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(54) AUTOMATISCHER ANTRIEB FÜR EIN TÜR, EIN FENSTER ODER DERGLEICHEN

(57) Die Erfindung betrifft einen automatischen An-
trieb für eine Tür, ein Fenster oder dergleichen, mit einer
motorischen Antriebseinrichtung und einer Steuerungs-
einrichtung zur Ansteuerung der motorischen Antriebs-
einrichtung. Der Antrieb weist zumindest eine akustische
Aufnahmeeinrichtung, zumindest eine akustische Wie-
dergabeeinrichtung und einen Prozessor auf, wobei die
zumindest eine akustische Aufnahmeeinrichtung dazu
ausgebildet ist, durch den Betrieb des Antriebs auftre-
tende Geräusche aufzunehmen und als akustisches Re-
ferenzsignal an den Prozessor zu übermitteln, und wobei
der Prozessor dazu ausgebildet ist, das akustisches Re-
ferenzsignal von der zumindest einen akustischen Auf-
nahmeeinrichtung zu empfangen und in ein akustisches
Überlagerungssignal zu wandeln, welches eine zum
akustischen Referenzsignal invertierte Phase aufweist.
Der Prozessor ist weiterhin dazu ausgebildet, das akus-
tische Überlagerungssignal an die zumindest eine akus-
tische Wiedergabeeinrichtung zu übermitteln, wobei die
zumindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung dazu
ausgebildet ist, das akustische Überlagerungssignal wie-
derzugeben und durch Überlagerung mit dem akusti-
schen Referenzsignal durch den Betrieb des Antriebs
auftretende Geräusche zu minimieren und/oder zu neu-
tralisieren.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen automatischen An-
trieb für eine Tür, ein Fenster oder dergleichen eines Ge-
bäudes, mit einer motorischen Antriebseinrichtung und
einer Steuerungseinrichtung zur Ansteuerung der moto-
rischen Antriebseinrichtung.
[0002] Automatische Antriebe zum Öffnen und Schlie-
ßen von Drehtüren, Schiebetüren oder Fenstern weisen
meist eine motorischen Antriebseinrichtung, beispiels-
weise einen elektrischen Getriebemotor zum Antreiben
der Tür oder des Fensters auf, welcher beim Betrieb ein
mechanisches Betriebsgeräusch verursacht.
[0003] Bei Schiebetüren kann das mechanische Be-
triebsgeräusch zusätzlich das Laufgeräusch der Türflü-
gel umfassen, welche auf einer Laufschiene geführt ver-
schoben werden.
[0004] Das mechanische Betriebsgeräusch kann als
störend und laut empfunden werden. Zudem kann das
Betriebsgeräusch als billig und von niedriger Qualität
empfunden werden, wodurch die Einschätzung der Wer-
tigkeit des Antriebs und der angetriebenen Komponen-
ten emotional herabgestuft wird.
[0005] Um die Geräuschemission des Antriebs zu ver-
mindern werden oft konstruktive Maßnahmen wie bei-
spielsweise eine Dämmung des Antriebs oder eine me-
chanische Entkopplung erwogen. Derartige Maßnah-
men sind jedoch meist kostspielig und darüber hinaus in
der Umsetzung oft wenig wirksam.
[0006] Es ist daher Aufgabe der Erfindung, einen An-
trieb der oben gennannten Art mit einer vermindert wahr-
nehmbaren Emission von mechanischen Betriebsgeräu-
schen anzugeben, wobei die Reduktion der wahrnehm-
baren Geräuschemission einfach, effektiv und kosten-
günstig erfolgt.
[0007] Diese Aufgabe wird in einem ersten Aspekt der
Erfindung durch einen Antrieb mit den Merkmalen des
Anspruchs 1 gelöst, und insbesondere dadurch, dass der
Antrieb zumindest eine akustische Aufnahmeeinrich-
tung, zumindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
und einen Prozessor aufweist, wobei die zumindest eine
akustische Aufnahmeeinrichtung dazu ausgebildet ist,
durch den Betrieb des Antriebs auftretende Geräusche
aufzunehmen und als akustisches Referenzsignal an
den Prozessor zu übermitteln, wobei der Prozessor dazu
ausgebildet ist, das akustisches Referenzsignal von der
zumindest einen akustischen Aufnahmeeinrichtung zu
empfangen und in ein akustisches Überlagerungssignal
zu wandeln, welches eine zum akustischen Referenzsi-
gnal invertierte Phase aufweist, wobei der Prozessor wei-
terhin dazu ausgebildet ist, das akustische Überlage-
rungssignal an die zumindest eine akustische Wieder-
gabeeinrichtung zu übermitteln, und wobei die zumindest
eine akustische Wiedergabeeinrichtung dazu ausgebil-
det ist, das akustische Überlagerungssignal wiederzu-
geben und durch Überlagerung mit dem akustischen Re-
ferenzsignal durch den Betrieb des Antriebs auftretende
Geräusche zu minimieren und/oder zu neutralisieren.

