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(54) AUTOMATISCHER TURANTRIEB

(567)  Die Erfindung betrifft einen automatischen An-
trieb fur eine Drehtir mit einem Gehause, einer Antriebs-
einheit, einer Steuereinheit und einer Abtriebswelle, wel-
che Uber ein Getriebe mit der Antriebseinheit wirkver-
bunden ist. Der Antrieb weist ein rotationsfest mit der
Abtriebswelle verbundenes Element auf, das sich zumin-
dest teilweise um die Abtriebswelle herum erstreckt und
eine in axialer Richtung der Abtriebswelle weisende
Messflache aufweist. Der Antrieb weist ferner einen Ab-
standssensor auf, welcher fest mit dem Gehause ver-
bunden und derart auf die Messflache ausgerichtet ist,
dass er einen Abstand des Abstandssensors von einem
entsprechenden Messpunktauf der Messflache ermittelt.

Die Messflache ist derart ausgebildet, dass der Ab-
standssensor fiir jede vorgesehene rotatorische Ausrich-
tung des Elements gegeniiber dem Geh&use einen der
jeweiligen rotatorischen Ausrichtung eindeutig zugeord-
neten Abstand ermittelt. Die Steuereinheit ist dazu aus-
gebildet, aus dem durch den Abstandssensor ermittelten
Abstand auf die jeweilige rotatorische Ausrichtung des
Elements und damit auch der Abtriebswelle gegeniiber
dem Gehause zu schliel3en. Die Steuereinheit ist ferner
dazu ausgebildet, die Antriebseinheit basierend auf der
ermittelten rotatorischen Ausrichtung der Abtriebswelle
gegeniber dem Gehause anzusteuern.

FIG. 1

Processed by Luminess, 75001 PARIS (FR)
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen auto-
matischen Antrieb fiir eine Drehtr.

[0002] Solche Antriebe umfassen herkdmmlicherwei-
se ein Gehause, eine Antriebseinheit, welche in dem Ge-
hause vorgesehen ist, eine Steuereinheit zur Steuerung
der Antriebseinheit, und eine Abtriebswelle, welche tiber
ein Getriebe mit der Antriebseinheit wirkverbunden ist.
[0003] Um die Antriebseinheit und damit einen Turfli-
gel einer Uber die Abtriebswelle mit der Antriebseinheit
verbundene Drehtlr zielsicher steuern zu konnen, ist es
vorteilhaft, wenn die Steuereinheit stets die rotatorische
Ausrichtung (Position) der Abtriebswelle bzw. des Tur-
fligels der Drehtir kennt.

[0004] Bisher ist es dafiir notwendig, nach einem Ver-
lust der Stromversorgung einen Kalibrierungsdurchlauf
durchzufiihren. Im Zuge dieses Kalibrierungsdurchlaufs
wird die Antriebseinheit so lange in SchlieRrichtung be-
trieben, bis der Tirfligel am Turrahmen anschlagt. Dies,
d.h. wenn die Drehtiir in der Schlief3stellung ist, definiert
eine Nullstellung. Ausgehend hiervon kann die Steuer-
einheit dann die Antriebseinheit basierend auf einer re-
lativen Positionserkennung der Abtriebswelle ansteuern,
um jeden von der SchlieRstellung verschiedenen Off-
nungswinkel fiir die Drehtir einzustellen. Diese Neuka-
librierung ist aufwendig und macht es notwendig, nach
jedem Stromausfall oder nach jedem Abschalten der
Stromversorgung die Drehtiir in ihre Schliel3stellung
(oder in eine andere festgelegte Bezugsstellung) zu be-
wegen. Es ist nicht mdglich, nach einem Ausfall der
Stromversorgung direkt, also ohne einen entsprechen-
den Kalibrierungsdurchlauf, den automatischen Antrieb
weiter zu verwenden.

[0005] Vor diesem Hintergrund ist eine Aufgabe der
vorliegenden Erfindung, einen automatischen Antrieb fiir
eine Drehtiir mit einer Positionserkennung bereitzustel-
len, bei dem auf einen Kalibrierungsdurchlauf verzichtet
werden kann. Diese Positionserkennung ist dabeiinsbe-
sondere moglichst verschleilfrei zu erhalten.

[0006] Diese Aufgabe wird durch einen automatischen
Antrieb mit den Merkmalen des Anspruchs 1 gel6st. Vor-
teilhafte Weiterbildungen sind den abhangigen Anspri-
chen zu entnehmen.

