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DESCRIPCIÓN 

Dispositivo de control. 

Estado de la técnica 

La invención se refiere a un dispositivo de control según la cláusula precarcterizante de la reivindicación 1. Ya se ha 
propuesto un dispositivo de control para una persiana con un electromotor, en el que un tiempo inactivo de arranque 5 
del electromotor es compensable mediante una entrada de un valor actual predeterminado. Sin embargo, no se 
realiza una detección o determinación del tiempo inactivo de arranque del electromotor. 

El documento EP 1 281 833 A2 describe una excitación de posición de accionamientos de persiana, que permite 
determinar el comportamiento funcional de un propulsor afectado con deslizamiento para persianas y poner a 
disposición los valores determinados de un dispositivo de control, de modo que una puesta en movimiento de 10 
posiciones arbitrarias del accionamiento es reproducible y se puede poner en movimiento independientemente de la 
correspondiente dirección de movimiento, sin sensores aparatosos y caros. 

La misión de la invención consiste en particular en proporcionar un dispositivo de control de clase genérica, con 
propiedades ventajosas en relación con una determinación de un tiempo inactivo de arranque de un electromotor. La 
misión se resuelve de acuerdo con la invención, mediante las características de la reivindicación 1, mientras que 15 
configuraciones y perfeccionamientos ventajosos de la invención pueden deducirse de las reivindicaciones 
secundarias. 

Ventajas de la invención 

La invención parte de un dispositivo de control para al menos una protección visual y/o solar y/o para por lo menos 
una ventana, con al menos una unidad de actor para el control de al menos un electromotor, el cual está previsto 20 
para una elevación y/o un descenso del al menos una protección visual y/o solar y/o para una apertura y/o un cierre 
de la al menos una ventana. 

Se propone que, la al menos una unidad de actor está prevista para determinar un tiempo inactivo de arranque del al 
menos un electromotor por lo menos esencialmente de manera automática. 

Bajo una “protección visual y/o solar” debe entenderse en este contexto en particular una protección visual y/o solar, 25 
en particular ajustable, la cual está prevista para, en particular cubrir parcialmente y/o por lo menos esencialmente 
por completo, una superficie y/o un espacio respecto a brillo y/o a luz incidente, en particular luz solar. Bajo 
“previsto” debe entenderse en particular especialmente programado, concebido y/o equipado. Preferiblemente, la por 
lo menos una “ventana” está configurada como ventana basculante, giratoria y/o corrediza. Bajo que el objeto está 
“previsto” para una determinada función, debe entenderse en particular que el objeto cumple y/o realiza esta función 30 
determinada, en el menos un estado de aplicación y/o de funcionamiento. Bajo una “unidad de actor” debe 
entenderse en este contexto, en particular, una unidad la cual está prevista para transformar por lo menos una señal, 
en particular eléctrica, en particular en al menos un comando de marcha para el por lo menos un electromotor. En 
particular, la por lo menos una señal puede generarse por al menos una unidad de mando conectada al dispositivo 
de control y/o por lo menos parcialmente integrada en el dispositivo de control. En particular, la por lo menos una 35 
señal puede generarse mediante un mando manual de la por lo menos una unidad de mando y/o por lo menos 
parcialmente automatizada, por ejemplo mediante un circuito de tiempo. Bajo un “comando de marcha” debe 
entenderse en este contexto, en particular un comando dirigido al por lo menos un electromotor, el cual contiene en 
particular por lo menos una información acerca de un sentido de funcionamiento y/o una duración de funcionamiento 
y/o una velocidad de funcionamiento del por lo menos un electromotor. En particular, mediante el por lo menos un 40 
comando de marcha se inicia, en particular directamente, una alimentación del por lo menos un electromotor. Bajo 
un “electromotor” debe entenderse en este contexto en particular un motor, el cual transforma energía eléctrica en 
un movimiento, en particular rotatorio. En particular, el por lo menos un electromotor está unido por presión y/o en 
arrastre de forma con la por lo menos una protección visual y/o solar y/o con la por lo menos una ventana. Bajo 
“unido por presión y/o en arrastre de forma”, debe entenderse en este caso en particular una unión desmontable y/o 45 
fija, en donde se transfiere una fuerza de retención entre dos elementos, preferiblemente mediante un contacto 
geométrico de los elementos uno dentro del otro y/o una fuerza de fricción entre los elementos. El por lo menos un 
electromotor puede por ejemplo estar configurado como motor de corriente continua y/o motor de corriente alterna 
y/o motor de corriente trifásica. Bajo un “tiempo inactivo de arranque” debe entenderse en este contexto, en 
particular un lapso de tiempo entre un momento de una generación de un comando de marcha y un momento de una 50 
aplicación de un movimiento del por lo menos un electromotor. 
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Bajo que la por lo menos una unidad de actor está prevista para “determinar por lo menos esencialmente de manera 
automática” el tiempo inactivo de arranque del por lo menos un electromotor, en particular debe entenderse en este 
contexto, que la por lo menos una unidad de actor, en particular durante una realización de un comando de marcha 
mediante el por lo menos un electromotor, detecta y/o evalúa por lo menos un valor medido representativo del 
tiempo inactivo de arranque del por lo menos un electromotor. En particular, tiene lugar una determinación y/o 5 
evaluación de por lo menos un valor medido representativo del tiempo inactivo de arranque del por lo menos un 
electromotor, por lo menos parcialmente y/o de manera preferida completamente independiente de un operario y/o 
de una entrada de operario. Preferiblemente, el dispositivo de control comprende por lo menos una unidad de ajuste, 
la cual en particular está asignada a la por lo menos una unidad de actor y/o por lo menos parcialmente integrada en 
la por lo menos una unidad de actor. Bajo “unidad de ajuste” debe entenderse en particular una unidad con una 10 
unidad de procesador y con una unidad de almacenamiento, así como con un programa de funcionamiento 
almacenado en la unidad de almacenamiento. 

