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(54) Steuerungseinrichtung fiir einen motorischen Antrieb einer Tiir oder Fensteranlage

(57)  Beschrieben wird eine Steuerungseinrichtung Lichtschranke 27 und eines Endschalters 28 jeweils
far einen motorischen Antrieb einer Tlranlage mit min- einem separaten Mikroprozessor 31 zugeleitet werden
destens einem angetriebenen Fligel mit einem Rech- und ein Mikroprozessor 32 mit diesem kommuniziert
ner mit Speicher. Um die Betriebssicherheit der Anlage und so die Funktion dieser Mikroprozessoren Uber-
zu erhodhen, ist vorgesehen, daB die Steuerungseinrich- wacht. Im Fehlerfall wird zuerst ein Notbetrieb aktiviert
tung 10 mit mehreren Mikroprozessoren 31, 32 ausge- und falls dieser fehlschlagt, die Versorgungsspannung
stattet ist, die miteinander kommunizieren, wobei der gesamten Anlage abgeschaltet.
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Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Steuerungseinrichtung
fur einen motorischen Antrieb einer Tur- oder Fenster-
anlage mit den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruchs 1 und ein Steuerungsverfahren gemas
Oberbegriff des Anspruchs 16 sowie einen Antrieb
gemanB Oberbegriff des Anspruchs 17.

Die DE-OS 39 40 762 beschreibt eine Vorrichtung
zur elektronischen Steuerung einer automatischen
Schiebetur, die mit einer selbstiberwachenden elektro-
nischen Zusatzsteuerung versehen ist, die als separa-
ter  Sicherheitsbaustein  ausgefuhrt ist.  Der
Sicherheitsbaustein tberwacht die Offnungsbewegung
der Schiebetlr und testet das Arbeiten des Antriebsmo-
tors. Die Steuerungseinrichtung ist relativ aufwendig.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vor-
richtung und ein Verfahren zur Steuerung einer automa-
tischen Turanlage zu entwickeln, die die Sicherheit der
Anlage erhéhen.

Diese Aufgabe wird durch eine Steuerungseinrich-
tung nach Anspruch 1 und durch das Steuerungsver-
fahren gemaB Anspruch 12 oder 13 sowie mit dem
Antrieb gemaB Anspruch 20 gelést.

Herkdmmliche Turanlagen verfligen (ber einen
separaten Sicherheitsbaustein, der die Funktion der mit
nur einem Mikroprozessor versehenen Steuerungsein-
heit und des Antriebsmotors Giberwacht. Bei Rettungs-
und Fluchttiiren aktiviert der Sicherheitsbaustein bei
Funktionsstérungen eine Notlauffunktion, um die Tar zu
offnen. Die Erfindung beschreibt eine Steuerungsein-
heit, die mit mehreren Mikroprozessoren ausgestattet
ist, die sich gegenseitig selbsttatig tberwachen. Ferner
wird eine mehr oder weniger parallele Informationsver-
arbeitung (Multiprocessing) erméglicht. Die Turanlage
wird sicherer und die Informationsverarbeitung in der
Steuereinheit effektiver.

Weitere Vorzige der Erfindung werden im Zusam-
menhang mit den Figuren erlautert.

Die Erfindung wird nachfolgend anhand von Aus-
fihrungsbeispielen in Verbindung mit den Figuren
néher erldutert. Dabei zeigt:

eine schematische Frontansicht einer auto-
matischen Schiebetlranlage mit einem
elektrischen Antriebsmotor und einer elek-
tronischen Steuerung;

Figur 1

Figur 2 die schematische Darstellung der Schal-
tung eines herkdmmlichen Sicherheitsbau-
steins;

Figur 3 die schematische Darstellung der Schal-
tung einer multiprozessoralen, selbstiiber-
wachenden Steuerungseinheit;

Figur 4 die schematische Darstellung der Schal-
tung einer alternativen multiprozessoralen,
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selbstiberwachenden Steuerungseinheit.

Bei dem in Figur 1 dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel handelt es sich um eine automatische Schiebetr-
anlage. Sie weist zwei Schiebeturfligel 1, 2 auf, die
motorisch gegenlaufig angetrieben sind. Die Schiebe-
tarfligel 1, 2 sind tber Rollenwagen 3 in einer horizon-
talen ortsfesten Laufschiene 4 verschiebbar gefthrt.