[0007] Erfindungsgemal zeichnet sich ein automati-
scher Antrieb flir eine Drehtir dadurch aus, dass der An-
trieb ein rotationsfest mit der Abtriebswelle verbundenes
Element aufweist, das sich zumindest teilweise um die
Abtriebswelle herum erstreckt und eine in axialer Rich-
tung der Abtriebswelle weisende Messflache aufweist.
Der Antrieb weist ferner einen Abstandssensor auf, wel-
cher fest mit dem Gehause verbunden und derart auf die
Messflache ausgerichtet ist, dass er einen Abstand des
Abstandssensors von einem entsprechenden Mess-
punkt auf der Messflache ermittelt. Die Messflache ist
derart ausgebildet, dass der Abstandssensor fir jede
vorgesehene rotatorische Ausrichtung des Elements ge-
genlber dem Gehause einen der jeweiligen rotatori-
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schen Ausrichtung eindeutig zugeordneten Abstand er-
mittelt. Die Steuereinheit ist dazu ausgebildet, aus dem
durch den Abstandssensor ermittelten Abstand auf die
jeweilige rotatorische Ausrichtung des Elements und da-
mit auch der Abtriebswelle gegeniiber dem Geh&use zu
schlielRen. Die Steuereinheit ist ferner dazu ausgebildet,
die Antriebseinheit basierend auf der ermittelten rotato-
rischen Ausrichtung der Abtriebswelle gegeniiber dem
Gehause anzusteuern.

[0008] Durch das mit der Antriebseinheit rotationsfest
verbundene Element mit der Messflache und dem ent-
sprechenden Abstandssensor ist ein zuverlassiger und
insbesondere verschleilfreier Absolutwertgeber fiir die
rotatorische Ausrichtung der Abtriebswelle und damit
auch firr die mit dem automatischen Antrieb gekoppelte
Drehtir gebildet. Ein Kalibrierungsdurchlauf nach einem
Stromausfall ist bei dem erfindungsgemafRen Absolut-
wertgeber nicht erforderlich.

[0009] Bevorzugt umfasst die Steuereinheit einen
nichtfliichtigen Speicher, in welchem, insbesondere auf-
grund eines Einlernvorgangs, insbesondere bei Erstin-
betriebnahme des automatischen Antriebs, eine eindeu-
tige Zuordnung der durch den Abstandssensor ermittel-
ten Absténde zu jeweils entsprechenden rotatorischen
Ausrichtungen der Abtriebswelle, und insbesondere
auch zu zugehdrigen Drehtirstellungen, abgespeichert
ist. Dies erlaubt es, eine wiederholte Kalibrierung des
automatischen Antriebs unnétig zu machen und damit
die Handhabung des automatischen Antriebs erheblich
zu erleichtern und effizienter zu gestalten.

[0010] Bevorzugtist der Abstandssensor dazu ausge-
bildet, berihrungslos, und insbesondere auch ver-
schleil¥frei, den jeweiligen Abstand zur Messflache zu
ermitteln. Derartige Ausgestaltungen sind besonders
langlebig und bendtigen insbesondere keine
verschleiBbedingte Nachkalibrierung.

[0011] Bevorzugtistder Abstandssensoreininduktiver
Abstandssensor, ein kapazitativer Abstandssensor, ein
Hallsensor oder ein Flugzeitsensor. Diese Implementie-
rungen fir den Abstandssensor sind technisch beson-
ders weit entwickelt und zuverlassig.

[0012] Bevorzugt weist die Messflache eine stetige
Kontur, insbesondere miteiner konstanten Steigung, auf.
Eine solche Ausgestaltung ist besonders einfach herzu-
stellen und flihrt zur besonders zuverlassigen Ermittlung
der rotatorischen Ausrichtung der Abtriebswelle bei Be-
trieb des automatischen Antriebs.

[0013] Bevorzugt ist die Messflache auf einer axialen
Deckflache des Elements radial umlaufend ausgebildet.
Diese Ausgestaltung ist besonders zweckdienlich und
kompakt.

[0014] Bevorzugt ist die Messflache helixformig aus-
gebildet. Eine helixférmige Messflache fiihrt zu einer be-
sonders zuverlassigen Ermittlung der rotatorischen Aus-
richtung der Abtriebswelle.

[0015] Ferner bevorzugt weist die helixformige Mess-
flache héchstens, insbesondere genau, eine Windung
auf. Diese Implementierung ist besonders einfach her-
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zustellen und sorgt fiir eine zuverlassige Zuordnung von
ermitteltem Abstand zur rotatorischen Ausrichtung der
Abtriebswelle.

