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MÉTODOS Y APARATOS PARA CONTROLAR MONTAJES DE 

RECUBRIMIENTOS DE ABERTURA ARQUITECTÓNICA 

 

SOLICITUDES RELACIONADAS 

 5 

 Esta patente reclama prioridad de la Solicitud 

Provisional Estadounidense con Número de Serie 

61/542,760, titulada “CONTROL DE RECUBRIMIENTOS PARA 

ABERTURAS ARQUITECTÓNICAS”, presentada el 3 de octubre de 

2011 y la Solicitud Provisional Estadounidense No. 10 

61/648,011, titulada “MÉTODOS Y APARATOS PARA CONTROLAR 

MONTAJES DE RECUBRIMIENTO DE ABERTURA ARQUITECTÓNICA” 

presentada el 16 de mayo de 2012. Las divulgaciones de la 

Solicitud Provisional Estadounidense con No. de Serie 

61/542,760 y la Solicitud Provisional Estadounidense con 15 

No. de Serie 61/648,011 se incorporan en este documento 

mediante referencia en su totalidad. 

 

CAMPO DE LA DIVULGACIÓN 

 20 

 Esta divulgación se relaciona de manera general 

con montajes de recubrimientos de aberturas 

arquitectónicas y, más en particular, con métodos y 

aparatos para controlar los montajes de recubrimientos de 

aberturas arquitectónicas. 25 
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ANTECEDENTES 

 

 Los montajes de recubrimientos de aberturas 

arquitectónicas tales como las persianas proporcionan 5 

sombra y privacidad. Dichos montajes incluyen 

generalmente un tubo de rodillo motorizado conectado a 

tejidos del recubrimiento u otro material de sombra. A 

medida que el tubo de rodillo gira, el tejido se enrolla 

o desenrolla alrededor del tubo para descubrir o cubrir 10 

una abertura arquitectónica. 

 

BREVE DESCRIPCIÓN DE LOS DIBUJOS 

 

La figura 1 es una ilustración isométrica de un 15 

ejemplo de montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica que incluye un controlador manual ejemplo. 

la figura 2 es una vista ampliada que ilustra el 

ejemplo de control manual de montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de la figura 1. 20 

La figura 3 es una vista en perspectiva del 

ejemplo de control manual de montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de la figura 1. 

La figura 4 es una vista lateral de un conector 

macho ejemplo del ejemplo de control manual de la figura 3. 25 
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La figura 5 es una vista en despiece ordenado del 

ejemplo de control manual de la figura 3. 

La figura 6 es una vista en perspectiva de un 

conjunto de embrague de ejemplo y el motor del ejemplo de 

montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica de la 5 

figura 1. 

La figura 7 es una vista en perspectiva de un 

tubo de rodillo de ejemplo de montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de la figura 1. 

La figura 8 es una vista en sección transversal 10 

del conjunto de embrague de ejemplo y el motor de ejemplo 

de la figura 6. 

La figura 9 es una vista en sección transversal 

de un primer embrague de ejemplo de la del conjunto de 

embrague de la figura 8 tomada a lo largo de la línea 9A -15 

9A. 

La figura 10 es una vista en sección transversal 

de un segundo embrague de ejemplo del conjunto de embrague 

de ejemplo de la figura 8 tomada a lo largo de la línea 

10A- 10A. 20 

La figura 11 es una vista en perspectiva de un 

ejemplo de controlador local de montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de ejemplo de la figura 1. 

La figura 12 es una vista en sección transversal 

de una porción del ejemplo de controlador local de la 25 
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figura 11 acoplado comunicativamente a un controlador 

central de ejemplo y una fuente de alimentación de ejemplo. 

La figura 13 es otra vista en sección transversal 

del ejemplo de controlador local de la figura 11. 

La figura 14 es un diagrama de bloques 5 

representativo del ejemplo de controlador local de las 

figuras 11 a 13. 

La figura 15 es un diagrama de bloques 

representativo de la unidad central de ejemplo de las 

figuras 12 y 13 acoplada comunicativamente a una pluralidad 10 

de montajes de recubrimiento de abertura arquitectónica de 

ejemplo cada uno incluyendo un controlador local y un 

controlador manual. 

La figura 16 es una ilustración isométrica de 

otro ejemplo de montaje de recubrimiento de abertura 15 

arquitectónica construido de acuerdo con las enseñanzas de 

esta descripción. 

La figura 17 es una vista en sección transversal 

de un tubo de ejemplo de montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de la figura 16. 20 

Las figura 18A-C ilustran las posiciones 

angulares del tubo de ejemplo de montaje de recubrimiento 

de abertura arquitectónica de las figuras. 16-17. 

La figura 19 es un diagrama de bloques 

representativo de otro ejemplo de montaje de recubrimiento 25 
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de abertura arquitectónica descrito en este documento. 

La figura 20 es un diagrama de bloques 

representativo de un controlador de ejemplo, que puede 

controlar el montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de las figuras 1, 16 y/o 19. 5 

Las figuras 21 -26 son diagramas de flujo 

representativos de instrucciones legibles por máquina de 

ejemplo para implementar el controlador local de la figura 

14. 

