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(57)  Ein Verfahren zur Abschaltung eines einen
AC-Asynchron-Motor umfassenden Raffstoreantriebs
bei Stérungen des Normalbetriebs umfasst folgende
Verfahrensschritte: Betriebsparameter des AC-Asyn-
chron-Motors, wie Netzspannung und Motortemperatur,
und die Drehzahl AC-Asynchron-Motors werden er-
fasst. Die Eingangsleistung des AC-Asynchron-Motors
wird anhand des Zindwinkels der Phasenanschnitts-

Verfahren zur Abschaltung eines Raffstoreantriebs bei Stérungen

steuerung des AC-Asynchron-Motors unter Berlicksich-
tigung der erfassten Betriebsparameter bestimmt. Das
Drehmoment des AC-Asynchron-Motors wird aus der
Eingangsleistung und der Drehzahl des AC-Asynchron-
Motors bestimmt. Der Raffstoreantrieb wird bei Uber-
schreiten eines Drehmomentgrenzwertes abgeschaltet.
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Beschreibung

[0001] Ein Raffstoreantrieb mit einem Elektromotor
zur Bewegung von Lamellen ist beispielsweise durch
die DE 29710905U1 bekannt geworden.

[0002] Es kann vorkommen, dass die Lamellen auf-
grund auflerer Einflisse die eingestellte Endposition
nicht erreichen kdnnen, wenn sich beispielsweise ein
Gegenstand unter den Lamellen befindet, sich eine La-
melle in einer Fihrung verklemmt hat oder eine Raffsto-
remechanik des Raffstoreantriebs vereist ist. In solchen
Fallen kann es zu einer Zerstérung von Teilen der An-
triebsmechanik, des Elektromotors oder der Lamellen
kommen, da der Raffstoreantrieb die Fehlfunktion nicht
registriert.

[0003] Es muss demnach eine Moéglichkeit gefunden
werden, eine Stérung gegeniiber dem Normalbetrieb
des Raffstoreantriebs rechtzeitig zu erkennen und den
Raffstoreantrieb rechtzeitig vor einer mechanischen Be-
schadigung seiner Teile abschalten zu kénnen.

[0004] Zur Erkennungvon Gegenstandenin der Bahn
der Lamellen ist die Verwendung von Sensoren be-
kannt. Diese Ldsung ist sehr teuer und wird deshalb nur
in besonders geféhrdeten Bereichen eingesetzt.
[0005] Die Messung des Drehmoments des Elektro-
motors und die Abschaltung des Antriebs bei Uber- oder
Unterschreiten eines bestimmten Drehmomentwertes
ist im Bereich von Rohrmotoren durch die DE
4440449A1 bekannt geworden. Das Verfahren kann je-
doch nicht auf einen Raffstoreantrieb Uibertragen wer-
den, da man fir einen Raffstoreantrieb wegen einer
deutlich geringeren mdglichen mechanischen Bean-
spruchung eine genauere Messung benétigt (tblicher-
weise werden beim AC-Rohrmotor die Punkte Drehmo-
ment = 0 und Drehmoment > > Normalmoment ausge-
wertet).

[0006] Firdie Bestimmung des Drehmomentes eines
AC-Asynchronmotors von Rohr- bzw. Raffstoreantrie-
ben sind der Einsatz eines Kraftsensors zur direkten
Drehmomentmessung (Dehnungsmessstreifen, Dreh-
momentaufnehmer 0.4.) bekannt, mit dem eine hohe
Messgenauigkeit und geringe Stéreinfliisse des Motors
erreicht werden kénnen. Kostengriinde verbieten bisher
jedoch einen serienmaligen Einsatz.