[0008] Der erfindungsgemäße Antrieb löst das oben
genannte Problem somit durch ein Active Sound Control
(ASC) System, auch bekannt unter den verwandten Be-
griffen Active Noise Control (ANC) System oder Active
Noise Reduction (ANR) System. Das ASC System be-
wirkt eine aktive Geräuschunterdrückung, indem durch
den Betrieb des Antriebs auftretende Geräusche, d.h.
das mechanische Betriebsgeräusch des Antriebs, mini-
miert und/oder neutralisiert werden.
[0009] ASC Systeme basieren auf dem Prinzip, dass
sich ein akustisches Tonsignal einer bestimmten Fre-
quenz, Amplitude und Phase auslöschen bzw. neutrali-
sieren lässt, indem man es mit einem Tonsignal dersel-
ben Frequenz und Amplitude, jedoch einer um 180 Grad
verschobenen, d.h. invertierten, Phase überlagert.
[0010] Die durch den Betrieb des Antriebs auftreten-
den Geräusche können durch die motorische Antriebs-
einrichtung oder durch Bewegungen der Tür, des Fens-
ters oder dergleichen verursacht werden und weisen
demnach eine Vielzahl von Frequenzen auf. Damit die
Überlagerung des akustischen Referenzsignals und des
akustischen Überlagerungssignals zu einer effektiven
Reduktion der Geräuschemission des Antriebs führt, ist
es deshalb notwendig, dass das akustische Referenzsi-
gnal dem mechanischen Betriebsgeräusch in Bezug auf
Frequenzverteilung, Amplitude und Phase möglichst ge-
nau entspricht.
[0011] Das an den Prozessor übermittelte akustische
Referenzsignal wird von dem Prozessor empfangen,
analysiert und in ein akustisches Überlagerungssignal
umgewandelt, welches dem akustischen Referenzsignal
in Frequenzverteilung und Amplitude entspricht, jedoch
eine um 180 Grad verschobene und somit invertierte
Phase aufweist. Der Prozessor übermittelt das akusti-
sche Überlagerungssignal unverzüglich an die akusti-
sche Wiedergabeeinrichtung, welche das akustische
Überlagerungssignal wiedergibt und somit dem mecha-
nischen Betriebsgeräusch überlagert. Dabei entspricht
das wiedergegebene akustische Überlagerungssignal
dem mechanischen Betriebsgeräusch in Frequenzver-
teilung und Amplitude, weist jedoch eine im Vergleich
zum mechanischen Betriebsgeräusch invertierte Phase
auf. Der zeitliche Versatz zwischen dem mechanischen
Betriebsgeräusch und dem akustischen Überlagerungs-
signal kann dabei durch die Wahl schneller Prozessoren
sehr klein gehalten werden, was die Qualität der aktiven
Geräuschunterdrückung erhöht. Durch die Überlage-
rung mit dem wiedergegebenen akustischen Überlage-
rungssignal wird das mechanische Betriebsgeräusch
deutlich reduziert und weniger wahrnehmbar.
[0012] Zusätzliche konstruktive Maßnahmen, die sich
aufwändig und kostspielig gestalten können, sind somit
nicht mehr notwendig, um die Geräuschemission des An-
triebs zu minimieren.
[0013] Vorteilhafte Ausführungsformen der Erfindung
sind den abhängigen Ansprüchen, der Beschreibung und
der Zeichnung zu entnehmen.
[0014] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
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ist die zumindest eine akustische Aufnahmeeinrichtung
in der Nähe des Entstehungsortes der durch den Betrieb
des Antriebs auftretenden Geräusche angeordnet.
Durch die geringe Entfernung vom Entstehungsort des
mechanischen Betriebsgeräusches wird eine möglichst
große Übereinstimmung zwischen dem akustischen Re-
ferenzsignal und dem mechanischen Betriebsgeräusch
erreicht. Insbesondere ermöglicht eine Anordnung in der
Nähe des Entstehungsortes des mechanischen Be-
triebsgeräusches eine möglichst genaue Bestimmung
von Frequenzverteilung, Amplitude und Phase des me-
chanischen Betriebsgeräusches, wodurch die Qualität
des berechneten akustische Überlagerungssignals und
somit die Qualität der aktiven Geräuschunterdrückung
erhöht wird.
[0015] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
weist der Antrieb ein Gehäuse auf, in welchem die mo-
torischen Antriebseinrichtung angeordnet ist. Das Ge-
häuse schützt die motorische Antriebseinrichtung vor
Schmutz und fremdem Eingriff und kann insbesondere
als Abdeckhaube ausgebildet sein. In dem Gehäuse kön-
nen auch andere mechanische Antriebskomponenten
wie beispielsweise die Laufschiene einer Schiebetür an-
geordnet sein, um diese vor Umgebungseinflüssen zu
schützen.
[0016] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist die zumindest eine akustische Aufnahmeeinrichtung
in dem Innenraum des Gehäuses, insbesondere in un-
mittelbarer Nachbarschaft der motorischen Antriebsein-
richtung, angeordnet und ist die zumindest eine akusti-
sche Wiedergabeeinrichtung in dem Innenraum des Ge-
häuses, insbesondere in unmittelbarer Nachbarschaft
der motorischen Antriebseinrichtung, angeordnet. Die
Anordnung von motorischer Antriebseinrichtung, akusti-
scher Aufnahmeeinrichtung und akustischer Wiederga-
beeinrichtung im Innenraum des Gehäuses ermöglicht
eine Reduzierung oder Auslöschung bzw. Neutralisation
der Geräuschemission des Antriebs direkt am Entste-
hungsort des mechanischen Betriebsgeräusches. Dies
bietet zum einen den Vorteil, dass potentiell als störend
empfundene Geräusche, die durch den Betrieb des An-
triebs entstehen, erst gar nicht in den Außenbereich des
Gehäuses vordringen und dort wahrgenommen werden
können. Der Antrieb wirkt somit auch während des Be-
triebs leise. Zum anderen erhöht die Anordnung der
akustischen Aufnahmeeinrichtung und akustischen Wie-
dergabeeinrichtung im Innenraum des Gehäuses die
Qualität der aktiven Geräuschunterdrückung. Dies wird
insbesondere durch eine verbesserte Übereinstimmung
des akustisches Referenzsignals und des mechanischen
Betriebsgeräusches sowie durch eine verbesserte Über-
einstimmung des wiedergegebenen akustischen Über-
lagerungssignals und des mechanischen Betriebsgeräu-
sches im Innenraum des Gehäuses erreicht. In dieser
Hinsicht ist es vorteilhaft, wenn sowohl die akustische
Aufnahmeeinrichtung als auch die akustische Wiederga-
beeinrichtung in unmittelbarer Nachbarschaft der moto-
rischen Antriebseinrichtung und somit am Entstehungs-

ort der mechanischen Betriebsgeräusche angeordnet
sind.
[0017] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
weist der Antrieb eine oder mehrere zusätzliche akusti-
sche Aufnahmeeinrichtungen auf, welche außerhalb des
Gehäuses, insbesondere an der Außenseite des Gehäu-
ses, angeordnet und dazu ausgebildet sind, das aus der
Überlagerung von akustischem Referenzsignal und
akustischem Überlagerungssignal resultierende Ge-
räusch aufzunehmen und als akustisches Fehlersignal
an den Prozessor zu übermitteln. Über die zumindest
eine zusätzliche akustische Aufnahmeeinrichtung wird
somit die resultierende Geräuschemission des Antriebs
nach erfolgter aktiver Geräuschunterdrückung als akus-
tisches Fehlersignal aufgenommen und an den Prozes-
sor übermittelt.
[0018] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Prozessor dazu ausgebildet, das akustische Feh-
lersignal von der zumindest einen zusätzlichen akusti-
schen Aufnahmeeinrichtung zu empfangen und in eine
optimierte Berechnung des akustischen Überlagerungs-
signals mit einzubeziehen. Durch die Einbeziehung der
Daten des akustischen Fehlersignals in die Berechnung
des akustischen Überlagerungssignals wird die aktive
Geräuschunterdrückung optimiert und die Geräusche-
mission des Antriebs weiter reduziert. Die Anordnung
von mehreren zusätzlichen akustischen Aufnahmeein-
richtungen außerhalb des Gehäuses erlaubt eine mög-
lichst genaue und räumlich umfassende Erfassung des
nach erfolgter aktiver Geräuschunterdrückung noch auf-
tretenden und/oder wahrnehmbaren mechanischen Be-
triebsgeräusches des Antriebs. Die Einbeziehung der je-
weiligen akustischen Fehlersignale in die Berechnung
des akustischen Überlagerungssignals ermöglicht eine
weitere Optimierung der aktiven Geräuschunterdrü-
ckung und eine weitere Reduktion der Geräuschemissi-
on des Antriebs.
[0019] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Prozessor mit der Steuerungseinrichtung der mo-
torischen Antriebseinrichtung, insbesondere über eine
Datenleitung, verbunden ist und hat dadurch Zugriff auf
Steuerungsparameter des Antriebs. Die Steuerungspa-
rameter können beispielsweise Parameter wie die Flü-
gelbeschleunigung oder die Flügelgeschwindigkeit eines
Türflügels beinhalten.
[0020] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Prozessor dazu ausgebildet, aus den Steuerungs-
parametern des Antriebs ein akustisches Erwartungssi-
gnal zu berechnen und dieses in eine optimierte Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals mit einzu-
beziehen. Der Prozessor kann somit Steuerungspara-
meter wie beispielsweise die Flügelbeschleunigung oder
die Flügelgeschwindigkeit eines Türflügels in die Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals mit einbe-
ziehen, um das mechanische Betriebsgeräusch voraus-
schauend zu adaptieren. Dadurch wird die aktive Ge-
räuschunterdrückung weiter optimiert und qualitativ ver-
bessert.
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[0021] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist im Gehäuse zumindest ein Beschleunigungssensor
zur Messung von Schwingungen angeordnet, wobei der
zumindest eine Beschleunigungssensor dazu ausgebil-
det ist, Beschleunigungsdaten an den Prozessor zu über-
mitteln, und der Prozessor dazu ausgebildet ist, die von
dem zumindest einen Beschleunigungssensor übermit-
telten Beschleunigungsdaten in eine optimierte Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals mit einzu-
beziehen. Es können auch mehrere Beschleunigungs-
sensoren vorgesehen sein, welche im Gehäuse verteilt
angeordnet sind, um die Schwingungen des Gehäuses
an verschiedenen Orten zu messen und somit ein um-
fassenderes Bild einer Schwingungsverteilung zu er-
möglichen. Die Schwingungen können beispielsweise
durch den Betrieb der motorischen Antriebseinrichtung
oder durch die Bewegung eines Türflügels entlang einer
Laufschiene hervorgerufen werden. Durch die Einbezie-
hung der Beschleunigungsdaten kann die aktive Ge-
räuschunterdrückung weiter optimiert und qualitativ ver-
bessert werden.
[0022] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Prozessor ein Digital Signal Processor (DSP), wel-
cher dazu ausgebildet ist, akustische Signale in Echtzeit
zu verarbeiten und zu verändern. Die Verarbeitung und
Umformung des akustischen Referenzsignals in das
akustische Überlagerungssignal in Echtzeit minimiert die
zeitliche Verzögerung zwischen der Entstehung des me-
chanischen Betriebsgeräusches und der Wiedergabe
des akustischen Überlagerungssignals, wodurch die
Qualität der aktiven Geräuschunterdrückung erhöht wird.
[0023] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
weist der Antrieb mehrere akustische Aufnahmeeinrich-
tungen auf, die im Innenraum des Gehäuses verteilt an-
geordnet sind und jeweils dazu ausgebildet sind, durch
den Betrieb des Antriebs auftretende Geräusche aufzu-
nehmen und als akustisches Referenzsignal an den Pro-
zessor zu übermitteln, wobei der Prozessor dazu ausge-
bildet ist, die akustischen Referenzsignale der mehreren
akustischen Aufnahmeeinrichtungen in die Berechnung
des akustischen Überlagerungssignals mit einzubezie-
hen. Durch die innerhalb des Gehäuses verteilten akus-
tischen Aufnahmeeinrichtungen wird das mechanische
Betriebsgeräusch an verschiedenen Orten des Gehäu-
ses erfasst und gemessen. Dadurch wird ein umfassen-
deres Bild der Geräuschemissionen des Antriebs bereit-
gestellt, welche in die Berechnung des akustischen Über-
lagerungssignals miteinbezogen werden. Die aktive Ge-
räuschunterdrückung wird somit weiter optimiert und de-
ren Qualität weiter gesteigert.
[0024] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist die zumindest eine akustische Wiedergabeeinrich-
tung als Membranlautsprecher ausgebildet. Membran-
lautsprecher sind einfach in den Antrieb zu integrieren
und bieten eine effiziente und kostengünstige Möglich-
keit, akustische Signale wiederzugeben.
[0025] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist die zumindest eine akustische Wiedergabeeinrich-

