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CONTROL DE LAS CUBIERTAS DE ABERTURA 

ARQUITECTÓNICA 

 

SOLICITUDES RELACIONADAS 

 5 

 Esta patente reclama prioridad a la Solicitud 

Provisional de EUA Nº de serie 61/542,760, titulada 

“CONTROL DE CUBIERTAS DE ABERTURA ARQUITECTÓNICA”, 

presentada el 3 de octubre de 2011 y la solicitud 

provisional de EUA No. 61/648,001, titulada” MÉTODOS Y 10 

APARATOS PARA EL CONTROL DE ABERTURA DE MONTAJES DE 

CUBIERTAS DE ABERTURA ARQUITECTÓNICA”, presentada el 16 de 

mayo de 2012. Las descripciones de la solicitud provisional 

Nº de serie 61/542,760 y la solicitud provisional de EUA Nº 

de serie 61/648,011 se incorporan aquí por referencia en su 15 

totalidad. 

 

CAMPO DE LA DESCRIPCIÓN 

 

 20 

 Esta descripción se refiere generalmente a los 

montajes de cubiertas de abertura arquitectónica y, más 

particularmente, a los métodos y los aparatos para 

controlar los montajes de revestimiento de abertura 

arquitectónica. 25 
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ANTECEDENTES 

 

 Las cubiertas de abertura arquitectónicas tales 

como persianas proporcionan sombra y privacidad. Tales 5 

cubiertas incluyen típicamente un cable de accionamiento 

manual, cadena o tubo de tracción o de un tubo enrollador 

motorizado conectado a la tela de revestimiento, que pueden 

ser de rejilla o de ventilación. La tela puede estar 

equipada con un carril inferior y opcionalmente correr a 10 

través de una torsión de marcos verticales opuestos o 

guías, los miembros, uno para cada borde lateral de la 

tela, de manera que la tela se eleva y cae en una ruta de 

acceso designada y no se somete a movimiento de, por 

ejemplo, soplado de viento. 15 

 

BREVE DESCRIPCIÓN DE LOS DIBUJOS 

 

 Los ejemplos de implementación de cubiertas de 

abertura arquitectónicas se describirán a través del uso de 20 

los dibujos adjuntos, que no deben ser considerados como 

limitativos, y en los que:  

 La figura ilustra un ejemplo de implementación de 

una abertura arquitectónica tipo de rodillo de 

recubrimiento con un control manual; y 25 
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 La figura 2 ilustra un ejemplo de implementación 

de una cubierta de abertura arquitectónica tipo de rodillo 

con un embrague deslizante de una vía para proporcionar un 

acoplamiento limitador de torsión del motor. 

 Las figuras 3 a 6 son cuadros de flujo que 5 

ilustran métodos de ejemplo para controlar la operación de 

abertura de una cubierta arquitectónica de tipo rodillo. 

 La figura 7 muestra una configuración de motor 

límite de torsión. 

 La figura 8 ilustra un acoplamiento limitador de 10 

torsión del motor. 

 La figura 9 es una ilustración isométrica de un 

ejemplo de montaje de revestimiento de abertura 

arquitectónica que incluye un control manual ejemplo. 

 La figura 10 es una vista ampliada que ilustra el 15 

control manual ejemplo de la abertura arquitectónica del 

montaje de revestimiento de abertura de la figura 9. 

 La figura 11 es una vista en perspectiva del 

control manual del montaje de revestimiento de abertura 

arquitectónica de la figura 9. 20 

 La figura 12 es una vista lateral de un conector 

macho ejemplo del control manual ejemplo de la figura 11. 

 La figura 13 es una vista despiezada del control 

manual ejemplo de la figura 11. 

 La figura 14 es una vista en perspectiva de un 25 
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montaje de embrague ejemplo y el motor del ejemplo del 

montaje de revestimiento de la abertura arquitectónica de 

la figura 9. 

 La figura 15 es una vista en perspectiva de un 

tubo de rodillo ejemplo del montaje de la cubierta de la 5 

abertura arquitectónica de la figura 9. 

 La figura 16 es una vista en sección transversal 

del montaje del embrague y el motor ejemplo de la figura 

14. 

 La figura 17 es una vista en sección transversal 10 

de un ejemplo del primer embrague del montaje del embrague 

ejemplo de la figura 16 tomada a lo largo de la línea 17A a 

17A. 

 La figura 18 es una vista en sección transversal 

de un segundo embrague ejemplo del montaje de embrague 15 

ejemplo de la figura 16 tomada a lo largo de la línea 18A a 

18A. 

 La figura 19 es una vista en perspectiva de un 

ejemplo de un control local del montaje de revestimiento de 

abertura arquitectónica ejemplo de la figura 9. 20 

 La figura 20 es una vista en sección transversal 

de una porción del control local ejemplo de la figura 19 

acoplados comunicativamente a un control central ejemplo y 

una fuente de alimentación ejemplo. 

 La figura 21 es otra vista en sección transversal 25 
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del control local ejemplo de la figura 19. 

 La figura 22 es un diagrama de bloque de una 

plataforma de procesador ejemplo para ejecutar las 

instrucciones legibles por la máquina de las figuras 3 a 6 

para implementar un control del tablero de controles de la 5 

figura 1, el tablero de control de la figura 19, o 

cualquier otro control. 

 

COMPENDIO 

 10 

 Para bajar una cubierta de abertura 

arquitectónica de tipo rodillo, como una persiana con un 

carril con peso el cual proporciona un control manual. En 

algunos ejemplos, la cubierta de la abertura arquitectónica 

con control manual también puede estar motorizada. En 15 

algunas implementaciones que incluyen un motor, el control 

manual no causa que la cubierta esté en sincronización con 

cualquiera de los componentes para limitar el recorrido de 

la cubierta (interruptores de límite por ejemplo, mecánicos 

o electrónicos). En consecuencia, en tales 20 

implementaciones, la operación del control manual no 

requiere recalibración o reajuste de los componentes para 

limitar el recorrido de la cubierta. 

 Los componentes de la cubierta de la abertura 

arquitectónica serán referenciadas en coordenadas polares. 25 
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Por ejemplo, la coordenada axial coordina corre a lo largo 

del eje longitudinal de la cubierta, la coordenada radial 

corre perpendicularmente a la misma y la coordenada 

circunferencial corre en una dirección circular en una 

vista del extremo de la cubierta. Con la cubierta de una 5 

vista de plan, "proximal axial" o "proximal" significa más 

cerca del lado derecho de la figura. Por otra parte, el 

"distal axial" o "distal" significa más lejos de la parte 

derecha de la figura. 

  La Figura 1 ilustra una cubierta ejemplo (100) 10 

que incluye un conector de eje (102) y un control manual 

(104). El conector de eje (102) puede ser un cojinete de 

deslizamiento unidireccional como se describe en las 

figuras 7 y 8. Como se explicará con más detalle, el 

control manual (104) permite la operación manual del 15 

recubrimiento (100) por una persona (por ejemplo, cuando el 

control motorizado no está disponible o es deseable para la 

persona). 

 La cortina enrollable (100) del ejemplo ilustrado 

incluye un cojinete de deslizamiento unidireccional (102), 20 

el control manual (104), el motor (106), una caja de 

cambios (108), un tablero de control (110), un tubo de 

rodillo (112), un conector de anillo colector (114), y un 

embrague/montaje (116). En el ejemplo ilustrado, el motor 

(106) y el control manual (104) están situados más cerca 25 
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del lado proximal de la cubierta (100). Alternativamente, 

los componentes de la cubierta (100) pueden invertirse de 

manera que el motor (106) y el control manual (104) están 

situados más cerca del lado distal del recubrimiento (100). 

 El conector de anillo colector (114) del ejemplo 5 

ilustrado se puede insertar en un conector de acoplamiento 

(118) para el montaje de la cubierta (100) en o adyacente a 

una abertura arquitectónica y para conectar eléctricamente 

a la cubierta (100) a la energía eléctrica. El conector de 

anillo colector ejemplo (114) incluye un bastidor (120) que 10 

tiene un primer y segundo borde (121), (122) que define una 

abertura (123) en la que una saliente que se extiende 

axialmente (115) del conector de anillo colector (114) se 

inserta cuando la cubierta (100) se monta o está adyacente 

a la abertura arquitectónica. Una superficie radial 15 

exterior (127) del marco (114) recibe una superficie radial 

interior de un soporte (134) del conector de anillo 

colector (114). 

 El marco interior dispuesto (120) son primeros 

contactos (124), (125) y contacto segundos (126). Los 20 

contactos primeros (124), (125) del ejemplo ilustrado 

comprenden dos bridas metálicas dobladas para formar un 

contacto metálico deformable. Los contactos primeros (124), 

(125) están eléctricamente conectados para suministrar 

cables (130) que suministra energía eléctrica al conector 25 
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de acoplamiento (118). Cuando la cubierta (100) se monta en 

el conector de acoplamiento (118), los contactos primeros 

(124), (125) descansan sobre un anillo radial (136) de la 

protuberancia que se extiende axialmente (115). Cuando la 

cubierta (100) gira, los contactos primeros (124), (125) 5 

mantienen una conexión eléctrica con el anillo radial 

(136). En consecuencia, la cubierta puede girar con 

respecto al conector de acoplamiento (118), mientras que se 

mantiene una conexión eléctrica. Mientras dos contactos 

primeros (124), (125) están incluidos en el ejemplo 10 

ilustrado, cualquier número de contacto (s) (por ejemplo, 

1, 3, 4, etc.) se puede utilizar alternativamente. 

 El segundo contacto (126) del ejemplo ilustrado 

comprende una brida de metal sobre la que descansa un 

pasador (138) que se extiende más allá de un extremo distal 15 

que se extiende axialmente de la protuberancia (115). El 

contacto segundo (126) está conectado eléctricamente a los 

cables (130) de suministro. Mientras que la cubierta (100) 

gira, el contacto segundo (126) que mantiene la conexión 

eléctrica con el pasador (138) para proporcionar energía 20 

eléctrica a la cubierta (100). 

 El marco de ejemplo (120) de la Figura 1 está 

fijado a un soporte (128) que está fijado en o está 

adyacente a una abertura arquitectónica utilizando un 

sujetador mecánico tal como un tornillo (132). En el 25 
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ejemplo ilustrado, los cables de suministro 130 pasan a 

través de aberturas (no ilustradas) en el soporte (128) y 

el marco (130). 

 Mientras que un ejemplo de conector de 

acoplamiento (118) se describe en el presente documento, 5 

otros arreglos pueden ser usados. Por ejemplo, se pueden 

usar otras configuraciones de conectores de anillos 

colectores. 

 Volviendo a la cubierta ejemplo (100), el soporte 

(134) está dispuesto en el interior de, y está fijado a, el 10 

tubo de rodillo (112). El pasador (138) está dispuesto en 

un manguito formado en el interior del conector. Una 

arandela (142) está montada en el pasador (138). Un resorte 

(140) se asienta entre la arandela fija (142) y una 

superficie interior del soporte (134). La fuerza del 15 

resorte (140) empuja el pasador (138) en la dirección 

distal y en acoplamiento con el contacto segundo (126) 

cuando la cubierta (100) se inserta en el conector de 

acoplamiento (118). 

 Los cables (143) se conectan eléctricamente al 20 

pasador (138) y el anillo radial (136), respectivamente, a 

el tablero de control (110). En consecuencia, la energía 

eléctrica se suministra al tablero de control (110) cuando 

el recubrimiento (100) está montado en el soporte de 

acoplamiento (118) y se suministra energía eléctrica a los 25 



10 

cables (130). En otros ejemplos, las baterías pueden 

proporcionar alimentación al tablero de control (110) y los 

elementos eléctricos cableados correspondientes pueden ser 

eliminados. En estos ejemplos, el conector de anillo 

colector (114) puede no incluir componentes para la 5 

conexión eléctrica, pero proporcionará soporte de montaje 

para la persiana enrollable (100). 

 El tablero de control (110) del ejemplo ilustrado 

controla el funcionamiento del recubrimiento (100). En 

particular, tablero de control ejemplo (110) incluye un 10 

receptor inalámbrico y un control de detección de torsión. 

