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(57) Hauptanspruch: Antriebssystem für bewegliche Flügel
von Fenstern, Türen, Klappen oder dgl. von Bauwerken, ins-
besondere Gebäuden, wobei das Antriebssystem (1) mehre-
re Antriebseinheiten (4–8) und eine programmierbare Kon-
trolleinrichtung (3) aufweist, wobei die Antriebseinheiten (4–
8) jeweils ein Antriebsmittel (9) und eine programmierbare
Steuereinheit (12) aufweist und wobei die Steuereinheiten
(12) untereinander und mit der Kontrolleinrichtung (3) über
eine Steuerleitung (13) verbunden ist, dadurch gekennzeich-
net, dass die Steuereinheiten (12) ein Programm für die Ge-
nerierung und Zuweisung einer jeweils eigenen virtuellen
Teilnehmerbezeichnung im Antriebssystem (1) und zur An-
meldung mit dieser Teilnehmerbezeichnung an der Kontroll-
einrichtung (3) aufweisen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Antriebssystem für
bewegliche Flügel von Fenstern, Türen, Klappen
oder dgl. mit den Merkmalen im Oberbegriff des
Hauptanspruchs.

[0002] Aus der DE 40 41 087 A1 ist ein Antriebssys-
tem bekannt, bei dem eine zentrale Steuerschaltung
mehrere Stellantriebe beaufschlagt, die gemeinsam
einen Klappenflügel heben und senken. Die Stellan-
triebe werden von der Steuerschaltung direkt über ei-
nen Spannungssteller gesteuert und auf Gleichlauf
geregelt.

[0003] In der Praxis sind außerdem Antriebssyste-
me mit mehreren Stellantrieben bekannt, welche je-
weils eine eigene programmierbare Steuereinheit ha-
ben und untereinander über einen Datenbus kommu-
nizieren. Die Stellantriebe greifen gemeinsam an ei-
nem zu bewegenden Flügel an und sind untereinan-
der auf Gleichlauf geregelt, was über eine separa-
te Steuerschaltung oder über eine Master-Slave-An-
ordnung erreicht wird. Zur Identifikation tauschen die
Stellantriebe ihre eindeutige und für jeden Stellan-
trieb herstellerseitig fest vorgegebene Seriennummer
aus.

[0004] Die DE 195 07 407 B4 offenbart den Einsatz
eines LON-Busses für ein RWA-Antriebssystem. Die
digitale Busadresse der Teilnehmer wird dabei über
DIP-Schalter individuell und von Hand eingestellt.

[0005] Die DE 10 2007 041 383 B4 zeigt ein ähnli-
ches Antriebssystem mit manueller Konfiguration.

[0006] Bei dem aus der DE 10 2004 010 919 A1 be-
kannten Torantriebssystem mit einem Bus fragt der
Master die festen und herstellerseitig vorgegebenen
Adressen der Busteilnehmer bzw. Slaves ab. Falls
es hierbei zu einer Adresskollision kommt, weist der
Master dem Slave eine neue Adresse zu, wobei er die
Teilnehmerkennung mit einer Typenangabe ergänzt.
Dies ist ein Notfallbehelf bei Auftreten von Installati-
onsfehlern.

[0007] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
eine verbesserte Antriebstechnik aufzuzeigen.

[0008] Die Erfindung löst diese Aufgabe mit den
Merkmalen im Hauptanspruch.

[0009] Die beanspruchte Antriebstechnik, insbeson-
dere das Antriebssystem und ein Verfahren zu des-
sen Betrieb, haben den Vorteil einer signifikanten
Vereinfachung und Erleichterung des Systemauf-
baus und der Inbetriebnahme. Aufwändige Einstel-
lungen und Programmierungen der Antriebseinheiten
bei der Inbetriebnahme sind entbehrlich. Auch der
Bau- und Steueraufwand sowie der Platzbedarf des

Antriebssystems können wesentlich verringert wer-
den.

