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DESCRIPCION
Infraestructura para controlar y mover un cierre de lamas de una pérgola

[0001] La presente invencion se refiere a una infraestructura para controlar y mover un cierre de lamas de una
pérgola o similar.

[0002] Se sabe de las denominadas "pérgolas”, que practicamente consisten en estructuras de soporte rigidas que
tienen por lo general forma de paralelepipedo y consisten en una pared superior, y a veces también en paredes
laterales, con cierres de lamas moviles. Cada cierre comprende una pluralidad de lamas paralelas, que se pueden
mover tanto con un movimiento de traslacién perpendicular al eje longitudinal de la misma, para pasar de una
condicion desplegada o cerrada a una posicién empaquetada o abierta, y con un movimiento de giro alrededor del
eje longitudinal de la misma para orientarse de acuerdo con el efecto de proteccién que se ha de obtener con la
misma. En particular, en este Ultimo caso, pueden orientarse simultaneamente para un intervalo angular ligeramente
inferior a 90° con el fin de pasar de una disposicién sustancialmente co-planaria para interceptar la luz a una
disposicién sustancialmente paralela para dejar pasar la luz.

[0003] También se sabe de pérgolas, como la descrita en el documento AU 2007 237309, en la que las lamas se
mueven Unicamente en giro alrededor del eje longitudinal de la misma, sin la posibilidad de moverse en traslacion.

[0004] En la presente descripcion, la traslacion se utiliza para definir el movimiento que hace que las lamas pasen
de una configuracién abierta (lamas desplegadas) a una configuracion cerrada (lamas empaquetadas) y viceversa,
mientras que el giro se utiliza para definir el movimiento que hace que las lamas se orienten alrededor del eje
longitudinal de las mismas para permitir que mas o menos luz pase entre las mismas.

[0005] Una vez mas en sistemas de accionamiento conocidos de las lamas de una pérgola, existe la necesidad de
crear la coordinacion entre los movimientos de traslacién y giro en los que las lamas pueden orientarse solo cuando
estan desplegadas, y es decir, que han asumido una configuracion abierta, mientras que no pueden orientarse
cuando estan completa o parcialmente empaquetadas, y, es decir, que han tomado una configuracion cerrada.

[0006] Al mismo tiempo, la traslacion de las lamas debe permitirse solo cuando estan dispuestas paralelas entre si,
mientras que se debe evitar cuando las lamas estan orientadas de manera diferente.

[0007] En sistemas de movimiento de lamas conocidos de una pérgola, los dos movimientos de traslacién y giro
separados se obtienen con motores eléctricos separados, que se controlan por una unidad de control a través de
una sola placa en la que se proporcionan unidades de control separadas para los dos motores.

[0008] EI acondicionamiento de los movimientos de los dos motores se obtiene con sensores mecanicos
tradicionales, que se sitlan en las posiciones finales, tanto del movimiento de traslacion de las lamas como del
movimiento de giro de las mismas.

[0009] Por ejemplo, el documento EP 2868833 describe una pérgola en la que la cubierta se define por una
pluralidad de lamas y en la que tanto el motor para el movimiento de traslaciéon de las lamas como el motor para el
movimiento de giro de las lamas se controlan por una misma unidad de control. Ademas, se proporcionan dos
sensores de posicién que se montan convenientemente sobre la estructura de soporte de la pérgola, y por lo tanto
son externos a los dos motores, para detectar si las lamas son co-planares (y se encuentran, por tanto, en la
condicion cerrada) y si la cubierta esta en la condicion abierta (es decir, si las lamas estan desplegadas y separadas
entre si), respectivamente. Estos sensores generan, a continuacién, sefiales correspondientes que se envian a la
unidad de control que esta convenientemente instalada dentro de un montante de la estructura de soporte de la
pérgola.

[0010] Para obtener la coordinacién requerida en la operacion de los dos motores, los sensores de posicion se
tienen que conectar a la unidad de control, a la que los dos motores se conectan también, y esto requiere una serie
de conjuntos de cables, lo que puede requerir una instalacion laboriosa y modificaciones ain mas laboriosas en el
caso infrecuente en el que la posicion de la unidad de control se tenga que mover.