Mediante la configuración de acuerdo con la invención puede proporcionarse un dispositivo de control con 
propiedades mejoradas con respecto a una determinación de un tiempo inactivo de arranque de por lo menos un 
electromotor, para una elevación y/o un descenso de una protección visual y/o solar y/o para una apertura y/o un 15 
cierre de una ventana. En particular, puede lograrse una detección automática ventajosa del tiempo inactivo de 
arranque del por lo menos un electromotor. Además, mediante la determinación automática del tiempo inactivo de 
arranque, puede hacerse posible de manera ventajosamente sencilla, una compensación automática del tiempo 
inactivo de arranque del por lo menos un electromotor. Con ello, puede hacerse posible un funcionamiento 
ventajosamente sencillo y/o fiable del dispositivo de control con diferentes tipos de electromotor, en particular con 20 
diferentes tiempos inactivos de arranque. En particular, con ello puede hacerse posible un cambio ventajosamente 
más sencillo y/o más rápido del por lo menos un electromotor. Además, puede hacerse posible un funcionamiento 
ventajoso sin complicaciones de electromotores con tiempo inactivo de arranque desconocido. Además, puede 
lograrse un mando ventajosamente sencillo del dispositivo de control de acuerdo con la invención, en particular 
puesto que se omite una entrada manual de un valor actual para un tiempo inactivo de arranque. 25 

Asimismo, puede lograrse un posicionamiento ventajosamente preciso de la por lo menos una protección visual y/o 
solar y/o de la por lo menos una ventana. 

Además, se propone que la por lo menos una unidad de actor está prevista para detectar un inicio y/o un final del 
tiempo inactivo de arranque. En particular, la por lo menos una unidad de actor está prevista para detectar un inicio 
y/o un final del tiempo inactivo de arranque basándose en por lo menos una variación de nivel de señal y/o mediante 30 
por lo menos un flanco de señal creciente y/o decreciente. Preferiblemente, tiene lugar una detección mediante una 
unidad de ajuste de la por lo menos una unidad de actor. En particular, tiene lugar una detección de un inicio y/o de 
un final del tiempo inactivo de arranque, por lo menos parcialmente mediante un subgrupo electrónico separado de 
la unidad de ajuste, por ejemplo un subgrupo de disparador Schmitt, y/o por lo menos parcialmente mediante una 
función de software integrada dentro de un programa de funcionamiento de la unidad de ajuste. Con ello, puede 35 
detectarse de manera ventajosamente sencilla un inicio y/o un final del tiempo inactivo de arranque. Además, puede 
determinarse de manera ventajosa un punto inicial y/o un punto final para una medición de tiempo y/o ponerse a 
disposición para un procesamiento posterior. 