tung als Körperschallwandler ausgebildet, welcher an
dem Gehäuse angeordnet ist, insbesondere an dem Ge-
häuse anliegt, und das Gehäuse als Resonanzfläche zur
Wiedergabe des akustischen Überlagerungssignals
nutzt. Durch den Körperschallwandler kann die große
Resonanzfläche des Gehäuses vorteilhaft ausgenutzt
werden, um die Qualität der aktiven Geräuschunterdrü-
ckung weiter zu verbessern.
[0026] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
weist der Antrieb mehrere akustische Wiedergabeein-
richtungen auf, die innerhalb des Gehäuses und/oder an
dem Gehäuse verteilt angeordnet sind. Durch die Mehr-
zahl von akustischen Wiedergabeeinrichtungen wird das
mechanische Betriebsgeräusch an mehreren Stellen des
Antriebs aktiv unterdrückt. Dadurch lässt sich die Geräu-
schemission des Antriebs und/oder seiner Komponenten
weiter reduzieren und die Qualität der aktiven Geräusch-
unterdrückung weiter steigern.
[0027] Dabei können die akustische Wiedergabeein-
richtungen jeweils dasselbe Überlagerungssignal wie-
dergeben, um das mechanische Betriebsgeräusch zu
neutralisieren. Sind in dem Antrieb mehrere akustische
Aufnahmeeinrichtungen vorgesehen, kann der Prozes-
sor auch dazu ausgebildet sein, aus den verschiedenen
akustischen Referenzsignalen ortsabhängige akusti-
sche Überlagerungssignale zu berechnen und insbeson-
dere an die der jeweiligen akustischen Aufnahmeeinrich-
tung nächstgelegene akustische Wiedergabeeinrichtung
zu übermitteln. So kann Unterschieden in der Geräusch-
emission zwischen verschiedenen Bereichen des An-
triebs weiter Rechnung getragen werden.
[0028] Die akustische Aufnahmeeinrichtung kann
Schallwellen in der Luft und/oder Körperschallwellen,
bzw. allgemein Schwingungen der Bauteile / Luft erfas-
sen und als Mikrofon, Beschleunigungssensor o.ä. aus-
gebildet sein.
[0029] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
sind die mehreren akustischen Wiedergabeeinrichtun-
gen als Hochtonemitter und/oder Mitteltonemitter
und/oder Tieftonemitter ausgebildet. Dies ermöglicht ei-
ne optimale Neutralisierung der durch den Betrieb des
Antriebs auftretenden Geräusche.
[0030] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Antrieb als Antrieb für eine Schiebetür ausgebildet,
welche an einer Laufschiene bewegbar gelagert ist und
durch den Antrieb entlang der Laufschiene bewegbar ist,
wobei die zumindest eine akustische Aufnahmeeinrich-
tung direkt auf der Laufschiene angeordnet ist und/oder
wobei die akustische Wiedergabeeinrichtung unmittel-
bar an der Laufschiene angeordnet ist. Zumindest ein
Teil des mechanischen Betriebsgeräusches kann durch
die Bewegung der Schiebetür entlang der Laufschiene
und/oder die dadurch hervorgerufenen Schwingungen
verursacht werden. Eine Anordnung der zumindest einen
akustischen Aufnahmeeinrichtung und/oder der zumin-
dest einen akustischen Wiedergabeeinrichtung unmittel-
bar an der Laufschiene ermöglicht die Aufnahme
und/oder Neutralisation zumindest eines Teils des me-
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chanischen Betriebsgeräusches direkt oder nahe am
Entstehungsort des Geräusches. Somit kann das an der
Laufschiene entstandene Geräusch in optimaler Weise
unterdrückt oder neutralisiert werden. Die akustische
Wiedergabeeinrichtung kann dabei insbesondere als
Körperschallwandler ausgebildet sein, welcher direkt an
der Laufschiene angeordnet ist, um das an der Lauf-
schiene auftretende mechanische Betriebsgeräusch di-
rekt an der Entstehungsquelle zu neutralisieren.
[0031] Die vorgenannte Aufgabe wird in einem zweiten
Aspekt der Erfindung, welcher mit dem ersten Aspekt
kombiniert werden kann, durch einen Antrieb mit den
Merkmalen des Anspruchs 17 gelöst, und insbesondere
dadurch, dass der Antrieb zumindest eine akustische
Wiedergabeeinrichtung und einen Prozessor aufweist,
wobei der Prozessor dazu ausgebildet ist, zumindest ei-
ne vorbestimmte Tonfolge als akustisches Tonsignal zu
erzeugen und an die zumindest eine akustische Wieder-
gabeeinrichtung zu übermitteln, und die akustische Wie-
dergabeeinrichtung dazu ausgebildet ist, das akustische
Tonsignal wiederzugeben. Das akustische Tonsignal
wird beispielsweise beim Öffnen und Schließen der Tür
oder des Fensters abgespielt und reduziert somit die
Wahrnehmbarkeit des mechanischen Betriebsgeräu-
sches des Antriebs. Zudem kann ein als angenehm emp-
fundenes Tonsignal abgespielt werden, wodurch die
Wertigkeit des Antriebs erhöht werden kann.
[0032] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist das akustische Tonsignal als digitales Betriebsge-
räusch ausgebildet, welches insbesondere als ein an die
Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung und/oder Be-
wegungsrichtung der Tür oder des Fensters angepass-
tes variierendes digitales Geräusch ausgebildet ist.
Durch das digitale Betriebsgeräusch wird die Wertigkeit
des Antriebs erhöht, was insbesondere ein angenehmes
Begehen der Tür bewirkt. Insbesondere kann das digitale
Betriebsgeräusch so ausgebildet sein, dass während
des Betriebs des Antriebs ein Wiedererkennungswert er-
höht wird.
[0033] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
ist der Prozessor dazu ausgebildet, zumindest eine vor-
bestimmte Tonfolge als akustisches Tonsignal dem
Überlagerungssignal hinzuzufügen und als modifiziertes
akustisches Überlagerungssignal an die zumindest eine
akustische Wiedergabeeinrichtung zu übermitteln, und
die zumindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
ist dazu ausgebildet, das modifizierte akustische Über-
lagerungssignal wiederzugeben. Da das modifizierte
akustische Überlagerungssignal das mechanische Be-
triebsgeräusch mittels aktiver Geräuschunterdrückung
minimiert und/oder neutralisiert, ist bei einer Wiedergabe
des modifizierten akustischen Überlagerungssignals
durch die zumindest eine akustische Wiedergabeeinrich-
tung vor allem das akustisches Tonsignal, insbesondere
das digitale Betriebsgeräusch, wahrnehmbar.
[0034] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
weist der Antrieb eine Schnittstelle zur Anbindung an ein
digitales Gebäudenetz und/oder das Internet auf. Da-