[0016] Ferner bevorzugt besitzt die Messflache eine
Ganghéhe von mindestens 2,0 mm, insbesondere von
mindestens 2,5 mm, und/oder von hoéchstens 3,5 mm,
insbesondere von hochstens 3,0 mm. Entsprechende
Ganghoéhen erlauben eine besonders zuverlassige und
genaue Ermittlung der rotatorischen Ausrichtung der Ab-
triebswelle.

[0017] Bevorzugt weist der Abstandssensor eine
Messrichtung auf, die parallel zur Langsachse der Ab-
triebswelle ausgerichtetist. Eine derartige Ausgestaltung
ist strukturell besonders einfach und kompakt umzuset-
zen.

[0018] Bevorzugt ist das Element aus einem metalli-
schen Material, insbesondere aus Baustahl, gefertigt.
Dies ermdglichst eine besonders robuste und damit lang-
lebige Gesamtausgestaltung des automatischen An-
triebs.

[0019] Bevorzugt ist die Messflache durch Frasen in
dem Element gebildet. Eine solche Ausgestaltung istbe-
sonders einfach und dennoch genau zu bilden.

[0020] Bevorzugt ist das Element eine von der Ab-
triebswelle separate Komponente oder in die Abtriebs-
welle integriert. Eine integrierte Ausgestaltung ist beson-
ders platzsparend und robust umsetzbar, wahrend eine
separate Ausgestaltung besonders flexibel an jeweils
vorliegende Anforderungen anpassbar ist.

[0021] Bevorzugt umfasst das Getriebe ein Zahnrad-
getriebe, insbesondere ein Stirnradgetriebe, und ist das
Element ein Abtriebszahnrad des Zahnradgetriebes. Ei-
ne derartige Ausgestaltung ist besonders robust und zu-
verlassig.

[0022] Die Erfindung wird nachfolgend beispielhaft un-
ter Bezugnahme auf die beiliegenden Zeichnungen be-
schrieben. Hierbei zeigt

FIG. 1 schematisch einen seitlichen Teilquerschnitt
eines beispielhaften automatischen Antriebs
gemal der vorliegenden Erfindung;

FIG.2 schematisch einen horizontalen Teilquer-
schnitt des automatischen Antriebs aus FIG.
1; und

FIG.3 das Element mit der Messflache des automa-
tischen Antriebs aus den Figuren 1 und 2.

[0023] InFIG. 1istein automatischer Antrieb 1 gemaf
einem Ausfiihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung
gezeigt. Er ist zur gezielten Bewegung des Turfligels
einer Drehtlr (nicht gezeigt) vorgesehen.

[0024] Derautomatische Antrieb 1 umfasstein Gehau-
se 3, eine, insbesondere elektromotorische, Antriebsein-
heit (nicht gezeigt), eine Steuereinheit (nicht gezeigt) so-
wie eine Abtriebswelle 5, welche Uber ein mehrstufiges
Getriebe mit der letzten Stufe in Gestalt eines Zahnrad-
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getriebes 6 mit der Antriebseinheit gekoppelt ist. Die Ab-
triebswelle 5 ist Giber Lager 13 um eine Langsachse L
herum drehbar an und in dem Gehéause 3 gelagert. Ein
als erfindungsgemales Element 7 wirkendes Abtriebs-
zahnrad 7 ist rotationsfest mit der Abtriebswelle 5 ver-
bunden. Die Abtriebswelle 5 ist dazu ausgebildet, tber
ein Scherengestange oder einen Gleitarm mit dem Tdr-
fligel (wenn der automatische Antrieb an dem Tirrah-
men der Drehtlr montiertist) oder dem Tirrahmen (wenn
der automatische Antrieb an dem Tirfligel montiert ist)
gekoppelt zu werden, um den Tirfligel der Drehtlr mit-
tels der Antriebseinheit antreiben zu kénnen.

[0025] Das Abtriebszahnrad 7 weist auf seiner axialen
Deckflache eine radial umlaufende helixformige Mess-
flache 9 vorliegend mit genau einer Windung auf. Dies
ist besonders gut in den Figuren 2 und 3 zu sehen. Die
Messflache 9 weist eine stetige Kontur mit einer konstan-
ten Steigung auf und besitzt vorliegend eine Ganghdhe
von 2,7 mm.