Las figuras 27-29 son diagramas de flujo 10 

representativos de instrucciones legibles por máquina de 

ejemplo para la aplicación de uno de los controladores 

locales de la figura 15. 

La figura 30 es un diagrama de flujo 

representativo de instrucciones legibles por máquina de 15 

ejemplo para implementar el controlador local de la figura 

19. 

La figura 31 es un diagrama de bloques de una 

plataforma de procesador de ejemplo para ejecutar las 

instrucciones legibles por máquina de las Figs. 21-30 para 20 

implementar el controlador local de la figura 14, el 

controlador de la figura 16, el controlador de la figura 

19, y/o el controlador de la figura 20. 

Siempre que sea posible, los mismos números de 

referencia se utilizarán a lo largo del (los) dibujo(s) y 25 
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la descripción escrita que se acompaña para referirse a las 

mismas o similares partes. Tal como se utiliza en esta 

patente, indicar que cualquier parte (por ejemplo, un 

objeto, una capa, estructura, área, placa, etc.) está de 

alguna manera colocado en (por ejemplo, colocado sobre, 5 

situado sobre, dispuesto sobre, o formado sobre, etc.) otra 

parte, significa que la parte a la que se hace referencia 

está en contacto con la otra parte, o que la parte a la que 

se hace referencia está por encima de la otra parte 

respecto a la Tierra con una o más parte(s) intermedia(s) 10 

situada(s) entre las mismas. Afirmar que cualquier parte 

está en contacto con otra parte significa que no hay 

ninguna parte intermedia entre las dos partes. 

 

DESCRIPCIÓN DETALLADA 15 

 

Los montajes de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo descritos en este documento 

pueden ser controlados por un controlador central (por 

ejemplo, para coordinar posiciones de recubrimiento basadas 20 

en el tiempo, la posición del sol, etc.) e incluyen 

controladores locales, manuales para permitir el descenso o 

la elevación del recubrimiento manualmente para anular 

fácilmente la posición de recubrimiento establecida por el 

controlador central. Los montajes de recubrimiento de 25 
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abertura arquitectónica de ejemplo incluyen un motor y un 

controlador local acoplado comunicativamente al controlador 

central. En algunos casos, el controlador manual y el motor 

cooperan para ayudar en el movimiento del recubrimiento de 

abertura arquitectónica (por ejemplo, un tejido, etc.) a 5 

través del controlador manual. En otros casos, el 

controlador local de ejemplo controla el motor para 

contrarrestar la operación del controlador manual para 

evitar bajar o subir el recubrimiento de abertura 

arquitectónica más allá de una posición umbral tal como, 10 

por ejemplo, una posición límite inferior o una posición 

límite superior. En algunos ejemplos, un usuario puede 

revocar o cancelar un comando desde el controlador local 

accionando el controlador manual. Algunos ejemplos de 

controladores locales descritos en la presente incluyen un 15 

sensor de gravedad para determinar una posición del 

recubrimiento y/o movimiento del monitor del recubrimiento 

sobre la base de la gravedad. 

El controlador central y/o el controlador local 

hacen que el motor mueva el recubrimiento para fijar 20 

posiciones (por ejemplo, una posición límite superior, una 

posición límite inferior, etc.) En algunos ejemplos, una o 

más de las posiciones de ajuste del recubrimiento pueden 

establecerse a través del controlador manual. Cuando un 

controlador central está acoplado comunicativamente a una 25 
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pluralidad de montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica, posiciones establecidas para los 

respectivos recubrimientos de los montajes se pueden 

establecer de forma selectiva para cada uno de los ejemplos 

de recubrimientos de abertura arquitectónica a través de 5 

los controladores manuales locales como se describe en el 

presente documento. 

La figura 1 es una ilustración isométrica de un 

ejemplo montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica 

(100). En el ejemplo de la figura 1, el montaje de 10 

recubrimiento (100) incluye un riel superior (108). El riel 

superior (108) es un alojamiento que tiene tapas de 

extremos opuestos (110), (111) unidas por el frente (112), 

atrás (113) y los lados superiores (114) para formar un 

recinto inferior abierto. El riel superior (108) también 15 

tiene monturas (115) para acoplar el riel superior (108) a 

una estructura por encima de una abertura arquitectónica 

tal como una pared por medio de sujetadores mecánicos tales 

como tornillos, pernos, etc. Un tubo de rodillo (104) está 

dispuesto entre las tapas de los extremos (101), (111). 20 

Aunque un ejemplo particular de un riel superior (108) se 

muestra en la figura 1, existen muchos tipos y estilos de 

rieles diferentes y podrían ser empleados en lugar del riel 

superior (108) de ejemplo de la fig. 1. De hecho, si no se 

desea el efecto estético del riel superior (108), puede ser 25 
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eliminado en favor de soportes de montaje. 