Der Antrieb weist einen Elekiromotor 5 auf, der mit
einer elektronischen Steuereinrichtung 10 verbunden
ist. Der Motor 5 treibt einen Zahnriemen 15 an, der Gber
an der Laufschiene orisfest gelagerte Umlenkrollen
15a, 15b umlaufend geftihrt ist und mit den Schiebettir-
flageln 1, 2 gekoppelt ist.

Hierzu ist das untere Trum des Zahnriemens 15
Uber einen Mitnehmer 1a mit dem Schiebefligel 1 ver-
bunden und das obere Trum Uber einen Mitnehmer 2a
mit dem Schiebefllgel 2, so daB sich die Fltigel 1, 2 nur
in jeweils entgegengesetzten Richtungen bewegen kdn-
nen.

Die Ansteuerung des Motors S erfolgt Giber ein mit
einem elektronischen Rechner und Speicher ausgestat-
tetes Steuer- und Regelgerat 10, das beispielsweise an
der Laufschiene orisfest gelagert ist. Durch einen nicht
dargestellten externen Schalter oder einen Ansteue-
rungssensor werden die Schiebeflligel 1, 2 aus der in
Fig. 1 dargestellten SchlieBlage tUber den Motor geofi-
net und spater wieder automatisch gesteuert Gber den
Motor geschlossen.

Figur 2 zeigt in symbolischer Darstellung die Funk-
tionsweise einer herkdmmlichen automatischen Tiran-
lage mit Uberwachung der Steuerungseinheit 10 durch
den separaten Sicherheitsbaustein 25. Der in der
Steuerungseinheit enthaltene Mikroprozessor 31 erhalt
alle Eingangssignale, z.B. Signale aus einem Nahe-
rungsmelder 26, einer Lichtschranke 27 oder einem
Endschalter 28.

Die Signalverarbeitung erfolgt nacheinander Der
Sicherheitsbaustein erhalt die gleichen Eingangssi-
gnale wie die Steuerungseinheit. Steuerungseinheit
und Sicherungsbaustein kommunizieren miteinander,
so daB der Sicherungsbaustein eine Funktionsstérung
der Steuerungseinheit erkennen kann und gegebenen-
falls Gber den Relaisschalter 29 einen Notlauf des
Motors 5 aktiviert.

Figur 3 zeigt eine erste Ausfihrung der Steue-
rungseinheit 10, die mehrere Mikroprozessoren 31, 32
enthélt. Jeder der Mikroprozessoren 31 ist fur die
Signalverarbeitung nur eines der Eingangssignale - es
handelt sich dabei z. B. um die o. g. Eingangssignale
26, 27 oder 28 - zustandig. Hierdurch ist eine echte par-
allele Signalverarbeitung (Multiprocessing) méglich, die
effektiver und schneller als die herkémmliche Verarbei-
tungsweise ist. Der Mikroprozessor 32 kommuniziert mit
den Mikroprozessoren 31 und kann so deren Funktion
Uberwachen. Bei Funktionsstérungen kann der Mikro-
prozessor 31 gegebenenfalls Uber einen Schalter den
Motor 5 zu einem Notlauf aktivieren. Ein Netzteil 33 ist
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vorgesehen. Die Sicherheitsfunktion tibernehmen alle
Mikroprozessoren gemeinsam, indem sie sich gegen-
seitig Gberwachen. Im Fehlerfall wird zuerst ein Notbe-
trieb aktiviert und falls dieser fehlschlagt, die
Versorgungsspannung der gesamten Anlage abge-
schaltet, so daB die fir diesen Fall vorhandenen Sicher-
heitseinrichtungen zum Tragen kommen.