[0026] DasAbtriebszahnrad 7 steht miteinemaufeiner
Achse 15 gelagerten zweiten Zahnrad des Zahnradge-
triebes 6 in Eingriff und ist Giber dieses und wenigstens
eine weitere Getriebestufe mit der Antriebseinheit gekop-
pelt.

[0027] Der automatische Antrieb 1 umfasst ferner ei-
nen Abstandssensor 11, welcher fest an und in dem Ge-
hause 3 montiert ist. Der Abstandssensor 11 ist parallel
zur Langsachse L der Abtriebswelle 5 ausgerichtet und
zieltauf die Messflache 9 des Abtriebszahnrads 7. Damit
ist der Abstandssensor 11 dazu ausgebildet, einen Ab-
stand A des Abstandsensors 11 von der Messflache 9,
insbesondere von einem entsprechenden Messpunkt auf
der Messflache 9, zu ermitteln. Durch die oben beschrie-
bene helixférmige Ausgestaltung der Messflache 9 ist
jeder rotatorischen Ausrichtung der Abtriebswelle 5 ein
eindeutiger Abstand A des Abstandssensors 11 von der
Messflache 9 zugeordnet.

[0028] Die vorgesehene Steuereinheitist dazu ausge-
bildet, Uber den durch den Abstandssensor 11 ermittelten
Abstand A auf die jeweilige rotatorische Ausrichtung der
Abtriebswelle 5 und damit auf die jeweilige rotatorische
Ausrichtung des Turfligels der Drehtir zu ermitteln. Ba-
sierend auf diesen Erkenntnissen steuert die Steuerein-
heit dann die Antriebseinheit entsprechend. Die konkrete
Zuordnung zwischen Abstand A des Abstandssensors
11 von der Messflache 9 und der jeweiligen entsprechen-
den rotatorischen Ausrichtung der Abtriebswelle 5 bzw.
des Turfligels der Drehtir wird im Zuge eines Einlern-
vorgangs bei Erstinbetriebnahme des automatischen
Antriebs 1 ermittelt und in einem nichtfllichtigen Speicher
abgelegt. Hierdurch wird eine absolute Positionserken-
nung der rotatorischen Ausrichtung der Abtriebswelle 5
ermdglicht, so dass ein Kalibrierungs- bzw. Initialisie-
rungsdurchlauf nach einem Stromausfall nicht nétig ist.
[0029] Dabei ist der Abstandssensor 11 beispielswei-
se als berihrungsloser und verschleiRfreier induktiver
Abstandssensor ausgebildet. Auch andere Ausgestal-
tungen, beispielsweise in Gestalt eines kapazitativen Ab-



5 EP 4 375 469 A1 6

standssensors, eines Hallsensors oder eines Flug-
zeitsensors sind denkbar.

[0030] Zur einfachen und robusten Bildung des Ab-
triebszahnrads 7 ist dieses aus einem metallischen Ma-
terial, insbesondere aus Baustahl, gebildet, wahrend die
Messflache 9 insbesondere in das Abtriebszahnrad 7 ge-
frast ist.

[0031] Abschlieend sei darauf hingewiesen, dass ei-
nem Fachmann im Lichte der obigen Beschreibung des
Ausfiihrungsbeispiels ohne weiteres eine Vielzahl von
Modifikationen in den Sinn kommen, welche vorliegend
nicht explizit beschrieben, jedoch von dem Schutzum-
fang der beiliegenden Anspriiche umfasst sind.

Bezugszeichenliste

[0032]

1 automatischer Antrieb

3 Gehause

5 Abtriebswelle

6 Zahnradgetriebe

7 Element/Abtriebszahnrad
9 Messflache

11 Abstandssensor

13  Lagerung

15 Achse

A Abstand
L  Langsachse

Patentanspriiche

1. Automatischer Antrieb (1) fiir eine Drehtir, umfas-
send:

ein Gehause (3),

eine Antriebseinheit, welche in dem Gehause
(3) vorgesehen ist,

eine Steuereinheit zur Steuerung der Antriebs-
einheit, und

eine Abtriebswelle (5), welche Uber ein Getriebe
mit der Antriebseinheit wirkverbunden ist,
dadurch gekennzeichnet, dass

der Antrieb (1) ein rotationsfest mit der Abtriebs-
welle (5) verbundenes Element (7) aufweist, das
sich zumindest teilweise um die Abtriebswelle
(5) herum erstreckt und eine in axialer Richtung
der Abtriebswelle (5) weisende Messflache (9)
aufweist, und