En el ejemplo ilustrado en la figura 1, el 

montaje (100) incluye un recubrimiento (106), que es un 

tipo celular de persiana. En este ejemplo, el recubrimiento 

celular (106) incluye un tejido unitario flexible 5 

(denominado en este documento como un “plano posterior”) 

(116) y una pluralidad de láminas celulares (118) que están 

asegurados a la placa posterior (116) para formar una serie 

de células. Las láminas celulares (118) pueden fijarse a la 

placa posterior (116) utilizando cualquier enfoque de 10 

fijación deseado tal como unión adhesiva, soldadura sónica, 

tejido, costura, etc. El recubrimiento (106) que se muestra 

en la figura 1 puede ser sustituido por cualquier otro tipo 

de recubrimiento incluyendo, por ejemplo, persianas de una 

sola hoja, persianas, y/u otros recubrimientos celulares. 15 

En el ejemplo ilustrado, el recubrimiento (106) se ha 

montado en un borde superior al tubo de rodillo (104) y un 

borde inferior, libre. El borde superior del recubrimiento 

de ejemplo (106) está acoplado al tubo de rodillo (104) a 

través de un elemento de fijación química (por ejemplo, 20 

pegamento) y/o uno o más sujetadores mecánicos (por 

ejemplo, remaches, cinta, grapas, tachuelas, etc.). El 

recubrimiento (106) es móvil entre una posición elevada y 

una posición bajada (de manera ilustrativa, la posición 

mostrada en la figura 1). Cuando en la posición elevada, el 25 
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recubrimiento (106) se enrolla sobre el tubo de rodillo 

(104). 

Como se discute en detalle a continuación, el 

montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica de 

ejemplo (100) está provisto de un motor accionado para 5 

mover el recubrimiento (106) entre las posiciones subida y 

bajada. El motor accionado es controlado por un controlador 

local, un controlador local en comunicación con un 

controlador central, y/o sólo un controlador central. En el 

ejemplo ilustrado, el motor y el controlador local están 10 

dispuestos en el interior del tubo (104). El montaje de 

ejemplo (100) de la figura 1 incluye además un controlador 

manual (120) que puede ser utilizado para anular 

manualmente comandos proporcionados por el controlador 

central y/o el controlador local, y/o pueden ser utilizados 15 

para mover el recubrimiento (106) entre las posiciones 

subida y bajada. 

La figura 2 ilustra el tubo de rodillo (104) del 

montaje (100) acoplado al controlador manual (120). En el 

ejemplo ilustrado, el controlador manual (120) incluye un 20 

cable (200). En algunos casos, el cable (200) puede ser una 

cadena, una cadena de cuentas, una varilla giratoria, una 

manivela, una palanca, y/o cualquier otro dispositivo 

adecuado. Como se describe en mayor detalle a continuación, 

cuando el cable (200) se acciona (por ejemplo, es jalado 25 
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con fuerza suficiente), el controlador manual (120) hace 

girar el tubo (104), permitiendo de ese modo que un usuario 

suba o baje selectivamente el recubrimiento (106) a través 

del controlador manual (120). 

La figura 3 es una vista en perspectiva del 5 

controlador manual de ejemplo (120) de la figura 1 con el 

tubo (104) eliminado. En el ejemplo ilustrado, también se 

elimina el riel superior (108). El controlador manual (120) 

de ejemplo está acoplado a uno de los soportes (115). El 

controlador manual (120) incluye un conector macho (300), 10 

que incluye una placa (302) y un eje (304) que se extiende 

desde la placa (302). El eje de ejemplo de la figura 3 

incluye una pluralidad de estrías (306). Como se describe 

en mayor detalle a continuación, el eje (304) del conector 

macho (300) está acoplado a un montaje de embrague 15 

dispuesto en el interior del tubo (104). 

La figura 4 es una vista lateral del conector 

macho de ejemplo (300) de la figura 3. El conector macho de 

ejemplo (300) incluye un primer brazo (400) y un segundo 

brazo (402), cada uno de los cuales se extiende desde la 20 

placa (302) en el controlador manual (120). Como se 

describe en mayor detalle a continuación, el controlador 

manual de ejemplo (120) de la figura 3 restringe el 

movimiento del conector macho (300) a menos que el cable 

(200) se esté moviendo. 25 
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La figura 5 es una vista en despiece ordenado del 

controlador manual de ejemplo (120) de la figura 3. En el 

ejemplo ilustrado, el controlador manual (120) incluye un 

alojamiento (500) que define un reborde anular (502), que 

incluye una pluralidad de ranuras (504). Un anillo (506) 5 

que define una pluralidad de estrías (508) está dispuesto 

en el espacio definido por el reborde anular (502). Las 

ranuras (504) de la reborde (502) reciben las estrías (508) 

del anillo (506) para impedir sustancialmente la rotación 

del anillo (506) durante el funcionamiento del controlador 10 

manual (120). Un resorte de envoltura (510) está dispuesto 

adyacente a una superficie interior (512) del anillo (506) 

y orientado sustancialmente concéntrico al anillo (506). En 

el ejemplo ilustrado, el resorte de envoltura (510) se 

tensa de tal manera que una superficie exterior (514) del 15 

resorte de envoltura (510) se acopla a la superficie 

interior (512) del anillo (506). El resorte de envoltura 

(510) incluye una primera espiga (516) y una segunda espiga 

(518). El alojamiento (500) define un eje (520) para 

recibir un rodamiento (522) sobre el que el resorte de 20 

envoltura (510), una rueda dentada (524) y el conector 

macho (300) son compatibles. En el ejemplo de rueda dentada 

(524) de la figura 5 está acoplado operativamente al cable 

(200). 