El receptor inalámbrico responde a las órdenes de un 

control remoto inalámbrico para dirigir la operación del 

recubrimiento (100). El control de detección de torsión 

funciona para detener el motor (106) cada vez que se 15 

detecta una sobrecarga de torsión (por ejemplo, cuando el 

recubrimiento (100) está completamente cargado, cuando el 

recubrimiento (100) está totalmente desenrollado, o cuando 

una obstrucción impide enrollado/desenrollado del 

recubrimiento (100). El control de detección de torsión del 20 

ejemplo ilustrado incluye un umbral de enrollado y un 

umbral de desenrollamiento de tal manera que el umbral de 

enrollado es mayor que el umbral de desenrollado debido a 

la torsión adicional encontrada cuando se enrolla el 

recubrimiento (100). Alternativamente, un solo umbral puede 25 
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ser utilizado. El tablero de control (110) puede incluir 

circuitos o electrónica adicionales para el recubrimiento 

(100 tal como, por ejemplo, un control de motor. 

 Otros métodos para parar el motor (106) pueden 

ser usados tal como, por ejemplo, un interruptor/control 5 

mecánico o eléctrico control/interruptor limitador (por 

ejemplo, interruptores limitadores/controles descritos en 

este documento) se pueden utilizar. Alternativamente, un 

cojinete de deslizamiento unidireccional puede ser 

utilizado como se describe en la Figura 2. En algunos 10 

ejemplos, no se utilizarán controles/interruptores 

limitadores de detección de torsión. En algunos de esos 

ejemplos, el tablero de control (110) incluye un control de 

temporizador para detener el motor (106) después de una 

cantidad suficiente de tiempo para totalmente enrollar o 15 

totalmente desenrollar la persiana enrollable (100). 

 El tablero de control (110) del ejemplo ilustrado 

está conectado eléctricamente al motor (106) a través de 

cables (145). El motor (106) del ejemplo ilustrado es un 

motor eléctrico que tiene un eje de salida. El eje de 20 

salida del motor (106) está dispuesto en el lado proximal, 

mientras que el cuerpo radial (por ejemplo, la cáscara o 

carcasa) del motor (106) está dispuesta en el lado distal 

del motor (106). Sin embargo, esta orientación se puede 

invertir. El cuerpo radial del motor (106) como se ilustra 25 
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en la Figura 1 está unido de forma fija a la carcasa radial 

de la caja de cambios (108), mientras que el eje de salida 

del del motor (106) está conectado a los componentes 

internos de la caja de cambios (108). La carcasa radial de 

la caja de cambios (108) está unido de forma fija a un 5 

marco radial (147) utilizando elementos mecánicos tales 

como tornillos (148), (149). El marco radial (147) está 

fijado a la superficie radial interior del tubo de rodillo 

(112).  

 La caja de cambios (108) del ejemplo ilustrado 10 

incluye un eje de salida (152) que está impulsado por el 

eje de salida del motor (106) a través de los engranajes de 

la caja de cambios (108). Los engranajes de la caja de 

cambios proporcionan la relación de revolución apropiada 

entre el eje del motor (106) y el eje (152) que está unido 15 

al acoplamiento del eje (102), que está unido a una salida 

del embrague/montaje (116). El embrague/montaje (116) se 

acopla con el control manual (104). 

  En el ejemplo de embrague/montaje (116) de la 

figura 1 incluye ganchos (162), (164) que se puede insertar 20 

en las aberturas (156), (158) del soporte (154). Los 

ganchos (162), (164) permiten que la cubierta (100) sea 

asegurado al soporte (154) a través de las aberturas (156), 

(158). El soporte (154) del ejemplo ilustrado está 

asegurado en o adyacente a una abertura arquitectónica 25 
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utilizando un aparato mecánico tal como un tornillo (160). 

El montaje de gancho y el soporte se proporciona a modo de 

ejemplo y otros sistemas para el montaje de la cortina 

enrollable (100) puede ser utilizado. 

 Cuando el motor (106) del ejemplo ilustrado es 5 

operado y el control manual (104) no se utiliza, el 

embrague/montaje (116) mantiene el acoplamiento del eje 

(102), el eje de salida (152) de la caja de cambios (108), 

y, de ese modo, el eje de salida del motor (106) 

estacionario con respecto al soporte (154). En 10 

consecuencia, el cuerpo radial del motor (106) gira con 

respecto al soporte (154) cuando el motor (106) se acciona. 

La rotación del cuerpo radial del motor (106) hace que la 

caja de cambios (108), el marco (147), y el tubo de rodillo 

(112) giren. En consecuencia, el tubo de rodillo (112) se 15 

enrolle o desenrolle el material de revestimiento cuando el 

motor (106) es operado. 

 Cuando el control manual (104) del ejemplo 

ilustrado se opera y el motor (106) no es accionado, el eje 

de salida del motor (106) está impedido girar por un freno 20 

incluido en el motor (106). Alternativamente, la caja de 

cambios (108) puede incluir un freno u otros componentes 

pueden ser proporcionados para evitar que el eje de salida 

del motor (106) gire con respecto al cuerpo radial del 

motor (106). La operación del control manual (104) (por 25 
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ejemplo, tirando de un cable continuo enrollado) hace que 

el embrague/montaje (116) para impartir rotación sobre el 

eje de acoplamiento (102). La rotación del acoplamiento del 

eje (102) hace que el eje de salida (152) de la caja de 

cambios (108) gire. Debido a que el eje de salida del motor 5 

(106) se fija con respecto al cuerpo radial del motor 

(106), la rotación del eje de salida (152) de la caja de 

cambios (108) hace que la carcasa radial de la caja de 

cambios (108) y el cuerpo radial del motor (106) para 

girar. La rotación del cuerpo radial del motor (106) hace 10 

que el bastidor (147) y el tubo de rodillo (112) giren. En 

consecuencia, el tubo de rodillo (112) enrolle o desenrolle 

el material de cobertura cuando se acciona el control 

manual (210). 

 Cuando el control manual (104) y el motor (106) 15 

se operan simultáneamente, su operación es aditiva. Cuando 

tanto el control manual (104) y el motor (106) se accionan 

para enrollar la cortina enrollable (100), la cortina 

enrollable (100) se enrolla a una frecuencia que se 

incrementa. Cuando tanto el control manual (104) y el motor 20 

(106) se operan para desenrollar la cortina enrollable 

(100), la cortina enrollada (100) se desenrolla más 

rápidamente. Cuando el control manual (104) y el motor 

(106) se accionan en direcciones opuestas, la cortina 

enrollada (100) se enrolla o desenrolla en función del 25 
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movimiento relativo del control manual (104) y el motor 

(106) más lentamente. 

 Debido a que el ejemplo del motor utiliza la 

detección de torsión para determinar cuándo la liquidación 

o se han establecido límites de desenrollado, el 5 

funcionamiento del control manual (104) no interfiere con 

el control motorizado de la cortina enrollar (100). En 

otras palabras, de acuerdo con el ejemplo ilustrado, la 

calibración o puesta a cero de las posiciones límite no es 

necesario después de la operación del control manual (104). 10 

En las implementaciones donde los interruptores en las que 

se utilizan interruptores limitadores mecánicos o 

electrónicos se usan en la detección de torsión, los 

interruptores limitadores pueden no necesitar ser calibrado 

o restablecerse después de la operación del control manual 15 

(104) donde la operación del control manual (104) es 

detectado por los interruptores limitadores. Por ejemplo, 

cuando un tornillo (por ejemplo, el tornillo de un sistema 

del interruptor limitador mecánico es avanzado cuando se 

acciona el control manual (104), el sistema interruptor 20 

limitador no necesitará ser calibrado después de la 

operación mediante un control manual (104).  

 En el ejemplo ilustrado de la figura 1, el cuerpo 

del motor (106) gira mientras que el eje de salida del 

motor 106 es estacionario. El cuerpo del motor (106) del 25 
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ejemplo ilustrado incluye bobinas de enrollamiento 

(típicamente llamadas estator) mientras que el eje de 

salida incluye una barra y el imán (s) (normalmente 

conocido como el rotor). Se pueden usar otro tipos de 

motores.  5 

 La Figura 2 ilustra una cubierta ejemplo (200) 

que incluye un tubo de rodillo (201) que contiene un eje 

ranurado (202), un deslizamiento de embrague unidireccional 

(204), una caja de cambios (206), y un motor (208). Como se 

explicará con más detalle, el deslizamiento de embrague 10 

unidireccional (204), es un motor de torsión de 

acoplamiento limitador que permite que el recubrimiento 

(200) sea operado sin la necesidad de interruptores 

limitadores electrónicos o mecánicos. El recubrimiento 

(200) se puede montar con un control manual (210) que 15 

permite el enrollado o desenrollado manual del material de 

recubrimiento (no ilustrado) unido al tubo de rodillo 

(201). Alternativamente, el recubrimiento (200) está 

montado con un conector estacionario (212). 

 El eje ranurado (202) incluye ranuras para 20 

recibir chavetas de protusión radial (214) del control 

manual (210) o chavetas de protusión radial (216) del 

conector estacionario (212). Un lado distal del eje 

ranurado (202) está fijado a la rotación del deslizamiento 

de embrague unidireccional (204) por una espiga. En 25 
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consecuencia, la rotación del eje ranurado (202) aplica una 

torsión de giro al deslizamiento de embrague unidireccional 

(204). 

 El deslizamiento de embrague unidireccional (204) 

del ejemplo ilustrado incluye un eje del adaptador para 5 

recibir un eje de accionamiento (218) de la caja de cambios 

(206). El eje del adaptador es similar al eje del adaptador 

(90) descrito en relación con la figura 5. Un extremo 

proximal de la carcasa de la caja de cambios (206) que se 

fija a un marco (220) que se fija a una superficie interior 10 

del tubo de rodillo (201). Por consiguiente, cuando se hace 

girar la carcasa de la caja de cambios (206), el marco 

(220) provoca la rotación del rodillo tubo (201). 

 Un extremo distal de la carcasa de la caja de 

cambios está fijado a una carcasa del motor (208). La caja 15 

de cambios del ejemplo ilustrado incluye un eje del 

adaptador para recibir un eje de accionamiento del motor 

(208). El eje de accionamiento (208) acciona de forma 

giratoria los engranajes de la caja de cambios (206) para, 

a su vez, de forma giratoria conducir el eje de 20 

accionamiento (218) de la caja de cambios (206). 

 El deslizamiento de embrague unidireccional (204) 

impide que la torsión sea aplicada al tubo de rodillo (201) 

del ejemplo ilustrado en la dirección de desenrollamiento. 

Además, el deslizamiento de embrague unidireccional (204) 25 
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impide que la torsión superior a un umbral se aplique al 

tubo de rodillo (201) en la dirección de enrollamiento. 

 El recubrimiento (200) incluye los cables (208) 

que tienen un extremo proximal fijo al extremo distal del 

motor (208). Un extremo distal de los cables (208) están 5 

fijos al conector de anillo colector (222). El conector de 

anillo colector (222) del ejemplo ilustrado incluye un 

primer contacto (224) y un segundo contacto (226). El 

conector de anillo colector (222) recibe un adaptador (228) 

que tiene un poste (230) que incluye un primer anillo 10 

conductor (232) y un anillo segunndo conductor (234). El 

adaptador (228) incluye cables (236) incluyendo uno o más 

enchufe (s) (238). El adaptador (228) (por ejemplo, una 

cubierta cónico, una tapa de extremo, un enchufe, etc.) se 

puede montar de manera liberable en una cavidad (242) 15 

formada por un primer borde (244) y un segundo borde (246) 

de un soporte (240). El soporte (240) se puede fijar en y o 

adyacente a una abertura arquitectónica. Los cables de 

suministro (248) están conectados a un suministro eléctrico 

(por ejemplo, una fuente de corriente comercial) e incluyen 20 

uno o más recipiente (s) (250) para recibir el uno o más 

enchufes (s) (238). Los cables de suministro (248), cables 

(236), y los cables (221) pueden ser sustituidos por una 

combinación de hilos y una o más baterías para proporcionar 

energía eléctrica a la persiana enrollable (200). 25 
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 Cuando el tubo de rodillo (201) es girado, el 

conector de anillo colector (222) que incluye el primer 

contacto (224) y el segundo contacto (226) se hace girar. 

El primer contacto (224) y el segundo contacto (226) son 

deformables para permitir que el primer contacto (224) 5 

permanezca en contacto con el primer anillo conductor (232) 

y el segundo contacto (226) a permanecer en contacto con el 

segundo anillo conductor (234). El adaptador (228) se 

mantiene estacionario en el soporte (240) cuando el tubo de 

rodillo (201) se gira. Cualquier otro tipo de anillo 10 

deslizante u otro tipo de conexión se puede utilizar 

alternativamente. 