[0011] Todos estos problemas se magnifican de manera significativa con los actuales motores tubulares, que estan
provistos de fines de carrera internos que son mas dificiles de acceder para realizar las conexiones eléctricas
necesarias con la unidad de control.

[0012] EI objeto de la presente invencion es eliminar estos inconvenientes y proponer una infraestructura para
controlar y mover el cierre de lamas de una pérgola o similar, lo que reduce el numero de conjuntos de cables
requeridos.

[0013] Otro objeto de la invencion es proponer una infraestructura que sea simple de instalar y segura y fiable de
operar.
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[0014] Otro objeto de la invencion es proponer una infraestructura que pueda obtenerse y configurarse de forma
simple, rapida y asequible.

[0015] Otro objeto de la invencion es proponer una infraestructura mejorada y/o alternativa con respecto a las
tradicionales.

[0016] Estos objetos, tanto individualmente como en cualquier combinacion de los mismos, y otros que se haran
evidentes a partir de la siguiente descripcion se consiguen de acuerdo con la invencién, con una infraestructura con
las caracteristicas indicadas en la reivindicaciéon 1 y con una pérgola de acuerdo con la reivindicacién 14.

[0017] La presente invencién se aclara mas adelante en una realizaciéon preferida de la misma, que se describe
Unicamente a modo de ejemplo no limitativo, con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

la Figura 1 muestra una vista esquematica en perspectiva de una pérgola, a la que se aplica un cierre de lamas
gue se controla y mueve con una infraestructura de acuerdo con la invencion,

la Figura 2 muestra un detalle del sistema de orientacién de las lamas de la pérgola,

la Figura 3 muestra el diagrama de bloques de la infraestructura de acuerdo con la invencion, y

la Figura 4 muestra el diagrama electrénico de ciertos detalles en la Figura 3, en mayor detalle.

[0018] Como se muestra en los dibujos, la infraestructura de acuerdo con la invencion se puede utilizar para
controlar los dos motores que realizan los movimientos de traslacion y giro de un cierre de lamas de una pérgola o
similar.

[0019] Mas especificamente, con referencia a los dibujos, las lamas 2 de la pérgola 4 se accionan en traslacién por
un primer motor 6 a través de una primera unidad de control 8 a la que los primeros medios de deteccién 10 de la
alimentacion de corriente del motor en si, estan asociados.

[0020] Por otra parte, las lamas 2 se accionan en giro alrededor del eje longitudinal de las mismas, por un segundo
motor 12 a través de una segunda unidad de control 14 a la que segundos medios de deteccién 16 de la
alimentacioén de corriente del motor en si, estan asociados.

[0021] Los dos motores 6 y 12 estan provistos de fines de carrera internos que se conectan eléctricamente con las
respectivas unidades de control 8 y 14, que controlan la alimentacion de corriente que se va a enviar a la entrada de
dichos motores. En particular, cada motor se conecta a la unidad de control respectiva de modo que en las
posiciones de fin de carrera de los mismos, la unidad de control correspondiente interrumpe la corriente que
alimenta el motor en si.

[0022] Las dos unidades de control 8, 14 y los medios de deteccion respectivos 10, 16 de la corriente absorbida
por los motores 6 y 12 se conectan a un microcontrolador 18. En mayor detalle, los medios de deteccién 10, 16 de la
corriente que alimenta el motor comprenden sensores que miden la absorcién de corriente por el propio motor.

[0023] En particular, las unidades de control 8 y 14 comprenden circuitos electronicos adecuados que controlan y/o
interrumpen la alimentacion de corriente 39 que se envia a la entrada de los correspondientes motores 6 y 12.

[0024] En mayor detalle, como se muestra en la Figura 4 para el primer motor 6 (pero también se entiende que
esto se aplica también de manera correspondiente al segundo motor 12), el circuito electronico de la unidad de
control 8 comprende un primer relé 40, que esta asociado con el terminal de "apertura" para el giro del motor en una
primera direccion, y un segundo relé 41, que est4 asociado con el terminal de "cierre" para el giro del motor en si en
la direccion opuesta. Preferentemente, también se proporciona un tercer relé de seguridad 42, asociado con el
terminal del comdn de motor 6.