En el ejemplo de rueda dentada (524) se incluye 25 
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una primera ala o brazo (526) y una segunda ala o brazo 

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

alojamiento (500) en la orientación de la fig. 5. Los 

brazos (400), (402) (ilustrados en la figura 4) del 

conector macho (300) y los brazos (526), (528) de la rueda 5 

dentada (524) están dispuestos adyacentes a las espigas 

(516), (518) del resorte de envoltura (510). Un accesorio 

(529) (por ejemplo, un enchufe) acopla operativamente el 

conector macho (300) a l alojamiento (500), y un cierre de 

resorte (530) (por ejemplo, un resorte y un remache) acopla 10 

el alojamiento (500) a uno de los soportes (115). 

Una primera placa de guía de cable (532) y una 

segunda placa de guía de cable (534) están acoplados al 

alojamiento (500) de ejemplo a través de una cubierta (536) 

para definir un primer canal (538) y un segundo canal 15 

(540). En el ejemplo ilustrado, una primera porción del 

cable (200) está dispuesto en el primer canal (538), y una 

segunda porción del cable (200) está dispuesto en el 

segundo canal (540). El primero y segundo canales (538), 

(540) de ejemplo definen primero y segundo caminos, 20 

respectivamente, para el cable (200) para evitar que el 

cable (200) se desacople de la rueda dentada (524) durante 

el funcionamiento (por ejemplo, cuando un usuario tira del 

cordón (200)). En el ejemplo ilustrado, un par de elementos 

de sujeción mecánicos (542), (544) acoplan la cubierta 25 
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(536), la primera placa de guía de cable (532), y la 

segunda placa de guía de cable (534) al alojamiento (500). 

Cuando el controlador manual (120) se acciona a 

través del cable (200) (por ejemplo, jalando del cable 

(200) con fuerza suficiente), el cable (200) aplica torque 5 

a la rueda dentada (524). Como resultado, uno de los brazos 

(526), (528) de la rueda dentada (524) se acopla a una de 

las espigas (516), (518) del resorte de envoltura (510), 

haciendo así que el resorte de envoltura (510) apriete. 

Cuando el resorte de envoltura (510) aprieta, un diámetro 10 

del resorte de envoltura (510) disminuye, y el resorte de 

envoltura (510) se desacopla de la superficie interior 

(512) del anillo (506). Como resultado, el resorte de 

envoltura (510) y, por lo tanto, la rueda dentada (524) 

puede girar por el accionamiento del cordón (200). Cuando 15 

el resorte de envoltura (510) gira, una de las espigas 

(516), (518) se acopla con uno de los brazos (400), (402) 

del conector macho (300), girando por ello el conector 

macho (300). Como se describe en mayor detalle a 

continuación, el conector macho (300) está acoplado 20 

operativamente al tubo de rodillo (104). Por lo tanto, el 

usuario puede elevar o bajar el recubrimiento de ejemplo 

(106) mediante el accionamiento del cable (200) de forma 

selectiva. 

Por el contrario, si se aplica torque al conector 25 
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macho (300) a través del eje (304), uno de los brazos 

(400), (402) del conector macho (300) se acopla a una de 

las espigas (516), (518) del resorte de envoltura (510), 

haciendo así que el resorte de envoltura (510) afloje y, 

por lo tanto, el diámetro del resorte de envoltura (510) 5 

aumente. Como resultado, la superficie exterior (514) del 

resorte de envoltura (510) acopla herméticamente la 

superficie interior (512) del anillo (506). Cuando el 

resorte de envoltura (510) se acopla con el anillo (506) 

con fuerza suficiente, el resorte de envoltura (510) se 10 

mantiene sustancialmente estacionario por la interconexión 

del anillo (506) al alojamiento (500), evitando de ese modo 

sustancialmente que el conector macho (300) gire. Por lo 

tanto, aunque un usuario puede girar el conector macho 

(300) mediante el accionamiento del cable (200), el 15 

conector macho (300) impide sustancialmente la rotación 

mediante torque (por ejemplo, torque aplicado por un motor) 

aplicado al eje (304) del conector macho (300). 