[0010] Die Antriebstechnik ermöglicht es, beliebige
Antriebseinheiten miteinander zu koppeln und über
eine Steuerleitung zu vernetzen. Hierdurch können in
einem Antriebssystem verschiedene Antriebseinhei-
ten mit unterschiedlichen Funktionen betrieben wer-
den. Auch deren Zahl kann variieren. Die Kontroll-
einrichtung kann mit solchen unterschiedlichen An-
triebseinheiten verbunden werden.

[0011] In einer besonders bevorzugten und vorteil-
haften Ausführungsform generieren die Steuereinhei-
ten der verschiedenen Antriebseinheiten für sich je-
weils eine eigene virtuelle Teilnehmerbezeichnung
innerhalb des Antriebssystems und identifizieren sich
hierüber. Dies kann insbesondere eine fortlaufen-
de Nummer innerhalb der Gesamtzahl der Antriebs-
einheiten im Antriebssystem sein. Die Teilnehmer-
bezeichnung kann eine einfache Struktur und einen
sehr kleinen Datenumfang haben. Sie kann z. B. nur
aus einer einzelnen Nummer mit wenigen Stellen be-
stehen. Dies reduziert den Kommunikationsaufwand
und erlaubt den Einsatz von kostengünstigen und we-
niger aufwändigen Steuerleitungen.

[0012] Die fortlaufende Folge der Bezeichnungen,
insbesondere Nummerierungen, ermöglicht eine be-
sonders einfache Überprüfung der Existenz und
Funktionsfähigkeit der angeschlossenen Antriebsein-
heiten. Dies kann z. B. durch die Kontrolleinrich-
tung geschehen, welche das Prüfergebnis über ei-
ne Anzeige signalisieren und bei Fehlen einer An-
triebseinheit das Antriebssystem auch blockieren
kann. Die Kontrolleinrichtung kann andererseits ei-
ner Austausch-Antriebseinheit die virtuelle Teilneh-
merbezeichnung der ersetzten Antriebseinheit zuwei-
sen, was den Aufwand für die erneute Inbetriebnah-
me zusätzlich reduziert.

[0013] Die Antriebseinheiten können Standardein-
heiten sein, die erst bei der Inbetriebnahme eine
virtuelle Teilnehmerbezeichnung erhalten und hier-
über miteinander kommunizieren. Dies erlaubt unter-
schiedlichste Systemkonfigurationen bei minimalem
Planungs- und Inbetriebnahmeaufwand. Zudem kön-
nen standardisierte Antriebseinheiten vom Lager ein-
gesetzt werden.

[0014] Ein weiterer Vorteil besteht in der besonders
einfachen Generierung einer Schließfolgeregelung,
was besonders für das Zusammenwirken von funk-
tional unterschiedlichen Antriebseinheiten, insbeson-
dere Stellantrieben und Verriegelungsantrieben, im
Antriebssystem von Vorteil ist. Beim Öffnen eines
geschlossenen Flügels haben die Verriegelungsan-
triebe Vorrang und blockieren die Stellantriebe bis
sie ihre Entriegelungsstellung erreicht haben. Beim
Schließen eines offenen Flügels ist der Ablauf um-
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gekehrt, wobei die Stellantriebe die Verriegelungsan-
triebe blockieren, bis sie ihre Schließstellung erreicht
haben und der geschlossene Flügel anschließend
verriegelt werden kann. Auch hierfür ist der Aufwand
für Installation, Programmierung und Steuerung mi-
nimal.

[0015] In den Unteransprüchen sind weitere vorteil-
hafte Ausgestaltungen der Erfindung angegeben.

[0016] Die Erfindung ist in der Zeichnung beispiel-
haft und schematisch dargestellt. Im einzelnen zeigt:

[0017] Fig. 1: einen Schemaplan eines Antriebssys-
tems.

[0018] Die Erfindung betrifft ein Antriebssystem 1 mit
mehreren Antriebseinheiten (4–8). Die Erfindung be-
trifft ferner ein Verfahren zum Betrieb eines solchen
Antriebssystems (1). Dies schließt die Initialisierung
des Antriebssystems (1) ein.

[0019] Fig. 1 zeigt ein Antriebssystem (1) in ei-
ner Schemadarstellung. Es ist für bewegliche Flü-
gel (2) von Fenstern, Türen, Klappen oder dgl. Ver-
schlusselementen vorgesehen. Ein bevorzugter An-
wendungsbereich sind Bauwerke, insbesondere Ge-
bäude und Gebäudeverschlüsse.