 El control manual (210) y el conector fijo (212) 

del ejemplo ilustrado incluyen ganchos (252), (254) que 

pueden ser admitidas por las cavidades (258), (260) de un 15 

soporte (256) para montar el control manual (210) y/o  el 

conector fijo (212) y/o adyacente a una abertura 

arquitectónica a la que el soporte (256) está asegurada. 

 El control manual (210) del ejemplo ilustrado 

incluye una cadena de cuentas (262) para manejar una polea 20 

(264). La polea (264) está unida al protusión radial (214) 

a través de un embrague. El embrague impide que el 

protusión radial de rotación cuando la polea (264) no está 

siendo girado por la cadena de cuentas (262). Otros tipos 

de controles manuales pueden ser utilizados como, por 25 
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ejemplo, una cuerda y una polea, un control de tornillo sin 

fin, etc. Cualquier tipo de embrague mecánico o electrónico 

se puede usar. 

 En cuanto a la operación del recubrimiento (200), 

cuando el motor (208) se acciona y el control manual (210) 5 

no se utiliza, el embrague del control manual (210) tiene 

la protusión radial (214), el eje ranurado (202), el eje de 

accionamiento (218) de la caja de cambios (206), y, de ese 

modo, el eje de salida del motor (208) estacionario con 

respecto al soporte (256). Por consiguiente, la carcasa del 10 

motor (208) gira con respecto al soporte (256) cuando el 

motor (208) se acciona. La rotación de la carcasa del motor 

208 hace que la carcasa de la caja de cambios (206¡, el 

marco (220), y el tubo de rodillo (201) gire. En 

consecuencia, el tubo del rodillo (201) tendrá un material 15 

de revestimiento que se enrollará o se desenrollará cuando 

el motor (208) es operado. 

 Cuando el control manual (210) es operado y el 

motor (208) no es accionado, la salida eje del motor (208) 

está impedido de girar por un freno incluido en el motor 20 

(208). Alternativamente, la caja de cambios (206) puede 

incluir un freno u otros componentes que pueden ser 

proporcionados para evitar que el eje de salida del motor 

(208) gire con respecto a la carcasa del motor (208) cuando 

se acciona el control manual (210). El funcionamiento del 25 
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control manual (210) (por ejemplo, por tirando de la cadena 

de cuentas (262) hace que la polea (264) que afecte la 

rotación en el protusión radial (214). La rotación de la 

protusión radial (214)hace que el eje ranurado (202), el 

eje de accionamiento (218) de la caja de cambios (206), y 5 

el eje de accionamiento del motor (208) giren. Debido a que 

el eje de accionamiento del motor (208) se fije con 

respecto a la carcasa del motor (208), la rotación del eje 

de accionamiento (218) de la caja de cambios (206) hace que 

la carcasa de la caja de cambios (206) y la carcasa del 10 

motor (208) gire. La rotación de la carcasa de la caja de 

cambios (206) hace que el bastidor (220) y el tubo de 

rodillo (201) gire. En consecuencia, el tubo del rodillo 

(201) enrollará o desenrollará el materia de recubrimiento 

cuando el acciona el control manual (210). 15 

 Cuando el control manual (210) y el motor (208) 

son operados simultáneamente, su operación es aditiva. 

Cuando tanto el control manual (210) y el motor (208) se 

operan, para enrollar la cubierta (200), el material 

alrededor del tubo de rodillo (201) se enrolla a un ritmo 20 

mayor. Cuando tanto el control manual (210) y el motor 

(208) se operan para desenrollar la cubierta (200), el 

material alrededor del tubo del rodillo (201) es 

desenrollado a una tasa que se incrementa. Cuando el 

control manual (210) y el motor (208) se accionan en 25 
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direcciones opuestas, la cubierta (200) se enrolla y se 

desenrolla más lentamente. 

 En el ejemplo de la figura 2, la carcasa del 

motor (208) gira mientras que el eje de accionamiento del 

motor (208) es estacionaria. La carcasa del motor (208) del 5 

ejemplo ilustrado incluye bobinas de enrollamiento 

(normalmente llamado el estator) mientras que el eje de 

salida incluye una barra y el imán (s) (normalmente 

conocido como el rotor). Se pueden utilizar otros tipos de 

motores. 10 

 Los diagramas de flujo representativos de las 

instrucciones legibles por máquina para implementar un 

control de, por ejemplo, el tablero de control (120) de la 

figura 1, el tablero de control (1900) de la figura 19, o 

cualquier otro control que se muestra en las figuras 3 a 6. 15 

En estos ejemplos, las instrucciones legibles por máquina 

comprenden un programa para su ejecución por medio de un 

sistema de procesamiento, tal como el sistema de 

procesamiento (2200) comentado con relación con la figura 

22. El programa se puede realizar en el software almacenado 20 

en un medio de lectura tangible de cómputo como CD-ROM, un 

disquete, un disco duro, un disco versátil digital (DVD), 

un disco Blu-ray, o una memoria asociada con el procesador 

(2212), pero todo el programa y/o sus partes, 

alternativamente, podrían ser ejecutadas por un dispositivo 25 
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que no sea el procesador (2212) y/o incorporado en el 

firmware o hardware dedicado. Además, aunque el programa de 

ejemplo se describe con referencia a los diagramas de flujo 

ilustrados en las Figuras 3 a 6, alternativamente se pueden 

utilizar muchos otros métodos de implementación de un 5 

control. Por ejemplo, el orden de ejecución de los bloques 

que puede ser cambiados, y/o algunos de bloques descritos 

puede ser cambiados, eliminados, o combinados. 

 Como se mencionó anteriormente, los procesos 

ejemplo de las figuras 3 a 6 se pueden implementar 10 

utilizando instrucciones codificadas (por ejemplo, 

instrucciones legibles por computadora) almacenadas en un 

soporte tangible legible por computadora, como una unidad 

de disco duro, una memoria flash, una memoria de sólo 

lectura (ROM), un disco compacto (CD), un disco versátil 15 

digital (DVD), una memoria caché, una memoria de acceso 

aleatorio (RAM) y/o cualquier otro medio de almacenamiento 

en el que se almacena la información de cualquier duración 

(por ejemplo, durante períodos prolongados de tiempo, de 

forma permanente, breves casos, para amortiguar 20 

temporalmente, y/o para el almacenamiento en caché de la 

información). Como se usa aquí, el medio legible por 

computadora tangibles de término no transitorio que es 

expresamente definido para incluir cualquier tipo de 

almacenamiento legible por computadora y para excluir la 25 
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propagación de señales. Además, o como alternativa, los 

procesos de ejemplo de las FIGS. 3-6 pueden implementarse 

usando instrucciones codificadas (por ejemplo, 

instrucciones legibles por computadora) almacenadas en un 

medio legible por computadora no transitorio tal como un 5 

disco duro, una memoria flash, una memoria de solo lectura, 

un disco compacto, un disco versátil digital, una caché, 

una memoria de acceso aleatorio y/o cualquier otro medio de 

almacenamiento en el que la información se almacene durante 

cierta duración (por ejemplo, durante largos periodos de 10 

tiempo, de forma permanente, breves instantes, para 

almacenamiento temporal en búfer y/o almacenamiento en 

caché de la información). Como se utiliza en el presente, 

el término medio de lectura de cómputo no transitorio está 

expresamente definido para incluir cualquier tipo de medio 15 

de cómputo de lectura y para excluir señales expansivas. 

Como se utiliza en el presente, cuando la frase “por lo 

menos” se usa como término de transición en un preámbulo de 

una reivindicación, es un término abierto de la misma 

manera que el término “que comprende”. De tal forma, una 20 

reivindicación que usa “por lo menos” como término de 

transición en su preámbulo puede incluir elementos 

adicionales a aquellos expresamente redactados en la 

reivindicación. 

 La Figura 3 es un diagrama de flujo que ilustra 25 
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un método ejemplo para controlar el funcionamiento de una 

cubierta de abertura arquitectónica de tipo de rodillo. El 

método ejemplo de la figura 3 se describe en conjunción con 

la cubierta (100) de la figura 1. Sin embargo, el método de 

ejemplo puede ser usado con cualquier otro revestimiento 5 

(por ejemplo, la cubierta (200) de la Figura 2). 

 Los ejemplos de las instrucciones de la figura 3 

comienza cuando el tablero de control (110) recibe una 

instrucción para desenrollar el tubo enrollador (112) 

(bloque (302). Por ejemplo, el tablero de control (110) 10 

puede recibir una instrucción de un control remoto 

inalámbrico a través de un receptor inalámbrico incluido en 

el tablero de control (110), a partir de un control remoto 

cableado, desde un botón en un panel de control, etc. En 

respuesta a la instrucción, el tablero de control (110) 15 

opera el motor (106) en una dirección de enrollamiento (por 

ejemplo, para elevar el material de revestimiento unido al 

tubo de rodillo (112) (bloque (304). Como se describió 

anteriormente, el embrague/montaje (116) evita la rotación 

del eje de salida del motor (106). En consecuencia, el 20 

cuerpo radial del motor (106), la carcasa radial de la caja 

de cambios (108), el marco (147), y el tubo de rodillo 

(112) se hacen girar. El tablero de control (110) determina 

si la torsión en el motor excede un umbral de torsión de 

enrollado (bloque (306). Por ejemplo, cuando la cubierta 25 
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(100) es enrollada a su límite más superior, una barra 

inferior o peso unido al material de recubrimiento llegará 

a un marco de la cubierta (100) y evita la rotación del 

tubo de rodillo (100) alrededor de la cual el material de 

revestimiento se envuelve. Este paro provocará la torsión 5 

del motor para aumentar más allá de un umbral. El umbral se 

puede seleccionar de manera que enrollamiento normal (por 

ejemplo, cuando no hay obstrucción) no exceda el umbral de 

torsión, pero enrollado contra un marco o la obstrucción 

hará que el umbral que se pasa. 10 

 Si no se ha excedido el enrollado de torsión 

(bloque (306), el motor (106) continúa funcionando hasta 

que se excede el umbral. Si el enrollado de torsión se ha 

excedido (bloque 306), el motor se detiene (bloque (308). 

Por ejemplo, cuando la cubierta (100) está completamente 15 

enrollado o se encuentra una obstrucción que evita el 

enrollado, el motor (100) se detendrá. El método de la 

figura 3 entonces termina hasta una nueva instrucción es 

recibida en el tablero de control de (110). 

 Las instrucciones de ejemplo de la figura 4 20 

comienzan cuando el tablero de control (110) recibe una 

instrucción para desenrollar el tubo de rodillo (112) 

(bloque (402). En respuesta a la instrucción, el tablero de 

control (110) opera el motor (106) en una dirección de 

desenrollado (por ejemplo, para reducir el material unido 25 
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al tubo de rodillo (112) (bloque (404). Como se describió 

anteriormente, el embrague/montaje (116) evita la rotación 

del eje de salida del motor (106). En consecuencia, el 

cuerpo radial del motor (106), la carcasa radial de la caja 

de cambios (108), el marco (147), y el tubo de rodillo 5 

(112) se hace girar. El tablero de control (110) determina 

si la torsión en el motor excede un umbral de torsión 

desenrollado (bloque (406). Por ejemplo, cuando la cubierta 

(100) se desenrolla a su límite más inferior, el material 

de revestimiento puede comenzar a enrollarse en el rodillo 10 

(por ejemplo, elevando el material de revestimiento). Este 

enrollado aumentará la torsión en el motor (por ejemplo, a 

niveles similares a los niveles encontrados durante el uso 

de la cubierta (100) en el enrollado). Por lo tanto, el 

umbral se puede seleccionar de manera que el desenrollado 15 

normal no exceda el umbral de torsión, pero enrolla el 

material de revestimiento (por ejemplo, después de 

desenrollar completamente el material de recubrimiento) 

hará que el umbral sea pasado. De acuerdo con el ejemplo 

ilustrado, el umbral de enrollado excede el umbral de 20 

desenrollado de modo que al final de su material de 

enrollamiento se puede detectar. 