De manera ventajosa, la por lo menos una unidad de actor está prevista para determinar un período del por lo 
menos un tiempo inactivo de arranque. En particular, la por lo menos una unidad de actor está prevista para medir 40 
un período entre un momento de una generación de un comando de marcha y un momento de una aplicación de un 
movimiento del por lo menos un electro motor. Preferiblemente, una determinación del período del por lo menos un 
tiempo inactivo de arranque, tiene lugar por lo menos parcialmente mediante una unidad de ajuste de la por lo 
menos una unidad de actor. En particular, una determinación del período del por lo menos un tiempo de inactividad, 
tiene lugar por lo menos parcialmente mediante un subgrupo electrónico de la unidad de ajuste, por ejemplo un 45 
subgrupo contador y/o por lo menos parcialmente mediante una función de software integrada dentro de un 
programa de funcionamiento de la unidad de ajuste. Con ello, puede lograrse una determinación ventajosamente 
exacta y/o independiente de operario, del período del tiempo inactivo de arranque. Además, mediante el período 
determinado, puede tener lugar una compensación ventajosamente sencilla y/o precisa del tiempo inactivo de 
arranque y, por lo tanto, un posicionamiento ventajosamente exacto de la por lo menos una protección visual y/o 50 
solar y/o de la por lo menos una ventana. 

En una configuración preferida de la invención se propone que la por lo menos una unidad de actor comprende una 
unida sensible, la cual está prevista para detectar en por lo menos un estado de funcionamiento, un recorrido de una 
corriente de motor del por lo menos un electromotor. Bajo una “unidad sensible” debe entenderse en este contexto, 
en particular una unidad, la cual está prevista para detectar cualitativamente y/o como valor medido 55 
cuantitativamente, en particular propiedades físicas y/o químicas y/o una condición material de su entorno. En 
particular, la unidad sensible está prevista para detectar directa y/o indirectamente, un recorrido de una corriente de 
motor. En particular, la unidad sensible detecta el recorrido de la corriente de motor de valores continuos y/o 
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continua en el tiempo y/o de valores y/o tiempos discretos. Bajo una “corriente de motor” debe entenderse en este 
caso, en particular una corriente eléctrica, la cual fluye en particular entre un momento de una generación de un 
comando de marcha y una ejecución completa del comando marcha a través del por lo menos un electromotor y 
suministra a éste con energía eléctrica. En particular, la corriente de motor del por lo menos un electromotor durante 
un tiempo inactivo de arranque del por lo menos un electromotor, presenta una intensidad de corriente y/o amplitud 5 
de corriente más reducida que durante una duración de recorrido del por lo menos un electromotor. Bajo una 
“duración de recorrido” debe entenderse en este contexto, en particular, un lapso de tiempo, durante el cual el por lo 
menos un electromotor transforma una energía eléctrica a él suministrada, en particular en forma de una corriente de 
motor, en un movimiento. Con ello, puede generarse y/o proporcionarse para un procesamiento posterior, 
ventajosamente sencillo una base de datos para determinar una duración de recorrido y/o tiempo inactivo de 10 
arranque del por lo menos un electromotor. 

Además, se propone que la unidad de actor está prevista para determinar el período del tiempo inactivo de arranque 
y/o del inicio y/o del final del por lo menos un tiempo inactivo de arranque, mediante por lo menos una variación 
dentro del recorrido de la corriente de motor. Bajo una “variación” dentro del recorrido de la corriente de motor debe 
entenderse en este contexto, en particular una variación de nivel y/o una variación de amplitud dentro del recorrido 15 
de la corriente de motor. En particular, la por lo menos una unidad de actor detecta la por lo menos una variación 
dentro del recorrido de la corriente de motor. Preferiblemente, una determinación del período del tiempo inactivo de 
arranque y/o del inicio y/o del final del tiempo inactivo de arranque tiene lugar basándose en variaciones dentro del 
recorrido de la corriente de motor, por lo menos parcialmente mediante una unidad de ajuste de la por lo menos una 
unidad de actor. En particular, una determinación del período del un tiempo inactivo de arranque y/o del inicio y/o del 20 
final del por lo menos un tiempo inactivo de arranque tiene lugar, basándose en variaciones dentro del recorrido de 
la corriente de motor por lo menos parcialmente mediante un subgrupo electrónico separado de la unidad de ajuste, 
por lo menos parcialmente mediante una función de software integrada dentro de un programa de funcionamiento de 
la unidad de ajuste. Por ejemplo, un reconocimiento de variaciones dentro del recorrido de la corriente de motor 
puede tener lugar a través de un conmutador de valor umbral, el cual está previsto para, al sobrepasar y/o caer por 25 
debajo de un valor umbral predeterminado, generar una señal de inicio y/o de parada para una medición del tiempo. 
La medición del tiempo puede tener lugar, por ejemplo, por medio de por lo menos un conmutador del contador, el 
cual funciona con un acto de trabajo fijo. En particular, el por lo menos un conmutador de contador puede estar 
configurado como subgrupo electrónico separado y/o por lo menos parcialmente como una función de software 
integrada dentro de un programa de funcionamiento de una unidad de ajuste de la por lo menos una unidad de actor. 30 
Con ello, a partir del recorrido de la corriente de motor pueden derivarse ventajosamente sencillo y/o exacto el 
período del tiempo inactivo de arranque y/o el inicio y/o el final del por lo menos un tiempo inactivo de arranque. 

