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(54) Rohrmotor-Antriebsbaugruppe

(57)  Gegenstand der Erfindung ist eine Rohrmotor-
Antriebsbaugruppe, insbesondere flr eine Verdunke-
lungsvorrichtung. Besonders interessant ist hierbei die
besondere Ausgestaltung des im Antriebszug angeord-

neten mehrstufigen Untersetzungsgetriebes, die
Bremsanordnung flir eine bei Stillstand der Antriebswel-
le selbst einfallende Bremse und die Steuerelektronik
zur Ansteuerung des Antriebs.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Rohrmotor-An-
triebsbaugruppe mit den Merkmalen des Oberbegriffs
von Anspruch 1.

[0002] Rohrmotor-Antriebsbaugruppen der in Rede
stehenden Art (EP 1091 078 A2; DE 4201 971 A1) wer-
den normalerweise fur Verdunkelungsvorrichtungen
oder Sicherungsvorrichtungen eingesetzt. Verdunke-
lungsvorrichtungen sind in erster Linie Rolladen, Rollos
und Markisen, Sicherungsvorrichtungen sind Rolltore
und Rollgitter. In jedem Fall haben derartige Vorrichtun-
gen eine Wickelwalze, auf die der Rolladen etc. aufge-
wickelt werden kann. Zum Antrieb der Wickelwalze
dient die Rohrmotor-Antriebsbaugruppe, die im Inneren
der Wickelwalze angeordnet ist.

[0003] Bei der bekannten Rohrmotor-Antriebsbau-
gruppe, von der die Erfindung ausgeht (EP 1 091 078
A2), ist als elektrischer Antriebsmotor ein mit hoher
Drehzahl laufender Gleichstrommotor, namlich ein
Gleichstrom-Kollektormotor flir Netzspannung vorgese-
hen, der Uber eine elektronische Gleichrichterschaltung
in der Steuerelektronik direkt an Netzspannung an-
schlieRbar ist. Gleichstrommotoren knnen mit sehr ho-
her Drehzahl betrieben werden und haben deshalb eine
hohe Leistungsdichte. Eine Veranderung der Drehzahl
IaRt sich mit einem Gleichstrommotor leicht realisieren.
Gleichstrommotoren haben infolge ihrer Drehzahl-/
Drehmoment-Charakteristik ein groRes Anlauf-Dreh-
moment. Dieses betragt haufig ein Mehrfaches des
Nenn-Drehmomentes. Das ist als Charakteristik fir den
Praxiseinsatz sehr vorteilhaft. SchlieRlich ermdglicht ein
Gleichstrommotor ein schnelles Anhalten nach dem Ab-
schalten des Motors durch eine Kurzschluf3-Brems-
schaltung.

[0004] Die hohe Drehzahl eines Gleichstrommotors
der in Rede stehenden Art erfordert ein Untersetzungs-
getriebe mit einem entsprechend groRen Unterset-
zungsverhaltnis. Dieses hat im Regelfall mehrere Ge-
triebestufen hintereinander angeordnet. Ziel der vorlie-
genden Lehre ist es, die BaugréRe des Untersetzungs-
getriebes im Vergleich mit aus dem Stand der Technik
bekannten Getriebeanordnungen nochmals zu verrin-
gern. Dabei wird beriicksichtigt, dal3 der Platz im Inne-
ren der Wickelwalze naturgemaR begrenzt ist.

[0005] Die erfindungsgemale Rohrmotor-Antriebs-
baugruppe 16st die zuvor aufgezeigte Problematik mit
den Merkmalen des kennzeichnenden Teils von An-
spruch 1. Kern des neuerungsgemafen Untersetzungs-
getriebes ist ein Stirnkegelrad vorzugsweise in der zwei-
ten Stufe des Untersetzungsgetriebes. Diese Getriebe-
stufe hat einen extrem geringen Platzbedarf, insbeson-
dere bezogen auf die Richtung quer zur Drehachse der
Antriebswelle des Antriebsmotors. Das ist aber die kri-
tische Dimension, weil diese Abmessung durch den In-
nendurchmesser der Wikkel-walze begrenzt wird.
[0006] Besonders bevorzugte Ausgestaltungen und
Weiterbildungen der erfindungsgemaflen Lehre sind
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Gegenstand der Unteranspriiche. Besonders interes-
sant ist die Kombination der erlduterten Stufe des Un-
tersetzungsgetriebes mit einem Schnecken-/Schnek-
kenrad-Getriebe als weitere Stufe, insbesondere als er-
ste Stufe des Untersetzungsgetriebes.

[0007] Gegenstand der vorliegenden Anmeldung
sind auch weitere eigenstédndige Ausgestaltungen der
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe, die in der Praxis eben-
falls erhebliche Vorteile aufweisen. Dazu darf auf die
weiteren Anspriiche ab Anspruch 19 verwiesen werden.
[0008] Im folgenden wird nun die Erfindung anhand
einer lediglich ein bevorzugtes Ausflihrungsbeispiel
darstellenden Zeichnung naher erldutert. In der Zeich-
nung zeigt

Fig. 1 in einer schematischen Darstellung eine Ver-
dunkelungsvorrichtung in einer Ansicht von
der Innenseite eines entsprechenden Fen-
sters her mit Einsatz einer Rohrmotor-An-
triebsbaugruppe,

Fig. 2 ein Ausflhrungsbeispiel einer erfindungsge-
mafRen Rohrmotor-Antriebsbaugruppe, das
rohrférmige Gehause teilweise gedffnet,

Fig. 3  die Rohrmotor-Antriebsbaugruppe aus Fig. 2
ohne Gehause in einer um 90° versetzten Sei-
tenansicht,

Fig. 4 im Schnitt ein weiteres Ausflihrungsbeispiel
einer Rohrmotor-Antriebsbaugruppe, das
rohrférmige Gehause gedffnet, mit einer be-
sonderen Motorbremse,

Fig. 5 einen Ausschnitt aus der Darstellung in Fig. 4,
die Bremse jetzt geliftet,

in einem Schnitt senkrecht zur Zeichenebene
in Fig. 4 den Bereich der topfartigen Aufnahme
des Mitnehmerteils und des Steuerkopfes des
Steuerteils der Bremse,

Fig. 6

eine schematische Darstellung des Anschlus-
ses des Antriebsmotors bei einem besonders
bevorzugten Ausflihrungsbeispiel einer erfin-
dungsgemaflen Rohrmotor-Antriebsbaugrup-

pe,
Fig. 8 Schaltungsdetails der Steuerelektronik der
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe geman Fig. 7,
Fig.9 einen typischen Netzspannungsverlauf am
NetzanschluR® der Steuerelektronik der Rohr-
motor-Antriebsbaugruppe geman Fig. 7.