 Si el umbral de torsión desenrollado no ha sido 

excedido (bloque (406), el motor (106) continúa funcionando 

hasta que se excede el umbral. Si el umbral de torsión 25 
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desenrollado se ha excedido (bloque (406), el motor se 

detiene (bloque (408). Por ejemplo, cuando la cubierta 

(100) está completamente desenrollado y comienza a 

desenrollarse, el motor (100) se detendrá. El método de la 

figura 4 a continuación, termina hasta que se reciba una 5 

nueva instrucción en el tablero de control de (110).  

 La Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra 

las instrucciones de ejemplo para controlar la operación de 

abertura de una cubierta arquitectónico de tipo rodillo. El 

ejemplo de la figura 5 se describe en conjunción con la 10 

cubierta (200) de la figura 2. Sin embargo, el 

procedimiento de ejemplo puede ser usado con cualquier otro 

revestimiento (por ejemplo, la cubierta (100) de la Figura 

1). 

 El ejemplo de la figura 5 comienza cuando un 15 

control (por ejemplo, un control de la tarjeta del control 

(110) de la figura 1 recibe una instrucción para enrollar 

el tubo de rodillo (201) (bloque (502). Por ejemplo, el 

control puede recibir instrucciones desde un control remoto 

inalámbrico a través de una receptor de red inalámbrica 20 

incluido en el control, desde un control remoto con cable, 

desde un botón en un panel de control, etc. En respuesta a 

la instrucción, el control inicia un temporizador (bloque 

(504). Por ejemplo, el temporizador puede ser programado 

para una duración que es el tiempo suficiente para que el 25 
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recubrimiento (200) se enrolle de su posición más inferior 

a su posición más superior. El temporizador puede incluir 

adicionalmente un tiempo adicional para contar los retrasos 

cortos en el enrollamiento (por ejemplo, un período corto 

de tiempo en que se obstruye el recubrimiento (200). 5 

Entonces, el control opera el motor (208) en una dirección 

de enrollamiento (por ejemplo, para elevar el material de 

revestimiento unido al tubo de rodillo (201) (bloque (506). 

Como se ha descrito anteriormente, un embrague del control 

manual (210) o el conector estacionario (212) impide la 10 

rotación del eje de accionamiento del motor (208). Por 

consiguiente, la carcasa del motor (208), la carcasa de la 

caja de cambios (206), el marco (220), y el tubo de rodillo 

(201) giran. 

 El control determina entonces si el temporizador 15 

de enrollamiento ha expirado (es decir, se ha llegado al 

límite de tiempo de enrollado) (bloque (508). Por ejemplo, 

la cubierta (200) puede haber sido enrollado en su más baja 

posición a su posición más superior. Alternativamente, la 

cubierta (200) puede haber sido enrollado desde una 20 

posición intermedia a su posición más superior. En esta 

operación, el motor (208) podría seguir funcionando cuando 

la cubierta (200) alcanza su posición más superior, 

mientras que el deslizamiento de embrague unidireccional 

(204) se deslizó para evitar una torsión excesiva de ser 25 
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aplicada al tubo de rodillo (201) hasta la expiración del 

temporizador. En otro caso, la cubierta (200) puede 

encontrarse con un obstáculo que impide enrollado 

totalmente del material de revestimiento. En tal operación, 

el motor (208) podría seguir funcionando mientras que el 5 

deslizamiento de embrague unidireccional (204) se deslizó 

para evitar una torsión excesiva de ser aplicada al tubo de 

rodillo (201) hasta que haya expirado el temporizador. 

 Si el temporizador enrollado no ha expirado 

(bloque (508), el motor (208) continúa funcionando hasta 10 

que expira el temporizador. Si el temporizador ha expirado 

enrollado (bloque (508), el motor se detiene (bloque (510). 

El método de la figura 5 entonces termina hasta que se 

reciba una nueva instrucción en el control. 

 La Figura 6 es un diagrama de flujo que ilustra 15 

instrucciones de ejemplo para controlar la operación de una 

cubierta de abertura de tipo rodillo arquitectónico. El 

ejemplo de la figura 6 se describe en conjunción con la 

cubierta (200) de la figura 2. Sin embargo, el ejemplo del 

método puede utilizar con cualquier otro revestimiento (por 20 

ejemplo, la cubierta (100) de la Figura 1). 

 El ejemplo de la figura 6 comienza cuando un 

control (no ilustrado) recibe una instrucción para 

desenrollar el tubo de rodillo (201) (bloque (602). Por 

ejemplo, el control puede recibir una instrucción de un 25 
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control remoto inalámbrico de un receptor inalámbrico 

incluido en el control, desde un control de remoto por 

cable, de un botón en un panel de control, etc. En 

respuesta a la instrucción, el control arranca un 

temporizador (bloque (604). Por ejemplo, el temporizador 5 

puede establecerse para una duración que es suficientemente 

largo para el revestimiento (200) para ser desenrollado 

desde su posición más superior a su posición más inferior. 

El temporizador puede incluir, además, un tiempo adicional 

para dar cuenta de los retrasos cortos en el desenrollado 10 

(por ejemplo, una cantidad de tiempo corto durante el cual 

la cubierta (200) está obstruido). Entonces, el control 

opera el motor (208) en una dirección de desenrollado (por 

ejemplo, para reducir el material de recubrimiento unido al 

tubo de rodillo (201) (bloque (606). Como se ha descrito 15 

anteriormente, un embrague del control manual (210) o el 

conector fijo (212) impide la rotación del eje de 

accionamiento del motor (208). Por consiguiente, la carcasa 

del motor (208), la carcasa de la caja de cambios (206), el 

marco (220), y el tubo de rodillo (201) gira porque el 20 

motor 208 ya no se opone a desenrollado de la cubierta 

(200) (por ejemplo, donde un peso unido al material de la 

cubierta (200) crea una torsión para jalar el material de 

revestimiento). 

 El control determina entonces si el temporizador 25 
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desenrollar ha expirado (es decir, se ha alcanzado el 

límite de tiempo de desenrollado) (bloque (608). Por 

ejemplo, la cubierta (200) puede haber sido desenrollado 

desde su posición más superior a su posición más inferior. 

Alternativamente, la cubierta (200) pueden haber sido 5 

desenrollado desde una posición intermedia a su posición 

más baja. En tal una operación, el motor (208) podría 

seguir funcionando cuando la cubierta (200) alcanza su 

posición más inferior, mientras que el deslizamiento de 

embrague unidireccional (204) torsión impedida que se 10 

aplica al tubo del rodillo (201) hasta que haya expirado el 

temporizador. En otro caso, la cubierta (200) puede 

encontrarse con un obstáculo que impide desenrolllar 

completamente el material de revestimiento. En esta 

operación, el motor (208) podría seguir funcionando 15 

mientras que el deslizamiento de embrague unidireccional 

(204) se deslizó para evitar una torsión excesiva de ser 

aplicada al tubo de rodillo (201) hasta la expiración del 

temporizador. 

 Si el temporizador de enrollado no ha expirado 20 

(bloque (608), el motor (208) continuara funcionando hasta 

que expire el temporizador. Si el temporizador de 

desenrollado ha expirado (bloque (608), el motor se detiene 

(bloque (610). El método of de la figura 6 entonces termina 

hasta que se recibe una nueva instrucción en el control. 25 
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 La figura 7 ilustra una torsión de ejemplo no 

limitativo acoplamiento del motor (68) que impide que un 

motor de aplicación de torsión al tubo de rodillo (38) en 

una dirección de desenrollado. La configuración del ejemplo 

de la figura 7 incluye, por ejemplo, un acoplamiento de eje 5 

de salida del motor (70) situado en un eje de motor (no 

etiquetado). Un tubo de rodillo (38) se ilustra como un 

diámetro exterior del sistema, que está conectado a la tela 

(74) y, a su vez, el carril con peso (76). Un riel (78) 

también se ilustra que guía la tela 74 durante las 10 

operaciones el enrollado y desenrollado. 

 El acoplamiento de eje de salida del motor (70) 

funciona como una manivela de trinquete, donde los dientes 

del engranaje de trinquete (80) son parte del diámetro 

interior (36) del tubo de rodillo (38) o están ajustados al 15 

mismo por un adaptador adicional (no ilustrado). Un 

trinquete (82) está conectado al eje de acoplamiento de 

salida del motor (70) por un pivote (84) y un resorte de 

compresión (86). 

 Mientras que el eje del motor esta desenrollando 20 

la tela (74), el trinquete (82), bloqueado contra los 

dientes del engranaje (80), evita un desenrollado no 

controlado que de otro modo podría ocurrir a partir del 

peso del carril inferior (76). Del mismo modo, cuando el 

eje del motor cesa el desenrollado o el enrollado en la 25 
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dirección de recogida, el eje de salida del motor de 

acoplamiento (70), con el trinquete (82) bloqueado contra 

los dientes de engranaje (80), permite el enrollado del 

tubo de rodillo (38) para elevar el riel inferior (76) y 

retraer la tela (74) sobre el tubo de rodillo (38). En 5 

otras palabras, la aplicada por esta configuración de 

motor, ya sea durante una operación de desenrollado o 

enrollado, es en la dirección de enrollamiento. 

 Mientras se desenrolla, y el tubo de rodillo se 

obstruyen, por ejemplo, debido a mugre, el eje del motor 10 

(38) seguiría girando. Sin embargo, el trinquete (82) y el 

engranaje (80), deslizándose uno respecto al otro, serían 

incapaces de aplicar una torsión en la dirección de 

desenrollamiento. 

 Si una obstrucción está en la pista, se logra un 15 

resultado similar. Cuando el riel (76) va a detener la 

obstrucción, y la tela (74) se ha atorado en la pista (78), 

el eje del motor (38) seguiría girando. Una vez más, sin 

embargo, el trinquete (82) y el engranaje (80), 

deslizándose uno respecto al otro, serían incapaces de 20 

aplicar una torsión en la dirección de desenrollamiento. 

Sin la aplicación de torsión en el sentido de desenrollado, 

la tela, con su peso soportado por la obstrucción, no 

continuará para desenrollarse del tubo de rodillo (38). 

 La figura 8 muestra un ejemplo de implementación 25 
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de un acoplamiento limitador de torsión de motor (88), que 

se comenta aquí. Al igual que con el acoplamiento limitador 

de torsión del motor (68), el acoplamiento limitador de 

torsión del motor (88) es incapaz de aplicar una torsión en 

la dirección de desenrollamiento. Además, el acoplamiento 5 

limitador de torsión del motor (88) también se desliza 

contra un tubo de rodillo al ser sometido a una torsión 

resistente al nivel del umbral de una dirección de 

desenrollado. 

 El acoplamiento del motor (88) incluye un eje 10 

adaptador (90), que es un cilindro con llave, adaptado para 

encajar fuera del extremo distal del eje del motor. 

Rodeando al eje adaptador (90), centrado entre los 

proximales opuestos (91) y el extremo distal, (93) del eje 

adaptador (90), es un cojinete unidireccional (92). 15 

 Funcionalmente, el cojinete unidireccional (92) 

es análogo a la configuración de trinquete del acoplamiento 

del motor limitador de torsión (68). Es decir, debido a un 

rodillo unidireccional de la vía de del cojinete exterior 

con respecto al eje adaptador (90), un motor unido no puede 20 

aplicar una torsión en la dirección de desenrollamiento. 

Una diferencia entre el acoplamiento de motor limitador de 

torsión (88) y la configuración de trinquete (68) está, por 

ejemplo, el cojinete es más silencioso que una 

configuración de trinquete. Además, el acoplamiento de 25 
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motor limitador de torsión (88) no requiere un trinquete 

giratorio (82) y también no requiere una estructura de 

engranaje de acoplamiento (80) en el tubo de rodillo (38). 

 En la pista exterior (94) del cojinete (92), se 

proporciona un deslizamiento del embrague (96). El embrague 5 

deslizante (96) está diseñado para deslizarse contra el 

cojinete (92). Sosteniendo el embrague deslizante (96) en 

su lugar, en su superficie exterior radial (98), está un 

resorte (800). La selección del resorte (800) (por ejemplo, 

la fuerza de resorte del resorte) define el par umbral 10 

requerida para deslizar el embrague de deslizamiento 96 

contra el cojinete (92). El deslizamiento del embrague (96) 

no se ilustra en la Figura 7, sin embargo, que se puede 

integrar en esa configuración así.  

