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@ Sicherungsvorrichtung fiir Rolltore und dergleichen.

@ Die Erfindung betrifft eine Verdunkelungsvorrich-
tung mit einem Rolladen (1), einer Walze (2) zum
Aufwickeln des Rolladens (1), einem elektrischen
Antriebsmotor (6), der vorzugsweise als Rohrmotor
ausgeflihrt und im Inneren der Walze (2) angeordnet
ist, und einer Steuerungseinrichtung (11) zur Steue-
rung des Antriebsmotors (6), wobei die Steuerungs-
einrichtung (11) durch verschiedene Schalter bzw.
Sensoren betétigbar ist. Der Erfindung liegt die Aui-
gabe zugrunde, eine so weit wie mdglich elekiro-
nisch arbeitende, einfach zu installierende und nach-
zustellende sowie preisglinstige Ansteuerung der
Steuerungseinrichtung (11) einer Verdunkelungsvor-
richtung der in Rede stehenden Art zu realisieren.
Dies wird erfindungsgemiB dadurch erreicht, daB
Endstellungssensoren der Walze (2) bzw. dem An-
triebsmotor (6) zugeordnet sind und die Umdrehun-
gen der Walze (2) bzw. der Abtriebswelle des An-
triebsmotors (B6) elektronisch erfassen und die Steue-
rungseinrichtung (11) aus den erfaten Umdrehun-
gen der Walze (2) bzw. der Abtriebswelle des An-
friebsmotors (6) das Erreichen der Endstellungen
oben bzw. unten ermittelt.
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Die Erfindung betrifft eine Verdunkelungsvor-
richtung bzw. Sicherungsvorrichtung mit den Merk-
malen des Oberbegriffs von Anspruch 1.

Verdunkelungsvorrichtungen der in Rede ste-
henden Art arbeiten normalerweise mit einem Roll-
laden aus Kunststoff-Lamellen, in friherer Ausflih-
rungsform auch aus Holz-Lamellen, oder in leichte-
rer Ausflihrung auch mit einem Rollo aus diinnen
Kunststoff-Lamellen, die dann meist noch in ihrer
Neigung verstellbar sind. Die gleiche Technkik ist
auch bei nicht verdunkelnden Sicherungsvorrich-
tungen mit Rollgittern oder Lamellen-Rolltoren be-
kannt, so daB die Erfindung sich auch auf derartige
Sicherungsvorrichtungen ohne Verdunkelungswir-
kung bezieht.

Die bekannte Verdunkelungsvorrichtung, von
der die Erfindung ausgeht (DE 33 04 962 C2 und
darin genannt die DE 28 36 938 A1), weist einen
als Rohrmotor ausgefiihrten elektrischen Antriebs-
motor und eine mit elektromechanischen Endschal-
tern arbeitende Steuerungseinrichtung flir diesen
Antriebsmotor auf. Alle installationstechnisch not-
wendigen Teile dieser Verdunkelungsvorrichtung
befinden sich im Rolladenkasten. Der Rohrmotor
wird Uber eine Fernsteuerung ferngesteuert.

Die Endschalter arbeiten elektromechanisch
mit Spindel und darauf laufender Spindelmutter, die
einen Schalter betitigt, wenn der Rolladen die obe-
re oder untere Endstellung erreicht hat. Das ist
zweckmdBig, weil so die Endschalter in unmittelba-
rer Ndhe der Steuerungseinrichtung flr den elektri-
schen Antriebsmotor im Rolladenkasten angeordnet
sind. Spezielle Anordnungen am Fensterrahmen
missen nicht realisiert werden. Die hier verwirklich-
ten elekiro-mechanischen Endstellungssensoren
sind aber insoweit problematisch, als sie nur bei
gedffnetem Rolladenkasten eingestellt werden k&n-
nen und die Einstellung auch relativ kompliziert ist.
Das ist deswegen besonders problematisch, weil
durch mechanische VErdnderungen und VerschleiB
die wirklichen Endstellungen des Rolladens selbst
relativ schnell von den durch die Endschalter defi-
nierten Endstellungen abzuweichen beginnen.

Bei einer Beschattungsanlage bzw. Markise ist
es bekannt, Positionssensoren als von der Walze
zum Aufwickeln eines Behangs bzw. des Markisen-
stoffes durch Impulse gesteuerte Inkrementalgeber
auszufihren und letzilich aus den umfaBten Um-
drehungen der Walze das Erreichen von Endstel-
lungen des aufrollbaren Behanges bzw. des Marki-
senbezuges zu ermitteln (DE 40 09 373 A1).

Bei dem =zuvor erlduterten, bekannten Stand
der Technik wird Uber einen Sicherheitsschalter
zum Abschalten bzw. Umschalten des Antriebsmo-
tors beim Herunterlaufen, ggf. auch beim Herauf-
laufen des Rolladens nichts ausgesagt. Es ist aber
ein sicherheitstechnisch wichtiges Erfordernis, daB
der Rolladen beim Auftreffen auf ein Hindernis vor
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Erreichen der unteren Endstellung abgeschaltet
wird. Dazu sind allgemein sogenannte Schlapp-
schalter bekannt, die den beim Aufsitzen auf einem
Hindernis im Bereich des Rolladenkastens sich
seitlich auswdlbenden Rolladen schaltungstech-
nisch erfassen und den Antriebsmotor dann ab-
schalten. Die Abschaltung erfolgt entsprechend
langsam, also mit langer Nachlaufzeit und Uber-
haupt erst und nur dann, wenn das Hindernis mas-
siv genug ist, den Rolladen mehr oder weniger
vollstdndig abzustlitzen. Das ist bei groBen und
schweren Rolldden ein erhebliches Problem, Ver-
letzungen sind nicht selten. Auf dem Gebiet der
Sicherungsvorrichtungen - Rolltore - ist es bekannt,
am unteren Rand des Rolltores eine schlauchartige
Gummileiste anzubringen, deren Innendruck schal-
tungstechnisch Uberwacht wird. St6Bt der untere
Rand des Rolltores auf ein Hindernis, so erh&ht
sich der Innendruck und ein Abschaltsignal wird
ausgelost (DE 78 03 502 U2). Diese Form der
Abschaltung ist langsam und 14Bt sich nur mit einer
breiten Sicherheitsmarge liberhaupt einjustieren.