[0009] Fig. 1 zeigt eine Verdunkelungsvorrichtung als
ein Beispiel fur den Einsatz einer erfindungsgemafen
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe. Eine Verdunkelungs-
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vorrichtung der in Rede stehenden Art besteht in ihrem
grundsatzlichen Aufbau aus einem Rolladen 1 und einer
Walze 2 zum Aufwickeln des Rolladens 1, wobei die
Walze 2 normalerweise in einem Rolladenkasten 3 an-
geordnet ist, der seinerseits in der Aufienwand eines
Gebéaudes eingebaut ist, hier oberhalb eines Fensters
4. Zum Drehen der Walze 2 zwecks Aufwickelns des
Rolladens 1 dient eine Rohrmotor-Antriebsbaugruppe
5, die an der Walze 2 angedeutet ist. Diese ist an einer
Seite ortsfest an der AuRenwand gelagert, mittels eines
Widerlagers 6, das hier Teil des Rolladenkastens 3 ist.
Selbstversténdlich mul die Rohrmotor-Antriebsbau-
gruppe 5 gesteuert werden. Dazu dient eine in Fig. 1
nicht dargestellte Steuerelektronik, die spater weiter er-
lautert werden wird.

[0010] Nicht dargestellt ist in Fig. 1 der Zeichnung im
Ubrigen, dal firr die Beeinflussung der Steuerelektronik
verschiedene Schalter und Sensoren vorhanden sind.

[0011] Vorgesehen ist zunachst ein Hand-Ein- und
Aus-Schalter bzw. ein entsprechender Automatikschal-
ter (Zeitsteuerung, Programmsteuerung). Vorhanden
sind auch Endstellungssensoren flir die obere und un-
tere Endstellung des Rolladens 1. Je nach Ausstattung
ist auch ein Sicherheitsschalter zum Abschalten bzw.
Umschalten des Antriebsmotors beim Herunterlaufen
des Rolladens 1 und Auftreffen des Rolladens 1 auf ein
Hindernis vorgesehen. Fir Vorschlége zu dieser Steue-
rungstechnik darf auf die bereits eingangs genannte DE
42 01 971 A1 verwiesen werden.

[0012] Die Lehre der vorliegenden Erfindung befal3t
sich mit der Rohrmotor-Antriebsbaugruppe 5 selbst und
mit deren mechanischen Aufbau zum Zwecke einer op-
timal platzsparenden Anordnung.

[0013] Fig. 2 zeigt die Rohrmotor-Antriebsbaugruppe
5 in vergroRerter Darstellung. Zu erkennen ist ein rohr-
formiges Gehduse 7. Im Gehause 7 sind angeordnet ein
elektrischer Antriebsmotor 8 mit einer Antriebswelle 9,
ein an die Antriebswelle 9 angekuppeltes mehrstufiges
Untersetzungsgetriebe 10 und ein ausgangsseitig am
Untersetzungsgetriebe 10 angekuppelter Mitnehmer
11. Vorgesehen ist im dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel ebenfalls im Gehause 7 die bereits mehrfach er-
wahnte Steuerelektronik 12, die hier in Form einer Steu-
erplatine angedeutet ist.

[0014] Soweit wie bisher beschrieben gehdren Rohr-
motor-Antriebsbaugruppen zum den Ausgangspunkt
bildenden Stand der Technik. Dies gilt auch fiir die Aus-
stattung der Rohrmotor-Antriebsbaugruppe 5 mit einem
elektrischen Antriebsmotor 8, der als mit hoher Dreh-
zahl laufender Gleichstrommotor, insbesondere als
Gleichstrom-Kollektormotor ausgefiihrt ist (EP 1 091
078 A2). Die Vorteile eines mit hoher Drehzahl laufen-
den Gleichstrommotors als Antriebsmotor 8 sind im all-
gemeinen Teil der Beschreibung eingangs erldutert wor-
den. Im Gbrigen darf auf die EP 1 091 078 A2 verwiesen
werden.

[0015] Da ein mit hoher Drehzahl laufender Gleich-
strommotor als elektrischer Antriebsmotor 8 verwendet
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wird, ist es erforderlich, dal® das Untersetzungsgetriebe
10 ein entsprechend grofles Untersetzungsverhaltnis
aufweist. Dieses grofle Untersetzungsverhaltnis muf}
im Untersetzungsgetriebe 10 in mehreren Stufen reali-
siert werden. Das Untersetzungsgetriebe 10 muf mit al-
len Stufen im Inneren des Gehauses 7 Platz finden, das
wiederum im Inneren der Wickelwalze 2 Platz finden
mulB. Der Durchmesser des Gehauses 7 ist also die be-
sonders kritische Grofe fur den Bauraum des Unterset-
zungsgetriebes 10.

[0016] In Fig. 2 ist ferner angedeutet, dal der elektri-
sche Antriebsmotor 8 im Gehause 7 durch eine Lage-
rung 13 fixiert ist. Dargestellt sind vier Lagerelemente,
die insgesamt die Lagerung 13 bilden. Es kénnen auch
zwei ringférmige Lagerelemente vorgesehen sein oder
eine andere passende Anzahl von Lagerelementen, die
die Lagerung 13 bilden. Wesentlich ist, dal die Lage-
rung 13 dazu fihrt, dafd der Korpus des elektrischen An-
triebsmotors 8 gewissermalen das Widerlager bildet,
Uber das die Gegenkrafte in das rohrformige Gehduse
7 eingeleitet werden. Die Einheit aus Gehduse 7 und
Antriebsmotor 8 dreht sich also relativ zum Mitnehmer
11. Der Mitnehmer 11 ist haufig als Vierkant-Zapfen aus-
gefihrt.

[0017] Zum Einbau in eine Walze 2 baut man die
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe 5 feststehend an das
Widerlager 6 und kuppelt die Walze 2 mit dem Mitneh-
mer 11. Dies hat den Vorteil, daR die elektrische Verbin-
dung nach AuRen unproblematisch méglich ist, weil sich
Antriebsmotor 8 und Steuerelektronik 12 gegeniiber
dem auferen ortsfesten Widerlager 6 nicht bewegen.
[0018] Fig. 2 und Fig. 3 zeigen nun, dal eine Stufe,
im dargestellten und bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel
die an die Antriebswelle 9 anschlieRende zweite Stufe
des Untersetzungsgetriebes 10 ein mit seiner Drehach-
se quer zur Drehachse der Antriebswelle 9 angeordne-
tes Getrieberad 14 aufweist, das einerseits umfangssei-
tig eine Stirnradverzahnung 15, andererseits auf einer
Flache eine Kegelradverzahnung 16 aufweist. Das dar-
gestellte und bevorzugte Ausfiihrungsbeispiel zeigt,
daR die auf der Flache befindliche Kegelradverzahnung
16 eine innenliegende Kegelradverzahnung 16 ist. Es
ergibt sich also gewissermallen ein konkav geformter
innenliegender Zahnring. Es wére im Grundsatz auch
denkbar, eine aufenliegende Kegelradverzahnung 16
vorzusehen, also gewissermalfen einen konvex von der
Flache aufragenden Zahnring zu realisieren. Platzma-
Rig gunstiger ist jedoch der dargestellte innenliegende
Zahnring.