 En el acoplamiento de motor limitador de torsión 15 

ejemplo (88), por ejemplo, la Figura 8, el cojinete (92), 

el deslizamiento del embrague (96) y el resorte (800) se 

centran axialmente uno con respecto al otro y tienen 

sustancialmente la misma dimensión axial. En el ejemplo de 

eje (90) es más larga que el cojinete (92), el 20 

deslizamiento del embrague (96) y el resorte (800). Entre 

otras cosas, esto proporciona el extremo proximal (91) y el 

extremo del eje distal (93) con una pequeña cantidad de 

material para espaciar el cojinete (92), el embrague 

deslizante (96) y el resorte (800) de la base axial del eje 25 
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del adaptador (90). 

 La zona de amortiguación axial sobre ambos lados 

del acoplamiento del motor limitador de torsión (88) 

permite invertir el acoplamiento del motor de torsión (88) 

dependiente de que si un motor está colocado en el lado 5 

izquierdo o derecho dentro de un tubo de rodillo, debido a, 

por ejemplo, la ubicación disponible del cableado. La 

inversión de la acoplamiento del motor limitador de torsión 

(88) se consigue deslizando el eje del adaptador (90) fuera 

de un eje del motor y volver a instalar el eje del 10 

adaptador (90) de modo que el extremo distal (93) del eje 

del adaptador (90), en lugar de el extremo proximal (91), 

se enfrenta a un extremo distal de un motor conectado. 

 Un ejemplo de la cavidad (802) está definida 

entre bordes opuestos, espaciados circunferencialmente 15 

(804), (806) del deslizamiento del embrague (96) y los 

bordes (808), (810) del resorte (800), haciendo que el 

deslizamiento del embrague (96) y el resorte (800) en forma 

de "C". Específicamente, una base (812) de la cavidad (802) 

es la pista exterior (94) del cojinete (92). Un primer lado 20 

(814) de la cavidad (802) está definido por bordes 

alineados (804), (808) del deslizamiento del embrague (96) 

y el resorte (800). Un segundo lado (816) de la cavidad 

(802) está definido por bordes alineados (806), (810) del 

deslizamiento del embrague (96) y el resorte (800). 25 
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 La cavidad de ejemplo (802) puede ser acoplada 

con una espiga fabricada en un acoplamiento corona 

modificado. Un ejemplo de la espiga tiene una superficie 

interior radial que no alcanza el cojinete (92). La espiga 

se mueve circunferencialmente entre los lados opuestos 5 

(814), (816) de la cavidad (802) de manera que la 

superficie de la espiga presiona contra los lados 

respectivamente (814), (816) de la cavidad (802), mediante 

el cual la espiga gira con el deslizamiento del embrague 

(96). Por lo tanto, el acoplamiento de la corona modificado 10 

es capaz de girar con un eje de motor conectado. 

 Dependiendo de la dirección de la espiga se mueve 

en la cavidad (802), el cojinete (92) se enrollara o se 

bloqueará. Si se bloquea, el deslizamiento del embrague 

(96) se deslizará cuando se aplique la torsión en el límite 15 

del umbral. En consecuencia, si una cubierta está obstruido 

durante una operación de enrollado, los deslizamientos del 

embrague (96) se desliza cuando la torsión del motor 

alcanza un umbral límite. El eje del motor hace girar 

entonces, sin girar el tubo de rodillo (38) mientras se 20 

mantiene la torsión por encima de este límite de umbral, la 

prevención de sobreesfuerzo del motor o de la tela de la 

cubierta. 

 La configuración de deslizamiento del embrague 

(96) debe seleccionarse de modo que se produce 25 
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deslizamiento a mayor torsión que la requerida para 

enrollar la tela. Por otro lado, la configuración debe 

seleccionarse de modo que se produce deslizamiento a 

torsiones inferiores a los requeridos para tensar al motor. 

 Como alternativa al deslizamiento del embrague 5 

(96), un motor puede estar equipado con un sistema de 

sobrecarga que incluye uno o más sensores. Por ejemplo, 

pueden usarse un sensor de torsión en base mecánica y/o 

corriente eléctrica (por ejemplo, amperaje) sensor basado 

(no ilustrado). Este tipo de sistema cerraría el motor (18) 10 

después de la torsión de detección mecánica, que excede al 

umbral y/o detecta un consumo de corriente que excede un 

umbral. 

 La figura. 9 es una ilustración isométrica de un 

ejemplo del montaje de revestimiento de la abertura 15 

arquitectónica (900). En el ejemplo de la figura 9, el 

monaje de recubrimiento (900) incluye un riel superior 

(908). El carril superior (908) es una carcasa que tiene 

tapas en los extremos opuestos (910), (911) unidas por 

delante (912), (913) por detrás y los lados superiores 20 

(914) para formar un recinto inferior abierto. El riel 

superior (908) también tiene montajes (915) para acoplar el 

riel superior (908) a una estructura por encima de una 

abertura arquitectónica tal como una pared por medio de 

sujetadores mecánicos tales como tornillos, pernos, etc. Un 25 
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tubo de rodillo (904) está dispuesto entre las tapas de los 

extremos (910), (911). Aunque un ejemplo particular de un 

cortinero (908) se muestra en la figura 9, existen muchos 

tipos y estilos diferentes de cortineros y podrían 

emplearse en lugar del ejemplo del riel superior (908) de 5 

la figura 9. De hecho el efecto estético del riel superior 

(908) no es deseable, puede ser eliminado en favor de 

soportes de montaje. 

 En el ejemplo ilustrado en la figura. 9, el 

montaje (900) incluye una cubierta (906), que es un tipo 
10 

celular de la persiana. En este ejemplo, la cubierta 

celular (906) incluye una tela flexible unitaria 

(denominada en este documento como una "placa base") (916) 

y una pluralidad de láminas de celdas (918) que están 

aseguradas a la placa base (916) para formar una serie de 
15 

celdas. Las láminas de celdas (918) se pueden ser 

aseguradas a la placa base (916) usando cualquier método de 

fijación deseada tal como la unión adhesiva, soldadura 

sónica, tejido, costura, etc. El recubrimiento (906) se 

muestra en la figura 9 puede ser sustituido por cualquier 
20 

otro tipo de recubrimiento incluyendo, por ejemplo, 

persianas de una sola hoja, persianas, y/u otros 

revestimientos de celdas. En el ejemplo ilustrado, el 

recubrimiento (906) tiene un borde superior montado en el 

tubo de rodillo (904) y un borde inferior, libre. El borde 
25 
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superior del ejemplo que cubre (906) está acoplado al tubo 

de rodillo (904) a través de un elemento de fijación 

química (por ejemplo, pegamento) y/o uno o más sujetadores 

mecánicos (por ejemplo, remaches, cinta, grapas, tachuelas, 

etc.). El recubrimiento (906) es móvil entre una posición 
5 

elevada y una posición inferior (de manera ilustrativa, la 

posición se muestra en la. figura 9). Cuando en la posición 

elevada, la cubierta (906) se enrolla sobre el tubo 

enrollador (904). 

 Como se discute en detalle a continuación, el 
10 

ejemplo de arquitectura abertura Montaje de recubrimiento 

900 está provisto de un motor accionado para mover la 

cubierta (906) entre las posiciones subida y bajada. La 

potencia del motor es controlado por un control local, un 

control local en comunicación con un control central, y/o 
15 

sólo un control central. En el ejemplo concentrada ilusión, 

el motor y el control local están dispuestas en el interior 

del tubo (904). En el ejemplo de montaje (900) de la figura 

9 incluye además un control manual (920) que puede ser 

utilizado para anular manualmente comandos proporcionados 
20 

por el control central y/o el control local, y/o pueden ser 

utilizados para mover la cubierta (906) entre las 

posiciones subida y bajada. 

 La figura. La figura 10 ilustra el tubo de 

rodillo (904) del montaje 900 acoplado al control manual 
25 
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(920). En el ejemplo ilustrado, el control manual (920) 

incluye un cable de (1000). En algunos casos, el cable 

(1000) puede ser una cadena, una cadena de cuentas, una 

varilla giratoria, una manivela, un Iever, y/o cualquier 

otro dispositivo adecuado. Como se describe en mayor 
5 

detalle a continuación, cuando el cable (1000) se acciona 

(por ejemplo, desmenuzado con fuerza suficiente), el 

control manual (920) hace girar el tubo (904), permitiendo 

de ese modo un usuario para aumentar o disminuir 

selectivamente la cubierta (906) a través del control 
10 

manual (920). 

 La figura 11 es una vista en perspectiva del 

ejemplo de control manual (920) de la figura 9 con el tubo 

de rodillo (904) eliminado. En el ejemplo ilustrado, 

también se elimina el riel superior (908). En el ejemplo de 
15 

control manual (920) está acoplado a uno de los soportes 

(915). El control manual (920) incluye un conector macho 

(1100), que incluye una placa (1102) y un eje (1104) que se 

extiende desde la placa (1102). El eje de ejemplo de la 

figura 11 incluye pluralidad de acanaladuras (1106). Como 
20 

se describe en mayor detalle a continuación, el eje (1104) 

del conector (1100) está acoplado al montaje de embrague 

dispuesto en el interior del tubo (904). 

 La figura 12 es una vista lateral del conector 

macho (1100) ejemplo de la figura 11. En el ejemplo de 
25 
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conector macho (1100) incluye un primer brazo (1200) y un 

segundo brazo (1202), cada uno de los cuales se extiende 

desde la placa (1102) en el control manual (920). Como se 

describe en mayor detalle a continuación, el ejemplo del 

control manual (920) de la figura 11 restringe el 
5 

movimiento del conector macho (1100)a menos que el cable de 

(1000) se esté moviendo. 

 La figura 13 es una vista en explotada de un 

control manual ejemplo (920) de la figura 11. En el ejemplo 

ilustrado, el control manual (920) incluye un carcasa 
10 

(1300) que define un reborde anular (1302), que incluye una 

pluralidad de ranuras (1304). Un anillo (1306) que define 

una pluralidad de ranuras (1308) está dispuesto en el 

espacio definido por la reborde anular (1302). Las ranuras 

(1304) del reborde (1302) reciben las acanaladuras (1308) 
15 

del anillo (1306) para impedir sustancialmente la rotación 

del anillo (1306) durante el funcionamiento del control 

manual (920). Un resorte enrollado(1310) está dispuesto 

adyacente a una superficie interior (512) del anillo (1306) 

y orientada sustancialmente concéntrica con el anillo 
20 

(1306). En el ejemplo ilustrado, el resorte enrollado(1310) 

se tensa así que una superficie exterior (514) del resorte 

enrollado(1310) se acopla a la superficie interior (512) 

del anillo (1306). El (1310) resorte enrollado incluye una 

primera espiga (1316) y una segunda espiga (1318). La 
25 
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carcasa (1300) define un eje (1320) para recibir un 

cojinete de (1322) sobre los que el resorte enrollado 

(1310), un rueda de cadena de (1324) y el conector macho 

(1100) son compatibles. En el ejemplo de la rueda dentada 

(1324) de la figura 13 está acoplada operativamente al 
5 

cable (1000). 

 En el ejemplo de la rueda dentada (1324) incluye 

una primera ala o el brazo (1326) y una segunda ala o el 

brazo (1328), cada uno de los cuales se extiende hacia el 

carcasa (1300) en la orientación de la figura 13. Los 
10 

brazos (1200), (1202) (ilustrados en la. Figura 12) del 

conector macho (1100) y los brazos (1326), (1328) de la 

rueda dentada (1324) se disponen adyacentes a los brazos 

(1316), (1318) de la rueda de cadena (1310). Un accesorio 

(1329) (por ejemplo, un enchufe) acopla operativamente el 
15 

conector macho (1100) a la carcasa (1300), y un sujetador 

de resorte (1330) (por ejemplo, un remache y un resorte) 

acopla la carcasa (1300) a uno de los soportes (915).  

 Una primera placa de guía de cordón (1332) y una 

segunda placa de guía de cable (1334) están acoplados a la 
20 

carcasa ejemplo (1300) a través de una cubierta (1336) para 

definir un primer canal (1338) y un segundo canal (1340). 