La figura 6 es una vista en perspectiva de un 

ejemplo de montaje de embrague (600) y un ejemplo del motor 20 

(602) de del montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo (100) de la figura 1. El montaje 

de embrague de ejemplo (600) de la figura 6 y el motor de 

ejemplo (602) están dispuestos en el interior del tubo de 

rodillo (104). El montaje de embrague de ejemplo (600) 25 
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incluye un bastidor o alojamiento (604). En el ejemplo 

ilustrado, el bastidor (604) es sustancialmente cilíndrico 

y define una o más ranuras o canales (606), (608) para 

recibir uno o más rebordes o salientes (700), (702) (figura 

7) del tubo (104). El montaje de embrague de ejemplo (600) 5 

está acoplado operativamente al controlador manual de 

ejemplo (120) de la figura 3 a través de un conector hembra 

o de acoplamiento (610), que recibe el conector macho (300) 

del controlador manual (120). En el ejemplo ilustrado, el 

conector hembra (610) incluye rebordes o ranuras (618) para 10 

enganchar las ranuras (306) del conector macho (300). Como 

se describe en mayor detalle a continuación, cuando el 

recubrimiento (106) se eleva o desciende bajo la influencia 

del motor (602), el conector macho (300) del controlador 

manual (120) mantiene al conector hembra (610) del montaje 15 

de embrague de ejemplo (600) sustancialmente estacionario 

para hacer que el motor (602) gire con el bastidor (604). 

La figura 7 es una vista en perspectiva del tubo 

de ejemplo (104) del montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo (100) de la figura 1. En el 20 

ejemplo ilustrado, el tubo (104) define un primer reborde o 

saliente (700) y un segundo reborde o saliente (702). Los 

primero y segundo salientes (700), (702) se extienden 

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

rotación del tubo (104)). Cuando el montaje de embrague de 25 
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ejemplo (600) de la figura 6 está dispuesto en el interior 

del tubo de ejemplo (104), los salientes (700), (702) del 

tubo (104) están dispuestos en las ranuras (606), (608) del 

bastidor (604). Durante el funcionamiento del montaje 

(100), el motor (602) y/o el controlador manual (120) 5 

aplica torque al bastidor (604) del montaje de embrague 

(600). Como resultado, el torque aplicado al bastidor (604) 

se transfiere a los salientes (700), (702) del tubo (104) a 

través de las ranuras (606), (608) del bastidor (604), 

haciendo así que el tubo (104) gire con el bastidor (604). 10 

Las figuras 8-10 son vistas en sección 

transversal del montaje de embrague de ejemplo (600) y el 

motor de ejemplo (602) de la figura 6. El montaje de 

embrague de ejemplo (600) incluye un primer embrague (800) 

y un segundo embrague (802). En el ejemplo de primer 15 

embrague (800) de la figura 8 incluye el conector hembra 

(610) y un eje de transmisión (804). El conector hembra de 

ejemplo (610) está operativamente acoplado a un primer 

extremo (806) del eje de accionamiento (804). El eje de 

accionamiento de ejemplo (804) de la FIG. 8 incluye un 20 

collar (807). 

La figura 9 es una vista en sección transversal 

tomada a lo largo de la línea 9A - 9A de la figura 8. En el 

ejemplo ilustrado, el primer embrague (800) proporciona una 

banda muerta (es decir, una trayectoria de movimiento 25 
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perdido) entre el conector hembra (610) y el eje de 

accionamiento (804). En el ejemplo ilustrado, el conector 

hembra de ejemplo (610) incluye una primera estría o diente 

(900) y una segunda estría o diente (902). En el ejemplo 

ilustrado, el primero y segundo dientes (900), (902) están 5 

dispuestos aproximadamente 180 grados de separación (por 

ejemplo, el primero y segundo dientes (900), (902) están 

dispuestos a lo largo de un diámetro del conector hembra 

(610)) a lo largo de una superficie circunferencial del 

conector hembra (610) adyacente y radial al primer extremo 10 

(806) del eje de accionamiento (804). El collar (807) del 

eje de accionamiento de ejemplo (804) es adyacente a la los 

dientes (900), (902) del conector hembra (610), y primero y 

segundo dientes (904), (906) se extienden desde el primer 

collar (807) sustancialmente paralelos a un eje 15 

longitudinal del eje de accionamiento (804). En el ejemplo 

ilustrado, el primero y segundo dientes (904), (906) son de 

aproximadamente 180 grados de separación (por ejemplo, a lo 

largo de un diámetro del primer collar (807)). Durante el 

funcionamiento, cuando el tubo (104) está girando bajo la 20 

influencia del motor (602), los dientes (900), (902) del 

conector hembra (610) se acoplan con los dientes (904), 

(906) del primer collar (807) del eje de accionamiento 

(804). Como se describe en mayor detalle a continuación, 

cuando el recubrimiento (106) es totalmente desenrollado 25 
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bajo la influencia del motor (602), el diente (902) se 

separa del diente (906), y el motor (602) acciona el eje de 

accionamiento (804) a través de al menos una porción de la 

banda muerta. Como resultado, el eje de accionamiento (804) 

gira con relación al conector hembra (610), y el tubo (104) 5 

deja de girar. Como se describe con más detalle en el 

presente documento, se detecta la terminación de la 

rotación del tubo (104) para identificar la posición 

completamente desenrollada. 