[0007] Es ist auch bekannt, dass mit einem héheren
Drehmoment bei einem AC-Motor die Drehzahl geringer
wird. Diese Drehzahlanderung hat eine Verdnderung
des Phasenwinkels und der Kondensatorspannung zur
Folge. Einer dieser Werte kann mit einer Steuerung aus-
gewertet werden, um Rickschlisse auf das Drehmo-
ment zu ziehen. Dieses Verfahren ist sehr ungenau und
kann erst bei einem héheren Drehmoment eingesetzt
werden. Zusatzlich wirken sich Stérgrofien (Motortem-
peratur, Netzspannung) sehr stark auf die Messrepro-
duzierbarkeit aus. Aus diesem Grund wird das Verfah-
ren nur bei Rohrmotoren eingesetzt. Die hohe Messge-
nauigkeit und Reproduzierbarkeit der Drehmoment-
messung, die man fir mechanisch empfindlichere und

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

im kleineren Drehmomentbereich arbeitenden Raffsto-
reantrieb bendtigt, ist so nicht zu erreichen.

[0008] Bei einem AC-Raffstoremotor ist eine Dreh-
zahlregelung durch eine Phasenanschnittsteuerung be-
kannt, bei welcher der Motor im Regelbereich nicht
Ubererregt wird. Hierdurch ergeben sich andere elektri-
sche Eigenschaften, die es ermoglichen anhand der
elektrischen Daten fehlerbehaftet, jedoch mit verbes-
serter Auflésung, auf das Drehmoment zu schlielRen.
[0009] Fdir die Abschaltung des Raffstoreantriebes
werden aus den vorgenannten Griinden bisher tblicher-
weise Fixgrenzwerte vorgegeben bzw. sind als Fixwert
parametrierbar.

[0010] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
einfach und kostengtinstig zu realisierendes Verfahren
zur Abschaltung des Raffstoreantriebs bei Stérungen
des Normalbetriebes vorzuschlagen.

[0011] Die Losung dieser Aufgabe besteht in der An-
wendung des Verfahrens gemafR Patentanspruch 1.
[0012] Zur Ermittlung des Drehmomentes eines
AC-Raffstoreantriebes werden erfindungsgemal zu-
satzliche Messungen physikalischer Parameter ver-
wendet, die als Ergebnis den Zusammenhang zwischen
Eingangsleistung, Drehzahl und Drehmoment ergeben
(als Tabelle oder/und Formel). Um die Eingangsleistung
nicht messen zu missen, wird diese Uber den Ziindwin-
kel der Phasenanschnittsteuerung eines geregelten
AC-Antriebes im gesamten Laufzeitbereich ermittelt.
Dabei werden eingehende Stdérgrofien oder Betriebspa-
rameter, wie Motortemperatur und Netzspannung, be-
ricksichtigt. Die nichtlinearen Zusammenhange zwi-
schen Eingangsleistung, Drehzahl und Drehmoment
kdénnen in einer Tabelle nachgeschlagen oder/und an-
hand einer Formel errechnet werden.

[0013] Mitdiesem Verfahren ist eine fiir einen Raffsto-
reantrieb ausreichende Messgenauigkeit und insbeson-
dere Wiederholgenauigkeit zu erzielen, die in allen Fal-
len eine mechanische Uberlastung oder Zerstérung des
Raffstoreantriebs verhindert.

[0014] Bei einer Ausfihrungsform wird das aktuelle
Drehmoment standig mit dem Drehmoment, welches
vor einer bestimmten Zeit gemessen wurde, verglichen.
Wenn die Drehmomentdifferenz AM einen definierten
Wert Uberschreitet, wird der Motor abgeschaltet. Um
den Drehmomentsprung am Anfang des Hochziehens
der Lamellen zu unterdriicken, kann die Messung unter
Umstéanden erst ab einer bestimmten Position der La-
mellen beginnen.

[0015] Zur Vermeidung dieser Probleme beim Start
des Raffstoreantriebes und der fehlenden Erkennung,
dass der Raffstoreantrieb beispielsweise bei einem La-
gerschaden immer schwerer lauft, wird zur Verbesse-
rung des Verfahrens die Anwendung eines "Lernalgo-
rithmus" oder eines Testlaufs vorgeschlagen.