En el ejemplo ilustrado, una primera porción del cable 

(1000) está dispuesto en el primer canal (1338), y una 

segunda porción del cable (1000) está dispuesto en el 
25 
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segundo canal (1340). El ejemplo los canales primero y 

segundo (1338), (1340) definen las primeras y segundas 

vías, respectivamente, para el cable (1000) así evitar que 

el cable (1000) se desacople de la rueda dentada (1324) 

durante el funcionamiento (por ejemplo, cuando un usuario 
5 

tira del cordón (1000). En el ejemplo ilustrado, una 

torsión de sujetadores mecánicos (1342), (1344) acoplan la 

cubierta (1336), la primera placa de guía del cordón 

(1332), y la segunda placa de guía del cordón (1334) a la 

carcasa (1300). 
10 

 Cuando el control manual (920) se maneja mediante 

el cable (1000) (por ejemplo, tirando del cable (1000) con 

fuerza suficiente), el cable de (1000) se aplica torsión a 

la rueda dentada (1324). Como resultado, uno de los brazos 

(1326), (1328) de la rueda dentada (1324) se acopla a una 15 

los brazos (1316), (1318) del resorte enrollado(1310), 

haciendo así que el (1310) resorte enrollado para apretar. 

Cuando el resorte enrollado (1310) aprieta, un diámetro de 

la envoltura de resorte (1310) disminuye, y el resorte 

enrollado (1310) desacopla la superficie interior (512) del 20 

anillo (1306). Como resultado, el resorte enrollado (1310) 

y, por lo tanto, la rueda dentada (1324) se puede girar por 

el accionamiento del cable de (1000). Cuando el resorte 

enrollado (1310) gira, una de los brazos (1316), (1318) se 

acopla a uno de los brazos (1200), (1202) de conector macho 25 
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(1100), girando por ello el conector macho (1100). Como se 

describe en mayor detalle a continuación, el conector macho 

(1100) está acoplado operativamente al tubo de rodillo 

(904). Por lo tanto, el usuario puede elevar o bajar la 

cubierta de ejemplo (906) mediante el accionamiento del 5 

cable (1000) selectivamente. 

 Por el contrario, si se aplica torsión al 

conector macho (1100) a través del eje (1104), uno de los 

brazos (1200), (1202) del conector macho (1100) se acopla a 

una de los brazos (1316), (1318) de la resorte enrollado 10 

(1310), haciendo así que el resorte enrollado (1310) para 

aflojar y, por lo tanto, el diámetro del resorte 

enrollado(1310) se incrementa. Como resultado, la 

superficie exterior (514) del resorte enrollado (1310) se 

acopla herméticamente la superficie interior (512) del 15 

anillo (1306). Cuando el resorte enrollado (1310) se acopla 

con el anillo (1306) con la suficiente fuerza, el resorte 

enrollado (1310) se mantiene sustancialmente estacionario 

por la interconexión del anillo (1306) de la carcasa 

(1300), lo que impide sustancialmente que gire el conector 20 

macho (1100). Por lo tanto, aunque un usuario pueda girar 

el conector macho (1100) mediante el accionamiento del 

cable (1000), el conector macho (1100) impide 

sustancialmente la rotación vía torsión (por ejemplo, 

torsión aplicada por un motor) aplica al eje (1104) del 25 



47 

conector macho (1100). 

 La figura 14 es una vista en perspectiva de un 

montaje de embrague de ejemplo (1400) y un motor ejemplo 

(1402) del ejemplo del montaje de revestimiento 

arquitectónico ejemplo (900) de la figura 9. El montaje de 5 

embrague ejemplo (1400) de la figura 14 y el ejemplo del 

motor (1402) están dispuestos en el interior del tubo de 

rodillo (904). El montaje de embrague ejemplo (1400) 

incluye un marco o carcasa (1404). En el ejemplo ilustrado, 

el marco (1404) es sustancialmente cilíndrico y define una 10 

o más ranuras o canales de (1406), (1408) para recibir una 

o más ranuras o salientes (1500), (1502) figura 15 del tubo 

(904). El montaje de embrague ejemplo (1400) está acoplado 

operativamente al control manual ejemplo (920) de la figura 

11 a través de un conector hembra de acoplamiento o (1410), 15 

que recibe el conector macho (1100) del control manual 

(920). En el ejemplo ilustrado, el conector hembra (1410) 

incluye ranuras o chavetas (1418) para enganchar las 

ranuras (1106) del conector macho (1100). Como se describe 

en mayor detalle a continuación, cuando la cubierta (906) 20 

se eleva o desciende bajo la influencia del motor (1402), 

el conector macho (1100) del control manual (920) tiene el 

conector hembra (1410) del ejemplo montaje de embrague de 

(1400) sustancialmente estacionaria para hacer que el motor 

(1402) para girar con el marco (1404).  25 
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 La figura 15 es una vista en perspectiva del tubo 

de ejemplo (904) del montaje de revestimiento de abertura 

arquitectónica (900) de la figura 9. En el ejemplo 

ilustrado, el tubo (904) define un primer reborde o 

saliente (1500) y un segundo reborde o saliente (1502). Las 5 

primera y segunda salientes (1500), (1502) se extienden 

radialmente y hacia dentro (por ejemplo, hacia un eje de 

giro del tubo (904). Cuando el montaje de embrague ejemp1o 

(1400) de la figura 14 está dispuesto en el interior del 

tubo de ejemplo (904), los salientes (1500), (1502) de tubo 10 

(904) están dispuestas en las ranuras (1406), (1408) del 

bastidor (1404). Durante el funcionamiento del montaje 900, 

el motor (1402) y/o el control manual (920) se aplica par 

de torsión al bastidor (1404) del montaje de embrague 

(1400). Como resultado, el par de torsión aplicado al marco 15 

(1404) se transfiere a los salientes (1500), (1502) del 

tubo (904) a través de las ranuras (1406), (1408) de la 

marco de (1404), provocando de este modo el tubo (904) gire 

con el marco (1404). 

 Las figuras 16 a la 18 son vistas en sección 20 

transversal del montaje ejemplo de embrague (1400) y el 

ejemplo de motor (1402) de la figura 14. El montaje de 

embrague ejemplo (1400) incluye un primer embrague (1600) y 

un segundo embrague (1602). El ejemplo primer embrague 

(1600) de la figura 16 incluye el conector (1410) eje de 25 
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accionamiento (1604). En el ejemplo de conector hembra 

(1410) está acoplado operativamente para terminar primero 

(806) del eje de accionamiento (1604). El eje de 

accionamiento ejemplo (1604) de la figura 16 incluye un 

collar (1607). 5 

 La figura 17 es una vista en sección transversal 

tomada a lo largo de la línea 17A a 17A de la figura 16. En 

el ejemplo ilustrado, el primer embrague (1600) proporciona 

una zona muerta (es decir, una trayectoria de movimiento 

perdida) entre el conector hembra (1410) y el eje de 10 

accionamiento (1604). En el ejemplo ilustrado, el ejemplo 

conector hembra (1410) incluye una primera chaveta o diente 

(1700) y una segunda chaveta o diente (1702). En el ejemplo 

ilustrado, los dientes primero y segundo (1700), (1702) 

están dispuestos aproximadamente a 180 grados de separación 15 

(por ejemplo, el primero y segundo dientes (1700), (1702) 

están dispuestos a lo largo de un diámetro del conector 

hembra (1410) a lo largo de una superficie circunferencial 

del conector hembra (1410) adyacente y radial al primer 

extremo (806) del accionamiento (1604). El collar (1607) 20 

del eje de ejemplo de un accionamiento (1604) es adyacente 

a la los dientes (1700), (1702) del conector hembra (1410), 

y primero y segundo dientes (1704), (1706) se extienden 

desde el primer collar (1607) sustancialmente paralela a un 

eje longitudinal del eje de accionamiento (1604). En el 25 
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ejemplo ilustrado, la primera y segunda dientes (1704), 

(1706) son alrededor de 180 grados de separación (por 

ejemplo, a lo largo de un diámetro del primer collar 

(1607). Durante el funcionamiento, cuando el tubo (904) 

está girando bajo la influencia del motor de (1402), los 5 

dientes (1700), (1702) del conector hembra (1410) enganchar 

los dientes (1704), (1706) del primer collar (1607) del eje 

de accionamiento (1604). Como se describe en mayor detalle 

a continuación, cuando la cubierta (906) es totalmente 

desenrollado bajo la influencia del motor (1402), el diente 10 

(1702) se separa del diente (1706), y el motor (1402) 

acciona el eje de accionamiento (1604) a través de al menos 

una porción de la zona muerta. Como resultado, el eje de 

accionamiento (1604) gira en relación con el conector 

hembra a (1410), y el tubo (904) deja de girar. Como se 15 

describe con más detalle en el presente documento, se 

detecta la terminación de rotación del tubo (904) para 

identificar la posición completamente desenrollada.  

 Una parte del eje de accionamiento ejemplo (1604) 

está soportado por un cojinete (1608) (por ejemplo, un 20 

cojinete seco). En el ejemplo ilustrado, el cojinete (1608) 

se define por el marco (1404). Un segundo extremo (1610) 

del eje de accionamiento (1604) está acoplado acoplamiento 

a (1612) del segundo embrague (1602) (por ejemplo, un 

embrague de sujeción). Por lo tanto, en el ejemplo 25 
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ilustrado, el primer embrague (1600) se acopla 

operativamente al control manual (920) para el segundo 

embrague (1602). En algunos ejemplos, el control manual 

(920) y/o el primer embrague (1600) incluye una caja de 

cambios (por ejemplo, una caja de engranajes planetarios) 5 

para aumentar una torsión de salida del control manual 

(920). 

 En el ejemplo ilustrado, el acoplamiento (1612) 

incluye un primer orificio (1614) y un segundo orificio 

(1616) enfrente del primer agujero (1614). El ejemplo 10 

primero soportó (1614) recibe el segundo extremo de (1610) 

el eje de accionamiento (1604). En el ejemplo de segundo 

agujero (1616) recibe un eje de accionamiento del motor 

(1618) y un núcleo (1620) del bastidor (1404). En el 

ejemplo ilustrado, el núcleo (1620) de la estructura (1404) 15 

incluye un eje de freno (1622) que se extiende desde un 

collar de marco (1624). El eje de accionamiento del motor 

de (1618) el ejemplo ilustrado incluye un centro o eje de 

la base (1626) y un eje exterior (1628) concéntrico con el 

eje central (1626). 20 

 La figura 18 es una vista en sección transversal 

del montaje del embrague (1400) tomada por la línea 18A 

a18A. En el ejemplo ilustrado, el segundo orificio (1616) 

del acoplamiento (1612) incluye una torsión que se extiende 

interiormente unas estrías o salientes (1800), (1802) (por 25 
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ejemplo, estrías chavetas paralelas). En el ejemplo de eje 

exterior (1628) incluye ranuras opuestas o hendiduras 

(1804), (1806), que reciben las acanaladuras (1800), (1802) 

del acoplamiento (1612). 

 Como se ilustra en las figuras 16 y 18, el eje de 5 

freno (1622) está dispuesto alrededor del eje de centro 

(1626) en un espacio definido entre el eje central (1626) y 

el eje exterior (1628). En el ejemplo ilustrado, el collar 

marco (1624) del núcleo (1620) está acoplado al bastidor 

(1404). En algunos ejemplos, el marco (1404) y el núcleo 10 

(1620) se forman integralmente. 