[0020] Das in Fig. 1 gezeigte Antriebssystem (1)
weist mehrere Antriebseinheiten (4–8) und eine pro-
grammierbare Kontrolleinrichtung (3) auf. Die An-
triebseinheiten (4–8) können funktional gleich oder
unterschiedlich sein. Im gezeigten Ausführungsbei-
spiel sind fünf Antriebseinheiten vorhanden, wobei
deren Zahl in einer anderen Ausführungsform auch
nach oben oder unten variieren kann.

[0021] Im gezeigten Ausführungsbeispiel sind die
Antriebseinheiten (4, 5, 6) als Stellantriebe ausgebil-
det, die gemeinsam den Flügel (2) bewegen. Dies ist
bevorzugt eine Schwenkbewegung, kann aber auch
eine andere Kinematik sein. Die Stellantriebe (4, 5,
6) greifen nebeneinander am Flügel (2) an und be-
wegen diesen gemeinsam. Sie können dabei in ihren
Bewegungen aufeinander abgestimmt, insbesondere
synchronisiert sein.

[0022] Die beiden anderen Antriebseinheiten (7, 8)
sind als Verriegelungsantriebe ausgebildet, welche
den Flügel (2) in seiner Schließstellung, z. B. an ei-
nem umgebenden stationären Rahmen, verriegeln.
Die Antriebseinheiten (4–8) sind untereinander und
mit der Kontrolleinrichtung (3) über eine Steuerleitung
(13) verbunden. Sie können an diese z. B. parallel
angeschlossen sein.

[0023] Die Energieversorgung von ein oder mehre-
ren Antriebseinheiten (4–8) kann über eine separate
Einrichtung (19) erfolgen, was z. B. beim Stellantrieb

(4) schematisch dargestellt ist und auch bei den an-
deren Antriebseinheiten eingesetzt werden kann. Die
Energieversorgung (19) kann z. B. eine elektrische
Stromversorgung mit Gleich- oder Wechselspannung
sein. Ein Anschluss kann z. B. an das Gebäudestrom-
netz mit 220 V Wechselstrom oder an eine Gleich-
stromversorgung mit 12 oder 24 V erfolgen. Alterna-
tiv kann die Energieversorgung der Antriebseinheiten
(4–8) über die Steuerleitung (13) geschehen.

[0024] Die Steuerleitung (13) kann drahtgebunden
oder drahtlos sein. Im bevorzugten Ausführungsbei-
spiel ist die Steuerleitung (13) als Kabel mit einer
oder mehreren Adern, z. B. mit drei Adern, ausge-
bildet. Die Steuerleitung (13) ist als getakteter Bus,
insbesondere als Datenbus, ausgebildet. Dies kann
ein Bus mit dominantem und rezessivem Pegel sein.
Von den vorgenannten drei Adern kann eine Ader
der Signal- und Datenübertragung dienen, wobei die
beiden anderen Adern eine elektrische Stromversor-
gung bilden und durch ihre veränderliche Polung die
Funktion, insbesondere die Öffnungs- und Schließ-
richtung vorgeben.

[0025] Die Kontrolleinrichtung (3) ist mit einem oder
mehreren Betätiger(n) (15) verbunden. Dies kann z.
B. ein Taster, eine Steuerschaltung, insbesondere ei-
ne RWA-Steuerung, ein Alarmgeber, Wind- oder Re-
gensensor oder dgl. sein. Mittels elektrischer Betäti-
gungsleitungen (17) sind der Betätiger (15) und die
Kontrolleinrichtung (3) miteinander verbunden. Die
Zahl und Anordnung der Betätiger (15) kann auch an-
ders als in Fig. 1 ausgebildet sein.