Una parte del eje de accionamiento de ejemplo 10 

(804) está soportado por un rodamiento (808) (por ejemplo, 

un rodamiento seco). En el ejemplo ilustrado, el rodamiento 

(808) está definido por el bastidor (604). Un segundo 

extremo (810) del eje de accionamiento (804) está acoplado 

a un acoplamiento (812) del segundo embrague (802) (por 15 

ejemplo, un embrague de explotación). Por lo tanto, en el 

ejemplo ilustrado, el primer embrague (800) acopla 

operativamente el controlador manual (120) al segundo 

embrague (802). En algunos ejemplos, el controlador manual 

(120) y/o el primer embrague (800) incluye una caja de 20 

engranajes (por ejemplo, una caja de engranajes 

planetarios) para aumentar el torque de salida del 

controlador manual (120). 

En el ejemplo ilustrado, el acoplamiento (812) 

incluye un primer orificio (814) y un segundo orificio 25 
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(816) opuesto al primer orificio (814). El primer orificio 

de ejemplo (814) recibe el segundo extremo (810) del eje de 

accionamiento (804). El segundo orificio de ejemplo (816) 

recibe un eje de accionamiento del motor (818) y un núcleo 

(820) del bastidor (604). En el ejemplo ilustrado, el 5 

núcleo (820) del bastidor (604) incluye un eje de freno 

(822) que se extiende desde un collar de bastidor (824). El 

eje de accionamiento del motor (818) del ejemplo ilustrado 

incluye un centro o eje de base (826) y un eje exterior 

(828) concéntrico con el eje central (826). 10 

La figura 10 es una vista en sección transversal 

del montaje de embrague (600) tomada por la línea 10A - 

10A. En el ejemplo ilustrado, el segundo orificio (816) del 

acoplamiento (812) incluye un par de ranuras o rebordes que 

se extienden hacia adentro (1000), (1002) (por ejemplo, 15 

ranuras de chaveta). El eje exterior de ejemplo (828) 

incluye ranuras o hendiduras opuestas (1004), (1006), que 

reciben las ranuras (1000), (1002) del acoplamiento (812). 

Como se ilustra en las figuras 8 y 10, el eje de 

freno (822) está dispuesto alrededor del eje central (826) 20 

en un espacio definido entre el eje central (826) y el eje 

exterior (828). En el ejemplo ilustrado, el collar de 

bastidor (824) del núcleo (820) está acoplado al bastidor 

(604). En algunos ejemplos, el bastidor (604) y el núcleo 

(820) están formados integralmente. 25 
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El segundo embrague de ejemplo (802) incluye uno 

o más resortes de envoltura (1008) dispuestos alrededor del 

eje de freno de ejemplo (822). En algunos ejemplos, cada 

uno de los resortes de envoltura (1008) incluye cuatro 

bobinas. Sin embargo, los resortes de envoltura incluyendo 5 

otros números de bobinas se utilizan en otros ejemplos. 

Cada ejemplo de resorte de envoltura (1008) incluye una 

primera espiga o brazo (1010) en un primer extremo del 

resorte (1008) y una segunda espiga o brazo (1012) en un 

segundo extremo del resorte (1008). En el ejemplo 10 

ilustrado, los resortes de envoltura (1008) están 

orientados de tal manera que la primera espiga (1010) de 

cada uno de los resortes de envoltura (1008) está dispuesto 

en la ranura (1004) del eje exterior (828) adyacente a una 

de las ranuras (1000), (1002) del acoplamiento (812), y la 15 

segunda espiga (1012) está dispuesto en la ranura (1006) 

adyacente a la otra la de las ranuras (1000), (1002). Por 

lo tanto, si el eje de accionamiento del motor de ejemplo 

(818) gira durante el funcionamiento, el eje exterior (828) 

se acopla con una de las espigas (1010), (1012) de los 20 

muelles de envoltura (1008), y si el acoplamiento (812) 

gira durante el funcionamiento, una de las ranuras (1000), 

(1002) del acoplamiento (812) acopla una de las espigas 

(1010), (1012) de los resortes de envoltura (1008). Si el 

acoplamiento (812) se acopla con una de las espigas (1010), 25 
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(1012), la bobina correspondiente de los muelles (1008) 

aprieta alrededor del eje de freno (822) para resistir el 

movimiento relativo entre el bastidor (604) y el segundo 

embrague (802). Si el eje exterior (828) del eje de 

accionamiento del motor (818) se acopla con una de las 5 

espigas (1010), (1012), las bobinas se aflojan alrededor 

del eje de freno (822) para liberar la resistencia al 

movimiento relativo entre el segundo embrague (802) y el 

bastidor (604). 