En otra configuración preferida de la invención, se propone que la por lo menos una unidad de actor está prevista 
para detectar un lapso de tiempo entre una liberación de un comando de marcha al por lo menos un electromotor y 
una ejecución por lo menos esencialmente por completo del comando de marcha mediante el por lo menos un 35 
electromotor. En particular, una medición del tiempo comienza con la generación de un comando de marcha 
mediante la unidad de actor y para al alcanzar la posición deseada, mediante la por lo menos una protección visual 
y/o solar y/o mediante la por lo menos una ventana, la cual a causa del movimiento del por lo menos un electromotor 
se pone en movimiento. Con ello, puede lograrse de manera ventajosamente sencilla y/o rápida una base de 
información para una determinación de una duración de recorrido del por lo menos un electromotor y/o para una 40 
determinación de posición y/o para un posicionamiento exacto de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o 
de la por lo menos una ventana. 

Asimismo, se propone que la por lo menos una unidad de actor está prevista para determinar una duración de 
recorrido del por lo menos un electromotor, a partir del lapso de tiempo y del tiempo inactivo de arranque del por lo 
menos un electromotor. En particular, la por lo menos una unidad de actor presenta para esto por lo menos una 45 
unidad de evaluación, la cual está prevista para calcular la duración de recorrido del por lo menos un electromotor, 
en particular mediante una sustracción del tiempo inactivo de marcha del lapso de tiempo, entre una liberación de un 
comando de marcha al por lo menos un electromotor y una ejecución por lo menos esencialmente por completo del 
comando de marcha. Alternativamente, es concebible que una determinación de la duración de recorrido tiene lugar 
de manera que una medición de la duración de recorrido se realiza solo después de un recorrido de un tiempo 50 
inactivo de arranque previamente determinado. Con ello, pueden descartarse completamente y/o por lo menos de 
manera parcial ventajosamente, influencias del tiempo inactivo de arranque, las cuales podrían llevar a un error 
durante una determinación de la duración de recorrido del por lo menos un electromotor. 

Ventajosamente, la por lo menos una unidad de actor está prevista para determinar una posición de la por lo menos 
una protección visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana, mediante la duración de recorrido del por lo 55 
menos un electromotor. En particular, para ello la por lo menos una unidad de actor presenta por lo menos una 
unidad de evaluación, la cual está prevista, en particular partiendo de una posición conocida de la por lo menos una 
protección visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana y mediante una correlación conocida entre la duración 
de recorrido del por lo menos un electromotor y una dirección de movimiento y/o distancia de movimiento resultante 
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de ello, de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana, para determinar una 
posición, la cual toma la por lo menos una protección visual y/o solar y/o la por lo menos una ventana después de 
una ejecución por lo menos esencialmente por completo de un comando de marcha mediante el por lo menos un 
electromotor. Con ello, puede lograrse una determinación de posición ventajosamente exacta y/o una puesta en 
movimiento ventajosamente exacta de una posición deseada de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o 5 
de la por lo menos una ventana. 

Además, se propone un sistema con por lo menos una protección visual y/o solar y/o con por lo menos una ventana, 
por lo menos un electromotor, el cual está previsto para una elevación y/o un descenso de la protección visual y/o 
solar y/o para una apertura y/o un cierre de la por lo menos una ventana, y por lo menos un dispositivo de control. 
En particular, el por lo menos un dispositivo de control está conectado a través de una conexión, en particular 10 
eléctrica, directa y/o a través de un sistema de bus con el por lo menos un electromotor. Mediante un sistema de 
este tipo, puede hacer posible un control y/o mando ventajosamente sencillo de la por lo menos una protección 
visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana. 