durch wird auf einfache Weise ein Datenaustausch mit
dem Antrieb ermöglicht.
[0035] Gemäß einer Ausführungsform der Erfindung
sind über die Schnittstelle vorbestimmte Tonfolgen an
den Prozessor übermittelbar. Der Prozessor kann die
vorbestimmten Tonfolgen als digitales Tonsignal an die
akustische Wiedergabeeinrichtung übermitteln, welche
das akustische Tonsignal wiedergibt. Das akustische
Tonsignal, insbesondere das digitale Betriebsgeräusch,
ist somit individualisierbar und jederzeit kundenspezifi-
schen Anforderungen oder Vorlieben folgend anpassbar.
[0036] Die Erfindung wird nachfolgend lediglich bei-
spielhaft anhand der Figuren erläutert.

Fig. 1 zeigt eine Schnittdarstellung eines automati-
schen Antriebs für eine Schiebetür nach dem Stand
der Technik,

Fig. 2 zeigt eine Schnittdarstellung einer Ausfüh-
rungsform eines erfindungsgemä-βen automati-
schen Antriebs für eine Schiebetür, und

Fig. 3 zeigt eine Schnittdarstellung einer weiteren
Ausführungsform eines erfindungsgemäßen auto-
matischen Antriebs für eine Schiebetür.

[0037] Fig. 1 zeigt eine Schnittdarstellung eines auto-
matischen Antriebs für eine Schiebetür 12 nach dem
Stand der Technik. Der Antrieb weist ein Gehäuse 14
auf, welches an einer Wand 15 befestigt ist. Im Innen-
raum 16 des Gehäuses 14 ist eine Laufschiene 18, eine
motorische Antriebseinrichtung 20 und eine Steuerungs-
einrichtung 22 zur Ansteuerung der motorischen An-
triebseinrichtung 20 angeordnet. Der Antrieb 10 umfasst
weiterhin eine Laufrolle 24, welche über einen Rollenwa-
gen 26 mit einem Flügel 28 der Schiebetür 12 verbunden
ist. Die Laufrolle 24 ist auf der Laufschiene 18 bewegbar
gelagert, wodurch eine Bewegung des Flügels 28 der
Schiebetür 12 entlang der Laufschiene 18 ermöglicht
wird. Der Antrieb 10 verfügt weiterhin über einen Rie-
mentrieb 30 zum Antrieb des Rollenwagens 26 entlang
der Laufschiene 18. Der Riementrieb 30 wird seinerseits
von der motorischen Antriebseinrichtung 20 angetrieben,
welche von der Steuerungseinrichtung 22 ansteuerbar
ist.
[0038] Fig. 2 zeigt eine Schnittdarstellung einer Aus-
führungsform eines erfindungsgemä-βen automatischen
Antriebs 10 für eine Schiebetür 12 eines Gebäudes. Die
mechanischen Komponenten des Antriebs 10 entspre-
chen den mechanischen Komponenten des Antriebs der
Fig. 1 und sind deshalb mit denselben Bezugszeichen
versehen. Hierbei ist der Riementrieb 30 der Übersicht-
lichkeit halber in der Fig. 2 nicht gezeigt.
[0039] Durch den Betrieb des Antriebs 10 werden Ge-
räusche verursacht, die in der Folge als mechanisches
Betriebsgeräusch 32 des Antriebs 10 bezeichnet wer-
den. Dieses mechanische Betriebsgeräusch 32 kann
beispielsweise durch den Betrieb der motorischen An-
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triebseinrichtung 20 und/oder durch die Bewegung der
Laufrolle 24 auf der Laufschiene 18 verursacht werden.
Der erfindungsgemäße Antrieb 10 reduziert die wahr-
nehmbare Emission des mechanischen Betriebsgeräu-
sches 32 durch ein aktives System zur Geräuschunter-
drückung. Das aktive System zur Geräuschunterdrü-
ckung umfasst zumindest ein Referenzmikrofon 34, zu-
mindest ein Fehlermikrofon 36, einen Prozessor 38 und
zumindest einen Schallwandler 40.
[0040] Das zumindest eine Referenzmikrofon 34 ist im
Innenraum 16 des Gehäuses 14 in unmittelbarer Nähe
der motorischen Antriebseinrichtung 20 angeordnet und
kann dadurch das durch den Betrieb der motorischen
Antriebseinrichtung 20 hervorgerufene mechanische
Betriebsgeräusch 32 direkt an seinem Entstehungsort
aufnehmen. Das vom Referenzmikrofon 34 aufgenom-
mene mechanische Betriebsgeräusch 32 wird als akus-
tisches Referenzsignal an den Prozessor 38 übermittelt.
Der Prozessor 38 empfängt und analysiert das akusti-
sche Referenzsignal und wandelt dieses in ein akusti-
sches Überlagerungssignal um, welches dem akusti-
schen Referenzsignal in Frequenzverteilung und Ampli-
tude entspricht, jedoch eine um 180 Grad verschobene
und somit invertierte Phase aufweist.
[0041] Der Prozessor 38 übermittelt das akustische
Überlagerungssignal unverzüglich an den zumindest ei-
nen Schallwandler 40, welcher das akustische Überla-
gerungssignal wiedergibt und dem mechanischen Be-
triebsgeräusch 32 überlagert. Dabei entspricht das wie-
dergegebene akustische Überlagerungssignal dem me-
chanischen Betriebsgeräusch 32 in Frequenzverteilung
und Amplitude, weist jedoch eine im Vergleich zum me-
chanischen Betriebsgeräusch 32 invertierte Phase auf.
Durch die Überlagerung mit dem wiedergegebenen
akustischen Überlagerungssignal wird das mechanische
Betriebsgeräusch 32 deutlich reduziert und weniger
wahrnehmbar.
[0042] Der zeitliche Versatz bzw. die zeitliche Verzö-
gerung zwischen dem mechanischen Betriebsgeräusch
32 und dem akustischen Überlagerungssignal kann da-
bei durch die Wahl schneller Prozessoren sehr klein ge-
halten werden, wodurch die Qualität der aktiven Ge-
räuschunterdrückung erhöht wird. Hierzu bieten sich ins-
besondere Digital Signal Prozessoren (DSP) an, welche
in der Lage sind, akustische Signale in Echtzeit zu ver-
arbeiten und zu verändern. Die Verarbeitung und Umfor-
mung des akustischen Referenzsignals in das akusti-
sche Überlagerungssignal in Echtzeit minimiert die zeit-
liche Verzögerung zwischen der Entstehung des mecha-
nischen Betriebsgeräusches 32 und der Wiedergabe des
akustischen Überlagerungssignals, wodurch die Qualität
der aktiven Geräuschunterdrückung erhöht wird.
[0043] In der Ausführungsform der Fig. 2 ist der Pro-
zessor 38 eine Komponente der Steuerungseinrichtung
22 des Antriebs 10. Alternativ kann der Prozessor 38
auch als separate Komponente des Antriebs ausgebildet
sein. Der Prozessor 38 ist mit der Steuerungseinrichtung
22 über eine nicht gezeigte Datenleitung verbunden und