Fir sich ist es weiter bekannt (DE 39 33 266
A1), zur Steuerung eines Elektromotors flir den
Antrieb eines Rolladens das Belastungsmoment
des Antriebsmotors zu erfassen und aus einem
Vergleich des erfaBiten Belastungsmomentes mit
einem gespeicherten bzw. voreingestellien Bela-
stungsmoment eine zur Abschaltung bzw. zur Um-
schaltung des Antriebsmotors fiihrende Abwei-
chung zu ermitteln. Das Soll-Belastungsmoment
wird durch eine Referenzeinheit eingestellt und hat
einen festen Wert. In eine solche schlauchartige
Gummileistung kann auch eine elekirisch arbeiten-
de Kontaktkette eingesetzt werden, die in mehrere
Kontaktabschnitte unterteilt ist (DE 30 01 231 C2).

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
so weit wie mdglich elektronisch arbeitende, ein-
fach zu installierende und nachzustellende sowie
preisglinstige Ansteuerung der Steuerungseinrich-
tung einer Vorrichtung der in Rede stehenden Art
zu realisieren.

Die zuvor aufgezeigte Aufgabe ist zunichst
durch die Merkmale des kennzeichnenden Teils
von Anspruch 1 geldst. Die Endstellungssensoren
sind der Walze bzw. dem Antriebsmotor zugeord-
net, haben insoweit also den gleichen Vorteil wie
die elektromechanischen Endschalter des Standes
der Technik, allerdings ohne den zusitzlichen Auf-
wand von Spindel und Spindelmutter. Interessant
ist dabei, daB praktisch vollstdndig mit elektroni-
schen Mitteln gearbeitet werden kann. Dadurch ist
es mdoglich, auch die Umdrehungen der Abtriebs-
welle zusitzlich als Signale heranzuziehen, und
zwar bevorzugt als Korrektursignal (Feinauflosung)
in Verbindung mit den als Grobsignale dienenden
Signalen, die von den Umdrehungen der Walze
abgeleitet werden. Dadurch kann mit geringem
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elektronischem bzw. auswertungstechnischem Auf-
wand eine sehr hohe Funktionsgenauigkeit erreicht
werden. Da sich die Erfassung in der elektroni-
schen Steuerungseinrichtung abspielt, kdnnen die
vorgegebenen Sollwerte leicht gedndert und damit
gednderten Verhiltnisse der Mechanik durch An-
derungen und Verschlei8 angepaBt werden. Dazu
muB8 man den Rolladenkasten nicht &ffnen und
auch keine mechanischen EinstellmaBnahmen
durchfiihren, alles kann allein durch elektronische
Mittel und damit schnell und genau erfolgen.

Bevorzugte Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der zuvor beschriebenen Lehre sind in den
Anspriichen 2 bis 5 beschrieben. Eine auch flr
sich erfinderische und selbstdndige Lehre ist dann
Gegenstand des Anspruchs 6. Sie hat mit der
Gestaltung des Sicherheitsschalters zu tun, der hier
ebenfalls einer im wesentlichen elektronischen L&-
sung zugeflihrt worden ist. Flir die Art und Weise
der Vorgabe des Soll-Drehmomentes bzw. der Er-
mittlung des Ist-Drehmomentes gibt es verschiede-
ne Md&glichkeiten, die in den Anspriichen 7 und 8
beschrieben sind.

Eine weitere, wiederum fiir sich selbstdndige
und selbsténdig erfinderische Lehre ist Gegenstand
des Anspruchs 9, dem die Anspriiche 10 bis 12
folgen. Hier wird die Ausgestaltung einer Kontaki-
leiste am unteren Rand des Rolladens im Rahmen
eines Sicherheitsschalters beschrieben und in ein-
zelnen, besonders bevorzugten Ausflihrungen ni-
her erldutert.

Im folgenden wird die Erfindung anhand einer
lediglich Ausflihrungsbeispiele darstellenden Zeich-
nung ndher erldutert. In der Zeichnung zeigt

Fig. 1 rein schematisch, in einer Ubersichts-
darstellung, eine Verdunkelungsvor-
richtung gemaB der Erfindung,
die Verdunkelungsvorrichtung aus Fig.
1 in einer Ansicht von der Innenseite
eines entsprechenden Fensters her,
in schematischer Darstellung die Wal-
ze zum Aufwickeln des Rolladens mit
darin befindlichem Rohrmotor,
in einem bevorzugten Ausfiihrungsbei-
spiel und ausschnittweise das in Fig.
3 links erkennbare Ende der Walze,
einen Biegebalken als ein Ausfiih-
rungsbeispiel zur Erfassung des Dreh-
momentes des Antriebsmotors,
eine Schemadarstellung filir einen
Sensor zur Erfassung der Umdrehun-
gen der Abtriebswelle des Antriebs-
motors und
die Prinzipdarstellung eines beson-
ders bevorzugten Ausflihrungsbei-
spiels einer Kontaktleiste am unteren
Rand eines Rolladens einer erfin-
dungsgemiBen

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4

Fig. 5

Fig. 6

Fig. 7
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Verdunkelungsvorrichtung.