Además, se propone un procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de control para por lo menos una 
protección visual y/o solar y/o para por lo menos una ventana, con por lo menos una unidad de actor para la 15 
excitación de por lo menos un electromotor, el cual está previsto para un procedimiento de la por lo menos una 
protección visual y/o solar y/o para una apertura de la por lo menos una ventana, en donde el tiempo inactivo de 
arranque del por lo menos un electromotor se determina automáticamente. Con ello, puede hacer posible una 
utilización ventajosamente sin complicaciones de diferentes tipos de electromotor, en particular con tiempos 
inactivos de arranque diferentes y/o desconocidos. Además, puede lograrse un posicionamiento ventajosamente 20 
preciso de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana. 

Con esto, el dispositivo de control de acuerdo con la invención no debe limitarse a la aplicación y forma de 
realización descrita arriba. En particular, el dispositivo de control de acuerdo con la invención puede presentar un 
número de elementos, componentes y unidades diferente del número aquí nombrado, para realizar una manera de 
funcionamiento aquí descrita. 25 

Dibujos 

Otras ventajas resultan de la siguiente descripción de los dibujos. En los dibujos están representados ejemplos de 
realización de la invención. Los dibujos, la descripción y las reivindicaciones contienen numerosas características en 
combinación. El experto considerará las características de manera conveniente y las agrupará en otras 
combinaciones convenientes. 30 

Muestran: 

 La Fig 1 un sistema con un dispositivo de control de acuerdo con la invención y con un electromotor, 

 la Fig. 2 un recorrido de corriente de motor de un motor de corriente alterna, 

 la Fig 3 un recorrido de corriente de motor de un motor de corriente continua y 

 la Fig. 4 un sistema de bus con un dispositivo de control alternativo de acuerdo con la invención y con un 35 
electromotor 

Descripción de los ejemplos de realización 

La Fig. 1 muestra un dispositivo de control 10a de acuerdo con la invención con una unidad de actor 12a. La unidad 
de actor 12a está conectada a través de una conexión 36a conductora eléctricamente con un electromotor 14a. La 
unidad de actor 12a está prevista para excitar al electromotor 14a. El electromotor 14a está previsto para elevar y/o 40 
descender una protección visual y/o solar aquí no mostrada y/o para abrir y/o cerrar una ventana aquí no mostrada. 
El electromotor 14a puede estar configurado tanto como motor de corriente continua como también como motor de 
corriente alterna. La protección visual y/o solar puede estar configurada, por ejemplo, como persiana, como persiana 
enrollable y/o como toldo, mientras que la ventana puede estar configurada como ventana abatible y/o giratoria y/o 
corrediza. Además, el dispositivo de control 10a presenta una unidad de mando 38a. A través de la unidad de 45 
mando 38a es posible para un operario del dispositivo de control 10a iniciar manualmente una elevación y/o un 
descenso de la protección visual y/o solar y/o una apertura y/o un cierre de la ventana. Además, la unidad de mando 
38a, también puede comprender medios para la visualización de informaciones, por ejemplo una pantalla LC, para el 
operario de la unidad de control. Junto con la unidad de mando 38a y/o alternativamente a la unidad de mando 38, 
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sería concebible, que la unidad de control presente un medio para la liberación automática de una elevación y/o de 
un descenso de la protección visual y/o solar y/o de una apertura y/o un cierre de la ventana. Esto podría ser por 
ejemplo un reloj programador, el cual a horas del día predeterminadas inicia una elevación y/o un descenso de la 
protección visual y/o solar y/o una apertura y/o un cierre de la ventana. 

