (12) and in that the
sensor (13, 14) detects these tick marks (12) and
thus incrementally captures the movement of the
switch plate.

2. The control unit according to claim 1, characterised
in that two sensors (13, 14) are provided which de-
tect the tick marks (12) of the same scale and which
are offset relative to one another in the longitudinal
direction of the scale, wherein the distance between
the two sensors (13, 14) is an integer multiple of the
grid spacing of the tick marks (12) plus a part of the
width thereof.

3. The control unit according to claim 1, characterised
in that two mutually parallel scales with periodic tick
marks (12) are provided, in that a sensor is provided
for each scale, and in that the scales and/or the sen-
sors are offset relative to one another in the longitu-
dinal direction of the scales, wherein the difference
between the offset of the scales and the offset of the
sensors is an integer multiple of the grid spacing of
the tick marks (12) plus a part of the width thereof.

4. The control unit according to any of claims 1 to 3,
characterised in that the tick marks (12) are formed
as slots in the switch plate (11), and in that the sen-
sor and sensors (13, 14), respectively, are formed
as a light barrier and light barriers, respectively.

5. A method for calibrating a lock having a control unit
according to any of claims 1 to 4, characterised in
that the bar is moved into one direction to the limit

and then is moved into the opposite direction until at
least one tick mark (12) is recognized, and a certain
start value, preferably zero, is mapped to this tick
mark, and this start value is stored.

6. The method according to claim 5, characterised in
that thereafter it is moved on into the opposite direc-
tion to the limit, wherein the passing tick marks (12)
are counted away from the start value, after which it
is moved again into the first direction, while counting
oppositely until at least one tick mark (12) is recog-
nized, and the current count is stored as a final value.

7. The method according to claim 5, characterised in
that a value which differs from the start value by a
predetermined amount is stored as a final value.

8. A method for using a lock having a control unit ac-
cording to any of claims 1 to 4 in accordance with a
calibration according to any of claims 5 to 7, char-
acterised in that, when extending the bar, starting
from the start value or the end value, it is counted
for each passing tick mark (12), and, when reaching
the end value respectively the start value, the motor
is stopped, and in that, when retracting, it is counted
oppositely for each passing tick mark (12), and, when
reaching the start value respectively the end value,
the motor is stopped.

Revendications

1. Unité de contrôle qui est destinée à une serrure mo-
torisée comportant une tige de poussée (15) pour
actionner un verrou et qui comprend une tôle de com-
mutation (11) et un capteur (13, 14), la tôle de com-
mutation (11) pouvant être reliée à la tige de poussée
(15) de ladite serrure, caractérisée en ce que la
tôle de commutation (11) comporte une échelle pour-
vue de traits de graduation périodiques (12) et que
le capteur (13, 14) détecte ces traits de graduation
(12) pour ainsi capter le déplacement de la tôle de
commutation de manière incrémentale.

2. Unité de contrôle selon la revendication 1, caracté-
risée en ce qu’elle est pourvue de deux capteurs
(13, 14) lesquels détectent les traits de graduation
(12) d’une même échelle et lesquels sont décalés
l’un par rapport à l’autre selon la direction longitudi-
nale de ladite échelle, la distance entre les deux cap-
teurs (13, 14) étant un multiple entier de la distance
de cran entre les traits de graduation (12), augmen-
tée d’une partie de leur largeur.

3. Unité de contrôle selon la revendication 1, caracté-
risée en ce qu’elle est pourvue de deux échelles,
parallèles l’une à l’autre, comportant des traits de
graduation (12) périodiques, qu’un capteur est prévu

9 10 



EP 4 299 863 B1

7

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

pour chacun des capteurs et que les échelles et/ou
les capteurs sont décalés les uns par rapport aux
autres selon la direction longitudinale des échelles,
la différence entre le décalage des échelles et le dé-
calage des capteurs étant un multiple entier de la
distance de cran des traits de graduation (12), aug-
mentée d’une partie de leur largeur.

4. Unité de contrôle selon l’une des revendications 1 à
3, caractérisée en ce que les traits de graduation
(12) sont réalisés sous forme de fentes dans la tôle
de commutation (11) et que le capteur ou les cap-
teurs (13, 14) est/sont réalisé(s) sous forme de cel-
lules photoélectriques.

5. Procédé de calibrage d’une serrure comportant une
unité de contrôle selon l’une des revendications 1 à
4, caractérisé en ce que l’on déplace ledit verrou
dans un sens jusqu’à la butée pour ensuite le dépla-
cer dans le sens inverse jusqu’à ce qu’il reconnaisse
au moins un trait de graduation (12) et attribuer à ce
trait de graduation une certaine valeur de départ, qui
est préférentiellement égale à zéro, et sauvegarder
cette valeur de départ.

6. Procédé selon la revendication 5, caractérisé en ce
qu’ensuite, on poursuit le déplacement dans sens
inverse jusqu’à atteindre l’autre butée, en comptant
les traits de graduation (12) passés à partir de ladite
valeur de départ, pour ensuite effectuer de nouveau
un déplacement dans le premier sens en comptant
selon une logique opposée jusqu’à reconnaître au
moins un trait de graduation (12), et enfin sauvegar-
der le décompte actuel en tant que valeur finale.

7. Procédé selon la revendication 5, caractérisé en ce
que l’on sauvegarde en tant que valeur finale une
valeur qui se distingue de la valeur de départ d’un
montant prédéfini.

8. Procédé d’utilisation d’une serrure comportant une
unité de contrôle selon l’une des revendications 1 à
4 suite à un calibrage selon l’une des revendications
5 à 7, caractérisé en ce que, lors du déploiement
dudit verrou, on compte à partir de la valeur de départ
ou de la valeur finale chaque trait de graduation (12)
passé et on arrête le moteur lorsque la valeur finale
ou, respectivement, la valeur de départ est atteinte
et que, lors du retrait, on compte chaque trait de gra-
duation (12) passé dans le sens inverse et on arrête
le moteur lorsque la valeur de départ ou, respecti-
vement, la valeur finale est atteinte.
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