[0019] Mitder Stirnradverzahnung 15 steht ein mitder
Antriebswelle 9 gekuppeltes Ritzel 17 in Eingriff. Mit der
Kegelradverzahnung 16 steht ein mit der nachfolgen-
den Getriebestufe 18 gekuppeltes Kegelrad 19 in Ein-
griff. Die Lagerachse 20 des Getrieberades 14 ist quer
im Gehause 7 angeordnet und in hier nicht dargestell-
ten, passenden Lagerfassungen an der Innenseite des
Gehéuses 7 gehalten. Man erkennt in Fig. 2 und Fig. 3,
welche extrem kompakt bauende Getriebestufe sich mit
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dem Getrieberad 14, das sich als Stirnkegelrad bezeich-
nen lakt, realisieren lakt.

[0020] Im weiteren istzu erkennen, das im dargestell-
ten Ausflhrungsbeispiel die Antriebswelle 9 und das
Ritzel 17 mittels einer Schnecke 21 und eines Schnek-
kenrades 22 gekuppelt sind. Das Schneckenrad 22 ist
mit dem Ritzel 17 einstlickig ausgefiihrt, kann aber auch
auf einer Welle mit zwei unterschiedlichen Bauteilen
verwirklicht sein. Die Schnecke 21 befindet sich unmit-
telbar auf der Antriebswelle 9. Mittels der Schnecke 21
und des Schneckenrades 22 hat man eine erste effek-
tive Untersetzungsstufe, mittels des Ritzels 17 und der
Stirnradverzahnung 15 eine zweite Untersetzungsstufe
und mittels der Kegelradverzahnung 16 und des Kegel-
rades 19 eine dritte Untersetzungsstufe, alles auf klein-
stem Raum. Die weiteren Getriebestufen 18 sind hinter-
einander geschaltete Planetengetriebe-Stufen in ent-
sprechender Stlickzahl. Das ist eine an sich bekannte
Technik.

[0021] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeichnet sich ferner dadurch aus, dal die
aus Schnecke 21 und Schneckenrad 22 bestehende
Getriebestufe selbsthemmend ausgelegt ist. Damit hat
man gleichzeitig eine Bremse realisiert.

[0022] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeichnet sich ferner dadurch aus, daf3 das
Getrieberad 14 aus vorzugsweise verstarktem, insbe-
sondere faserverstarktem elektrisch isolierendem
Kunststoff besteht. Die Verwendung eines Kunststoff-
teils an dieser Stelle, das gleichwohl zu entsprechend
hoher Kraftlibertragung geeignet ist, schafft eine Isolie-
rung der Spannung fiihrenden Teile (Antriebsmotor 8)
gegeniber den sonstigen Teilen. Dadurch ergibt sich ei-
ne hohe Isolierungswirkung, die eine positive Klassifi-
zierung der Rohrmotor-Antriebsbaugruppe erlaubt.
[0023] Hinsichtlich der Materialwahl empfiehlt es sich,
daR die Schnecke 21 und/oder das Schneckenrad 22
und/oder das Kegelrad 19 aus Stahl, gesintertem Stahl
oder Sintermetall besteht. Auch diese Bauteile kénnten
an sich aus vorzugsweise verstarktem Kunststoff beste-
hen. Je nach Beanspruchung und Belastung sind aber
Stahlteile noch geeigneter.

[0024] Hinsichtlich der Ausfilhrung des elektrischen
Antriebsmotors 8 empfiehlt es sich, wie an sich aus dem
Stand der Technik bekannt (EP 1 091 078 A2), diesen
als Gleichstrommotor fiir Netzspannung auszufiihren
und uUber eine elektronische Gleichrichterschaltung di-
rekt an Netzspannung anzuschlief3en. Die elektroni-
sche Gleichrichterschaltung kann dabei ohne weiteres
Teil der Steuerelektronik 12 sein, die in Fig. 2 mittels der
Steuerplatine angedeutet ist.

[0025] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeigt im Ubrigen, dal die Steuerelektronik
12 im Gehause 7 auf der dem Untersetzungsgetriebe
10 gegenlberliegenden Seite des Antriebsmotors 8 an-
geordnet ist. Die Steuerelektronik 12 muf} allerdings
Uberhaupt nicht im Gehause 7 angeordnet sein, sie
kann auch aufRerhalb des Gehauses 7 als separates Teil
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angeordnet sein.

[0026] Ist die Steuerelektronik 12 im Gehause 7 auf
der dem Untersetzungsgetriebe 10 gegeniberliegen-
den Seite des Antriebsmotors 8 angeordnet, so emp-
fiehlt es sich, dalk an der Welle des Antriebsmotors 8 an
dieser Stelle ein Positionsgeber 23 fiir die Steuerelek-
tronik 12 angeordnet ist. Dieser kann dann einfach di-
rekt in der Steuerelektronik 12 abgetastet werden. Im
dargestellten Ausflihrungsbeispiel ist der Positionsge-
ber 23 unmittelbar auf der Steuerplatine angeordnet.
[0027] Weiter oben ist bereits darauf hingewiesen
worden, dafd der elektrische Antriebsmotor 8 im Gehau-
se 7 mittels einer Lagerung 13 gelagertist. Fur die Lehre
der Erfindung ist interessant, daR die Lagerung 13 des
elektrischen Antriebsmotors 8 im Gehduse 7 mit
Schwingungsdampfungselementen versehen, d. h. ggf.
in Form von Schwingungsdampfungselementen ausge-
fuhrt ist. Die Gerduschentwicklung eines Gleichstrom-
motors ist aufgrund der hohen Drehzahl und der Rei-
bung der Birsten grof3er als bei vergleichbaren Asyn-
chronmotoren. Die Lagerung am Gehéause 7 in Schwin-
gungsdampfungselementen ist eine Gerauschdamp-
fungsmaflinahme, die als zweckmaRig anzusehen ist.
[0028] Schwingungsdampfungselemente zur Reali-
sierung der Lagerung 13 lassen sich zweckmaRigerwei-
se auch in Elastomermaterial mit hoher innerer Reibung
ausfuhren, so dal} sich gleichzeitig eine zusatzliche
elektrische Isolierung zum Gehduse 7 hin ergibt. Damit
haben die Schwingungsdampfungselemente eine posi-
tive doppelte Funktion.