Wie die Fig. 1 und 2 darstellen, besteht eine
Verdunkelungsvorrichtung der in Rede stehenden
Art in ihrem grundsitzlichen Aufbau aus einem
Rolladen 1, einer Walze 2 zum Aufwickeln des
Rolladens 1, wobei die Walze 2 normalerweise in
einem Rolladenkasten 3 angeordnet ist, der seiner-
seits in der AuBenwand 4 eines Geb3udes einge-
baut ist, meist oberhalb eines Fensters 5. Wie
eingangs schon erldutert worden ist, gelten ent-
sprechende Uberlegungen auch fiir eine Siche-
rungsvorrichtung mit einem keine Verdunkelung
bewirkenden Rollgitter od. dgl..

Zum Aufwickeln des Rolladens 1 ist ein elekiri-
scher Anfriebsmotor 6 vorgesehen, der hier und im
Regelfall als Rohrmotor ausgefiihrt und im Inneren
der Walze 2 angeordnet ist. Abtriebsseitig steht der
Antriebsmotor 6 Uber eine Abtriebswelle 7 und ein
Getriebe 8 mit einem Mitnehmer 9 in Verbindung,
der von innen her an die Walze 2 angekuppelt ist
und das vom Antriebsmotor 6 erzeugte Drehmo-
ment auf die Walze 2 Ubertrdgt (Fig. 3). Der An-
friebsmotor 6 selbst ist orisfest an der AuBenwand
4 gelagert, die AuBenwand 4 bildet also ein Wider-
lager 10, das das Gegenmoment vom Antriebsmo-
tor 6 aufnimmt. Das Widerlager 10 ist hier konkret
als Wandhalter an der AuBenwand 4 ausgefihrt
(Fig. 3, 4).

Selbstverstdndlich muB der elekirische An-
triebsmotor 6 gesteuert werden. Dazu dient eine in
Fig. 1 nur schematisch angedeutete Steuerungsein-
richtung 11. Diese wird durch verschiedene Schal-
ter bzw. Sensoren gesteuert bzw. betitigt. Nicht
dargestellt ist dabei, daB dazu zunichst ein Hand-
Ein- und Aus-Schalter bzw. ein entsprechender Au-
tomatikschalter (Zeitsteuerung) geh&rt. Das ent-
spricht jedenfalls Ublicher Ausstattung wie im Stand
der Technik beschrieben. Zu diesen Schaltern und
Sensoren gehdren aber auch Endstellungssensoren
12, 13 flr die obere und untere Endstellung des
Rolladens 1. Je nach Ausstattung der Verdunke-
lungsvorrichtung geh&rt auch ein Sicherheitsschal-
ter 14 zum Abschalten bzw. Umschalten des An-
friebsmotors 6 beim Herunterlaufen des Rolladens
1 und dabei Auftreffen des Rolladens 1 auf ein
Hindernis zu den die Steuerungseinrichtung 11 be-
einflussenden Schaltern bzw. Sensoren.

Eingangs der Beschreibung ist erldutert wor-
den, warum die bekannten, mit Spindelmutter und
elektromechanischem Schalter ausgeristeten End-
stellungssensoren nicht optimal sind. Fir die Erfin-
dung gilt nun, daB die Endstellungssensoren 12, 13
der Walze 2 bzw. dem Antriebsmotor 6 zugeordnet
sind und die Umdrehungen der Walze 2 bzw. der
Antriebswelle 7 des Antriebsmotors 6 elekironisch
erfassen und daB die Steuerungseinrichtung 11 aus
den erfaten Umdrehungen der Walze 2 bzw. der
Abtriebswelle 7 des Antriebsmotors 6 das Errei-
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chen der Endstellungen oben bzw. unten ermittelt.
Die Vorzlige dieser erfindungsgemiBen Realisie-
rung der Endstellungssensoren 12, 13 in Verbin-
dung mit einer voll elektronischen Steuerungsein-
richtung 11 sind im allgemeinen Teil der Beschrei-
bung erldutert worden. Darauf darf verwiesen wer-
den.

Aus dem Stand der Technik sind vielerlei M&g-
lichkeiten bekannt, Umdrehungen einer Walze bzw.
einer Welle meBtechnisch zu erfassen. Drehgeber,
Winkelkodierer etc. sind handelsliblich erhilitlich.
ZweckmiBig ist es in jedem Fall, die Ausgangssi-
gnale der Endstellungssensoren 12, 13 zu digitali-
sieren, damit werden die Endstellungssensoren 12,
13 also als Impulsgeber ausgefiihrt. In der Steue-
rungseinrichtung 11 wird dann die Anzahl der emp-
fangenen Impulse ermittelt und mit der den End-
stellungen entsprechenden gespeicherten Soll-Im-
pulszahl verglichen. Besonders zweckmaBig ist es
dabei, die Impulsgeber berlhrungslos betitigbar
auszufiihren, beispielsweise als Reed-Schalter
(Reed-Magnet mit beim Durchlaufen des Magnet-
feldes geschaltetem Reed-Kontakt, als induktiv
oder kapazitiv beeinfluBbarer NZherungsschalter
oder auch als optischer Schalter (Lichtschranke
oder Reflektor-Lichtschranke).