[0026] Die Kontrolleinrichtung (3) ist programmier-
bar und weist hierfür einen Mikrocontroller mit ei-
nem Mikroprozessor und Peripherie, insbesondere
Speichern für Daten und Programme, auf. Letztere
können z. B. Programme zum Prüfen, Initialisieren
und Steuern des Antriebssystems (1) und der an-
geschlossenen Antriebseinheiten (4–8) sein. Ferner
kann die Kontrolleinrichtung (3) eine Anzeige (14), z.
B. eine optische und/oder akustische Anzeige, insbe-
sondere eine LED-Anzeige aufweisen. Die Kontroll-
einrichtung (3) weist Kabelanschlüsse für die Leitun-
gen (13, 17) und ein Interface für die bidirektionale
Kommunikation über die Steuerleitung (13) auf. Hier-
über können Daten, insbesondere Meldungen und
Befehle, über tragen werden.

[0027] Die Kontrolleinrichtung (3) kann eine gerin-
ge Baugröße in Form einer kleinen Platine mit den
vorgenannten Komponenten haben, die an beliebiger
Stelle sichtbar oder verborgen untergebracht werden
kann. Sie lässt sich z. B. in einer Schaltdose, am oder
im Flügel (2) oder dessen Rahmen oder in bzw. an
einer Antriebseinheit (4–8) platzieren. Für die Inbe-
triebnahme ist ein Sichtkontakt zur Anzeige (14) vor-
teilhaft.
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[0028] Die Antriebseinheiten (4–8) weisen jeweils ei-
ne programmierbare Steuereinheit (12) und ein An-
triebsmittel (9) auf, welches von der Steuereinheit
(12) gesteuert wird. Das Antriebsmittel (9) kann kann
konstruktiv in unterschiedlicher Weise ausgebildet
sein, vorzugsweise als elektrischer Antrieb.

[0029] Das Antriebsmittel (9) kann z. B. einen be-
vorzugt steuerbaren Motor (10), insbesondere einen
Elektromotor, und ein hiervon betätigtes Treibmit-
tel (11) aufweisen, welches nach außen und insbe-
sondere auf den Flügel (2) wirkt. Zudem kann eine
Sensorik (18) vorhanden sein, welche ebenfalls mit
der Steuereinheit (12) verbunden ist und der Funkti-
onsüberwachung der jeweiligen Antriebseinheit (4–8)
dienen kann. Hierüber kann z. B. die Position und/
oder die Bewegung eines Treibelements (11) detek-
tiert werden.

[0030] Bei den Stellantrieben (4, 5, 6) kann das
Treibmittel (11) z. B. eine Schubkette sein. Alternativ
kann das Treibmittel (11) als Zahnstange, Gewinde-
spindel, Lenkergetriebe oder in beliebig anderer Art
ausgebildet sein, um die Antriebsbewegung des Mo-
tors (10) zum Öffnen und Schließen auf den Flügel
(2) zu übetragen.

[0031] Bei den Verriegelungsantrieben (7, 8) kann
das Treibmittel (11) in anderer Weise, z. B. als Ver-
riegelungselement, ausgebildet sein. Falls eine An-
triebseinheit zu anderen als den vorgenannten Zwe-
cken eingesetzt wird, kann das Antriebsmittel (9) ent-
sprechend anders ausgebildet und angepasst sein.

[0032] Die Steuereinheit (12) einer Antriebseinheit
(4–8) weist ebenfalls einen Mikrokontroller mit einem
Mikroprozessor und Peripherie, insbesondere Spei-
chern für Daten und Programme, auf. Sie ist über
ein Interface mit der Steuerleitung (13) für eine bidi-
reaktionale Kommunikation mit Senden und Empfan-
gen von Daten verbunden. Außerdem besteht die er-
wähnte Steuerverbindung zum Antriebsmittel (9). Die
Steuereinheit (12), insbesondere der Mikrokontroller,
weist auch einen nicht flüchtigen und beschreibba-
ren Speicher für eine nachfolgend erläuterte virtuelle
Teilnehmerbezeichnung auf. Der Programmumfang
beinhaltet Programme zum Steuern des Antriebsele-
ments (9), zur Datenkommunikation, zur Initialisie-
rung und zur Auswertung der Signale von anderen
Antriebseinheiten (4–8).