[0029] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeigt einen elektrischen Antriebsmotor 8
in Form eines schnell laufenden Gleichstrommotors mit
einer Nenndrehzahl von ca. 15.000 bis 18.000 U/min.
Konkret hat der dargestellte Antriebsmotor 8 eine Nenn-
drehzahl von ca. 18.000 U/min und eine Leerlaufdreh-
zahl von ca. 20.000 U/min. Das Untersetzungsgetriebe
10 sollte insgesamt ein Untersetzungsverhaltnis von ca.
1.000:1 bis 1.500:1 haben. Das dargestellte Unterset-
zungsgetriebe hat ein konkretes Untersetzungsverhalt-
nis von ca. 1.200:1. In der erfindungsrelevanten Getrie-
bestufe unter EinschluR des Getrieberades 14 von der
Antriebswelle 9 bis zum Kegelrad 19 wird ein Unterset-
zungsverhaltnis von ca. 40 erreicht. Die anschlieRen-
den Getriebestufen 18 insgesamt erreichen dann ein
weiteres Untersetzungsverhaltnis von ca. 30. Innerhalb
der genannten Getriebestufe teilt sich das Unterset-
zungsverhdltnis in  das Untersetzungsverhaltnis
Schnecke 21/Schneckenrad 22 von ca. 10:1 und das
Untersetzungsverhaltnis des Stirnkegelrades/Getriebe-
rad 14 von ca. 4:1 auf. Weitere Bereiche sind in den Un-
teransprichen aufgefiihrt. Aufgrund dieser kompakten
Bauweise des Untersetzungsgetriebes 10 ist es mog-
lich, dal® das Gehéause 7 einen Innendurchmesser von
weniger als 50 mm, im dargestellten Ausflihrungsbei-
spiel sogar weniger als 40 mm aufweist.

[0030] Aus isolationstechnischen Griinden empfiehlt
es sich, dald das Geh&ause 7 aus elektrisch isolierendem



7 EP 1 326 000 A2 8

Kunststoff besteht. Fig. 2 zeigt dabei, dal® zweckmafi-
gerweise das Gehduse 7 aus zwei Gehauseteilen be-
steht. Man kann das Gehause 7 damit deckelartig 6ff-
nen, was in Fig. 2 fir den Bereich, der au3erhalb der
weiteren Getriebestufen 18 liegt, erfolgt ist. Nach
SchlieBen des Gehausedeckels ist dann auch die La-
gerachse 20 des Getrieberades 14 in ihrer Position fi-
xiert. Die Montage des Untersetzungsgetriebes 10 wird
dadurch sehr einfach.

[0031] Der Vorteil einer elektrischen Isolierung ist be-
reits oben im Zusammenhang mit dem Getrieberad 14
angesprochen worden. Wenn dieses aus elektrisch iso-
lierendem, ggf. faserverstarktem Kunststoff besteht, so
ergibt sich hier eine elektrische Isolierung des Antriebs-
strangs gegenuber lber dem Antriebsmotor 8. Auer-
dem wird nun mit dem aus elektrisch isolierendem
Kunststoff bestehenden Gehause 7 die elektrische Iso-
lierung nach aufRen hin komplettiert. Dadurch kann man
im Ergebnis eine Konstruktion realisieren, die es vor-
schriftenkonform erlaubt, ohne einen Schutzleiter zu ar-
beiten. Man hat dann tatsachlich ein echtes Zweileiter-
gerat realisiert.

[0032] Die zu Gbertragenden Krafte sind ggf. so grof3,
daR das aus Kunststoff bestehende Gehause 7 diese
nicht zu Ubertragen vermag. In diesem Fall ist vorgese-
hen, dall das Gehause 7 in ein als Metallrohr, insbeson-
dere als Stahlrohr ausgefiihrtes AuRengehduse 24 ein-
geschoben und mit diesem fest verbunden ist. Nach
Vormontage der Rohrmotor-Antriebsbaugruppe 5 im
aus Kunststoff bestehenden Gehauses 7 wird dieses
insgesamt in das AuRengehduse 24, das in Fig. 2 an-
gedeutet ist, axial eingeschoben und mit dem Auf3en-
gehause 24 fest verbunden, beispielsweise verschraubt
oder durch eine Axialverzahnung verrastet. Das Gehau-
se 7 mit dem AulRengehause 24 wirkt dann als ein Teil,
das die Kraftlibertragung realisiert.

[0033] Hinsichtlich der Steuerelektronik 12 ist darauf
hinzuweisen, dal} diese neben der Positionserfassung
an der Welle des Antriebsmotors 8 die elektronische
Gleichrichterschaltung, Schaltelemente fiir das Ein- und
Ausschalten des Antriebsmotors 8, einen entsprechen-
den der Steuerung dienenden Mikroprozessor und ein
Netzteil umfalit. Bei Realisierung einer fernsteuerbaren
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe kann auch ein Kommu-
nikationsteil fir Infrarot, Funk oder andere Ubertra-
gungstechniken, beispielsweise Netziibertragung, vor-
gesehen sein.

[0034] Hinsichtlich der Steuerung gehen die Mdglich-
keiten von einer einfachen Aufwarts/Abwarts-Steue-
rung Uber Funk-Fernsteuerung und Infrarot-Fernsteue-
rung oder Fernsteuerung Uber Lichtwellenleiter bis zu
einer Uber das Leitungsnetz realisierten Steuerung. Ins-
besondere letzteres ist flir Rohrmotor-Antriebsbaugrup-
pen bislang nicht bekannt geworden.

[0035] Hinsichtlich der bereits oben angesprochenen
besonderen und eigenstédndigen Ausgestaltungen der
Lagerung 13 des Antriebsmotors 8 im Gehause 7 mit
Hilfe von Schwingungsdampfungselementen, der Aus-
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fuhrung des Gehduses 7 aus elektrisch isolierendem
Kunststoff, der Ausfihrung des Gehduses 7 aus zwei
Gehauseteilen, insbesondere aus einem Gehause-
grundkoérper und einem Gehdusedeckel, und der Aus-
fuhrung des Gehauses 7 mit einem als Metallrohr aus-
geflhrten AuRengehduse 24 wird darauf hingewiesen,
daR diesen Markmalen eigensténdige und unabhangige
erfinderische Bedeutung zukommt.

[0036] Die Fig. 4 bis 6 zeigen ein weiteres, ebenfalls
fur sich selbstéandig erfinderisches Ausflihrungsbeispiel
einer Rohrmotor-Antriebsbaugruppe. Man erkennt in
Fig. 4 zunachst wieder das rohrférmige Gehause 7 mit
dem elektrischen Antriebsmotor 8 mit der Antriebswelle
9 und einem an die Antriebswelle 9 angekuppelten
mehrstufigen Untersetzungsgetriebe 10. In diesem Fall
kommt es auf eine besondere Ausgestaltung des Unter-
setzungsgetriebes 10 nicht an. Die Lehre, die hier er-
lautert wird, ist also beispielsweise auch bei einem nor-
malen, typischen Planetengetriebe realisierbar.