El eje central (826) del ejemplo de eje de 10 

accionamiento del motor (818) está acoplado a un eje de 

salida (830) del motor (602) mediante un acoplamiento 

(832). En el ejemplo ilustrado, el acoplamiento (832) 

incluye una pluralidad de aisladores de ruido y/o vibración 

(834), (836), tales como, por ejemplo, una o más arandelas 15 

de goma. En el ejemplo ilustrado, el motor (602) es un 

motor eléctrico (por ejemplo, un motor 12 - 24V CC) e 

incluye una caja de engranajes o una transmisión. El motor 

de ejemplo (602) es capaz de funcionar a velocidades de 

hasta aproximadamente 6000 rpm y la caja de engranajes 20 

proporciona aproximadamente una relación de 130:1 entre la 

velocidad del motor (602) y una velocidad de un eje de 

salida del motor (830). El motor (602) y la caja de 

engranajes están dispuestos dentro de un alojamiento (838), 

que está acoplado al bastidor (604) a través de uno o más 25 
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sujetadores mecánicos (840) y aisladores de sonido o 

vibración (842), (844), tales como, por ejemplo, una o más 

arandelas de goma. Como se describe en mayor detalle a 

continuación, el motor de ejemplo (602) está acoplado 

comunicativamente a un controlador local (figura 13) a 5 

través de uno o más cables (846). 

Durante el funcionamiento, el motor (602), el 

controlador manual (120), o ambos, pueden girar el tubo 

(104) y, por lo tanto, enrollar y/o desenrollar el 

recubrimiento (106) (es decir, bajar o subir el 10 

recubrimiento (106), respectivamente). Por ejemplo, cuando 

el motor (602) impulsa el eje de accionamiento del motor 

(818), el eje exterior (828) del eje de accionamiento del 

motor (818) se acopla a una de las espigas (1010), (1012) 

en cada uno de los resortes de envoltura (1008), aflojando 15 

de este modo los resortes de envoltura (1008) alrededor del 

eje de freno (822). Si el controlador manual (120) no se 

utiliza durante este tiempo, el conector macho (300) del 

controlador manual (120) evita que el eje de accionamiento 

del motor (818) gire el segundo embrague (802). Por lo 20 

tanto, el eje de accionamiento del motor (818) se mantiene 

sustancialmente estacionario, lo que hace que el motor 

(602) gire alrededor del eje de salida del motor (830). 

Como resultado, el motor (602) gira el bastidor (604) y, 

por lo tanto, el tubo (104). 25 
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Si el controlador manual (120) se acciona (por 

ejemplo, por un usuario tirando del cable (200) con fuerza 

suficiente), y el motor (602) no es accionado (por ejemplo, 

durante un corte de energía, la operación manual por un 

usuario sin acceso a un controlador central u otros 5 

controles electrónicos, etc.), el conector macho (300) 

gira, haciendo así que el conector hembra (610), el eje de 

accionamiento (804), el acoplamiento (812), y el eje de 

accionamiento del motor (818) giren. Como resultado, el 

acoplamiento (812) se acopla con una de las espigas (1010), 10 

(1012) de cada uno de los resortes de envoltura (1008) para 

hacer que los resortes de envoltura (1008) aprieten 

alrededor del eje de freno (822) y, por lo tanto, 

transfiera el torque aplicado desde el controlador manual 

(120) a al bastidor (604) para provocar que el tubo de 15 

rodillo (104) gire. En el ejemplo ilustrado, los resortes 

de envoltura (1008) incluyen espigas (1010), (1012) en 

ambos lados de cada una de las ranuras (1000), (1002) del 

acoplamiento (812). Por lo tanto, la rotación del 

acoplamiento (812) en la dirección de enrollado y dirección 20 

de desenrollado hace que los resortes de envoltura (1008) 

aprieten alrededor del eje de freno (822). Como resultado 

de ello, el recubrimiento (106), podrá subirse o bajarse 

selectivamente por un usuario a través del controlador 

manual (120) (por ejemplo, sin energía eléctrica 25 
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suministrada al motor (602)). 

El movimiento del motor (602) y, por lo tanto, el 

tubo (104) es aditivo al movimiento del eje de 

accionamiento del motor (818). Por ejemplo, si el 

controlador manual (120) hace que el eje de accionamiento 5 

del motor (818) gire a una velocidad de 20 revoluciones por 

minuto en una primera dirección, y el motor (602) es 

accionado para girar sobre el eje de salida (830) a una 

velocidad de 25 revoluciones por minuto en una segunda 

dirección opuesta a la primera dirección, entonces el tubo 10 

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

revoluciones por minuto. En otro ejemplo, si el controlador 

manual (120) hace que el eje de accionamiento del motor 

(818) gire a una velocidad de 20 revoluciones por minuto en 

la primera dirección, y el motor (602) es accionado para 15 

girar sobre el eje de salida (830) a una velocidad de 25 

revoluciones por minuto en la primera dirección, el tubo 

(104) gira en la primera dirección a una velocidad de 45 

revoluciones por minuto. Por lo tanto, el controlador 

manual (120) y el motor (602) pueden cooperar o competir 20 

para ayudar o impedir el movimiento del tubo (104) a través 

del controlador manual (120). 