Una entrada, a través de la unidad de mando 38a, para la liberación de una elevación y/o un descenso de la 5 
protección visual y/o solar y/o para la liberación de una apertura y/o un cierre de la ventana, se entrega a una unidad 
de ajuste 40a de la unidad de actor 12a. La unidad de ajuste 40a transforma la entrada, la cual fue activada a través 
de la unidad de mando 38a, en un comando de marcha para el electromotor 14a. El comando de marcha se 
transfiere a través de la conexión 36a eléctrica al electromotor 14a. Con la generación del comando de marcha, 
comienza al mismo tiempo una alimentación del electromotor 16a. Una unidad sensible 24a detecta durante la 10 
ejecución de un comando de marcha un recorrido 26a de una corriente de motor 28a del electromotor 14a. Para la 
detección del recorrido 26a de la corriente de motor 28a, la unidad sensible 24a presenta por lo menos un sensor 
eléctrico no representado. El sensor eléctrico puede estar configurado por ejemplo como shunt o como 
transformador de corriente. Para la evaluación, el recorrido de corriente detectado de forma analógica y/o 
digitalizada, se entrega a una unidad de evaluación 42a de la unidad de actor 12a. La unidad de ajuste 40a y la 15 
unidad de evaluación 42a están realizadas como una unidad constructiva, por ejemplo como un microcontrolador. 
Alternativamente, sin embargo, también es concebible configurar una unidad de ajuste y una unidad de evaluación 
como unidades constructivas por separado. 

Las figuras 2 y 3 muestran respectivamente un ejemplo para un posible recorrido 26a de una corriente de motor 28a. 
Mientras que la figura 2 muestra un recorrido 26a de una corriente de motor 28a de un motor de corriente alterna, la 20 
figura 3 muestra un recorrido 26a de una corriente de motor 28a de un motor de corriente continua. En las figuras 2 y 
3, el recorrido 26a de la corriente de motor 28a está aplicado a través de un eje temporal 44a, respectivamente para 
un lapso de tiempo 32a entre la liberación de un comando de marcha para el electromotor 14a y una ejecución por 
completo del comando de marcha mediante el electromotor 14a. El recorrido 26a de la corriente de motor 28a, 
muestra características distintivas durante la ejecución de un comando de marcha. Con la liberación del comando de 25 
marcha se produce en primer lugar un impulso eléctrico 46a originado mediante procesos de carga de una 
electrónica de motor. Al impulso eléctrico 46a le sigue el tiempo inactivo de arranque 16a del electromotor 14a. 
Durante el tiempo inactivo de arranque 16a, el electromotor 14a presenta solo una absorción de corriente reducida. 
La energía eléctrica absorbida durante el tiempo inactivo de arranque 16a, no se transforma en un movimiento del 
electromotor 14a, mediante el electromotor 14a. El tiempo inactivo de arranque 16a sigue a la duración de recorrido 30 
34a del electromotor 14a, durante la cual el electromotor 14a presenta una absorción de corriente notablemente más 
alta comparada con el tiempo inactivo de arranque 16a. Durante la duración de recorrido 34a, la energía eléctrica 
absorbida por el electromotor 14a no se transforma en un movimiento del electromotor 14a. Después de una 
ejecución por completo del comando de marcha mediante el electromotor 14a, ya no tiene lugar una absorción de 
corriente por el electromotor 14a. Si mediante el comando de marcha se pone en movimiento una posición de la 35 
protección visual y/o solar y/o de la ventana, de esta manera se finaliza un suministro del electromotor con energía 
eléctrica por medio de un interruptor final, al alcanzar la posición final mediante la protección visual y/o solar y/o 
mediante la ventana. Si mediante el comando de marcha se pone en movimiento una posición de la protección 
visual y/o solar y/o de la ventana, la cual es diferente de una posición final, de esta manera se finaliza mediante la 
unidad de actor 12a, el suministro del electromotor con energía eléctrica al alcanzar la posición deseada mediante la 40 
protección visual y/o solar y/o mediante la ventana. 

Para un posicionamiento preciso de la protección visual y/o solar y/o de la ventana, es necesario una determinación 
exacta de la duración de recorrido 34 efectiva del electromotor 14a. Con este fin, en primer lugar se determina 
automáticamente mediante la unidad de actor 12a el tiempo inactivo de arranque 16a del electromotor 14a. Para ello 
se utilizan variaciones en el recorrido 26a de la corriente de motor 28a. De esta manera, se detecta mediante la 45 
unidad de actor 12a el inicio 18a del tiempo inactivo de arranque 16a y el final 20a del tiempo inactivo de arranque 
16a. El inicio 18a del tiempo inactivo de arranque 16a es, en este caso, idéntico al momento de la liberación del 
comando de marcha. El final 20a del tiempo inactivo de arranque 16a, se caracteriza por una subida de corriente 
48a de la corriente de motor 28a al inicio de la duración de recorrido 34a del electromotor 14a. La subida de 
corriente 48a, se detecta de manera conocida por un experto mediante la unidad de actor 12a. Entre el inicio 18a y 50 
el final 20a del tiempo inactiva de marcha 16a, se determina mediante la unidad de actor 12a el período 22a del 
tiempo inactivo de arranque 16a. Esto puede tener lugar mediante un conmutador contador no representado en la 
figura 1, el cual puede estar integrado en la unidad de actor 12a, en particular en la unidad de evaluación 42, o 
realizado como función de software. La detección del período 22a del tiempo inactivo de arranque 16a se inicia 
mediante la generación del comando de marcha y se para mediante la detección de la subida de corriente 48a. Esto 55 
permite una determinación exacta del período 22a del tiempo inactivo de arranque 16a. 