[0037] Auch hier ist ausgangsseitig am Unterset-
zungsgetriebe 10 der als Vierkant ausgefiihrte Mitneh-
mer 11 angekuppelt, der sich in einem Lager 30 im Ge-
hause 7 drehen kann. Der Mitnehmer 11 kann mit einem
entsprechenden Zwischenteil, das hier nicht gezeigt ist,
mit der Ublicherweise als Achtkantwelle ausgefiihrten
Walze 2 fiir den Rolladen kraftiibertragend im Eingriff
stehen.

[0038] Das Gehause 7 der Rohrmotor-Antriebsbau-
gruppe ist rechts in Fig. 4 abgeschnitten, dort folgt auch
hier die Steuerelektronik 12 und die Anbringung am Wi-
derlager.

[0039] Im Ubrigen gelten fir diese Ausfiihrung der
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe fakultativ auch alle zu-
vor erlauterten Ausgestaltungsmaoglichkeiten.

[0040] Wesentlich ist fur das dargestellte Ausfiih-
rungsbeispiel, dall zwischen dem Antriebsmotor 8 und
dem Untersetzungsgetriebe 10 eine bei Stillstand der
Antriebswelle 9 von selbst einfallende Bremse 31 ange-
ordnet ist. Die Bremse 31 weist auf ein mit der Antriebs-
welle 9 verbundenes Steuerteil 32 mit einem Steuerkopf
33, ein mit dem Untersetzungsgetriebe 10 verbundenes
Mitnehmerteil 34 mit einer topfartigen, koaxialen Auf-
nahme 35 fiir das Steuerteil 32 und eine das Mitneh-
merteil 34 in Richtung auf das Steuerteil 32 zu vorspan-
nende Federanordnung 36, hier dargestellt in Form ei-
ner Ringfeder oder Tellerfeder, die besonders flach
baut. In der Aufnahme 35 sind Keilflachen 37 vorgese-
hen, die in Fig. 4 und 5 angedeutet sind. Diese Keilfla-
chen 37 wirken mit dem Steuerkopf 33 so zusammen,
daR sie bei Drehung des Steuerteils 32 in der Aufnahme
35 an dem Steuerkopf 33 vorbeilaufen bis jeweils ein
Anschlag 38 fur den Steuerkopf 33 erreicht ist. Man er-
kennt bei einer Zusammenschau von Fig. 4 und Fig. 5
sowie insbesondere Fig. 6, dal sich so das Steuerteil
32 gegeniber dem Mitnehmerteil 34 um einen Winkel
von + etwas weniger als 90° aus der in Fig. 6 dargestell-
ten Ruhelage drehen kann, bevor durch Anlage des
Steuerkopfs 33 an den Anschlagen 38 wieder eine dreh-
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momentibertragende Verbindung hergestellt ist.
[0041] Die zuvor erlduterte Drehung des Steuerteils
32 gegeniliber dem Mitnehmerteil 34 um die gemeinsa-
me Langsachse wird zum Luften der Bremse 31 ge-
nutzt. Es ist dazu vorgesehen, dal® das Mitnehmerteil
34 gegenuliber dem Steuerteil 32 entgegen der Wirkung
der Federanordnung 36 um ein bestimmtes Maf} axial
verlagert - geliftet - werden kann. Dieses Mal} erkennt
man beim Vergleich von Fig. 4 und 5. Die Luftbewegung
ist durch den Doppelpfeil angedeutet worden.

[0042] An dem Antriebsmotor 8 und an dem Mitneh-
merteil 34 sind einander zugeordnete Bremsflachen 39,
40 vorgesehen. Diese kommen bei Stillstand der An-
triebswelle 9, wie in Fig. 4 dargestellt, bremsend anein-
ander zur Anlage und werden durch das Liften des Mit-
nehmerteils 34, wie in Fig. 5 gezeigt, voneinander ge-
trennt. Bei Stillstand der Antriebswelle 9 wird also letzt-
lich die Drehung des Mithehmers 11 durch die automa-
tisch luftende Bremse 31 gestoppt, ohne dal das Un-
tersetzungsgetriebe 10 selbsthemmend ausgefihrt
sein mulk. Die Bremse 31 wird beim Anlaufen des An-
triebsmotors 8 automatisch geliftet, weil zunachst das
Mitnehmerteil 34 geliftet wird und sich die Bremsflache
39, 40 somit voneinander l6sen.

[0043] Im Stand der Technik waren bereits fiir elektri-
sche Antriebsmotoren Bremsen der in Rede stehenden
Art bekannt. Diese erforderten jedoch einen Splint, der
quer in die Antriebswelle 9 eingeschlagen wird. Die hier
beschriebene Konstruktion erlaubt es, ohne eine zu-
satzliche Montage eine Splintes zu arbeiten, die Kon-
struktion erlaubt eine hochintegrierte, automatisierbare
Bauweise.

[0044] Besonders zweckmafig ist es, dal} im darge-
stellten Ausfiihrungsbeispiel das Steuerteil 32 auf die
Antriebswelle 9 drehfest aufgesetzt, insbesondere auf-
gepreftist. Im dargestellten Ausfihrungsbeispiel ist fer-
ner vorgesehen, dafl} das Mitnehmerteil 34 mit einer Ein-
gangswelle 41 des Untersetzungsgetriebes 10 verbun-
den, im dargestellten Ausfihrungsbeispiel sogar ein-
stlickig ausgefuhrt ist. Die Eingangswelle 41 kann dann
wieder einen Ritzel tragen, das seinerseits Teil eines
Planetengetriebes o.dgl. ist. Letztere Konstruktion wird
dadurch optimiert, dal® das Mitnehmerteil 34 aus einem
ggf. mit Verstarkungen versehenen, insbesondere mit
Fasern verstarkten Kunststoff besteht. Entsprechendes
kann auch fir das Steuerteil 32 gelten.

[0045] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeigt ferner, da die dem Antriebsmotor
8 zugeordnete Bremsflache 39 unmittelbar am Lager-
schild des Antriebsmotors 8 ausgebildet ist. Man kann
praktisch auch realisieren, daR man das Lagerschild
des Antriebsmotors 8 selbst auf der Auf3enseite mit ei-
ner Bremsoberflache ausgestaltet.