hat dadurch Zugriff auf Steuerungsparameter des An-
triebs 10. Die Steuerungsparameter können beispiels-
weise die Flügelbeschleunigung oder die Flügelge-
schwindigkeit des Flügels 28 beinhalten. Der Prozessor
38 berechnet aus den Steuerungsparametern des An-
triebs 10 ein akustisches Erwartungssignal und bezieht
das akustische Erwartungssignal in eine optimierte Be-
rechnung des akustischen Überlagerungssignals mit ein.
Durch diese vorausschauende Adaption des mechani-
schen Betriebsgeräusches 32 wird die aktive Geräusch-
unterdrückung weiter optimiert und qualitativ verbessert.
[0044] Zusätzlich ist im Innenraum 16 des Gehäuses
14 zumindest ein Beschleunigungssensor 42 zur Mes-
sung von Schwingungen angeordnet, welche beispiels-
weise durch den Betrieb der motorischen Antriebsein-
richtung 20 oder durch die Bewegung des Flügels 28
entlang der Laufschiene 18 hervorgerufen werden. Die
vom Beschleunigungssensor 42 gemessenen Beschleu-
nigungsdaten werden an den Prozessor 38 übermittelt
und in eine optimierte Berechnung des akustischen
Überlagerungssignals miteinbezogen.
[0045] Zur weiteren Optimierung der aktiven Ge-
räuschunterdrückung weist der Antrieb 10 zumindest ein
Fehlermikrofon 36 auf, das außerhalb des Gehäuses 14
angeordnet ist. Das zumindest eine Fehlermikrofon 36
nimmt das aus der Überlagerung von akustischem Re-
ferenzsignal und akustischem Überlagerungssignal re-
sultierende Geräusch auf und übermittelt dieses als
akustisches Fehlersignal an den Prozessor 38. Über das
zumindest eine Fehlermikrofon 36 wird somit die resul-
tierende Geräuschemission des Antriebs 10 nach erfolg-
ter aktiver Geräuschunterdrückung als akustisches Feh-
lersignal aufgenommen und an den Prozessor 38 über-
mittelt. Der Prozessor 38 bezieht das akustisches Feh-
lersignal in die Berechnung des akustischen Überlage-
rungssignals mit ein, wodurch die aktive Geräuschunter-
drückung optimiert wird und die Geräuschemission des
Antriebs 10 weiter sinkt.
[0046] In der in Fig. 2 gezeigten Schnittdarstellung ist
nur ein Fehlermikrofon 36 sichtbar. Es können jedoch
auch mehrere Fehlermikrofone 36 außerhalb des Ge-
häuses 14 angeordnet sein, wodurch eine möglichst ge-
naue und räumlich umfassende Erfassung des nach er-
folgter aktiver Geräuschunterdrückung noch auftreten-
den und/oder wahrnehmbaren mechanischen Betriebs-
geräusches 32 des Antriebs 10 ermöglicht wird. Die Ein-
beziehung der akustischen Fehlersignale in die Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals ermöglicht
eine weitere Optimierung der aktiven Geräuschunterdrü-
ckung und eine weitere Reduktion der Geräuschemissi-
on des Antriebs 10.
[0047] In der Ausführungsform der Fig. 2 ist der Schall-
wandler 40 als Membranlautsprecher ausgebildet. Es
sind mehrere Membranlautsprecher vorgesehen, wel-
che im Gehäuse 14 des Antriebs 10 verteilt angeordnet
sind. Die Membranlautsprecher 40 sind als Hochtone-
mitter und/oder Mitteltonemitter und/oder Tieftonemitter
ausgebildet, um eine optimale aktive Geräuschunterdrü-
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ckung zu gewährleisten.
[0048] Fig. 3 zeigt eine Schnittdarstellung einer weite-
ren Ausführungsform eines erfindungsgemäßen auto-
matischen Antriebs 10 für eine Schiebetür 12 eines Ge-
bäudes.
[0049] Die Ausführungsform der Fig. 3 unterscheidet
sich von der Ausführungsform der Fig. 2 zum einen da-
durch, dass der Schallwandler 40 als Körperschallwand-
ler ausgebildet ist, welcher direkt an dem Gehäuse 14
anliegt und das Gehäuse 14 als Resonanzfläche zur Wie-
dergabe des akustischen Überlagerungssignals nutzt.
Durch den Körperschallwandler 40 kann die große Re-
sonanzfläche des Gehäuses 14 vorteilhaft ausgenutzt
werden, um die Qualität der aktiven Geräuschunterdrü-
ckung weiter zu verbessern. Alternativ kann der Körper-
schallwandler 40 auch direkt an der Laufschiene 18 an-
geordnet sein, um das durch die Bewegung der Laufrolle
24 auf der Laufschiene 18 auftretende mechanische Be-
triebsgeräusch 32 direkt an der Entstehungsquelle zu
neutralisieren.
[0050] Zum anderen sind in der Ausführungsform der
Fig. 3 mehrere Referenzmikrofone 34 direkt auf der Lauf-
schiene 18 angeordnet. Ein weiteres Referenzmikrofon
34 kann wie in der Ausführungsform der Fig. 2 zusätzlich
in unmittelbarer Nähe oder Nachbarschaft der motori-
schen Antriebseinrichtung 20 angeordnet sein. Eine An-
ordnung der Referenzmikrofone 34 unmittelbar an der
Laufschiene 18 ermöglicht die Aufnahme und/oder Neu-
tralisation zumindest eines Teils des mechanischen Be-
triebsgeräusches 32 direkt oder nahe am Entstehungsort
des Geräusches. Somit kann das an der Laufschiene 18
entstehende Geräusch in optimaler Weise unterdrückt
oder neutralisiert werden.
[0051] Der Prozessor 38 der Ausführungsformen der
Fig. 2 und Fig. 3 ist darüber hinaus dazu ausgebildet,
eine vorbestimmte Tonfolge als akustisches Tonsignal
zu erzeugen und an den Schallwandler 40 zu übermitteln,
welcher das akustische Tonsignal wiedergibt. Das akus-
tische Tonsignal wird beispielsweise beim Öffnen und
Schließen der Schiebetür 12 abgespielt und reduziert so-
mit die Wahrnehmbarkeit des mechanischen Betriebs-
geräusches 32 des Antriebs 10. Zudem kann durch ein
harmonisches Tonsignal ein angenehmes Begehen der
Schiebetür 12 bewirkt werden.
[0052] Das akustische Tonsignal kann als digitales Be-
triebsgeräusch ausgebildet sein, welches insbesondere
als ein an die Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung
und/oder Bewegungsrichtung der Schiebetür 12 ange-
passtes variierendes digitales Geräusch ausgebildet ist.
Durch das digitale Betriebsgeräusch wird ein angeneh-
mes Begehen der Schiebetür 12 bewirkt, was die Wer-
tigkeit des Antriebs 10 und der damit verbundenen Schie-
betür 12 erhöht.
[0053] Der Prozessor 38 kann das digitale Betriebsge-
räusch dem Überlagerungssignal hinzuzufügen und als
modifiziertes akustisches Überlagerungssignal an den
Schallwandler 40 übermitteln. Da das modifizierte akus-
tisches Überlagerungssignal das mechanische Betriebs-