Das in Fig. 3 und 4 dargestellte Ausflihrungs-
beispiel zeigt das Beispiel eines Reed-Schalters flir
die Erfassung der Umdrehungen der Walze 2. Hier
sind auf dem Umfang der Walze 2 verteilt an deren
Stirnseite zwei Reed-Magnete 15 angeordnet, de-
nen gegenlber steht an einem mit dem Widerlager
10 verbundenen Tragerkdrper ein Reed-Kontakt
16. Dadurch werden je Umdrehung der Walze 2
hier zwei Impulse erzeugt. Das reicht fir die erfor-
derliche MeBgenauigkeit in vielen Fillen aus.
Selbstverstdndlich kann man eine gréBere Impuls-
zahl mit einer gr&Beren Anzahl von Reed-Magneten
15 realisieren und damit auch kleinere Wegstrek-
ken ermitteln. Fig. 6 zeigt die entsprechende Er-
mittlung der Umdrehungen der Abfriebswelle 7 mit
einer Lichtschranke 17, in deren Bereich die Ab-
triebswelle 7 einseitig abgeschliffen ist. Hier wird
also je Umdrehung der Abtriebswelle 7 des An-
triebsmotors 6 ein Impuls erzeugt. Wegen der ge-
genliber der Drehzahl der Walze 2 vielfach h&he-
ren Drehzahl der Abtriebswelle 7 des Antriebsmo-
fors 6 ist die von der Lichtschranke 17 als Endstel-
lungssensor 13 erzeugte Impulsfolge natlrlich sehr
viel dichter als die vom Reed-Schalter 15, 16 des
Endstellungssensors 12 erzeugte Impulsfolge. Man
kann nun beide Impulsfolgen gemeinsam schal-
tungstechnisch nutzen und zwar so, daB die von
den Umdrehungen der Walze 2 abgeleiteten Signa-
le bzw. Impulse als Grobsignale und die von den
Umdrehungen der Abtriebswelle 7 abgeleiteten Si-
gnale bzw. Impulse als Korrektursignale
(Feinauflosung) ausgewertet werden.
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Eine doppelte Auswertungssicherheit gewinnt
man dann, wenn man beide Impulsfolgen, die zu-
vor erldutert worden sind, in der Steuerungseinrich-
tung 11 auswertet. Dann ist aber eine relativ groBe
Datenmenge zu verarbeiten. Man kann nun von der
unterschiedlichen Genauigkeit der Impulsfolgen der
beiden Endstellungssensoren 12, 13 ausgehen und
eine stufenweise Auswertung in der Steuerungsein-
richtung 11 wahlen, ndmlich dadurch, daf8 die von
den Umdrehungen der Abtriebswelle 7 abgeleiteten
Signale bzw. Impulse von der Steuerungseinrich-
tung 11 erst dann erfaBt und ausgewertet werden,
wenn die Anzahl der von den Umdrehungen der
Walze 2 abgeleiteten Signale bzw. Impulse mit der
vorgegebenen Soll-Impulszahl Ubereinstimmt bzw.
nur erfaBt und ausgewertet werden, bis die Anzahl
der von den Umdrehungen der Walze 2 abgeleite-
ten Signale bzw. Impulse mit der Soll-Impulszahl
nicht mehr Ubereinstimmt. Damit nutzt man dann
die dichte Impulsfolge des Endstellungssensors 13
nur in einem kleinen, der eigentlichen Endstellung
und Abschaltung des Antriecbsmotors 6 unmittelbar
vorausgehenden bzw. folgenden Bereich. Das ver-
ringert die von der Steuerungseinrichtung 11 zu
verarbeitende Datenmenge ganz erheblich.

Weiter oben ist schon erldutert worden, daB ein
besonderer Vorteil der primir elektronischen Ge-
staltung der Endstellungssensoren 12, 13 und der
Steuerungseinrichtung 11 darin liegt, daB die den
Endstellungen entsprechenden, in der Steuerein-
richtung 11 elektronisch gespeicherten Soll-Umdre-
hungszahlen bzw. Soll-Impulszahlen der Walze 2
bzw. der Abtriebswelle 7 elekironisch verstellbar
bzw. dnderbar sind. Hierzu empfiehlt es sich, daB
zur Verstellung bzw. Anderung der gespeicherten
Soll-Umdrehungszahlen bzw. Soll-Impulszahlen ein
extern bedienbarer oder automatisch schaltender
Impulsgeber vorgesehen ist. Stellt man im Betrieb
also fest, daB bei der erfindungsgemiBen Verdun-
kelungsvorrichtung die Endstellungen oben oder
unten nicht mehr richtig erreicht werden, paBt man
durch Verdnderung der programmierten Soll-Um-
drehungszahlen bzw. Soll-Impulszahlen den Spei-
cherinhalt der Steuerungseinrichtung 11 einfach
wieder an die tatsdchlichen Verhdlinisse an. Man
kann dazu einen Programmiermodus an der Steue-
reinheit vorsehen, die hier nicht dargestellt ist, je-
doch den Hand-Ein- und Aus-Schalter (zumindest
diesen) enthdlt. Die Steuersignale k&nnen drahtlos
Ubermittelt werden, aber auch sehr einfach Uber
die Versorgungsleitungen des elekirischen An-
friebsmotors 6.

Als Endstellungssensoren 12, 13 haben sich in
einem verschmutzungsempfindlichen Bereich, also
im Bereich der Walze 2, Reed-Schalter sehr be-
wihrt. Hohe Lebensdauer, verschmutzungsunemp-
findlich und preiswert stellen sie eine zweckmaBige
L&sung dar. Dort, wo weniger Verschmutzungsge-
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fahr besteht, also hier im Bereich der Abtriebswelle
7 des Antriebsmotors 6, ist im Ausflihrungsbeispiel,
wie oben schon erldutert, eine optische Ermittlung
der Umdrehungen vorgesehen. Die Steuerungsein-
richtung 11 kann in einem bevorzugten Ausfiih-
rungsbeispiel einen Mikroprozessor umfassen, der
als Speichermedium beispielsweise ein modernes
EEPROM aufweisen kann. Dieses Speichermedium
kann auch bei Spannungsausfall die programmier-
ten Daten erhalten, es kann gel6scht und wieder
neu beschrieben werden und ist damit ein flr den
Anwendungsfall vorziigliches Speichermedium. Ins-
besondere erlaubt es die einfache Abspeicherung
erforderlicher Soll-Daten in groBem Umfange.