[0046] Das dargestellte Ausfiihrungsbeispiel zeigt die
Bremsflachen 39, 40 als Reibungsflachen, realisiert al-
so eine Reibungsbremse. Grundsatzlich ware es auch
moglich, die Bremsflachen 39, 40 als Zahnringflachen
auszufiihren, deren Zahne bei Stillstand der Antriebs-
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welle 9 ineinanderfassen. Damit hatte man eine Brems-
wirkung im Stillstand realisiert, die durch die Keilwirkung
die Wirkung der Federanordnung 36 noch unterstitzt.
[0047] Die Fig. 7 bis 9 zeigen eine weitere besondere,
fiir sich selbstandig schutzfahige Erfindung, die mit der
Art der Steuerung der beschriebenen Rohrmotor-An-
triebsbaugruppe zu tun hat. Die Rohrmotor-Antriebs-
baugruppe kann dabei vorzugsweise so aussehen, wie
das in den voranstehenden Ausfiihrungsbeispielen er-
lautert worden ist, mufd aber so nicht aussehen.
[0048] Bereits oben ist darauf hingewiesen worden,
daf hinsichtlich der Steuerung mittels der Steuerelek-
tronik 12 viele Steuerungsmdglichkeiten gegeben sind.
Insbesondere ist darauf hingewiesen worden, dall es
zweckmalig ist, mit einer Uber das Leitungsnetz reali-
sierten Steuerungstechnik zu arbeiten.

[0049] Im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel ist nun
vorgesehen, dal die Steuerelektronik 12 u. a. einen vor-
zugsweise und wie dargestellt als Zweileiteranschluf}
ausgeflihrten NetzanschluR 42 aufweist. Wie bereits
oben angegeben worden ist, weist die Steuerelektronik
12 einen Mikroprozessor, einen Mikrocomputer und/
oder eine ahnliche elektronische Zentraleinheit 53 auf,
mit der Steuersignale, die an die Steuerelektronik 12 ge-
langen, ausgewertet und verarbeitet werden kénnen.
[0050] Wesentlich ist nun, da nur der Netzanschluf}
42 fiir die Ubermittlung der Steuersignale an die Steu-
erelektronik genutzt wird. Dazu kann man zunéachst vor-
sehen, das Leitungsnetz, also den NetzanschluR 42, le-
diglich als Ubertragungsmittel zu nutzen, sei es durch
aufmodulierte Steuersignale, sei es durch andersartige
Ubermittlungsverfahren.

[0051] Die voranstehend erlauterten Verfahren, die
an sich aus dem Stand der Technik bekannt sind, bené-
tigen vergleichsweise aufwendige Filteranordnungen
etc. Das dargestellte Ausfihrungsbeispiel zeigt daher
eine besondere Ausgestaltung, die dadurch gekenn-
zeichnet ist, dal® in der Steuerelektronik 12 ein zumin-
dest kurzzeitig wirksamer Energiespeicher 44, insbe-
sondere in Form eines Speicherkondensators, hier an-
geordnet hinter dem eigentlichen Netzteil 45 (Gleich-
richterschaltung) vorgesehen ist, der die Zentraleinheit
43 speist. Dadurch wird die Zentraleinheit 43 jedenfalls
kurzzeitig auch dann noch mit Spannung versorgt, wenn
am Netzanschlufl 42 keine Spannung mehr anstehen
sollte. Diese Konstruktion erméglicht es, daf’ die Steu-
ersignale durch Ausschaltintervalle a, b, c, ggf. unter-
schiedlicher Dauer der Netzspannung am Netzan-
schluf} 42 gebildet werden.

[0052] Das dargestellte und bevorzugte Ausfih-
rungsbeispiel zeigt, Fig. 9, dal® nach besonders bevor-
zugter Lehre vorgesehen sein kann, dal® die Zentralein-
heit 43 in Abhangigkeit von den Steuersignalen einen
Stillstand des elektrischen Antriebsmotors 8 auch dann
ansteuern kann, wenn am Netzanschlu® 42 Netzspan-
nung ansteht.

[0053] Fig. 9 zeigt ein Beispiel fir die Ansteuerung ei-
ner Steuerelektronik 12, die der zuvor erlauterten Lehre
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entspricht. Zunachst steht zwar Netzspannung am
Netzanschluf® 42 an, die Steuerelektronik 12 hat aller-
dings den Antriebsmotor 8 abgeschaltet, d. h. halt die-
sen Antriebsmotor 8 abgeschaltet, obwohl Netzspan-
nung ansteht. Die Folge der beiden Ausschaltintervalle
a, beispielsweise 80 ms, und b, beispielsweise 160 ms,
getrennt von einer Pause a' mit Netzspannung hier
ebenfalls von 80 ms, identifiziert die Steuerelektronik 12
als Befehl "Motor einschalten in Aufwartsrichtung". Am
Beginn des Ausschaltintervalls ¢ wird die Netzspannung
abgeschaltet, der Antriebsmotor 8 bleibt stehen, die
Aufwartsbewegung ist beendet. Dauert dieses Aus-
schaltintervall c eine langere Zeit, hier 500 ms, so de-
tektiert die Steuerelektronik 12 das als Befehl "Auffahrt
stop". Wird anschlieBend am Ende des Ausschaltinter-
valls ¢ die Netzspannung wieder eingeschaltet, so ver-
hindert die Steuerelektronik 12 ein Anfahren des An-
triebsmotors 8. Die weiter und spéter folgende Reihe
von Ausschaltintervallen b, a, unterbrochen von einer
Pause a' wird von der Steuereinheit 12 als Befehl "Motor
einschalten in Abwartsrichtung" interpretiert. Der An-
triebsmotor 8 wird in entgegengesetzter Drehrichtung
eingeschaltet bis zum nachsten Ausschaltsignal.
[0054] Interessant ist bei dieser Konstruktion, daf die
Steuerelektronik 12 der Rohrmotor-Antriebsbaugruppe
praktisch immer bestromt ist, den elektrischen Antriebs-
motor 8 aber nur nach Maf3gabe der durch Ausschalt-
intervalle reprasentierten Steuersignale mit Strom ver-
sorgt. Der Energiespeicher 44, hier in Form eines Spei-
cherkondensators, Uberbrickt die Ausschaltintervalle
der Netzspannung beziiglich der Steuereinheit 12. Die
Kapazitdt des Speicherkondensators kann vergleichs-
weise gering sein, weil die Ausschaltintervalle eben re-
lativ kurz sind.

[0055] Bei dieser konstruktiven Ausgestaltung der
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe sind Filter und ahnliche
elektronische Einrichtungen zur Herausfilterung der
Steuersignale nicht erforderlich. In den Ausschaltinter-
vallen der Netzspannung vielmehr steckt die fir die
Steuerelektronik 12 erforderliche Information.

[0056] Das dargestellte und bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiel zeigt in Fig. 7 noch eine weitere Modifika-
tion, die dadurch gekennzeichnet ist, dal ein von der
Rohrmotor-Antriebsbaugruppe getrennt angeordnetes
Steuergerat 46 mit einem Netz-Ein/Ausschalter 47 vor-
gesehen ist. Letzterer kann ein normales Relais sein.
Der Netzanschlul® 42 ist an das Steuergerat 46 ange-
schlossen. Vom Steuergerat 46 sind mittels des Ein/
Ausschalters 47 den Steuersignalen entsprechende
Ausschaltintervalle a, b, c, flr die Steuerelektronik 12
vorgebbar.