[0033] Insbesondere ist ein Programm zur Generie-
rung und Zuweisung einer individuellen Teilnehmer-
bezeichnung gespeichert, mit dem jede Steuereinheit
(12) innerhalb des Antriebssystems (1) eine eigene
virtuelle Teilnehmerbezeichnung generiert und sich
selbst zuweist sowie im nichtflüchtigen und wieder-
programmierbaren Speicher ablegt. Mit dieser virtu-
ellen Teilnehmerbezeichnung melden die Steuerein-
heiten (12) sich an der Kontrolleinrichtung (3) an.

[0034] Die virtuellen Teilnehmerbezeichnungen der
Antriebseinheiten (4–8) sind untereinander unter-
schiedlich und identifizieren die jeweilige Antriebs-
einheit. Die virtuellen Teilnehmerbezeichnungen kön-
nen von beliebiger Art sein. Bevorzugt wird eine
alphanummerische Nummerierung, insbesondere in
Form von Zahlen mit nur einer oder wenigen Stel-
len. Die virtuelle Teilnehmerbezeichnung kann fort-
laufend sein. Sie kann insbesondere mit der Nummer
oder Zahl 1 beginnen, wobei in der lückenlosen Folge
die letzte Nummer die Gesamtzahl der im Antriebs-
system (1) vorhandenen und angeschlossenen An-
treibseinheiten (4–8) repräsentiert.

[0035] Bei der Inbetriebnahme des Antriebssystems
(1) sendet die Kontrolleinrichtung (3) ein Initialisie-
rungssignal an die angeschlossenen Antriebseinhei-
ten (4–8) und deren Steuereinheiten (12). Diese ge-
nerieren mittels des vorgenannten Programms jede
für sich eine virtuelle Teilnehmerbezeichnung begin-
nend mit der niedrigsten, insbesondere der Nummer
1, und geben an die Steuerleitung (13) eine entspre-
chende Meldung aus. Die Generierung und Meldung
der Steuereinheiten (12) erfolgt zu unterschiedlichen
Zeiten, wobei die erste Meldung vor allen weiteren
Vorrang hat und diese blockiert. Wenn die erste bzw.
schnellste Steuereinheit (12) wirksam die erste Num-
mer gemeldet hat, weist sie sich diese Nummer als
virtuelle Teilnehmerbezeichnung zu und speichert sie
ab. Die anderen Steuereinheiten (12) erfahren durch
diese vorrangige Meldung, dass es bereits eine erste
virtuelle Teilnehmerbezeichnung gibt und dass ihre
bisherige Nummernannahme damit unzutreffend ist
und sie im nächsten Zyklus eine nächsthöhere Num-
mer wählen und melden müssen. Dieser iterative Zy-
klus kann mehrmals hintereinander ablaufen, bis al-
le Antriebseinheiten (4–8) für sich eine eigene virtuel-
le Teilnehmerbezeichnung zugewiesen und gespei-
chert haben.

[0036] Die virtuellen Teilnehmerbezeichnungen wer-
den auch an die Kontrolleinrichtung (3) gemeldet,
die hieraus Erkenntnisse, zumindest über die Zahl
der angeschlossenen Antriebseinheiten (4–8) erhält.
In der einfachsten Ausführungsform melden die An-
triebseinheiten (4–8) nur die virtuelle Teilnehmerbe-
zeichnung, sodass die Kontrolleinrichtung (3) keine
weiteren Informationen über Art und Funktion sowie
Anordnung der Antriebseinheiten (4–8) im Antriebs-
system (1) und am Flügel (2) hat. An der Anzeige (14)
kann die Kontrolleinrichtung (3) ein Quittungssignal
und außerdem weitere Informationen, insbesondere
über die Zahl der angeschlossenen und angemelde-
ten Antriebseinheiten (4–8) ausgeben.

[0037] Die Ansteuerung der Antriebseinheiten (4–8)
zum Auslösen von deren Funktion, insbesondere
zum Auslösen einer Öffnungs- oder Schließbewe-
gung erfolgt über die Kontrolleinrichtung (3), wobei z.
B. die Polung auf den Adern der Steuerleitung (13)
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entsprechend eingestellt wird. Auf dieses Ansteuer-
signal hin melden sich zunächst die Steuereinhei-
ten (12) der Antriebseinheiten (4–8) mit ihrer virtu-
ellen Teilnehmerbezeichnung, wobei die Kontrollein-
richtung (3) die Meldungen empfängt und auf Voll-
ständigkeit überprüft. Wenn eine virtuelle Teilneh-
merbezeichnung wegen Ausfalls einer Antriebsein-
heit (4–8) oder aus anderen Gründen fehlt, detektiert
die Kontrolleinrichtung (3) eine Störung und blockiert
die Antriebseinheiten (4–8).