geräusch 32 mittels aktiver Geräuschunterdrückung mi-
nimiert und/oder neutralisiert, ist bei einer Wiedergabe
des modifizierten akustischen Überlagerungssignals
durch den Schallwandler 40 vor allem das digitale Be-
triebsgeräusch wahrnehmbar.
[0054] Der Antrieb 10 der Ausführungsformen der Fig.
2 und Fig. 3 weist eine nicht gezeigte Schnittstelle zur
Anbindung des Antriebs 10 an ein digitales Gebäudenetz
und/oder das Internet auf. Die Schnittstelle ermöglicht
einen Datenaustausch mit dem Antrieb 10, wobei über
die Schnittstelle insbesondere vorbestimmte Tonfolgen
als digitales Betriebsgeräusch an den Prozessor 38 über-
mittelbar sind. Dadurch ist das digitale Betriebsgeräusch
individualisierbar und jederzeit kundenspezifischen An-
forderungen oder Vorlieben folgend anpassbar.
[0055] Es folgt eine Liste weiterer Ausführungsbeispie-
le:

Ausführungsbeispiel (1): Automatischer Antrieb (10)
für eine Tür, ein Fenster oder dergleichen, mit einer
motorischen Antriebseinrichtung (20) und einer
Steuerungseinrichtung (22) zur Ansteuerung der
motorischen Antriebseinrichtung (22), der Antrieb
(10) zumindest eine akustische Aufnahmeeinrich-
tung (34), zumindest eine akustische Wiedergabe-
einrichtung (40) und einen Prozessor (38) aufweist,

wobei die zumindest eine akustische Aufnah-
meeinrichtung (34) dazu ausgebildet ist, durch
den Betrieb des Antriebs (10) auftretende Ge-
räusche (32) aufzunehmen und als akustisches
Referenzsignal an den Prozessor (38) zu über-
mitteln,
wobei der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist,
das akustisches Referenzsignal von der zumin-
dest einen akustischen Aufnahmeeinrichtung
(34) zu empfangen und in ein akustisches Über-
lagerungssignal zu wandeln, welches eine zum
akustischen Referenzsignal invertierte Phase
aufweist, wobei der Prozessor (38) weiterhin da-
zu ausgebildet ist, das akustische Überlage-
rungssignal an die zumindest
eine akustische Wiedergabeeinrichtung (40) zu
übermitteln, und wobei die zumindest eine akus-
tische Wiedergabeeinrichtung (40) dazu ausge-
bildet ist, das akustische Überlagerungssignal
wiederzugeben und durch Überlagerung mit
dem akustischen Referenzsignal durch den Be-
trieb des Antriebs auftretende Geräusche (32)
zu minimieren und/oder zu neutralisieren.

Ausführungsbeispiel (2): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (1), wobei die zumindest eine akusti-
sche Aufnahmeeinrichtung (34) in der Nähe des Ent-
stehungsortes der durch den Betrieb des Antriebs
(10) auftretenden Geräusche (32) angeordnet ist.

Ausführungsbeispiel (3): Antrieb (10) nach Ausfüh-
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rungsbeispiel (1) oder (2), wobei der Antrieb (10) ein
Gehäuse (14) aufweist, in welchem die motorische
Antriebseinrichtung (20) angeordnet ist.

Ausführungsbeispiel (4): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (3), wobei die zumindest eine akusti-
sche Aufnahmeeinrichtung (34) in dem Innenraum
(16) des Gehäuses (14), insbesondere in unmittel-
barer Nachbarschaft der motorischen Antriebsein-
richtung (20), angeordnet ist und die zumindest eine
akustische Wiedergabeeinrichtung (40) in dem In-
nenraum (16) des Gehäuses (14), insbesondere in
unmittelbarer Nachbarschaft der motorischen An-
triebseinrichtung (20), angeordnet ist.

Ausführungsbeispiel (5): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (4), wobei der Antrieb (10) eine oder
mehrere zusätzliche akustische Aufnahmeeinrich-
tungen (36) aufweist, welche außerhalb des Gehäu-
ses (14), insbesondere an der Außenseite des Ge-
häuses (14), angeordnet und dazu ausgebildet sind,
das aus der Überlagerung von akustischem Refe-
renzsignal und akustischem Überlagerungssignal
resultierende Geräusch aufzunehmen und als akus-
tisches Fehlersignal an den Prozessor (38) zu über-
mitteln.

Ausführungsbeispiel (6): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (5), wobei der Prozessor (38) dazu
ausgebildet ist, das akustische Fehlersignal von der
zumindest einen zusätzlichen akustischen Aufnah-
meeinrichtung (36) zu empfangen und in eine opti-
mierte Berechnung des akustischen Überlagerungs-
signals mit einzubeziehen.

Ausführungsbeispiel (7): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
der Prozessor (38) mit der Steuerungseinrichtung
(22) der motorischen Antriebseinrichtung (20), ins-
besondere über eine Datenleitung, verbunden ist
und dadurch Zugriff auf Steuerungsparameter des
Antriebs (10) hat.

Ausführungsbeispiel (8): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (7), wobei der Prozessor (38) dazu
ausgebildet ist, aus den Steuerungsparametern des
Antriebs (10) ein akustisches Erwartungssignal zu
berechnen und dieses in eine optimierte Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals mit ein-
zubeziehen.