Fir die bislang noch nicht weiter diskutierte
Ausgestaltung des Sicherheitsschalters 14, der bei
einer Verdunkelungsvorrichtung der in Rede ste-
henden Art zweckmiBigerweise vorgesehen sein
sollte, sind einleitend einige Ausflihrungen gemacht
worden. Anstelle eines im Stand der Technik reali-
sierten Schlappschalters od. dgl. ist nun erfin-
dungsgemiB nach bevorzugter Lehre vorgesehen,
daB der Sicherheitsschalter 14 dem Antriebsmotor
6 zugeordnet ist und das vom Antriebsmotor 6
aufgebrachte Drehmoment erfaBt und daB die
Steuerungseinrichtung 11 aus einem Vergleich des
erfaBten Drehmomentes mit einem gespeicherten
Soll-Drehmoment zur Abschaltung bzw. Umschal-
tung filhrende Abweichungen ermittelt. Diese Zu-
ordnung des Sicherheitsschalters 14 zum Antriebs-
motor zur unmittelbaren Auswertung des vom An-
triebsmotor 6 aufgebrachten Drehmomentes erlaubt
eine vollstdndige elektronische Gestaltung des Si-
cherheitsschalters 14, auch wieder in unmittelbarer
N&he der Steuerungseinrichtung 11. Unter Nutzung
der zuvor schon erlduterten elektronischen Medien
- Mikroprozessor und EEPROM als Beispiel - las-
sen sich alle erforderlichen Daten in der Steue-
rungseinrichtung 11 vorgeben. Weicht der Ist-Dreh-
momentwert vom gespeicherten Wert des Soll-
Drehmomentes beispielsweise um mehr als 25 %
nach oben oder unten ab (beim Herunterlaufen des
Rolladens 1 ist die Abweichung nach unten das
kritische Ausldsekriterium), so erfolgt eine Abschal-
tung bzw. Umschaltung des Antriebsmotors 6.

Das Drehmoment des Antriebsmotors 6 ist
nicht Uber den gesamten Weg des Rolladens 1
gleich. Es ergibt sich vielmehr ein bestimmter
Drehmomentverlauf beim Herunterlaufen des Rolla-
dens 1 und ein anderer Drehmomentverlauf beim
Herauflaufen des Rolladens 1. Diese Drehmoment-
verlaufe sind zweckmiBigerweise in der Steue-
rungseinrichtung 11 abgespeichert. Um das nun
nicht vorweg rechnerisch ermitteln zu missen,
empfiehlt es sich, daB der Soll-Drehmomentverlauf
in einem Abspeicher-Durchlauf abgespeichert und,
vorzugsweise, von Zeit zu Zeit korrigiert wird. Man
kann also von einem Lernmodus sprechen, in dem
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die Steuerungseinrichtung 11 zunichst gefahren
wird, wobei dann bestimmte Soll-Drehmomente
den verschiedenen Positionen des Rolladens 1 zu-
geordnet werden, insbesondere den Endstellungen.

Es gibt nun verschiedene Mdglichkeiten, das
Ist-Drehmoment bzw. ein dem Ist-Drehmoment ent-
sprechendes Gegenmoment zu ermitteln. Ein er-
stes Ausflhrungsbeispiel dazu soll anhand der Fig.
3, 4 und 5 erldutert werden. Vom Widerlager 10 an
der AuBenwand 4 aus geht der Trager 18, auf dem
ein gleichzeitig ein Drehlager 19 fir die Walze 2
bildender KunststofftkGrper 20 sitzt, aus. Im Kunst-
stoffkérper 20 befindet sich der zuvor erlduterte
Reed-Kontakt 16, rechts vom KunststoffkGrper 20
in Fig. 4 erkennt man die Elektronikplatine 21 der
Steuerungseinrichtung 11 angedeutet. Das zylindri-
sche Gehduse des Antriebsmotors 6 ist nun mit
dem orisfesten, mit dem Widerlager 10 verbunde-
nen Trager 18 nicht unmittelbar, sondern unter
Zwischenschaltung eines Biegebalkens 22 verbun-
den. Anstelle des Biegebalkens 22 kann auch eine
Biegefeder, ein Torsionsstab oder ein &hnliches
Kraft Ubertragendes Element eingesetzt werden.
Fig. 5 zeigt den Biegebalken 22 in einer Ansicht
vor dem Kunststoffk&rper 20 auf dem mittigen Tré-
ger 18, an der Innenseite des zylindrischen Gehiu-
ses des Antriebsmotors 6 erkennt man Mitnehmer-
Anschldge 23, die mit dem Ende des Biegebalkens
22 zusammenwirken. Am Biegebalken befindet sich
als Sensorelement ein DehnungsmeBstreifen 24,
dessen Ausgangssignal der Steuerungseinrichtung
11 zugefiihrt wird. Das vom Antriebsmotor 6 Uber
die Abtriebswelle auf die Walze 2 Ubertragene
Drehmoment wird zwischen Biegebalken 22 und
Anschldgen 23 in Form eines entsprechenden Ge-
genmomentes wirksam und kann im Ausflhrungs-
beispiel an dieser Stelle erfaSt werden. Man k&nnte
das Drehmoment auch an anderer Stelle in der
Kraftlibertragungskette ermitteln, beispielsweise
auch zwischen Abtriebswelle 7 und Walze 2.