[0025] Asociado con el terminal del comin de motor 6, preferentemente en serie con el tercer relé 42, hay un
sensor 10 que detecta la absorcidon de corriente por el propio motor. En particular, este sensor 10 esta aislado
galvanicamente entre la entrada y salida y, ademas, la salida del mismo se conecta al microcontrolador 18 por medio
de un amplificador operacional 44.

[0026] Las dos unidades de control 8, 14, los medios de deteccion respectivos 10, 16 y el microcontrolador 18 se
instalan o incorporan en una misma placa electrénica 20. Ventajosamente, una placa electrénica 20 de este tipo se
aplica a o se incorpora en la unidad de control para el control de toda la infraestructura o pérgola.

[0027] Asociado con el microcontrolador 18 en si hay también un receptor de radio 24, por medio del que se
pueden impartir controles al propio microcontrolador por medio de un control remoto.

[0028] Ventajosamente, la infraestructura de acuerdo con la invencién también comprende sensores de deteccion
de cantidades atmosféricas especificas que se conectan a la entrada del microcontrolador 18 con el fin de afectar
automaticamente la operacion de la infraestructura.
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[0029] En mayor detalle, una entrada 26 para un sensor de lluvia exterior, una entrada 28 para un sensor de viento
exterior y/o una entrada 30 para un sensor de temperatura exterior se conectan al microcontrolador 18.

[0030] Ventajosamente, una memoria 32 configurada para almacenar en su interior los datos de posicion de los
motores 6 y 12 y los cédigos de control remoto, se conectan también al microcontrolador 18.

[0031] Ventajosamente, un botén de programacion 34 y una pluralidad de botones de control cableados 36 se
asocian con el microcontrolador 18.

[0032] EI microcontrolador 18 se configura para actuar sobre las unidades de control correspondientes 8 y 14
basandose en los valores de alimentacion de corriente detectados por dichos medios de deteccion 10 y 16, y para
habilitar/deshabilitar selectivamente la operacién de dicho primer motor 6 o dicho segundo motor 12.

[0033] Preferentemente, habilitar la operacién de cada motor se realiza mediante el envio de una sefial adecuada
en el terminal comdn de cada motor, mientras que el accionamiento sucesivo de cada motor se realiza mediante el
envio de una sefial adecuada en el terminal de "cierre" o "apertura" del propio motor. Convenientemente, los
motores 6, 12 no se pueden accionar en la direccion de "apertura” o "cierre" a menos que se hayan habilitado para
operar de antemano por medio del envio de una sefial adecuada en el terminal comun del motor correspondiente.

[0034] En particular, se entiende que cuando dicho primer 6 y segundo motor 12 estan habilitados para operar,
estan en un estado en el que se imparte un control sucesivo adecuado, que se imparte a través de radio y se
conecta por el receptor 24, o a través del cable por medio de un botdn correspondiente 36, puede inducir el
accionamiento del motor correspondiente. De manera correspondiente, cuando dicho primero 6 y segundo motor 12
se deshabilitan en su operacion, estan en un estado en el que no pueden accionarse de ninguna forma, ni siquiera si
se impartiese un control correspondiente.

[0035] La operacion de la infraestructura de acuerdo con la invencién es como sigue.

[0036] En una primera condicién, las lamas 2 estan desplegadas, y es decir, se disponen en configuracion abierta
(véase lineas sélidas en la Figura 2) y se orientan para estar paralelas entre si.

[0037] En esta configuracion, el primer motor 6 es un fin de carrera abierto y en una condicion de este tipo, la
primera unidad 10 correspondiente se acciona para controlar la interrupcion de la alimentacion de corriente al primer
motor 6. A continuacion, los medios de deteccion 10 detectan la interrupcion de la alimentacion de corriente al primer
motor 6 y envian una sefial correspondiente al microcontrolador 18 que permite que el segundo motor 12 opere de
modo que un control adecuado se imparte a través de radio y se recoge por el receptor 24 o se imparte a través de
cable por medio de un botdn correspondiente 36, puede accionar el movimiento de giro de las lamas 2 en la forma
deseada entre las dos posiciones de fin de carrera de las mimas, que corresponden a la disposicion sustancialmente
paralela de las lamas 2 y a la disposicién sustancialmente co-planar de las mismas.