Paralelamente a esto, la unidad de actor 12a detecta además el lapso de tiempo 32a entre la liberación de un 
comando de marcha para el electromotor 14a y una ejecución por completo del comando de marcha mediante el 
electromotor 14a. Mediante una sustracción del período 22a del tiempo inactivo de arranque 16a del lapso de tiempo 
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32a, entre una liberación de un comando de marcha para electromotor 14a y una ejecución por completo del 
comando de marcha mediante el electromotor 14a, se determina la duración de recorrido 34a efectiva del 
electromotor 14a mediante la unidad de evaluación 42a de la unidad de actor 12a. Mediante la duración de recorrido 
34a efectiva del electromotor 14a, se puede determinar exactamente la posición de la protección visual y/o solar y/o 
de la ventana. 5 

Alternativamente, sería concebible determinar la duración de recorrido 34a efectiva del electromotor 14a, de manera 
que una detección de la duración de recorrido 34a se inicia mediante una detección de la subida de corriente 48a y 
se para después de la ejecución por completo de un comando de marcha. Esto posibilita una determinación de la 
duración de recorrido 34a efectiva sin una determinación del período 22a del tiempo inactivo de marcha 16a. 

En la figura 4 se muestra otro ejemplo de realización de la invención. La siguiente descripción y los dibujos se limitan 10 
esencialmente a las diferencias entre los ejemplos de realización, en donde en relación con componentes de igual 
denominación, en particular con relación a componentes con el mismo símbolo de referencia, también pueden ser 
referidos básicamente en los dibujos y/o en la descripción del ejemplo de realización, en particular de las figuras 1 a 
3. Para la diferenciación de los ejemplos de realización, se coloca la letra a después del símbolo de referencia del 
ejemplo de realización en las figuras 1 a 3. En los ejemplos de realización de la figura 4, la letra a se sustituye por la 15 
letra b. 

La figura 4 muestra un dispositivo de control 10b alternativo de acuerdo con la invención. El dispositivo de control 
10b, presenta una unidad de actor 12b con una unidad de ajuste 40b, una unidad sensible 24b y una unidad de 
evaluación 42b. La unidad de actor 12b está conectada a través de una conexión 36b conductora eléctricamente con 
el electromotor 14b. El electromotor 14a está previsto para elevar y/o descender una protección visual y/o solar aquí 20 
no mostrada y/o para abrir y/o cerrar una ventana no mostrada. 

El dispositivo de control 10b está integrado en un sistema de bus 52b. Junto al dispositivo de control 10b está una 
unidad de mando 38b conectada al sistema de bus 52b. Entradas de operario, las cuales se activan a la unidad de 
mando 38b, se transfieren a través del sistema de bus 52b al dispositivo de control 10b. Además, otros participantes 
de bus 50b pueden estar conectados al sistema de bus 52b. Estos pueden, por ejemplo, ser un reloj programador 25 
y/o un sensor de luz, los cuales a horas del día predeterminadas y/o al incidir luz, inician automáticamente una 
elevación y/o un descenso de la protección visual y/o solar y/o una apertura y/o un cierre de la ventana. 

Una determinación del tiempo inactivo de arranque 16b del electromotor 14b tiene lugar de acuerdo con la 
descripción de las figuras 1 a 3. 