Ausführungsbeispiel (9): Antrieb (10) nach einem
der Ausführungsbeispiele (3) bis (8), wobei im Ge-
häuse (14) zumindest ein Beschleunigungssensor
(42) zur Messung von Schwingungen angeordnet
ist, wobei der zumindest eine Beschleunigungssen-
sor (42) dazu ausgebildet ist, Beschleunigungsdaten
an den Prozessor (38) zu übermitteln, und der Pro-

zessor (38) dazu ausgebildet ist, die von dem zu-
mindest einen Beschleunigungssensor (42) über-
mittelten Beschleunigungsdaten in eine optimierte
Berechnung des akustischen Überlagerungssignals
einzubeziehen.

Ausführungsbeispiel (10): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
der Prozessor (38) ein Digital Signal Processor
(DSP) ist, welcher dazu ausgebildet ist, akustische
Signale in Echtzeit zu verarbeiten und zu verändern.

Ausführungsbeispiel (11): Antrieb (10) nach einem
der Ausführungsbeispiele (3) bis (10), wobei der An-
trieb (10) mehrere akustische Aufnahmeeinrichtun-
gen (34) aufweist, die im Innenraum (16) des Ge-
häuses (14) verteilt angeordnet sind und jeweils da-
zu ausgebildet sind, durch den Betrieb des Antriebs
(10) auftretende Geräusche (32) aufzunehmen und
als akustisches Referenzsignal an den Prozessor
(38) zu übermitteln, wobei der Prozessor (38) dazu
ausgebildet ist, die akustischen Referenzsignale
(38) der mehreren akustischen Aufnahmeeinrich-
tungen (34) in die Berechnung des akustischen
Überlagerungssignals mit einzubeziehen.

Ausführungsbeispiel (12): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
die zumindest eine akustische Wiedergabeeinrich-
tung (40) als Membranlautsprecher ausgebildet ist.

Ausführungsbeispiel (13): Antrieb (10) nach einem
der Ausführungsbeispiele (1) bis (11), wobei die zu-
mindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
(40) als Körperschallwandler ausgebildet ist, wel-
cher an dem Gehäuse (14) angeordnet ist, insbe-
sondere an dem Gehäuse (14) anliegt, und das Ge-
häuse (14) als Resonanzfläche zur Wiedergabe des
akustischen Überlagerungssignals nutzt.

Ausführungsbeispiel (14): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
der Antrieb (10) mehrere akustische Wiedergabe-
einrichtungen (40) aufweist, die innerhalb des Ge-
häuses (14) und/oder an dem Gehäuse (14) verteilt
angeordnet sind.

Ausführungsbeispiel (15): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
die mehreren akustischen Wiedergabeeinrichtun-
gen (40) als Hochtonemitter und/oder Mitteltonemit-
ter und/oder Tieftonemitter ausgebildet sind.

Ausführungsbeispiel (16). Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
der Antrieb (10) als Antrieb für eine Schiebetür (12)
ausgebildet ist, welche an einer Laufschiene (18) be-
wegbar gelagert ist und durch den Antrieb (10) ent-
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lang der Laufschiene (18) bewegbar ist, wobei die
zumindest eine akustische Aufnahmeeinrichtung
(34) direkt auf der Laufschiene (18) angeordnet ist
und/oder wobei die akustische Wiedergabeeinrich-
tung (40) unmittelbar an der Laufschiene (10) ange-
ordnet ist.

Ausführungsbeispiel (17): Automatischer Antrieb
(10) für eine Tür, ein Fenster oder dergleichen, mit
einer motorischen Antriebseinrichtung (20) und ei-
ner Steuerungseinrichtung (22) zur Ansteuerung der
motorischen Antriebseinrichtung (20), wobei der An-
trieb (10) zumindest eine akustische Wiedergabe-
einrichtung (40) und einen Prozessor (38) aufweist,
wobei der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist, zu-
mindest eine vorbestimmte Tonfolge als akustisches
Tonsignal zu erzeugen und an die zumindest eine
akustische Wiedergabeeinrichtung (40) zu übermit-
teln, und dass die akustische Wiedergabeeinrich-
tung (40) dazu ausgebildet ist, das akustische Ton-
signal wiederzugeben.

Ausführungsbeispiel (18): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (17), wobei das akustische Tonsignal
als digitales Tonsignal ausgebildet ist, welches ins-
besondere als ein an die Geschwindigkeit und/oder
Beschleunigung und/oder Bewegungsrichtung der
Tür oder des Fensters angepasstes variierendes di-
gitales Geräusch ausgebildet ist.

Ausführungsbeispiel (19): Antrieb (10) nach einem
der Ausführungsbeispiele (1) bis (16) und Ausfüh-
rungsbeispiel (17) oder (18), wobei der Prozessor
(38) dazu ausgebildet ist, zumindest eine vorbe-
stimmte Tonfolge als akustisches Tonsignal dem
Überlagerungssignal hinzuzufügen und als modifi-
ziertes akustisches Überlagerungssignal an die zu-
mindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
(40) zu übermitteln, und die zumindest eine akusti-
sche Wiedergabeeinrichtung (40) dazu ausgebildet
ist, das modifizierte akustische Überlagerungssignal
wiederzugeben.

Ausführungsbeispiel (20): Antrieb (10) nach einem
der vorhergehenden Ausführungsbeispiele, wobei
der Antrieb (10) eine Schnittstelle zur Anbindung an
ein digitales Gebäudenetz und/oder das Internet auf-
weist.

Ausführungsbeispiel (21): Antrieb (10) nach Ausfüh-
rungsbeispiel (20), wobei über die Schnittstelle vor-
bestimmte Tonfolgen an den Prozessor (38) über-
mittelbar sind.

Bezugszeichen

[0056]

10 Antrieb
12 Schiebetür
14 Gehäuse
15 Wand
16 Innenraum des Gehäuses
18 Laufschiene
20 motorische Antriebseinrichtung
22 Steuerungseinrichtung
24 Laufrolle
26 Rollenwagen
28 Flügel
30 Riementrieb
32 mechanisches Betriebsgeräusch
34 Referenzmikrofon
36 Fehlermikrofon
38 Prozessor
40 Schallwandler
42 Beschleunigungssensor

Patentansprüche

1. Automatischer Antrieb (10) für eine Tür, ein Fenster
oder dergleichen, mit einer motorischen Antriebsein-
richtung (20) und einer Steuerungseinrichtung (22)
zur Ansteuerung der motorischen Antriebseinrich-
tung (22),
dadurch gekennzeichnet, dass

der Antrieb (10) zumindest eine akustische Auf-
nahmeeinrichtung (34), zumindest eine akusti-
sche Wiedergabeeinrichtung (40) und einen
Prozessor (38) aufweist,
wobei die zumindest eine akustische Aufnah-
meeinrichtung (34) dazu ausgebildet ist, durch
den Betrieb des Antriebs (10) auftretende Ge-
räusche (32) aufzunehmen und als akustisches
Referenzsignal an den Prozessor (38) zu über-
mitteln,
wobei der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist,
das akustisches Referenzsignal von der zumin-
dest einen akustischen Aufnahmeeinrichtung
(34) zu empfangen und in ein akustisches Über-
lagerungssignal zu wandeln, welches eine zum
akustischen Referenzsignal invertierte Phase
aufweist,
wobei der Prozessor (38) weiterhin dazu aus-
gebildet ist, das akustische Überlagerungssig-
nal an die zumindest eine akustische Wieder-
gabeeinrichtung (40) zu übermitteln, und
wobei die zumindest eine akustische Wiederga-
beeinrichtung (40) dazu ausgebildet ist, das
akustische Überlagerungssignal wiederzuge-
ben und durch Überlagerung mit dem akusti-
schen Referenzsignal durch den Betrieb des
Antriebs auftretende Geräusche (32) zu mini-
mieren und/oder zu neutralisieren.
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2. Antrieb (10) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die zumindest eine akustische Auf-
nahmeeinrichtung (34) in der Nähe des Entste-
hungsortes der durch den Betrieb des Antriebs (10)
auftretenden Geräusche (32) angeordnet ist.