[0038] Im Störungsfall kann die Kontrolleinrichtung
(3) über die Anzeige (14) eine Meldung ausgeben.
Außerdem kann die Kontrolleinrichtung (3) über die
Betätigungsleitungen (17) oder auf andere Weise z.
B. durch eine Funkeinheit, eine Störungsmeldung
nach außen, z. B. an eine Wartungszentrale ausge-
ben.

[0039] Wenn eine fehlerhafte Antriebseinheit (4–8)
bei einer Reparatur gegen eine neue Einheit ausge-
tauscht wird, bedarf das Antriebssystem (1) einer er-
neuten Inbetriebnahme. Hierbei kann die Initialisie-
rungsphase verkürzt werden, indem die Kontrollein-
richtung (3) der neuen Antriebseinheit (4–8) die frühe-
re virtuelle Teilnehmerbezeichnung der ausgetausch-
ten Einheit für die Zuweisung und Speicherung über-
mittelt. Alternativ kann der vorbeschriebene Initiali-
sierungsprozess ablaufen, wobei die vorhanden vir-
tuellen Teilnehmerbezeichnungen der anderen An-
triebseinheiten (4–8) gelöscht und dann neu generiert
und zugewiesen werden.

[0040] Wenn auf das vorgenannte Ansteuersignal
alle Antreibseinheiten (4–8) Betriebsbereitschaft mel-
den, starten sie anschließend ihre Funktion, wobei
über die Polung auf der Steuerleitung (13) die Lauf-
richtung vorgegeben wird. Wenn mehrere Antriebs-
einheiten, insbesondere die Stellantriebe (4–6), ge-
meinsam an einem Flügel (2) angreifen, kann eine
Gleichlaufregelung durchgeführt werden. Dies ist auf
unterschiedlicher Weise möglich, z. B. über die Kon-
trolleinrichtung (3) oder die Bestimmung eines der
Stellantriebe (4–6) als Master und der anderen Stell-
antriebe als Slave. Hierbei wird über die Sensoriken
(18) die Position und/oder Geschwindigkeit der Treib-
mittel (11) erfasst und ein Gleichlauf durch Brem-
sen der schnelleren oder Beschleunigen der langsa-
meren Stellantreibe (4–6) erreicht. Über die virtuel-
le Teilnehmerbezeichnung ist hierbei eine Identifizie-
rung der Sensorsignale und auch eine gezielte An-
steuerung des jeweiligen Antriebsmittels (9) möglich.

[0041] Das Antriebssystem (1) kann außerdem eine
Schließfolgeregelung haben. Bei einem geschlosse-
nen Flügel (2) werden zunächst die Verriegelungs-
antriebe (7, 8) entriegelt, wobei anschließend die
Stellantreibe (4–6) den Flügel (2) öffnen können.
Beim Schließen eines offenen Flügels (2) ist der
Vorgang umgekehrt, wobei die Stellantriebe (4–6)

zuerst den Flügel (2) schließen, der anschließend
von den Verriegelungsantrieben (7, 8) verriegelt wird.
Die Schließfolgesteuerung kann vom Ansteuersignal,
insbesondere von der Polung der Steuerleitung (13),
abhängig sein. Die Steuereinheiten (12) der Antriebs-
einheiten (4–8) können hierfür ein entsprechendes
Programm gespeichert haben.