Die zuvor erlduterte Technik mit Biegebalken
22 ist zwar sehr genau, wegen der erforderlichen
Auswerteelektronik  einschlieBlich MeBverstérker
aber etwas teuer. Das liegt insbesondere an der
geringen Auslenkung, die ein Biegebalken 22 meist
nur erlaubt. Ahnlich ist das auch bei einem Tor-
sionsstab. Mit einer Biegefeder werden insbeson-
dere dann, wenn sie als Spiralfeder gewickelt ist,
gréBere Auslenkungen mdglich, was die Kompli-
ziertheit der Auswertung mindert.

Lediglich eine elektronisch-rechnerische und
damit mit modernen Mikroprozessoren sehr preis-
glinstig zu realisierende Auswertung erlaubt eine
andere Methode der Ermittlung des Ist-Drehmo-
mentes, die dadurch gekennzeichnet ist, daB das
Ist-Drehmoment des Antriebsmotors 6 in der
Steuerungseinrichtung 11 aus der ermittelten Lauf-
geschwindigkeit (Drehzahl) und Temperatur des
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Antriebsmotors 6 sowie den gemessenen oder fest-
liegenden Parametern (Frequenz, Amplitude) der
Versorgungsspannung des Antriebsmotors 6 er-
rechnet wird. Da man die Umdrehungen der Ab-
triebswelle 7 des Antriebsmotors 6, wie oben erldu-
tert, mittels des Endstellungssensors 13 ohnehin
erfaBt, 148t sich diese Auswertung relativ einfach
treffen. Sie macht sich die Tatsache zunutze, daB
die Drehzahl eines elekirischen Antriebsmotors 6
hauptsichlich von der Amplitude und Frequenz der
Versorgungsspannung, der Motortemperatur, dem
Abtriebs-Drehmoment und internen Reibungsverlu-
sten abhingig ist. Rickwirts nach dem Drehmo-
ment bei bekannter Drehzahl analysiert, stellen die-
se Zusammenhinge den L&sungs-Algorithmus zur
Ermittlung des Ist-Drehmomentes dar.

Fig. 2 14Bt nun eine weitere, flir sich selbstin-
dig erfinderische Ausgestaltung einer Verdunke-
lungsvorrichtung der in Rede stehenden Art erken-
nen, die dadurch gekennzeichnet ist, daB der Si-
cherheitsschalter 14 eine am unteren Rand des
Rolladens 1 angebrachte Kontaktleiste 25 als Sen-
sorelement aufweist. Eine solche Kontaktleiste
kénnte vollstdndig an die Steuerungseinrichtung 11
angeschlossen und von ihr ausgehend versorgt
sein. Besonders zweckmiBig ist aber das darge-
stellte Ausflihrungsbeispiel, bei dem der Kontaktlei-
ste 25 eine eigene elekironische Auswerteeinheit
26 zugeordnet ist, die jedenfalls signaltechnisch mit
der Steuerungseinrichtung 11 verbunden ist. Be-
sonders bevorzugt ist dabei die Ausgestaltung der
Auswerteeinheit 26 mit einer eigenen Spannungs-
versorgung, beispielsweise durch eine Lithiumbat-
terie, die besonders langlebig ist. Dieser Auswerte-
einheit 26 k&nnten auch Solarzellen zugeordnet
sein, die flr ein Nachladen einer Puffer-Batterie
ausreichen. Wesentlich ist dabei, daB keine Kabel-
verbindung zwischen der Kontaktleiste 25 mit Aus-
werteeinheit 26 einerseits und der Steuerungsein-
richtung 11 andererseits bestehen muB, denn ein
solches Kabel miiBte sich ja mit dem Rolladen 1
auf- und abwickeln. Das ist aufwendig, st6rungsan-
fallig und teuer. Hier empfiehlt es sich besonders,
daB die Auswerteeinheit 26 mit der Steuerungsein-
richtung 11 signaltechnisch drahtlos, insbesondere
Uber eine Hochfrequenz-, Infrarot- oder Ultraschall-
Strecke, verbunden ist.

Die Abschaltung des Antriebsmotors 6 bei Er-
reichen der unteren Endstellung kdnnte man im
Prinzip auch Uber die Kontaktleiste 25 realisieren,
dann kdnnte die Steuerungseinrichtung 11 jedoch
nicht unterscheiden, ob die Abschaltung des An-
triebsmotors 6 wegen Erreichens der unteren End-
stellung oder wegen Auftretens eines Hindernisses
im Laufweg des Rolladens 1 erforderlich ist. Folg-
lich wird man normalerweise zwischen den beiden
Auslsekriterien unterscheiden. Dann muB man al-
lerdings vorsehen, daB die Steuerungseinrichtung
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11 eine Abschaltung bzw. Umschaltung des An-
triebsmotors 6 aufgrund eines von der Kontaktleiste
25 ausgeldsten Signales nur oberhalb der unteren
Endstellung auslost.