3. Antrieb (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Antrieb (10) ein Gehäuse
(14) aufweist, in welchem die motorische Antriebs-
einrichtung (20) angeordnet ist.

4. Antrieb (10) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die zumindest eine akustische Auf-
nahmeeinrichtung (34) in dem Innenraum (16) des
Gehäuses (14), insbesondere in unmittelbarer
Nachbarschaft der motorischen Antriebseinrichtung
(20), angeordnet ist und die zumindest eine akusti-
sche Wiedergabeeinrichtung (40) in dem Innenraum
(16) des Gehäuses (14), insbesondere in unmittel-
barer Nachbarschaft der motorischen Antriebsein-
richtung (20), angeordnet ist, insbesondere wobei
der Antrieb (10) eine oder mehrere zusätzliche akus-
tische Aufnahmeeinrichtungen (36) aufweist, wel-
che außerhalb des Gehäuses (14), insbesondere an
der Außenseite des Gehäuses (14), angeordnet und
dazu ausgebildet sind, das aus der Überlagerung
von akustischem Referenzsignal und akustischem
Überlagerungssignal resultierende Geräusch aufzu-
nehmen und als akustisches Fehlersignal an den
Prozessor (38) zu übermitteln, insbesondere wobei
der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist, das akusti-
sche Fehlersignal von der zumindest einen zusätz-
lichen akustischen Aufnahmeeinrichtung (36) zu
empfangen und in eine optimierte Berechnung des
akustischen Überlagerungssignals mit einzubezie-
hen.

5. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der Pro-
zessor (38) mit der Steuerungseinrichtung (22) der
motorischen Antriebseinrichtung (20), insbesondere
über eine Datenleitung, verbunden ist und dadurch
Zugriff auf Steuerungsparameter des Antriebs (10)
hat, insbesondere wobei der Prozessor (38) dazu
ausgebildet ist, aus den Steuerungsparametern des
Antriebs (10) ein akustisches Erwartungssignal zu
berechnen und dieses in eine optimierte Berech-
nung des akustischen Überlagerungssignals mit ein-
zubeziehen.

6. Antrieb (10) nach einem der Ansprüche 3 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass im Gehäuse (14) zu-
mindest ein Beschleunigungssensor (42) zur Mes-
sung von Schwingungen angeordnet ist, wobei der
zumindest eine Beschleunigungssensor (42) dazu
ausgebildet ist, Beschleunigungsdaten an den Pro-
zessor (38) zu übermitteln, und der Prozessor (38)
dazu ausgebildet ist, die von dem zumindest einen

Beschleunigungssensor (42) übermittelten Be-
schleunigungsdaten in eine optimierte Berechnung
des akustischen Überlagerungssignals einzubezie-
hen.

7. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der Pro-
zessor (38) ein Digital Signal Processor (DSP) ist,
welcher dazu ausgebildet ist, akustische Signale in
Echtzeit zu verarbeiten und zu verändern.

8. Antrieb (10) nach einem der Ansprüche 3 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, dass der Antrieb (10) meh-
rere akustische Aufnahmeeinrichtungen (34) auf-
weist, die im Innenraum (16) des Gehäuses (14) ver-
teilt angeordnet sind und jeweils dazu ausgebildet
sind, durch den Betrieb des Antriebs (10) auftretende
Geräusche (32) aufzunehmen und als akustisches
Referenzsignal an den Prozessor (38) zu übermit-
teln, wobei der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist,
die akustischen Referenzsignale (38) der mehreren
akustischen Aufnahmeeinrichtungen (34) in die Be-
rechnung des akustischen Überlagerungssignals
mit einzubeziehen.

9. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die zu-
mindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
(40) als Membranlautsprecher ausgebildet ist, oder
dass die zumindest eine akustische Wiedergabeein-
richtung (40) als Körperschallwandler ausgebildet
ist, welcher an dem Gehäuse (14) angeordnet ist,
insbesondere an dem Gehäuse (14) anliegt, und das
Gehäuse (14) als Resonanzfläche zur Wiedergabe
des akustischen Überlagerungssignals nutzt.

10. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der An-
trieb (10) mehrere akustische Wiedergabeeinrich-
tungen (40) aufweist, die innerhalb des Gehäuses
(14) und/oder an dem Gehäuse (14) verteilt ange-
ordnet sind, insbesondere wobei die mehreren akus-
tischen Wiedergabeeinrichtungen (40) als Hochto-
nemitter und/oder Mitteltonemitter und/oder Tiefto-
nemitter ausgebildet sind.

11. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der An-
trieb (10) als Antrieb für eine Schiebetür (12) ausge-
bildet ist, welche an einer Laufschiene (18) beweg-
bar gelagert ist und durch den Antrieb (10) entlang
der Laufschiene (18) bewegbar ist, wobei die zumin-
dest eine akustische Aufnahmeeinrichtung (34) di-
rekt auf der Laufschiene (18) angeordnet ist
und/oder wobei die akustische Wiedergabeeinrich-
tung (40) unmittelbar an der Laufschiene (10) ange-
ordnet ist.
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12. Automatischer Antrieb (10) für eine Tür, ein Fenster
oder dergleichen, mit einer motorischen Antriebsein-
richtung (20) und einer Steuerungseinrichtung (22)
zur Ansteuerung der motorischen Antriebseinrich-
tung (20),
dadurch gekennzeichnet, dass

der Antrieb (10) zumindest eine akustische Wie-
dergabeeinrichtung (40) und einen Prozessor
(38) aufweist, wobei
der Prozessor (38) dazu ausgebildet ist, zumin-
dest eine vorbestimmte Tonfolge als akusti-
sches Tonsignal zu erzeugen und an die zumin-
dest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
(40) zu übermitteln, und dass die akustische
Wiedergabeeinrichtung (40) dazu ausgebildet
ist, das akustische Tonsignal wiederzugeben.

13. Antrieb (10) nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das akustische Tonsignal als digita-
les Tonsignal ausgebildet ist, welches insbesondere
als ein an die Geschwindigkeit und/oder Beschleu-
nigung und/oder Bewegungsrichtung der Tür oder
des Fensters angepasstes variierendes digitales
Geräusch ausgebildet ist.

14. Antrieb (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 11 und
Anspruch 12 oder Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Prozessor (38) dazu ausgebildet
ist, zumindest eine vorbestimmte Tonfolge als akus-
tisches Tonsignal dem Überlagerungssignal hinzu-
zufügen und als modifiziertes akustisches Überla-
gerungssignal an die zumindest eine akustische
Wiedergabeeinrichtung (40) zu übermitteln, und die
zumindest eine akustische Wiedergabeeinrichtung
(40) dazu ausgebildet ist, das modifizierte akusti-
sche Überlagerungssignal wiederzugeben.

15. Antrieb (10) nach einem der vorhergehenden An-
sprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der An-
trieb (10) eine Schnittstelle zur Anbindung an ein di-
gitales Gebäudenetz und/oder das Internet aufweist,
insbesondere wobei über die Schnittstelle vorbe-
stimmte Tonfolgen an den Prozessor (38) übermit-
telbar sind.
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