 El ejemplo segundo embrague (1602) incluye uno o 

más resortes (1808) dispuestos alrededor del eje del freno 

ejemplo (1622). En algunos ejemplos, cada uno de los 

resortes de envoltura de (1808) incluye cuatro bobinas. Sin 
15 

embargo, resortes de envoltura incluyendo otros números de 

bobinas se utilizan en otros ejemplos. Cada ejemplo de 

resorte de envoltura (1808) incluye una primera espiga o el 

brazo (1810) en un primer extremo del resorte y a segunda 

espiga o el brazo (1812) en un segundo extremo del resorte 
20 

(1808). En el ejemplo ilustrado, los resortes de envoltura 

de (1808) están orientados tal como la primera espiga 

(1810) de cada uno de los resortes de envoltura (1808) está 

dispuesto en la ranura (1804) del eje exterior (1628) 

adyacente a una de las acanaladuras (1800), (1802) del 
25 
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acoplamiento (1612), y el segundo brazo (1812) está 

dispuesta en la ranura (1806) adyacente a la otra la de las 

ranuras (1800), (1802). Por lo tanto, si el eje de 

accionamiento del motor ejemplo (1618) gira durante la 

operación, el eje exterior (1628) se dedica una de las 
5 

brazos de (1810), (1812) los resortes de envoltura de 

acoplamiento (1808), y (1612) gira durante el 

funcionamiento, una de las ranuras (1800), (1802) de la 

(1612) de acoplamiento acoplan uno de las brazos (1810), 

(1812) de los resortes de envoltura de (1808).Si el 
10 

acoplamiento (1612) se acopla a uno de los brazos (1810), 

(1812), la bobina correspondiente de los resortes (1808) 

apriete alrededor del eje de freno (1622) para resistir el 

movimiento relativo entre el bastidor (1404) y el segundo 

embrague (1602). Si el eje exterior (1628) del eje de 
15 

accionamiento del motor (1618) se acopla con una de las 

brazos (1810), (1812), las bobinas se sueltan alrededor del 

eje de freno (1622) para liberar la resistencia al 

movimiento relativo entre el segundo embrague de (1602) y 

el bastidor (1404). 
20 

 El eje central (1626) del ejemplo de eje de 

transmisión del motor (1618) está acoplado con el eje de 

salida (1630) del motor (1402) a través de un acoplamiento 

(1632). En el ejemplo ilustrado, el acoplamiento (1632) 

incluye una pluralidad de ruido y/o aisladores o vibración 
25 
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(1634), (1636), tales como, por ejemplo, una o más 

arandelas de goma. En el ejemplo ilustrado, el motor (1402) 

es un motor eléctrico (por ejemplo, un motor de 12 -24V CD) 

e incluye una transmisión o una caja de cambios. El ejemplo 

del motor (1402) es capaz de funcionar a velocidades de 
5 

hasta aproximadamente 6000 rpm y la caja de cambios 

proporciona aproximadamente una relación de 130:1 entre la 

velocidad del motor de (1402) y una velocidad de un eje de 

salida del motor (1630). El motor (1402) y la caja de 

cambios está dispuesta en el interior de una carcasa 
10 

(1638), el cual está acoplado al marco (1404) a través de 

unos o más sujetadores mecánicos (1640) y sonido o 

vibración aislantes (1642), (1644), tales como, por 

ejemplo, una o más arandelas de goma. 

 Durante el funcionamiento, el motor (1402), el 
15 

control manual (920), o ambos, pueden girar el tubo (904) 

y, por lo tanto, el viento y/o descansa la revestimiento 

(906) (es decir, reducir o aumentar la cubierta (906), 

respectivamente). Por ejemplo, cuando el motor (1402) 

acciona el eje de accionamiento del motor (1618), el eje 
20 

exterior (1628) del eje de accionamiento del motor (1618) 

se acopla con uno de los brazos (1810), (1812) en cada uno 

de los resortes de envoltura de (1808), aflojando de este 

modo los resortes de envoltura de (1808) alrededor de la 

eje de freno (1622). Si el control manual (920) no se 
25 
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utiliza durante este tiempo, el conector macho (1100) del 

control manual (920) evita que el eje de accionamiento del 

motor (1618) gire el segundo embrague (1602). Por lo tanto, 

el eje de accionamiento del motor (1618) se mantiene 

sustancialmente estacionario, lo que hace que el motor 
5 

(1402) deja de girar sobre el eje de salida del motor 

(1630). Como resultado, el motor (1402) hace girar el marco 

de (1404) y, por lo tanto, el tubo (904). 

  Si el control manual (920) se acciona (por 

ejemplo, por un usuario tirando del cable (1000) con fuerza 
10 

suficiente, y el motor (1402) no está impulsado (por 

ejemplo, durante un corte de energía, la operación manual 

por un usuario sin acceso a un control central u otros 

controles electrónicos, etc.), el conector macho (1100) 

gira, haciendo que el conector hembra (1410), el eje de 
15 

accionamiento (1604), el acoplamiento (1612), y el eje de 

accionamiento del motor (1618) deja de girar. Como 

resultado, el acoplamiento (1612) se acopla con uno de los 

brazos (1810), (1812) de cada uno de los resortes de 

envoltura de (1808) y deja de hacer que los resortes de 
20 

envoltura de (1808) deja de apretar alrededor del eje de 

freno (1622) y, por lo tanto, transfiere el par de torsión 

aplicado desde el control manual (920) al bastidor (1404) 

para provocar que el tubo de rodillo (904) deja de girar. 

En el ejemplo ilustrado, los resortes de envoltura de 
25 
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(1808) incluyen brazos (1810), (1812) en ambos lados de la 

una de las acanaladuras (1800), (1802) del acoplamiento 

(1612). Por lo tanto, la rotación del acoplamiento (1612) 

en la dirección de arrollamiento y la dirección de 

desenrollado hace que los resortes de envoltura (1808) deja 
5 

de apretar alrededor del eje de freno (1626). Como 

resultado de ello, la cubierta (906) puede subir o bajar 

por un usuario de forma selectiva a través del control 

manual (920) (por ejemplo, sin energía eléctrica 

suministrada al motor (1402). 
10 

 El movimiento del motor de (1402) y, por lo 

tanto, el tubo (904) es aditivo al movimiento del eje de 

accionamiento del motor (1618). Por ejemplo, si el control 

manual (920) provoca que el eje de accionamiento del motor 

(1618) deja de girar la velocidad de 20 revoluciones por 
15 

minuto en una primera dirección, y el motor (1402) es 

accionado para girar alrededor del eje de salida a (1630) 

una velocidad de 25 revoluciones por minuto en una segunda 

dirección opuesta a la primera dirección, después el tubo 

(904) gira en la segunda dirección a una velocidad de 5 
20 

revoluciones por minuto. En otro ejemplo, si el control 

manual (920) hace que el eje de accionamiento del motor 

(1618) deja de girar a una velocidad de 20 revoluciones por 

minuto en la primera dirección, y el motor (1402) es 

accionado para girar sobre el eje de salida (1630) a una 
25 
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velocidad de 25 revoluciones por minuto en el primera 

dirección, el tubo (904) gira en la primera dirección a una 

velocidad de 45 revoluciones por minuto. Por lo tanto, el 

control manual (920) y el motor (1402) pueden cooperar o 

competir para ayudar o impedir el movimiento del tubo (904) 
5 

a través de la control manual (920). 

 Durante el funcionamiento del montaje de 

revestimiento de la abertura arquitectónica (900), si el 

tubo (904) gira para desenrollar totalmente la cubierta 

(906), es decir, la cubierta (906) está en una posición 
10 

totalmente desenrollado), el motor (1402) mueve el eje de 

accionamiento (1604) a través de las zonas muertas del 

primer embrague (1600). Por ejemplo, como las que cubren 

(906) se desenrollan, el motor (1402) se aplica un primer 

par de torsión en el tubo (904) en una primera dirección 
15 

(por ejemplo, en sentido anti horario) y un peso de la 

cubierta (906) se aplica un segundo par de torsión al tubo 

(904) mayor que la primera par de torsión en un segunda 

dirección opuesta a la primera dirección (por ejemplo, a 

las agujas del reloj). Como resultado, los dientes (1704), 
20 

(1706) del eje de accionamiento (1604) enganchar los 

dientes (1700), (1702) del conector hembra (1410), y el 

motor (1402) permite que el peso de la revestimiento (906) 

para hacer que el tubo (904) y el motor (1402) dejan de 

girar conjuntamente para descansar la revestimiento (906). 
25 
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Si el tubo (904) se desenrolla más allá de la posición 

completamente desenrollada (es decir, donde la cubierta 

(906) se desenrolla completamente del tubo (904), el peso 

de la cubierta (906) se aplica torsión Que al tubo (904) en 

la primera dirección. Como resultado, el motor (1402) 
5 

acciona el dientes (1704), (1706) del eje de accionamiento 

(1604) fuera del acoplamiento con los dientes (1700), 

(1702) del conector hembra (1410) para una porción de una 

revolución (por ejemplo, 160 grados), pero el tubo (904) 

restos estacionaria sustancialmente mientras el motor 
10 

(1402) está en funcionamiento. Como se describe en más 

detalle a continuación, la separación puede ser detectado 

(por ejemplo, mediante la detección de que el motor (1402) 

está funcionando pero el tubo (902) no está girando) para 

determinar una posición completamente desenrollada de la 
15 

cubierta (906). 

 La figura 19 es una vista en perspectiva de un 

ejemplo de control local (1900). En el ejemplo de control 

local (1900) está dispuesto dentro de y acoplado al tubo de 

rodillo (904). En el ejemplo ilustrado, el control local 
20 

(1900) incluye un alojamiento (1902). Una primera porción 

(1104) del ejemplo carcasa (1902) está acoplado al tubo 

(904), y una segunda porción (1106) de la carcasa (1902) 

está articulada a un segundo soporte (1908) mediante un 

anillo de deslizamiento o de rotación conjunta electrónica 
25 
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(1910). En algunos ejemplos, el segundo soporte (1908) está 

montado en una pared o un marco de la apertura de la 

arquitectura. Durante el funcionamiento, la carcasa (1902) 

gira con el tubo (904) alrededor de un eje de rotación del 

tubo (904). 
5 

 La figura 20 es una vista en sección transversal 

de la segunda ejemplo soporte (1908) y la segunda parte 

(1106) de la carcasa ejemplo (1600). En el ejemplo 

ilustrado, el anillo de deslizamiento (1910) incluye dos 

contactos eléctricos (2000), (2002). Un control central y/o 
10 

una fuente de alimentación pueden estar acoplados a los 

contactos eléctricos (2000), (2002) cables a través. 

 El ejemplo local de control (1900) de la figura 

20 incluye una placa de circuito (2012), que está acoplado 

a la segunda porción (1106) de la carcasa (1902) adyacentes 
15 

a los contactos eléctricos (2000), (2002). El tablero de 

circuito (2012) incluye tres conductores, pasadores de 

resorte (2014), (2016) y (2018). Cuando el alojamiento 

(1902) está acoplado al anillo de deslizamiento (1610), los 

pasadores de (2014), (2016) y (2018) están sesgadas en 
20 

acoplamiento con los contactos eléctricos 2000, 2002 por 

los resortes incluidos. 

 La figura 21 es otra vista en sección transversal 

del ejemplo de vivienda (1902) y el ejemplo soporte (1908). 

En el ejemplo ilustrado, la segunda parte (1106) de la 
25 
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carcasa (1902) se acopla de forma deslizante a la primera 

porción (1104) de la carcasa (1902). Un émbolo (2100) está 

dispuesto dentro de la segunda porción (1106) de la carcasa 

(1902) y un resorte (2102) sentado entre la primera porción 

(1104) de la carcasa (1902) y el émbolo (2100) empuja el 
5 

tablero de circuito (2012) hacia el segundo soporte (1908) 

para instar a los pasadores (2014), (2016) y (2018) en 

aplicación con los contactos eléctricos (2000), (2002). 

 En el ejemplo ilustrado, tablero de control 

(2104) está dispuesto dentro de la primera porción (1104) 
10 

de la carcasa (1902). En el ejemplo de control local (1900) 

está acoplado al motor (1402) y puede estar 

comunicativamente acoplado al control central, un control 

remoto con cable o inalámbrico; o cualquier otro 

dispositivo para instruir al control local. Durante el 
15 

funcionamiento, el control local (1900) transmite señales 

al motor (1402) para hacer que el motor (1402) para girar 

el tubo (904), permitir que el tubo (904) para girar, y/o 

mantener el tubo (904) sustancialmente estacionario. 

 La figura 22 es un diagrama de bloques de un 
20 

ejemplo de una plataforma de procesador (2200) capaz de 

ejecutar las instrucciones de las figuras 3 a 6 de 

implementar un control, por ejemplo, la tarjeta de conexión 

(120) de la figura 1, el control local de (1900) de la 

figura 19, y/o cualquier otro control. La plataforma de 
25 



61 

procesador (2200)(puede ser, por ejemplo, un servidor, una 

computadora personal, o cualquier otro tipo adecuado de 

dispositivo de computación. 

 La plataforma del procesador (2200) del presente 

ejemplo incluye un procesador (2212). Por ejemplo, el 
5 

procesador (2212) puede ser implementada por uno o más 

microprocesadores o controles de cualquier familia o 

fabricante deseada. 

 El procesador (2212) incluye una memoria local 

(2213) (por ejemplo, una memoria caché) y está en 
10 

comunicación con una memoria principal que incluye una 

memoria volátil (2214) Anda memoria no volátil (2216) a 

través de un bus 2218. La memoria volátil (2214) se puede 

implementar de memoria dinámica síncrona de acceso 

aleatorio (SDRAM), la memoria dinámica de acceso aleatorio 
15 

(DRAM), memoria RAMBUS dinámica de acceso aleatorio (RDRAM) 

y/o cualquier dispositivo de memoria de acceso aleatorio 

otro tipo. La memoria no volátil (2216) se puede 

implementar por la memoria flash y/o cualquier otro tipo 

deseado de dispositivo de memoria. El acceso a la memoria 
20 

principal (2214), (2216) está controlada por un control de 

memoria. 