Die Abschaltung des Antriebsmotors 6 bei Er-
reichen der unteren Endstellung ist mitunter nicht
so exakt, daB nicht doch noch ein Restrisiko be-
stiinde. Beispielsweise kann eine schlanke Kinder-
hand gequetscht werden, wenn sie unmittelbar auf
einer Fensterbank unterhalb des Rolladens 1 auf-
liegt, da die Empfindlichkeit der Steuerungseinrich-
tung 11 beziiglich eines Signals der Auswerteein-
heit 26 der Kontaktleiste 25 in dieser Stellung
schon nicht mehr gegeben ist. Wirde die Aus-
werteeinheit 26 mit der Kontaktleiste 25 in der Lage
sein, die untere Endstellung selbstdndig zu erken-
nen und von einem Hindernis im Laufweg des
Rolladens 1 zu unterscheiden, so trite dieses Pro-
blem nicht auf. Eine L&sungsmdglichkeit dafiir be-
steht nun darin, daB die Kontaktleiste 25 liber die
Breite des Rolladens 1 in mehrere Kontaktabschnit-
te 25a, b, ... aufgeteilt ist und jeder Kontaktab-
schnitt 25a, b, ... ein eigenes Schaltsignal abgibt
und daB eine bestimmte, bei Erreichen der unteren
Endstellung aufiretende Signalfolge als Endstel-
lungssignal, jedes andere Signal bzw. jede andere
Signalfolge jedoch als Sicherheitssignal fiir ein Hin-
dernis ausgewertet wird. Jedem Kontaktabschnitt
25a, b, ¢, d, e, f, g ist ein Schalter der Auswerteein-
heit 26 zugeordnet. Auch hier kann man wieder
durch einmaliges Abspeichern der "richtigen” Si-
gnalfolge in einem Lernmodus in der Steuerungs-
einrichtung 11 das Erreichen der unteren Endstel-
lung identifizieren, danach ist dann jede andere
Signalfolge eben ein Signal fiir ein Hindernis im
Laufweg des Rolladens 1.

Fir die Ausfliihrung der Kontaktleiste 25 bzw.
der Kontaktabschnitte 25a ...) empfehlen sich Fe-
derleisten, Gummi-Druckwllste oder auch Piezo-
Streifenaufnehmer.  Andere  Ausflihrungsformen
sind aus dem Stand der Technik bekannt.

Die den Sicherheitsschalter 14 betreffenden
Merkmale, die in den Anspriichen 15 bis 21 be-
schrieben sind, sind im Grundsatz bei Einsatz einer
elektronischen Auswerteeinheit 26 zusammen mit
der Kontaktleiste 25 auch bei einem Sicherheits-
schalter 14 einsetzbar, der fiir sich bei einer schon
vorhandenen Verdunkelungsvorrichtung mit elektri-
schem Antrieb nachgerlstet werden kann. Insbe-
sondere die eigene Spannungsversorgung geméiB
Anspruch 17 und die drahtlose signaltechnische
Verbindung der Auswerteeinheit 26 mit der Steue-
rungseinrichtung 11 gemiB Anspruch 18 machen
eine solche Nachrlistung an vorhandenen Verdun-
kelungsvorrichtungen mit einem solchen Sicher-
heitsschalter sehr zweckmiBig. Man muB dann nur
die Steuerungseinrichtung 11 signaltechnisch abin-
dern, um ein sicherheitstechnisch hervorragend
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komplettiertes Systems zu erhalten.

Patentanspriiche

1.

Verdunkelungsvorrichtung bzw. Sicherungsvor-
richtung mit einem Rolladen (1) bzw. einem
Rollgitter od. dgl., einer in einem Rolladenka-
sten (3) angeordneten Walze (2) zum Aufwik-
keln des Rolladens (1), einem elektrischen An-
triebsmotor (6), der vorzugsweise als Rohrmo-
tor ausgefihrt und im Inneren der Walze (2)
angeordnet ist, und einer Steuerungseinrich-
tung (11) zur Steuerung des Antriebsmotors
(6), wobei die Steuerungseinrichtung (11)
durch verschiedene Schalter bzw. Sensoren
betdtigbar ist, wozu gehdren kdnnen Ein- und
Aus-Schalter flir Schaltung von Hand oder
durch eine Automatik (Zeitsteuerung), Endstel-
lungssensoren (12, 13) oben und unten, ggf.
Sicherheitsschalter (14) zum Abschalten bzw.
Umschalten des Antriebsmotors (6) beim Her-
unterlaufen des Rolladens (1) und dabei Auf-
treffen des Rolladens (1) auf ein Hindernis,
dadurch gekennzeichnet, daB die Endstel-
lungssensoren (12, 13) der Walze (2) bzw.
dem Antriebsmotor (6) zugeordnet sind und
die Umdrehungen der Walze (2) bzw. der Ab-
triebswelle (7) des Antriebsmotors (6) elekiro-
nisch erfassen, daB die Steuerungseinrichtung
(11) aus den erfaBten Umdrehungen der Walze
(2) bzw. der Abtriebswelle (7) des Antriebsmo-
fors (6) das Erreichen der Endstellungen oben
bzw. unten ermittelt und daB dabei die von den
Umdrehungen der Walze (2) abgeleiteten Si-
gnale als Grobsignale und die von den Umdre-
hungen der Abtriebswelle (7) abgeleiteten Si-
gnale als Korrektursignale (Feinaufldsung) aus-
gewertet werden.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Endstellungssensoren (12,
13) als Impulsgeber ausgefiihrt sind und in
derSteuerungseinrichtung (11) die Anzahl der
empfangenen Impulse ermittelt und mit den
den Endstellungen entsprechenden gespei-
cherten Soll-Impulszahlen verglichen wird, vor-
zugsweise daB die die Endstellungssonsoren
(12, 13) bildenden Impulsgeber berlihrungslos
betdtigbar und dazu die Impulsgeber als Reed-
Schalter, induktive oder kapazitive Ndherungs-
schalter oder optische Schaltelemente ausge-
flihrt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, daB je Umdrehung der Walze
(2) ein bis zehn, vorzugsweise zwei Impulse
erzeugt werden und/oder daB je Umdrehung
der Abtriebswelle (7) des Antriebsmotors (6)
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12

ein Impuls erzeugt wird.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, daB die von den
Umdrehungen der Abtriebswelle (7) abgeleite-
ten Signale bzw. Impulse von der Steuerungs-
einrichtung (11) erst dann erfaBt und ausge-
wertet werden, wenn die Anzahl der von den
Umdrehungen der Walze (2) abgeleiteten Si-
gnale bzw. Impulse mit der vorgegebenen Soll-
Impulszahl Ubereinstimmt bzw. nur erfaBt und
ausgewertet werden, bis die Anzahl der von
den Umdrehungen der Walze (2) abgeleiteten
Signale bzw. Impulse mit der Soll-Impulszahl
nicht mehr Ubereinstimmt.