In Figur 4 ist eine zweite Ausflihrung der Steue-
rungseinheit 10 dargestellt, die mehrere Mikroprozes-
soren 31, 32 enthalt. Die Steuerungseinheit 10 weist
zwei Mikroprozessoren 31, 32 auf, welche beispiels-
weise (ber ein Bussystem miteinander verbunden sind.
Im Unterschied zur vorhergehenden Ausfihrung wer-
den alle oder fast alle Eingangssignale, z. B. die 0. g.
Eingangssignale 26, 27, 28, direkt dem ersten Mikro-
prozessor 31 zugefihrt und dort verarbeitet. Der erste
Mikroprozessor 31 steuert zudem den Motor 5. Der
zweite Mikroprozessor 32 dient bei dem Ausflhrungs-
beispiel ausschlieBlich der Uberwachung des ersten
Mikroprozessors 31, jedoch ohne eine parallele Verar-
beitung der Eingangsinformationen. Es werden Mittei-
lungen Ober den jeweiligen Betriebsstatus zwischen
beiden Einheiten 31, 32 ausgetauscht und Uber die
Softwarefunktion eine gegenseitige Ablaufliberwa-
chung durchgefiihrt. Insbesondere meldet der erste
Mikroprozessor 31 jede Anderung seines Betriebssta-
tus an den zweiten Mikroprozessor 32, welcher eine
Plausibilitatsprifung anhand der dem Betrieb der Auto-
matikschiebetir 1 zu Grunde liegenden Ablaufpro-
gramme durchfihrt. Unter anderem wird dabei
berlcksichtigt, welche Betriebsstati zugelassen sind
und wie deren Verkettung und =zeitliche Abfolge
beschaffen ist. Wird vom zweiten Mikroprozessor 32
eine Fehlfunktion des ersten Mikroprozessors 31
erkannt, so wird ein Fehlersignal generiert und einer in
der Steuereinheit 10 vorhandenen Logikschaltung 34,
welche im einfachsten Fall aus einem ODER-Gatter
besteht, zugefihrt. Der zweite Mikroprozessor 32 wird
entsprechend in seiner Funktion durch den ersten
Mikroprozessor 31 Uberwacht. Auch hier wird bei Erken-
nung einer Fehlfunktion oder eines Ausfalls ein Fehler-
signal der Logikschaltung 34 zugefihrt. Bei Vorliegen
eines Fehlersignals von wenigstens einem der beiden
Mikroprozessoren 31, 32 steuert die Logikschaltung 34
ein Relais 35 an, welches die Steuereinheit 10 komplett
abschaltet, indem ein Schalter 35a in der Zuleitung vom
Netzteil 33 zu der Steuereinheit 10 getffnet wird. Alter-
nativ kann bei einer Fehlfunktion des zweiten Mikropro-
zessors 32 dieser separat abgeschaltet werden und die
Steuerungseinheit 10 allein mit dem ersten Mikropro-
zessor weiterbetrieben werden.

Um bestehende Anlage nachzurlsten ist es auch
méglich den zweiten Mikroprozessor 32 und die Logik-
schaltung 34 Uber eine vorhandene Schnittstelle mit
dem ersten Mikroprozessor 31 zu verbinden.

Bei den Ausflhrungsbeispielen der Figuren 3 und 4
ergibt sich aufgrund der kommunizierenden Mikropro-
zessoren eine in die Steuerungseinrichtung integrierte
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Sicherheitseinrichtung.

Patentanspriiche

1.

Steuerungseinrichtung flr einen motorischen
Antrieb einer Tur- oder Fensteranlage mit minde-
stens einem angetriebenen Fligel, mit einem
Rechner, vorzugsweise mit Speicher,

wobei die Steuerungseinrichtung eine Sicherungs-
einrichtung aufweist, dadurch gekennzeichnet,
daB die Steuerungseinrichtung (10) mit mehreren
Mikroprozessoren (31, 32), d. h. mindestens mit
einem ersten (31) und einem zweiten Mikroprozes-
sor (32), ausgestattet ist, die miteinander kommuni-
zieren kénnen.

Steuerungseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB mehrere vorzugsweise alle
Eingangssignale (26, 27, 28) dem ersten Mikropro-
zessor (31) zugefihrt werden.

Steuerungseinrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, daB zur Verarbeitung
jedes Eingangssignals (26, 27, 28) mindestens je
ein Mikroprozessor (31) vorhanden ist und so eine
parallele  Signalverarbeitung (Multiprocessing)
méglich ist, insbesondere, daB jedem Eingangssi-
gnal je ein separater Mikroprozessor zugeordnet
ist.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorange-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
daB der erste Mikroprozessor (31) den Motor (5)
steuert.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorange-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
daB der zweite Mikroprozessor (32) der Uberwa-
chung des ersten und/oder eines weiteren Mikro-
prozessors (31) dient, vorzugsweise ausschlieBlich
zur Uberwachung.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorange-
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
daB ein Mikroprozessor (32) mit den anderen
Mikroprozessoren (31) kommuniziert, insbeson-
dere unter Austausch der Betriebsstati, und so die
Funktion der Mikroprozessoren (31) Uberwachen
kann, wobei vorzugsweise vorgesehen ist, daB der
Uberwachende Mikroprozessor (32) tiber eine seri-
elle Schnittstelle angeschlossen ist.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorherge-
henden Anspriiche , dadurch gekennzeichnet,
daB die ausgetauschten Betriebsstati einer Ablauf-
Uberwachung und/oder Plausibilitatsprifung unter-
zogen werden.
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Steuerungseinrichtung vorzugsweise nach
Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB der
Mikroprozessor (32) zur Uberwachung der Funkti-
onsfahigkeit der anderen Mikroprozessoren (31) in
der Steuerungseinheit (10) selbst enthalten ist.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorherge-
henden Anspriiche , dadurch gekennzeichnet,

daB bei Erkennen einer Fehlfunktion eines der
Mikroprozessoren (31, 32) ein Fehlersignal gene-
riert und einer Logikschaltung (34) zugefihrt wird.

Steuerungseinrichtung nach Anspruch 9, dadurch
gekennzeichnet,

daB bei einer Fehlfunktion des Uberwachenden
Mikroprozessors (32) dieser von der Logikschal-
tung (34) abgeschaltet wird.

Steuerungseinrichtung nach einem der vorherge-
henden Anspriiche , dadurch gekennzeichnet,
daB bei Erkennen einer Fehlfunktion eines der
Mikroprozessoren (31, 32) die Netzversorgung (33)
der Steuerungseinheit (10) abgeschaltet wird.

Verfahren zur Steuerung eines motorischen Tur-
oder Fensterantriebs, insbesondere Schiebeturan-
triebs, wobei eine Steuerungseinrichtung nach
einem der vorangehenden Anspriiche verwendet
wird.

Verfahren zur Steuerung eines motorischen Tur-
oder Fensterantriebs, insbesondere Schiebettiran-
triebs, dadurch gekennzeichnet,

daB mehrere miteinander kommunizierende Mikro-
prozessoren (31, 32) verwendet werden.

Verfahren nach Anspruch 12 und/oder 13, dadurch
gekennzeichnet, daB alle Eingangssignale (26,
27, 28) einem ersten Mikroprozessor (31) zugefiihrt
werden, wobei vorzugsweise der erste Mikropro-
zessor (31) den Motor (5) steuert.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge-
henden Anspriiche 12 bis 14, dadurch gekenn-
zeichnet,

daf ein Mikroprozessor (32) mit dem ersten Mikro-
prozessor (31) kommuniziert, insbesondere unter
Austausch der Betriebsstati, und so die Funktion
des Mikroprozessors (31) Gberwachen kann.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge-
henden Anspriiche 12 bis 15, dadurch gekenn-
zeichnet,

daB die ausgetauschten Betriebsstati einer Ablauf-
Uberwachung und/oder Plausibilitatsprifung unter-
zogen werden.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge-
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18.

19.

20.

henden Anspriche 12 bis 16, dadurch gekenn-
zeichnet,

daB bei Erkennen einer Fehlfunktion eines der
Mikroprozessoren (31, 32) ein Fehlersignal gene-
riert und einer Logikschaltung (34) zugefiihrt wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge-
henden Anspriche 12 bis 17, dadurch gekenn-
zeichnet,

daB bei einer Fehlfunktion des Uberwachenden
Mikroprozessors (32) dieser von der Logikschal-
tung (34) abgeschaltet wird.

Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge-
henden Anspriche 12 bis 18, dadurch gekenn-
zeichnet,

daB bei Erkennen einer Fehlfunktion eines der
Mikroprozessoren (31, 32) die Netzversorgung (33)
der Steuerungseinheit (10) abgeschaltet wird.

Antrieb fir einen oder mehrere Fllgel einer Tar-
oder Fensteranlage mit einem Antriebsmotor und
einer Steuerungseinrichtung, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Steuerungseinrichtung nach
einem der Anspriche 1 bis 10 ausgebildet ist.
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