[0042] Bei einem öffnenden Ansteuersignal star-
ten die Verriegelungsantriebe (7, 8) sofort, während
die Stellantriebe (4–6) hierfür eine einprogrammierte
Wartezeit haben. Sobald eine Antriebseinheit (4–8)
in Funktion ist und läuft, gibt sie eine entsprechen-
de Rückmeldung auf die Steuerleitung (13), die von
der Kontrolleinrichtung (3) und von allen anderen An-
treibseinheiten (4–8) empfangen wird. Wenn ein Stel-
lantrieb (4–6) in der Wartezeit eine solche Meldung
empfängt, verlängert die Steuereinheit (12) die War-
tephase, bis das Meldesignal verschwindet. Dies ist
der Fall, wenn der Verriegelungsantrieb (7, 8) seine
Endposition und Entriegelungsstellung erreicht hat.
Erst dann beginnen die Stellantriebe (4–6) zu laufen.

[0043] Falls das Ansteuersignal ein Schließsignal
ist, haben die Verriegelungsantriebe (7, 8) hierfür ei-
ne einprogrammierte Wartezeit und warten ab, bis die
sofort anlaufenden Stellantriebe (4–6) das Erreichen
ihrer Endposition und die Schließstellung des Flügels
(2) melden.

[0044] Falls das Öffnen eines Flügels (2) aus ei-
ner Zwischenstellung heraus erfolgen soll, haben die
Verriegelungsantriebe (7, 8) bereits ihre entriegeln-
de Endstellung erreicht, sodass sie keine blockieren-
de Meldung auf der Steuerleitung (13) ausgeben. Die
Stellantreibe (4–6) können in diesem Fall sofort nach
Ablauf ihrer einprogrammierten Wartezeit anlaufen.
Die Schließfolgesteuerung über Wartezeiten ist be-
sonders einfach und kostengünstig.

[0045] Abwandlungen der gezeigten und beschrie-
benen Ausführungsform sind in verschiedener Wei-
se möglich. Das gezeigte Antriebssystem (1) betrifft
einen einzelnen Flügel (2). Es kann alternativ auch
auf mehrere Flügel ausgedehnt werden. Ferner ist es
möglich, dass an einem Flügel (2) nur ein einzelner
Stellantrieb angreift. Im Antriebssystems (1) können
in Abwandlung des Ausführungsbeispiels nur gleich-
artige Antriebseinheiten, z. B. ausschließlich Stellan-
triebe, angeordnet sein.

[0046] In einer anderen Ausgestaltung können die
Eintriebseinheiten (4–8) eigene individuelle und vor-
gegebene Kennzeichnungen haben, die ggf. auch ei-
ne Information über die Art und Funktion der jeweili-
gen Antriebseinheit beinhalten. In diesem Fall kann
die vorhandene Kennzeichnung anstelle einer virtu-
ellen Teilnehmerbezeichnung benutzt werden. Au-
ßerdem kann die Art, Zahl und Anordnung der An-
triebseinheit variieren. Diese könne auch eine an-
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dere als die beschriebene Stell- und Verriegelungs-
funktion haben. Abwandlungen sind auch hinsichtlich
der Steuerleitung (13) möglich, die drahtlos realisiert
werden kann, z. B. über eine Funkverbindung. Auch
die Bustechnik kann variieren. Ferner können die An-
triebseinheiten (4–8) im Betrieb ein Signal aussen-
den, das ihre jeweilige Art und Funktion kennzeich-
net. Die Stell- und Verriegelungsantriebe emittieren
z. B. unterschiedliche Signale, die für die Schließfol-
geregelung in den Steuereinheiten (12) empfangen
und ausgewertet werden können.

[0047] Ferner sind konstruktive Abwandlungen der
Komponenten des Antriebssystems (1) möglich. Das
gezeigte elektrische Antriebsmittel (9) kann alterna-
tiv als fluidischer Antrieb mit entsprechend angepass-
ter Energieversorgung ausgestaltet sein. Ein elektri-
sches Antriebsmittel (9) kann ebenfalls variiert und z.
B. als Linearantrieb ausgeführt werden.