Vorrichtung nach einem der Ansprlich 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, daB die den Endstel-
lungen entsprechenden, in der Steuerungsein-
richtung (11) elektronisch gespeicherten Soll-
Umdrehungszahlen bzw. Soll-Impulszahlen der
Walze (2) bzw. der Abtriebswelle (7) elekiro-
nisch verstellbar bzw. dnderbar sind und vor-
zugsweise, daB zur Verstellung bzw. Anderung
der gespeicherten  Soll-Umdrehungszahlen
bzw. Soll-Impulszahlen ein extern bedienbarer
oder automatisch schaltender Impulsgeber vor-
gesehen ist.

Vorrichtung nach dem Oberbegriff von An-
spruch 1, ggf. auch nach dem kennzeichnen-
den Teil von Anspruch 1 und ggf. nach einem
der Anspriiche 2 bis 5, dadurch gekennzeich-
net, daB der Sicherheitsschalter (14) dem An-
friebsmotor (6) zugeordnet ist und das vom
Antriebsmotor (6) aufgebrachte Drehmoment
erfaBt, daB die Steuerungseinrichtung (11) aus
einem Vergleich des erfaten Ist-Drehmomen-
tes mit einem gespeicherten Soll-Drehmoment
zur Abschaltung bzw. Umschaltung flihrende
Abweichungen ermittelt und, vorzugsweise,
daB in der Steuerungseinrichtung (11) fiir das
Herunterlaufen und ggf. auch das Herauflaufen
des Rolladens (1) ein Soll-Drehmomentverlauf
gespeichert ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Soll-Drehmomentverlauf in
einem  Abspeicher-Durchlauf  abgespeichert
und, vorzugsweise, von Zeit zu Zeit korrigiert
wird.

Vorrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch
gekennzeichnet, daB das Ist-Drehmoment bzw.
ein dem Drehmoment entsprechendes Gegen-
moment mittels eines mit Sensorelementen
(24) versehenen Biegebalken (22), Biegefeder,
Torsionsstabes od. dgl. erfaBt wird, der bzw.
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die zwischen Abtriebswelle (7) und Walze (2)
oder zwischen einem Triger des Antriebsmo-
tors (6) und einem ortsfesten Widerlager (10)
angeordnet ist oder daB das Ist-Drehmoment
des Antriebsmotors (6) in der Steuerungsein-
richtung (11) aus der ermittelten Laufgeschwin-
digkeit (Drehzahl) und Temperatur des An-
triebsmotors (6) sowie den gemessenen oder
festliegenden Parametern (Frequenz, Amplitu-
de) der Versorgungsspannung des Antriebs-
motors (6) errechnet wird.

Vorrichtung nach dem Oberbegriff von An-
spruch 1, ggf. auch nach dem kennzeichnen-
den Teil von Anspruch 1 und ggf. nach einem
der Anspriiche 2 bis 8, dadurch gekennzeich-
net, daB der Sicherheitsschalter (14) eine am
unteren Rand des Rolladens (1) angebrachte
Kontaktleiste (25) als Sensorelement aufweist,
vorzugsweise, daB der Kontaktleiste (25) eine
eigene elekironische Auswerteeinheit (26) zu-
geordnet ist, die ihrerseits jedenfalls signal-
technisch mit der Steuerungseinrichtung (11)
verbunden ist und, vorzugsweise, daB die Aus-
werteeinheit (26) eine eigene Spannungsver-
sorgung, vorzugsweise mit einer Lithiumbatte-
rie od. dgl. und/oder mit Solarzellen, aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Auswerteeinheit (26) mit der
Steuerungseinrichtung  (11)  signaltechnisch
drahtlos, insbesondere Uber eine
Hochfrequenz-, Infrarot- oder Ultraschall-Strek-
ke, verbunden ist.

Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10, dadurch
gekennzeichnet, daB die Steuerungseinrichtung
(11) eine Abschaltung bzw. Umschaltung des
Antriebsmotors (6) aufgrund eines von der
Kontaktleiste (25) ausgeldsten Signales nur
oberhalb der unteren Endstellung ausl&st oder
daB die Kontaktleiste (25) Uber die Breite des
Rolladens (1) in mehrere Kontaktabschnitte
(25a, b, ...) aufgeteilt ist und jeder Kontaktab-
schnitt (25a, b, ..) ein eigenes Schaltsignal
abgibt und daB eine bestimmte, bei Erreichen
der unteren Endstellung auftretende Signalfol-
ge als Endstellungssignal, jedes andere Signal
bzw. jede andere Signalfolge jedoch als Si-
cherheitssignal flr ein Hindernis ausgewertet
wird.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis
11, dadurch gekennzeichnet, daB die Kontaki-
leiste (25) bzw. ein entsprechender Kontaktab-
schnitt (25a, b, ..) als Federleiste, Gummi-
Druckwulst oder Piezo-Streifenaufnehmer aus-
gefihrt ist.
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