[0016] Um bei einem Hindernis und/oder einer Uber-
lastung abschalten zu kénnen, missen dem Motor
Drehmomentgrenzwerte vorliegen. Gegenilber bisher
bekannter Verfahrensweise zur Vorgabe produktspezi-



3 EP 1277 912 A2 4

fischer Fixwerte, die im Einzelfall die Gefahr fehlerhafter
Einstellung beinhaltet, wird erfindungsgemaR eine sy-
stemeigene Drehmoment-Grenzwertermittlung durch
den Raffstoreantrieb nach definierten "Lernalgorith-
men" vorgeschlagen.

[0017] Bei dem "Lernalgorithmus" muss bertcksich-
tigt werden, dass das Drehmoment bei einem Raffsto-
reantrieb zunimmt, je weiter die Lamelle nach oben ge-
zogen wird. Zuséatzlich kann es (je nach Ausfiihrung) zu
einem Sprung des Drehmomentes beim Beginn des
Hochziehens kommen, wenn die Last der unteren
Raffstore-Lamelle aufgenommen wird.

[0018] Ein erster "Lernalgorithmus" kann darin beste-
hen, dass bei Inbetriebnahme des Raffstoreantriebs die
maximalen und den minimalen Drehmomentwerte er-
fasst werden, die beim einem stérungsfreien Hoch- und
Herunterfahren der Lamellen (Testlauf) auftreten. Bei
der ersten Fahrt wird der maximale (fur Laufrichtung
Hoch) M., und der minimale (fir Laufrichtung Tief)
Mpin Drehmomentwert bestimmt. Bei den folgenden
Fahrten werden die beiden Werte je nach Laufrichtung
des Raffstoreantriebs mit dem aktuellen Drehmoment-
wert verglichen. Wenn der aktuelle Wert auRerhalb des
minimalen oder maximalen Wertes M, ,,, M, (zuziig-
lich eines konstanten Zuschlags) ist, wird der Motor ab-
geschaltet.

[0019] Dieser Algorithmus erreicht eine zuverlassige
Drehmomentiberwachung auch wahrend der Startpha-
se, bedingt aber in allen Fallen eine Drehmoment-Lern-
phase eines neu installierten Raffstore-Systems bzw.
bei Austausch des Raffstoreantriebes.

[0020] Bei einer noch sichereren Variante der Erfin-
dung wird die komplette Drehmomentkurve des Raffsto-
reantriebs bei einem stérungsfreien Betrieb aufgenom-
men und abgespeichert.

[0021] Wahrend eines Testlaufs wird das Drehmo-
ment beim Hochfahren und Herunterfahren der Lamel-
len fir jede Position (alle méglichen Winkelgrade) ge-
messen und gespeichert. Bei den folgenden Fahrten
werden die Werte mit dem aktuellen Drehmoment ver-
glichen. Wenn die Abweichung einen bestimmten Wert
Uberschreitet, wird der Raffstoreantrieb abgeschaltet.
[0022] Mit dieser Verfahrensweise wird ein exaktes
Abschalten auch beim Aufsetzen des Raffstores auf ein
Hindernis erreicht, jedoch tritt als Nachteil eine fehlende
Uberwachung des Drehmoments wahrend der Lernpha-
se ein und die Notwendigkeit des Starts einer neuen
Lernfahrt nach Austausch eines bereits installierten
Raffstoreantriebes.

[0023] Erfindungsgemal werden neben der Nutzung
der einzelnen "Lernalgorithmen" zur Auswertung des
Drehmomentes eines AC-Raffstoreantriebes zum zer-
stérungsfreien Betrieb eines Raffstores im gesamten
Arbeitsbereich vorzugsweise Kombinationsmethoden
wie folgt angewendet:

[0024] Um bei den Verfahren mit "Lernalgorithmus"
bei der "Lernfahrt" / Testlauf eine Uberlastabschaltung
zu ermdglichen, kann sich eine Abschaltung an der er-
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fassten Drehmomentdifferenz AM orientieren.