Bezugszeichenliste

1 Antriebssystem
2 Flügel
3 Kontrolleinrichtung
4 Antriebseinheit, Stellantrieb
5 Antriebseinheit, Stellantrieb
6 Antriebseinheit, Stellantrieb
7 Antriebseinheit, Verriegelungsantrieb
8 Antriebseinheit, Verriegelungsantrieb
9 Antriebsmittel
10 Motor
11 Treibelement, Kette, Riegelelement
12 Steuereinheit
13 Steuerleitung
14 Anzeige
15 Betätiger, Taster
16 Anschluss
17 Betätigungsleitung
18 Sensorik
19 Energieversorgung
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Schutzansprüche

1.  Antriebssystem für bewegliche Flügel von Fens-
tern, Türen, Klappen oder dgl. von Bauwerken, ins-
besondere Gebäuden, wobei das Antriebssystem (1)
mehrere Antriebseinheiten (4–8) und eine program-
mierbare Kontrolleinrichtung (3) aufweist, wobei die
Antriebseinheiten (4–8) jeweils ein Antriebsmittel (9)
und eine programmierbare Steuereinheit (12) auf-
weist und wobei die Steuereinheiten (12) untereinan-
der und mit der Kontrolleinrichtung (3) über eine Steu-
erleitung (13) verbunden ist, dadurch gekennzeich-
net, dass die Steuereinheiten (12) ein Programm für
die Generierung und Zuweisung einer jeweils eige-
nen virtuellen Teilnehmerbezeichnung im Antriebs-
system (1) und zur Anmeldung mit dieser Teilneh-
merbezeichnung an der Kontrolleinrichtung (3) auf-
weisen.

2.  Antriebssystem nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuereinheiten (12) einen
nichtflüchtigen Speicher für die virtuelle Teilnehmer-
bezeichnung aufweisen.

3.    Antriebssystem nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die virtuellen Teilneh-
merbezeichnungen als fortlaufende Nummern inner-
halb der Gesamtzahl der Antriebseinheiten (4–8) im
Antriebssystem (1) ausgebildet ist.

4.  Antriebssystem nach Anspruch 1, 2 oder 3, da-
durch gekennzeichnet, dass die Kontrolleinrichtung
(3) und die Steuereinheiten (12) jeweils einen Mikro-
controller aufweisen.

5.   Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kontrolleinrichtung (3) und die Steuereinheiten (12)
jeweils ein Interface zum Verbinden mit der Steuer-
leitung (13) und zum Senden sowie Empfangen von
Daten aufweisen.

6.   Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kontrolleinrichtung (3) eine Anzeige (14) aufweist.

7.   Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Kontrolleinrichtung (3) einen Anschluss (16) für einen
Betätiger (15) aufweist.

8.   Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass ei-
ne Antriebseinheit (4, 5, 6) als Stellantrieb für die Be-
wegung eines Flügels (2) ausgebildet ist.

9.   Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass ei-
ne Antriebseinheit (7, 8) als Verriegelungsantrieb für
einen Flügel (2) ausgebildet ist.

10.    Antriebssystem nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Antriebseinheiten (4–8) eine Gleichlaufsteuerung
aufweisen.

11.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebseinheiten (4–8) eine Schließfolgesteuerung
aufweisen.

12.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Antriebssystem (1) mit einer Schließfolgesteuerung
der verschiedenen Antriebseinheiten (4–8) betreibbar
ist, wobei die Schließfolge von der Polung der bevor-
zugt mehradrigen Steuerleitung (13) abhängig ist.

13.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebseinheiten (4–8) eine einprogrammierte und
vom Ansteuersignal abhängige Wartezeit aufweisen.

14.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Antriebsmittel (9) einen steuerbaren Motor (10) und
ein Treibelement (11), insbesondere eine Schubket-
te, einen Lenkertrieb oder ein Riegelelement, auf-
weist.

15.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebseinheit (4–8) eine Sensorik (18) für ihre Funk-
tion, insbesondere für die Position und/oder Bewe-
gung des Treibelements (11), aufweist.

16.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Antriebseinheit (4–8) eine separate Energieversor-
gung (19), insbesondere eine elektrische Stromver-
sorgung, aufweist.

17.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerleitung (13) als getakteter Bus ausgebildet ist.

18.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerleitung (13) als Bus, insbesondere als Bus mit
dominantem und rezessivem Pegel ausgebildet ist.

19.  Antriebssystem nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuerleitung (13) ein Kabel mit einer oder mehreren
Adern, insbesondere mit drei Adern, aufweist.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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