der Antrieb (1) ferner einen Abstandssensor
(11) aufweist, welcher fest mit dem Gehause (3)
verbunden und derart auf die Messflache (9)
ausgerichtet ist, dass er einen Abstand (A) des
Abstandssensors (11) von einem entsprechen-
den Messpunkt auf der Messflache (9) ermittelt,
wobei die Messflache (9) derart ausgebildet ist,
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dass der Abstandssensor (11) fir jede vorgese-
hene rotatorische Ausrichtung des Elements (7)
gegentuber dem Gehause (3) einen der jeweili-
gen rotatorischen Ausrichtung eindeutig zuge-
ordneten Abstand (A) ermittelt,

wobei die Steuereinheit dazu ausgebildet ist,
aus dem durch den Abstandssensor (11) ermit-
telten Abstand (A) auf die jeweilige rotatorische
Ausrichtung des Elements (7) und damit auch
der Abtriebswelle (5) gegentiber dem Gehause
(3) zu schlielBen,

wobei die Steuereinheit ferner dazu ausgebildet
ist, die Antriebseinheit basierend auf der ermit-
telten rotatorischen Ausrichtung der Abtriebs-
welle (5) gegeniber dem Gehéause (3) anzu-
steuern.

Automatischer Antrieb (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass

die Steuereinheit einen nichtfliichtigen Speicher um-
fasst, in welchem, insbesondere aufgrund eines Ein-
lernvorgangs, insbesondere bei Erstinbetriebnahme
des automatischen Antriebs (1), eine eindeutige Zu-
ordnung der durch den Abstandssensor (11) ermit-
telten Absténde zu jeweils entsprechenden rotatori-
schen Ausrichtungen der Abtriebswelle (5), und ins-
besondere auch zu zugehdrigen Drehtirstellungen,
abgespeichert ist.

Automatischer Antrieb (1) nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass

der Abstandssensor (11) dazu ausgebildet ist, be-
rihrungslos, und insbesondere auch verschleif3frei,
den jeweiligen Abstand (A) zur Messflache (9) zu
ermitteln.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass

der Abstandssensor (11) ein induktiver Abstands-
sensor, ein kapazitativer Abstandssensor, ein Hall-
sensor oder ein Flugzeitsensor ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

die Messflache (9) eine stetige Kontur, insbesondere
mit einer konstanten Steigung, aufweist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

die Messflache (9) auf einer axialen Deckflache des
Elements (7) radial umlaufend ausgebildet ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass
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die Messflache (9) helixférmig ausgebildet ist.

Automatischer Antrieb (1) nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass

die helixférmige Messflache (9) héchstens, insbe-
sondere genau, eine Windung aufweist.

Automatischer Antrieb (1) nach Anspruch 8, da-
durch gekennzeichnet, dass

die Messflache (9) eine Ganghdhe von mindestens
2,0 mm, insbesondere von mindestens 2,5 mm,
und/oder von hochstens 3,5 mm, insbesondere von
hochstens 3,0 mm besitzt.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, wobei der Abstandssensor (11)
eine Messrichtung aufweist, die parallel zur Langs-
achse (L) der Abtriebswelle (5) ausgerichtet ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

das Element (7) aus einem metallischen Material,
insbesondere aus Baustahl, gefertigt ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

die Messflache (9) durch Frasen in dem Element (7)
gebildet ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

das Element (7) eine von der Abtriebswelle (5) se-
parate Komponente ist oder in die Abtriebswelle (5)
integriert ist.

Automatischer Antrieb (1) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass

das Getriebe ein Zahnradgetriebe (6), insbesondere
ein Stirnradgetriebe, umfasst und das Element (7)
ein Abtriebszahnrad (7) des Zahnradgetriebes (6)
ist.
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In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europédischen Recherchenbericht angefiihrten

Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Européischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

28-03-2024

Im Recherchenbericht
angeflhrtes Patentdokument

Datum der
Verbdffentlichung

Mitglied(er) der
Patentfamilie

Datum der
Veréffentlichung

DE 19908966 Cc1 28-09-2000 KEINE

DE 102004051779 B4 11-09-2008 KEINE

EP 1046775 Bl 22-09-2010 AT E482419 T1 15-10-2010
DE 19918414 Al 02-11-2000
EP 1046775 A2 25-10-2000

Fir nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : sieche Amtsblatt des Européischen Patentamts, Nr.12/82
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