[0025] Normalerweise stoppt der Raffstoreantrieb,
sobald sich die Lamelle in einer unteren Endstellung be-
findet. Zum "Lernen" wird beim Abwartsfahren das
Drehmoment bei der gegenulber der unteren Endpositi-
on um weitere x Winkelgrade verlangerten Position als
Min-Wert M, gespeichert. Abgeschaltet wird spéter,
wenn das Drehmoment M,;;, wahrend der Drehung um
mehrere Winkelgrade unterschritten wurde, d.h. das
Drehmoment M, wurde Uber eine gewisse Strecke
oder Zeit unterschritten. Durch die Verzégerung um x
Winkelgrade wird erreicht, dass sowohl nicht direkt beim
Aufsetzen der Unterschiene gestoppt wird als auch ein
kurzes Rucken nicht zum Abschalten fiihrt.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Abschaltung eines einen AC-Asyn-
chron-Motor umfassenden, elektromotorisch be-
triebenen Raffstoreantriebs bei Stérungen des Nor-
malbetriebs, gekennzeichnet durch folgende Ver-
fahrensschritte:

i) Betriebsparameter des AC-Asynchron-Mo-
tors, wie Netzspannung und Motortemperatur,
und die Drehzahl AC-Asynchron-Motors wer-
den erfasst.

i) Die Eingangsleistung des AC-Asynchron-
Motors wird anhand des Ziindwinkels der Pha-
senanschnittssteuerung des AC-Asynchron-
Motors unter Berilicksichtigung der erfassten
Betriebsparameter bestimmt.

iii) Das Drehmoment des AC-Asynchron-Mo-
tors wird aus der Eingangsleistung und der
Drehzahl des AC-Asynchron-Motors bestimmt.

iv) Der Raffstoreantrieb wird bei Uberschreiten
eines Drehmomentgrenzwertes abgeschaltet.

2. Verfahren nach Anspruch 1, gekennzeichnet
durch folgende Verfahrensschritte:

i) Das Drehmoment wird wéahrend des Betriebs
des Raffstoreantriebs sténdig bestimmt.

i) Die Drehmomentdifferenz AM wird standig
errechnet.

iii) Die Abschaltung des Raffstoreantriebs er-
folgt bei Uberschreiten eines Grenzwertes der
Drehmomentdifferenz AM.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das maximale und das
minimale Drehmoment M, und M,,, bei einem
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stérungsfreien Betrieb des Raffstoreantriebs
bestimmt werden, und dass eine Abschaltung bei
Mmax < |Vlaktuell < |Vlmin erf0|gt-

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii- %
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Drehmo-
ment bei einem stérungsfreien Betrieb des Raffsto-
reantriebs fir jede Position der Lamelle als Refe-
renzwert standig bestimmt und als Drehmoment-
kurve abgespeichert wird, und dass der Raffstore- 70
antrieb bei Uberschreiten einer vorgegebenen Ab-
weichung des aktuellen Drehmoments von dem Re-
ferenzwert abgeschaltet wird.

Verfahren nach Anspruch 4 und Anspruch 2, da- 15
durch gekennzeichnet, dass die Abschaltung
wahrend dem ersten Betrieb des Raffstoreantriebs
vor der Erfassung der Drehmomentkurve bei Uber-
schreiten des Grenzwertes der Drehmomentdiffe-
renz AM erfolgt. 20

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Drehmo-
ment wahrend dem ersten Betrieb des Raffstorean-
triebs ("Lernfahrt") beim Abwartsfahren an einerge- 25
genlber der unteren Endposition um x Winkelgrade
verlangerten Position als Min-Wert M, ;;,, erfasst und
gespeichert wird, und dass eine spatere Abschal-
tung erfolgt, wenn der Min-Wert M,;;, wéhrend der
Drehung um mehrere Winkelgrade unterschritten 30
wurde.
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