 La plataforma del procesador (2200) también 

incluye un circuito de interfaz (2220). El circuito de 

interfaz (2220) podrá ser aplicado por cualquier tipo de 
25 
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estándar de interfaz, tales como una interfaz Ethernet, un 

bus serie universal (USB), y/o una interfaz PCI Express. 

 Uno o más dispositivos de entrada (2222) están 

conectados al circuito de interfaz (2220). El dispositivo 

de entrada (s) (2222) usuario permita introducir datos y 
5 

comandos en el procesador (2212). El dispositivo (s) de 

entrada se puede implementar mediante, por ejemplo, un 

teclado, un ratón, una pantalla táctil, un trackpad, un 

trackball, isopoint, un botón, un interruptor, y/o un 

sistema de reconocimiento de voz. 
10 

 Uno o más dispositivos de salida (2224) también 

están conectados al circuito de interfaz (2220). La 

dispositivos de salida (2224) se pueden implementar, por 

ejemplo, los dispositivos de visualización (por ejemplo, 

una pantalla de cristal líquido, altavoces, etc.) 
15 

 La plataforma de procesador (2200) también 

incluye uno o más dispositivos de almacenamiento masivo 

(2228) (por ejemplo, una unidad de memoria flash) para 

almacenar software y datos. El dispositivo de 

almacenamiento masivo (2228) puede implementar el 
20 

dispositivo de almacenamiento local (2213). 

 Las instrucciones codificadas (2232) de las 

figuras 3 a 6 pueden almacenar en el dispositivo de 

almacenamiento masivo (2228), en la memoria volátil (2214), 

en la memoria no volátil (2216), y/o en un medio de 
25 
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almacenamiento removible tal como una unidad de memoria 

flash.  

 A pesar de que ciertos métodos de ejemplo, 

aparatos y artículos de fabricación que han sido descritos 

en el presente documento, el alcance de la cubierta de esta 
5 

patente no se limita a la misma. Por el contrario, esta 

patente cubre todos los métodos, aparatos y artículos de 

manufactura que están dentro del alcance de las 

reivindicaciones ya sea literalmente o bajo la doctrina de 

los equivalentes. 
10 

 



 

REIVINDICACIONES 

 

 l. Un aparato que comprende: 

 un tubo de rodillo ; 
5 

 un motor que incluye un eje de accionamiento del 

motor y una carcasa de motor, la carcasa del motor para 

girar con el tubo del rodillo ; y 

 un control manual que incluye un eje de 

accionamiento de control manual acoplado al eje de 
10 

accionamiento del motor, el motor de aplicación de par de 

torsión y para el tubo de rodillo a través de la rotación 

de la carcasa del motor. 

 2. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 1, que comprende además una caja de cambios 
15 

que tiene un eje de accionamiento caja de cambios acoplado 

al eje de accionamiento del motor. 

 3. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 2, caracterizado porque la carcasa del motor 

está acoplada al tubo de rodillo a través de la caja de 
20 

cambios. 

 4. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 2, caracterizado porque el eje de 

accionamiento del motor se acopla al eje de accionamiento  

de control manual por parte del eje de accionamiento caja 
25 
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de cambios. 

 5. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 4, que comprende además un conector de eje 

para acoplar el eje de accionamiento caja de cambios con el 

eje de accionamiento de control manual. 
5 

 6. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 5, caracterizado porque el conector del eje 

impide sustancialmente que el motor y el control manual 

aplique fuerza de torsión en una primera dirección. 

 7. Un aparato de conformidad con la 
10 

reivindicación 5, caracterizado porque el conector del eje 

es un cojinete de rodillos de una sola vía. 

 8. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 1, caracterizado porque el control manual 

incluye un freno. 
15 

 9. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 1, caracterizado porque el freno mantiene el 

control manual sustancialmente estacionario mientras que el 

motor está en funcionamiento y el control manual no es 

operado. 
20 

 10. Un aparato que comprende: 

 un control manual que tiene un saliente; 

 un acoplamiento hembra para recibir el saliente; 

 una caja de engranajes acoplada al acoplamiento 

hembra, y  
25 
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 un motor que tiene un eje acoplado a la caja de 

cambios. 

 11. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 10, caracterizado porque el saliente es un 

saliente radial. 
5 

 12. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 10, caracterizado porque la caja de cambios 

está acoplada al acoplamiento hembra por un embrague. 

 13. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 12, caracterizado porque el embrague es un 
10 

embrague de un solo sentido. 

 14. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 10, caracterizado porque el control manual 

incluye un freno. 

 15. Un aparato de conformidad con la 
15 

reivindicación 10, caracterizado porque el freno mantiene 

el control manual sustancialmente estacionario mientras que 

el motor está en funcionamiento y el control manual no es 

operado. 

 16. Un aparato de conformidad con la 
20 

reivindicación 10, caracterizado porque el acoplamiento 

hembra está acoplado a la caja de cambios mediante un eje. 

 17. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 16, que comprende además un freno acoplado 

al eje. 
25 
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 18. Un aparato de conformidad con la 

reivindicación 17, caracterizado porque el freno mantiene 

el eje sustancialmente estacionario mientras que el control 

manual está operando y el motor no está operando.  

 5 
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Inventores Estadounidenses Conjuntos 
 
 

C E S I Ó N 
 
 

 CONSIDERANDO, que nosotros, Wendell B. Colson, Daniel M. Fogarty, y Paul G. Swiszcz, 
(los “Inventores”), con residencia respectivamente en 14 Byron Road, Weston, MA 02493, 193 
Danforth St., Framingham, MA01701, y 7542 Estate Circle, Niwot, CO 80503, somos los 
inventores conjuntos de una invención de Control de las Cubiertas de Abertura Arquitectónica 
para la cual hemos presentado la solicitud de patente estadounidense provisional que tiene el 
número 61/542,760 presentada el 03 de octubre de 2011 en este acto, tenemos el derecho de 
ceder todos nuestros derechos, título e interés en todo el mundo en y para la invención y 
cualquier protección de propiedad intelectual para la invención, incluyendo la solicitud de patente 
estadounidense y cualquier solicitud de patente canadiense de la misma; y 
 CONSIDERANDO, que Hunter Douglas, Inc. (la “Empresa”), teniendo su lugar de negocios 
en 1 Blue Hill Plaza, Pearl River, NY 10965 E.U.A., desea obtener todo nuestro derecho, título e 
interés en todo el mundo en y para la invención y cualquier protección de propiedad intelectual 
para la invención, incluyendo la solicitud de patente estadounidense y cualquier solicitud de 
patente canadiense de la misma, 
 AHORA, POR LO TANTO, en contraprestación de la suma de un Dólar (1.00 USD) y otras 
contraprestaciones buenas y valiosas, cuyo recibo se acusa, en este acto vendemos, cedemos y 
transferimos a la Empresa, sus sucesores, representantes legales y causahabientes, todos nuestros 
derechos, título e interés en todo el mundo en y para la invención y todas las solicitudes de 
protección de propiedad industrial, incluyendo, sin limitación, todas las solicitudes de patentes, 
modelos de utilidad y diseños, ya sean originales, divisionales, de continuación, de renovación, de 
reemisión o similares, ya presentadas o presentadas en lo subsecuente, para la invención en todo 
el mundo, junto con el derecho a presentar dichas solicitudes y el derecho de reclamar para dichas 
solicitudes los derechos de prioridad derivados de la solicitud de patente estadounidense bajo 
cualquier ley o convenio de propiedad intelectual nacional e internacional y cualquier protección 
de propiedad industrial, incluyendo, sin limitación, patentes, modelos de utilidad y diseños, ya 
otorgados ahora o después, para la invención en todo el mundo, y cualquier prórroga, renovación, 
reemisión o similares de los mismos. 
 ADEMÁS, en este acto autorizamos y solicitamos a cualquier funcionario de cualquier 
estado, responsable de la emisión de patentes o de otras evidencias o formas de cualquier 
protección de propiedad industrial, a emitir la misma para la invención a favor de la Empresa, su 
sucesores, representantes legales y causahabientes, de conformidad con esta cesión. 
 TAMBIÉN, en este acto acordamos que tenemos todo el derecho para transmitir todos 
nuestros derechos, título e interés en y para la invención en todo el mundo y todas las solicitudes 
para protección de propiedad industrial para la invención en todo el mundo y que no hemos 
celebrado, y no celebraremos ningún convenio que entre en conflicto con esta cesión. 
 POR OTRA PARTE, en este acto acordamos que le comunicaremos la Empresa, sus 
sucesores, representantes legales y causahabientes cualquier hecho que conozcamos con respecto 
a la invención y que testificaremos en cualquier procedimiento legal, firmaremos cualquier 
documento legal, ejecutaremos cualquier solicitud original, divisional, de continuación y 
reemisión, haremos cualquier protesta legítima, y haremos generalmente todo lo posible para 
ayudar a la Empresa, sus sucesores, representantes legales y causahabientes para obtener y hacer 
valer la protección apropiada para la invención en todo el mundo. 
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 ADEMÁS, en este acto acordamos que esta cesión debe considerarse efectiva a partir de la 
fecha de presentación de la solicitud de patente estadounidense y en este acto autorizamos a la 
Empresa, sus sucesores y causahabientes, o cualquiera que ésta pueda designar de manera 
apropiada, a insertar en este instrumento el número de serie de la solicitud de patente 
estadounidense. 
 EN TESTIMONIO DE LO CUAL, hemos puesto nuestras manos en el día, mes y año citado 
frente a nuestras firmas enseguida. 
 
 
Noviembre 9, 2011       (FIRMADO)   
(Fecha)        (Inventor: Firma y Nombre) 
        Wendell B. Colson 
 
 
Noviembre 9, 2011       (FIRMADO)   
(Fecha)        (Inventor: Firma y Nombre) 
        Daniel M. Fogarty 
 
 EL DÍA DE HOY, ANTE MÍ, un Notario Público en y para el lugar abajo citado, compareció 
personalmente Wendell B. Colson y Daniel M. Fogarty, conocido por mí y sabido por mí que es el 
Inventor arriba nombrado, quien firmó esta cesión y reconoció que es su libre acto y acción. 
 
 
 
 
11/9/2011            
(Fecha)        (Fecha de Expiración de Comisión) 
 
 
 
Natick, MA        (FIRMADO)   
(Lugar)        (Notario Público: Firma y Nombre) 

[SELLO] 
DAVID P. HARTMAN 

Notario Público 
MANCOMUNIDAD DE MASSACHUSETTS 

Mi Comisión Expira 
Junio 24, 2016 
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10/28/2011        (FIRMADO)   
(Fecha)        (Inventor: Firma y Nombre) 
        Paul G. Swiszcz 
 
 EL DÍA DE HOY, ANTE MÍ, un Notario Público en y para el lugar abajo citado, compareció 
personalmente Paul G. Swiszcz, conocido por mí y sabido por mí que es el Inventor arriba 
nombrado, quien firmó esta cesión y reconoció que es su libre acto y acción. 
 
10/28/11        Febrero 23, 2014  
(Fecha)        (Fecha de Expiración de Comisión) 
 
Broomfield, CO        (FIRMADO)   
(Lugar)        (Notario Público: Firma y Nombre) 
        Natalie A. Hatmaker 
 
 
 
 
 
  

NATALIE A. HATMAKER 
Notario Público 

Estado de Colorado 
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LA EMPRESA en este acto reconoce las declaraciones previas de los Inventores y acepta su 
cesión. 
 EN TESTIMONIO DE LO CUAL, la Empresa, por medio de su Funcionario suscrito, pone su 
mano el día, mes y año frente a su firma. 
 
 
11/28/11        (FIRMADO)   
(Fecha)        (Funcionario de la Empresa:  

Firma y Nombre) 
        Richard C. Gottuso 
 
 
        (FIRMADO)   
(Lugar)        (Testigo: Firma y Nombre) 
 
 
         (FIRMADO)   
        (Testigo: Firma y Nombre) 
        Jason Von Volkenburgh 
 
 