Símbolos de referencia 30 

10 Dispositivo de control 

12 Unidad de actor 

14 Electromotor 

16 Tiempo inactivo de arranque 

18 Inicio 35 

20 Final 

22 Período 

24 Unidad sensible 

26 Recorrido 

28 Corriente de motor 40 

32 Lapso de tiempo 
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34 Duración de recorrido 

36 Conexión 

38 Unidad de mando 

40 Unidad de ajuste 

42 Unidad de evaluación 5 

44 Eje temporal 

46 Impulso eléctrico 

48 Subida de corriente 

50 Participante de bus 

52 Sistema de bus 10 
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REIVINDICACIONES 

1. Dispositivo de control para por lo menos una protección visual y/o solar y/o para por lo menos una ventana, con 
por lo menos una unidad de actor (12a; 12b) para la excitación de por lo menos un electromotor (14a; 14b), el cual 
está previsto para una elevación y/o un descenso de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o para una 
apertura y/o un cierre de la por lo menos una ventana, caracterizado por que para el funcionamiento del dispositivo 5 
de control, la por lo menos una unidad de actor (12a; 12b) está prevista para determinar automáticamente un tiempo 
inactivo de arranque (16a; 16b) del por lo menos un electromotor (14a; 14b), bajo utilización de variaciones de una 
corriente de motor (28a; 28b) del electromotor (14a; 14b). 

2. Dispositivo de control según la reivindicación 1, caracterizado por que la por lo menos una unidad de actor (12a; 
12b) está prevista para detectar un inicio (18a; 18b) y/o un final (20a; 20b) del tiempo inactivo de arranque (16a; 10 
16b). 

3. Dispositivo de control según una de la reivindicaciones anteriores, caracterizado por que la por lo menos una 
unidad de actor (12a; 12b) está prevista para determinar un período (22a; 22b) del tiempo inactivo de arranque (16a; 
16b). 

4. Dispositivo de control según una de la reivindicaciones anteriores, caracterizado por que la por lo menos una 15 
unidad de actor (12a; 12b) comprende una unidad sensible (24a; 24b), la cual está prevista para detectar un 
recorrido (26a; 26b) de una corriente de motor (28a; 28b) del por lo menos un electromotor (14a; 14b) en al menos 
un estado de funcionamiento. 

5. Dispositivo de control según la reivindicación 4, caracterizado por que la unidad de actor (12a; 12b) está prevista 
para determinar el período (22a; 22b) del tiempo inactivo de arranque (16a; 16b) y/o del inicio (18a; 18b) y/o del final 20 
(20a; 20b) del tiempo inactivo de arranque (16a; 16b), basándose por lo menos en una variación dentro del recorrido 
(26a; 26b) de la corriente de motor (28a; 28b). 

6. Dispositivo de control según una de la reivindicaciones anteriores, caracterizado por que la por lo menos una 
unidad de actor (12a; 12b) está prevista para detectar un lapso de tiempo (32a; 32b) entre una liberación de un 
comando de marcha al por lo menos un electromotor (14a; 14b) y una ejecución esencialmente por completo del 25 
comando de marcha mediante el por lo menos un electromotor (14a; 14b). 

7. Dispositivo de control según la reivindicación 6, caracterizado por que la por lo menos una unidad de actor (12a; 
12b) está prevista para determinar a partir del lapso de tiempo (32a; 32b) y del tiempo inactivo de arranque (16a; 
16b) del por lo menos un electromotor (14a; 14b), una duración de recorrido (34a; 34b) del por lo menos un 
electromotor (14a; 14b). 30 

8. Dispositivo de control según la reivindicación 7, caracterizado por que la por lo menos una unidad de actor (12a; 
12b) está prevista para determinar, mediante la duración de recorrido (34a; 34b) del por lo menos un electromotor 
(14a; 14b), una posición de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o de la por lo menos una ventana. 

9. Sistema con por lo menos una protección visual y/o solar y/o con por lo menos una ventana, por lo menos un 
electromotor (14a; 14b), el cual está previsto para una elevación y/o un descenso de la por lo menos una protección 35 
visual y/o solar y/o para una apertura y/o cierre de la por menos una ventana, y por lo menos un dispositivo de 
control (10a; 10b) según una de las reivindicaciones anteriores. 

10. Procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de control (10a; 10b), para por lo menos una protección 
visual y/o solar y/o para por lo menos una ventana, en particular según una de las reivindicaciones 1 a 8, con por lo 
menos una unidad de actor (12a; 12b) para la excitación de por lo menos un electromotor (14a; 14b), el cual está 40 
previsto para una elevación y/o un descenso de la por lo menos una protección visual y/o solar y/o para la apertura 
y/o el cierre de la por lo menos una ventana, en donde el tiempo inactivo de arranque (16a; 16b) del por lo menos un 
electromotor (14a; 14b), se determina automáticamente bajo utilización de variaciones de una corriente de motor 
(28a; 28b) del electromotor (14a; 14b). 

45 
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