[0057] Fir die dargestellten Ausfiihrungsbeispiele
gilt, wie auch fir alle im Stand der Technik bereits be-
kannten Rohrmotor-Antriebsbaugruppen, dal man
mehrere Antriebseinrichtungen parallel schalten kann,
um damit Gruppensteuerungen zu realisieren. Eine
Hand-Einzelsteuerung fir jede Rohrmotor-Antriebs-
baugruppe kann ebenfalls vorgesehen sein, insbeson-
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dere im Steuergerat 46. Solche Steuergerate sind aus
dem Stand der Technik, der teilweise auch auf die An-
melderin der vorliegenden Gebrauchsmusteranmel-
dung zuriickgeht, bekannt. Das Steuergerat 46 kann,
ebenso wie die Steuerelektronik 12, Programmspeicher
und Zeitspeicher beinhalten, so dal} eine Programmie-
rung ebenso erfolgen kann wie eine Zeitsteuerung Giber
kirzere oder langere Zeitrdume.

Patentanspriiche

1. Rohrmotor-Antriebsbaugruppe mit einem rohrfor-
migen Gehause (7) und im Gehause (7) angeordnet
einem elektrischen Antriebsmotor (8) mit einer An-
triebswelle (9), einem an die Antriebswelle (9) an-
gekuppelten mehrstufigen Untersetzungsgetriebe
(10) und einem ausgangsseitig am Untersetzungs-
getriebe (10) angekuppelten Mitnehmer (11) sowie
ggf. einer Steuerelektronik (12), wobei der elektri-
sche Antriebsmotor (8) ein mit hoher Drehzahl lau-
fender Gleichstrommotor ist und das Unterset-
zungsgetriebe (10) ein entsprechend groRRes Unter-
setzungsverhaltnis aufweist und wobei der An-
triebsmotor (8) im Gehéause (7) durch eine Lage-
rung (13) fixiert ist,
dadurch gekennzeichnet,
daB eine Stufe, insbesondere die an die Antriebs-
welle (9) anschlieBende zweite Stufe des Unterset-
zungsgetriebes (10) ein mit seiner Drehachse quer
zur Drehachse der Antriebswelle (9) angeordnetes
Getrieberad (14) aufweist, das einerseits umfangs-
seitig eine Stirnradverzahnung (15), andererseits
auf einer Flache eine Kegelradverzahnung aufweist
und
daR mit der Stirnradverzahnung (15) ein mit der An-
triebswelle (9) gekuppeltes Ritzel (17) und mit der
Kegelradverzahnung (16) ein mit der nachfolgen-
den Getriebestufe (18) gekuppeltes Kegelrad (19)
in Eingriff steht.

2. Rohrmotor nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Antriebswelle (9) und das Ritzel
(17) mittels einer Schnecke (21) und eines Schnek-
kenrades (22) gekuppelt sind, wobei, vorzugswei-
se, die Schnecke (21) und das Schneckenrad (22)
miteinander selbsthemmend ausgelegt sind.

3. Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, daB das Getrieberad (14)
aus vorzugsweise verstarktem, insbesondere fa-
serverstarktem, elektrisch isolierendem Kunststoff
besteht, und/oder dalk die Schnecke (21) und/oder
das Schneckenrad (22) und/oder das Kegelrad (19)
aus Stahl, gesintertem Stahl oder anderem Sinter-
metall besteht, und/oder dal die nachfolgenden
Getriebestufen (18) als Planetengetriebestufen
ausgefihrt sind.
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Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, daB der elektrische An-
triebsmotor (8) als Gleichstrommotor fiir Netzspan-
nung ausgefihrt und Uber eine elektronische
Gleichrichterschaltung direkt an Netzspannung an-
schlielbar ist, wobei,vorzugsweise, die elektroni-
sche Gleichrichterschaltung Teil der Steuerelektro-
nik (12) ist.

Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daB die Steuerelektronik
(12) im Gehause (7) auf der dem Untersetzungsge-
triebe (10) gegenuberliegenden Seite des Antriebs-
motors (8) angeordnetist, und/oder dafd an der Wel-
le des Antriebsmotors (8), insbesondere auf der
dem Untersetzungsgetriebe (10) gegenliberliegen-
den Seite, ein Positionsgeber (23) fir die Steuer-
elektronik (12) angeordnet ist, und/oder daf} die La-
gerung (13) des Antriebsmotors (8) im Gehause (7)
mit Schwingungsdampfungselementen versehen
ist.

Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, daB das Gehause (7) ei-
nen Innendurchmesser von weniger als 50 mm, vor-
zugsweise von weniger als 40 mm, aufweist.

Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 6 und
insbesondere nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Gehause (7) aus elektrisch iso-
lierendem Kunststoff besteht, und/oder dafl® das
Gehdause (7) aus zwei Gehauseteilen, insbesonde-
re aus einem Gehausegrundkdrper und einem Ge-
hausedeckel besteht, und/oder dafl das Gehause
(7) in ein als Metallrohr, insbesondere als Stahlrohr
ausgefiihrtes AuRengehduse (24) eingeschoben
und mit diesem fest verbunden ist.

Rohrmotor nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, daB die Schnecke (21)/
Schneckenrad (22)-Stufe ein Untersetzungsver-
haltnis von etwa 15:1 bis 8:1, vorzugsweise etwa
10:1 aufweist, und/oder dal® die das Getrieberad
(14) umfassende Stufe ein Untersetzungsverhalt-
nis von etwa 5:1 bis 3:1, vorzugsweise von etwa 4:
1 aufweist, und/oder daf} die nachfolgenden Getrie-
bestufen (18) insgesamt ein Untersetzungsverhalt-
nis von 40:1 bis 20:1, vorzugsweise von etwa 30:1
aufweisen.

Rohrmotor-Antriebsbaugruppe mit einem rohrfér-
migen Gehause (7) und im Gehause (7) angeordnet
einem elektrischen Antriebsmotors (8) mit einer An-
triebswelle (9), einem an die Antriebswelle (9) an-
gekuppelten mehrstufigen Untersetzungsgetriebe
(10) und einem ausgangsseitig am Untersetzungs-
getriebe (10) angekuppelten Mitnehmer (11) sowie
ggf. einer Steuerelektronik (12), wobei, vorzugswei-
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10.

se, der elektrische Antriebsmotor (8) ein mit hoher
Drehzahl laufender Gleichstrommotor ist und das
Untersetzungsgetriebe (10) ein entsprechend gro-
Res Untersetzungsverhaltnis aufweist und/oder
wobei, vorzugsweise, der Antriebsmotor (8) im Ge-
hause (7) durch eine Lagerung (13) fixiert ist,
dadurch gekennzeichnet,

daB die Lagerung (13) des Antriebsmotors (8) im
Gehause (7) mit Schwingungsdampfungselemen-
ten versehen ist und/oder das Gehause (7) einen
Innendurchmesser von weniger als 50 mm, vor-
zugsweise von weniger als 40 mm, aufweist, und/
oder daf} das Gehause (7) aus elektrisch isolieren-
dem Kunststoff besteht, und/oder dall das Gehause
(7) aus zwei Gehauseteilen, insbesondere aus ei-
nem Gehausegrundkdrper und einem Gehduse-
deckel besteht, und/oder daR das Gehduse (7) in
ein als Metallrohr, insbesondere als Stahlrohr aus-
gefiihrtes AuRBengehduse (24) eingeschoben und
mit diesem fest verbunden ist.