[0038] En estas dos posiciones, que corresponden a los fines de carrera respectivos del segundo motor 12, la
segunda unidad 14 se acciona para controlar la interrupcion de la alimentacién de corriente al segundo motor 12. A
continuacion, los segundos medios de deteccion 16 detectan la interrupcién de la alimentacion de corriente al
segundo motor 12 y envian una sefial correspondiente al microcontrolador 18.

[0039] En particular, solo cuando el microcontrolador 18 recibe la sefial de interrupcién de alimentacion de
corriente al segundo motor 12 procedente de los segundos medios de deteccién 16 después de alcanzar la posicion
de fin de carrera correspondiente a la disposicion paralela de las lamas 2, el microcontrolador permite en si que el
primer motor 6 opere de modo que cuando se recibe un control adecuado, a través de radio o a través de cable
como se ha observado anteriormente, se accione el movimiento de traslacion de dichas lamas 2 - que fueron
previamente dispuestas paralelas entre si - en la direccion empaquetada de las mismas.

[0040] En esta etapa, tan pronto como el primer motor 6 ha comenzado la maniobra de empaquetado de las lamas
2, el microcontrolador 18 deshabilita la operacién del segundo motor 12, que por lo tanto ya no puede mover las
lamas en la direccion del giro de las mismas, ni siquiera si se impartiese un control correspondiente.

[0041] En esencia, el microcontrolador 18 se programa de modo que:

— solamente la interrupcion de corriente al primer motor 6 que sigue la consecucién de la posicion de fin de carrera
correspondiente a la configuracion de las lamas desplegadas habilita la operacién del segundo motor 12, y

— solamente la interrupcion de corriente al segundo motor 12 que sigue la consecucion de la posicion de fin de
carrera correspondiente a la disposicidn de lamas paralelas habilita la operacion del primer motor 6.

[0042] La infraestructura de acuerdo con la invencion es particularmente ventajosa con respecto a las soluciones
tradicionales porque:
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no tiene ningun sensor de posicion para su montaje en la estructura de soporte de la pérgola,

debido a la utilizacién de los fines de carrera en el interior de los motores, el hecho de que las unidades de
control de los mismos y de que los medios de deteccidn se monten en una placa electrénica asociada a la unidad
de control, y también debido al método de coordinacion de la operacion de los dos motores por medio de la
programacion especifica del microprocesador, todas las conexiones de cables requeridas en las soluciones
tradicionales se reducen significativamente, con simplificaciones significativas del sistema, tanto durante la
primera etapa de instalacién como en el caso de posible movimiento de la unidad de control; en particular, en la
infraestructura de acuerdo con la invencién, existe convenientemente la necesidad de un solo conjunto de cables
para conectar cada motor con la unidad de control correspondiente provista en la placa electrénica instalada y/o
incorporada en la unidad de control.
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REIVINDICACIONES

1. Una infraestructura para controlar y mover un cierre de lamas (2) de una pérgola o similar, dicha infraestructura
comprende:

- un primer motor (6) para el movimiento de traslacion de dichas lamas (2) entre una primera posicién de fin de
carrera, en la que las lamas se despliegan en configuracion abierta, y una segunda posicién de fin de carrera, en
la que las lamas se empaquetan en configuracion cerrada,

- un segundo motor (12) para el movimiento de giro de dichas lamas (2) alrededor de un eje longitudinal de las
mismas entre una primera posicion de fin de carrera, en la que las lamas se disponen separadas paralelas entre
si, y una segunda posicién de fin de carrera, en la que las lamas son sustancialmente co-planares entre si con
los bordes longitudinales en contacto,

- un microcontrolador (18) para controlar dicho primer (6) y segundo (12) motores, caracterizado por que
comprende ademas:

- medios de deteccion (10, 16) de la alimentacion de corriente de dicho primer y segundo motor (6, 12) y las
unidades de control correspondientes (8, 14) de la alimentacién de corriente de dicho primer y segundo motores
(6, 12), estando dichos medios de deteccién (10, 16) y dichos circuitos de control (8, 14) conectados con dicho
microcontrolador (18),

y por que:

- dicho primer motor (6) y dicho segundo motor (12) estan provistos de fines de carrera internos que se asocian
con dichas unidades de control (8, 14) para controlar la alimentacién de corriente que se envia a la entrada del
primer y segundo motores (6, 12),

- dicho microcontrolador (18) se programa para gestionar dicho primer y segundo motores (6, 12) basandose en
lo que se detecta por dicho medio de deteccion (10, 16) de la alimentacién de corriente para habilitar la operacion
de dicho primer motor (6) solo cuando dicho segundo motor (12) esta en dicha primera posicion de fin de carrera,
y para habilitar la operacién de dicho segundo motor (12) solo cuando dicho primer motor est4 en dicha primera
posicion de fin de carrera.

2. Una infraestructura de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizada por que dicho primer y segundo motores (6,
12) estan provistos de fines de carrera mecanicos internos.

3. Una infraestructura de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizada por que dicho primer y segundo motores (6,
12) estan provistos de fines de carrera electrénicos internos.

4. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dicho
microcontrolador (18) se programa para controlar dicho primer y segundo motores (6, 12) a través de dichas
unidades de control (8, 14).

5. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dicho
microcontrolador (18), dichas unidades de control (8, 14) de la alimentacion de corriente a enviar a dichos motores
(6, 12) y dichos medios de deteccién (10, 16) de la alimentacién de corriente de dichos motores (6, 12) se instalan
y/o incorporan en una misma placa electrénica (20).

6. Una infraestructura de acuerdo con una o0 méas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dichos
motores (6, 12) se conectan eléctricamente solo con dichas unidades de control (8, 14) proporcionadas en dicha
placa electronica (20).

7. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dichas
unidades de control (8, 14) comprenden circuitos electrénicos para controlar y/o interrumpir el suministro de corriente
a proporcionarse a la entrada del motor respectivo (6, 12).

8. Una infraestructura de acuerdo con una 0 mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dichos
fines de carrera dentro de los motores (6, 12) se asocian a dichas unidades de control (8, 14) para controlar la
interrupcion de la corriente que se va a enviar a la entrada del motor cuando dicho motor (6) alcanza una posicion de
fin de carrera.

9. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dicho
microcontrolador (18) se conecta a un receptor de control de radio (24) de dicho primer y segundo motores (6, 12).

10. Una infraestructura de acuerdo con una o méas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que
sensores (26, 28, 30) de condiciones meteorolédgicas exteriores se conectan a dicho microcontrolador (18).

11. Una infraestructura de acuerdo con la reivindicacion anterior, caracterizada por que dichos sensores de
condiciones meteorologicas exteriores comprenden un sensor de lluvia (26), y/o de viento (28) y/o de temperatura
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(30) exterior.

12. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que los
botones de control cableados (36) de dicho primer y segundo motores (6, 12) se conectan a dicho microcontrolador
(18).

13. Una infraestructura de acuerdo con una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que una
memoria (32) para almacenar los datos de posicion de dicho primer y segundo motores (6, 12) y los cddigos de
control remoto se conecta a dicho microcontrolador (18).

14. Una pérgola que comprende un cierre de lamas que se mueve y controla con una infraestructura de acuerdo con
una o mas de las reivindicaciones anteriores.

15. Una pérgola de acuerdo con la reivindicacion anterior, caracterizada por que no comprende ningln sensor para
detectar la posicion de dichas lamas (2).



ES 2 681 520 T3

FIG. 2

26

’_'_/l-"—'

28
- 130

FIG. 3




ES 2 681 520 T3

o — |

144

11
7
|

[
wm

e

{

NNWO2 ﬁ

¥ 'Ol

FHH3I0

qushmmgq

|
i
i
|

T

ATL+]

VOA otz



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