Rohrmotor-Antriebsbaugruppe mit einem rohrfor-
migen Gehause (7) und im Gehause (7) angeordnet
einem elektrischen Antriebsmotors (8) mit einer An-
triebswelle (9), einem an die Antriebswelle (9) an-
gekuppelten mehrstufigen Untersetzungsgetriebe
(10) und einem ausgangsseitig am Untersetzungs-
getriebe (10) angekuppelten Mithehmer (11) sowie
ggf. einer Steuerelektronik (12), wobei, vorzugswei-
se, der elektrische Antriebsmotor (8) ein mit hoher
Drehzahl laufender Gleichstrommotor ist und das
Untersetzungsgetriebe (10) ein entsprechend gro-
Res Untersetzungsverhaltnis aufweist und/oder
wobei, vorzugsweise, der Antriebsmotor (8) im Ge-
hause (7) durch eine Lagerung (13) fixiert ist,
insbesondere nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,

daB zwischen dem Antriebsmotor (8) und dem Un-
tersetzungsgetriebe (10) eine bei Stillstand der An-
triebswelle (9) von selbst einfallende Bremse (31)
angeordnet ist, daR die Bremse (31) ein mit der An-
triebswelle (9) verbundenes Steuerteil (32) mit ei-
nem Steuerkopf (33), ein mit dem Untersetzungs-
getriebe (10) verbundenes Mitnehmerteil (34) mit
einer topfartigen, koaxialen Aufnahme (35) fiir das
Steuerteil (32) und eine das Mitnehmerteil (34) in
Richtung auf das Steuerteil (32) zu vorspannende
Federanordnung (36) aufweist, daB in der Aufnah-
me (35) Keilflachen (37) vorgesehen sind, die bei
Drehung des Steuerteils (32) in der Aufnahme (35)
an dem Steuerkopf (33) vorbeilaufen bis ein An-
schlag (38) fur den Steuerkopf (33) erreicht ist, so
daf} das Mitnehmerteil (34) gegenliber dem Steu-
erteil (32) entgegen der Wirkung der Federanord-
nung (36) um ein bestimmtes Mal axial verlagert,
d. h. geliiftet wird und da® an dem Antriebsmotor
(8) und dem Mitnehmerteil (34) einander zugeord-
nete Bremsflachen (39,40) vorgesehen sind, die bei
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Stillstand der Antriebswelle (9) bremsend aneinan-
der zur Anlage kommen und durch das Liften des
Mitnehmerteils (34) voneinander getrennt werden.

Rohrmotor nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Steuerteil (32) auf die Antriebs-
welle (9) drehfest aufgesteckt, insbesondere aufge-
preft ist, und/oder dal das Mitnehmerteil (34) mit
einer Eingangswelle (41) des Untersetzungsgetrie-
bes (10) verbunden, insbesondere mit dieser ein-
stlickig ausgefuhrt ist, und/oder dalk das Steuerteil
(32) und/oder das Mitnehmerteil (34) aus einem
ggf. verstarktem Kunststoff besteht bzw. bestehen.

Rohrmotor nach Anspruch 10 oder 11, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die dem Antriebsmotor (8) zu-
geordnete Bremsflache (39) unmittelbar am Lager-
schild des Antriebsmotors (8) ausgebildet ist, und/
oder daf} die Bremsflachen (39,40) als Reibungs-
flachen ausgefihrt sind, und/oder dal’ die Brems-
flachen (39,40) als Zahnringflaichen ausgefihrt
sind.

Rohrmotor-Antriebsbaugruppe mit einem rohrfor-
migen Gehause (7) und im Gehause (7) angeordnet
einem elektrischen Antriebsmotors (8) mit einer An-
triebswelle (9), einem an die Antriebswelle (9) an-
gekuppelten mehrstufigen Untersetzungsgetriebe
(10) und einem ausgangsseitig am Untersetzungs-
getriebe (10) angekuppelten Mitnehmer (11) sowie
ggf. einer Steuerelektronik (12), wobei, vorzugswei-
se, der elektrische Antriebsmotor (8) ein mit hoher
Drehzahl laufender Gleichstrommotor ist und das
Untersetzungsgetriebe (10) ein entsprechend gro-
Res Untersetzungsverhéltnis aufweist und/oder
wobei, vorzugsweise, der Antriebsmotor (8) im Ge-
hause (7) durch eine Lagerung (13) fixiert ist, ins-
besondere nach einem der Anspriiche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet,

daR die Steuerelektronik (12) u. a. einen, vorzugs-
weise als Zweileiteranschlul} ausgefiihrten Netzan-
schluB (42) sowie einen Mikroprozessor, Mikrocom-
puter oder eine ahnliche elektronische Zentralein-
heit (43) aufweist, mit der Steuersignale auswertbar
sind, und daR nur der Netzanschlu® (42) fir die
Ubermittlung der Steuersignale an die Steuerelek-
tronik (12) genutzt wird.

Rohrmotor nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, daB in der Steuerelektronik (12) ein zu-
mindest kurzzeitig wirksamer Energiespeicher (44),
insbesondere in Form eines Speicherkondensa-
tors, zur Speisung der Zentraleinheit (43) vorgese-
hen ist und daf die Steuersignale durch Ausschalt-
intervalle (a,b,c) ggf. unterschiedlicher Dauer der
Netzspannung am NetzanschluR (42) gebildet sind.

Rohrmotor nach Anspruch 13 oder 14, dadurch ge-
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kennzeichnet, daB die Zentraleinheit (43) in Ab-
hangigkeit von den Steuersignalen einen Stillstand
des elektrischen Antriebsmotors (8) auch bei am
NetzanschluR (12) anstehender Netzspannung an-
steuern kann.

Rohrmotor nach einem der Anspriiche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet, daB ein von der Rohr-
motor-Antriebsbaugruppe getrennt angeordnetes
Steuergerat (46) mit einem Netz-Ein/Ausschalter
(47) vorgesehen ist, dal der Netzanschluf} (42) an
das Steuergerat (46) angeschlossen ist und dafl
vom Steuergerat (46) den Steuersignalen entspre-
chende Ausschaltintervalle (a,b,c) vorgebbar sind.
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