Durante el funcionamiento montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica (100), si el tubo 

(104) gira para desenrollar totalmente el recubrimiento 25 
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(106) (es decir, el recubrimiento (106) está en una 

posición totalmente desenrollada), el motor (602) acciona 

el eje de accionamiento (804) a través de la banda muerta 

del primer embrague (800). Por ejemplo, a medida que el 

recubrimiento (106) se desenrolla, el motor (602) aplica un 5 

primer torque en el tubo (104) en una primera dirección 

(por ejemplo, hacia la izquierda) y un peso del 

recubrimiento (106) aplica un segundo torque al tubo (104) 

mayor que el primer torque en una segunda dirección opuesta 

a la primera dirección (por ejemplo, hacia la derecha). 10 

Como resultado, los dientes (904), (906) del eje de 

accionamiento (804) acoplan los dientes (900), (902) del 

conector hembra (610), y el motor (602) permite que el peso 

del recubrimiento (106) haga que el tubo (104) y el motor 

(602) giren juntos para desenrollar el recubrimiento (106). 15 

Si el tubo (104) se desenrolla más allá de la posición 

completamente desenrollada (es decir, donde el 

recubrimiento (106) se desenrolla completamente del tubo 

(104)), el peso del recubrimiento (106) aplica torque al 

tubo (104) en la primera dirección. Como resultado, el 20 

motor (602) impulsa los dientes (904), (906) del eje de 

accionamiento (804) fuera de acoplamiento con los dientes 

(900), (902) del conector hembra (610) para una porción de 

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

(104) es sustancialmente estacionario mientras que el motor 25 
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(602) está en funcionamiento. Como se describe en más 

detalle a continuación, la separación puede ser detectada 

(por ejemplo, mediante la detección de que el motor (602) 

está funcionando pero el tubo (104) no está girando) para 

determinar una posición completamente desenrollada del 5 

recubrimiento (106). 

La figura 11 es una vista en perspectiva de un 

ejemplo de controlador local (1100). En el ejemplo de 

controlador local (1100) está dispuesto dentro de y se 

acopla al tubo de rodillo (104). En el ejemplo ilustrado, 10 

el controlador local (1100) incluye un alojamiento (1102). 

Una primera parte (1104) del alojamiento de ejemplo (1102) 

se acopla al tubo (104), y una segunda parte (1106) del 

alojamiento (1102) está articulada a un segundo soporte 

(1108) a través de un anillo deslizante o giratorio 15 

electrónico conjunto (1110). En algunos ejemplos, el 

segundo soporte (1108) está montado en una pared o un 

bastidor de la abertura arquitectónica. Durante el 

funcionamiento, el alojamiento (1102) gira con el tubo 

(104) alrededor de un eje de rotación del tubo (104). 20 

La figura 12 es una vista en sección transversal 

de la segunda abrazadera de ejemplo (1108) y la segunda 

parte (1106) del alojamiento de ejemplo (1102). En el 

ejemplo ilustrado, el anillo de deslizamiento (1110) 

incluye dos contactos eléctricos (1200), (1202). Un 25 
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controlador central (1204) y/o una fuente de alimentación 

(1206) se acoplan a los contactos eléctricos (1200), (1202) 

a través de cables (1203). En el ejemplo ilustrado, el 

controlador central (1204) está acoplado comunicativamente 

al controlador local de ejemplo (1100). El controlador 5 

central (1204) y/o la fuente de energía (1206) pueden estar 

situados en una habitación, incluyendo el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100) 

y/o en cualquier otra ubicación adecuada tal como, por 

ejemplo, una sala de control del edificio. Como se describe 10 

en mayor detalle más adelante, en algunos ejemplos, el 

controlador central (1204) está acoplado comunicativamente 

a una pluralidad de montajes de recubrimiento de abertura 

arquitectónica (figura 15), y cada uno de dichos montajes 

incluye un controlador local, tales como, por ejemplo, el 15 

controlador local (1100) de la figura 11. 

En el ejemplo ilustrado, el controlador central 

(1204) incluye un procesador de comandos (1207), un 

interruptor de polaridad (1208), un reloj (1209), un 

dispositivo de entrada (1210), y un dispositivo de 20 

almacenamiento de información (1211). En el ejemplo de 

procesador de comandos (1207) transmite señales al 

controlador local de ejemplo (1100) para proporcionar 

instrucciones o comandos para realizar una acción como, por 

ejemplo, girar el tubo (104) a través del motor (602), 25 
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entrar en un modo de programación, etc. En el ejemplo 

ilustrado, cambiar la polaridad (1208) modula (por ejemplo, 

suplentes) la polaridad de la potencia suministrada al 

controlador local (1100) para indicar los comandos o 

instrucciones. En el ejemplo de procesador de comandos 5 

(1207) se recibe la información de temporización del reloj 

(1209) para controlar la duración de modulaciones de 

polaridad de la señal. En el ejemplo de controlador central 

(1204) también se incluye un dispositivo de entrada (1210), 

como, por ejemplo, botón, toboganes, pulsaciones de teclas, 10 

mando a distancia, control inalámbrico, sensor de luz, etc. 

La entrada corresponde a las acciones del montaje 

correspondiente (por ejemplo, elevando a completamente 

abierta, bajando para cerrar, entrar en un modo de 

programación, etc.) Cuando el dispositivo de entrada (1210) 15 

es accionado, el procesador de comandos (1207) envía una 

señal correspondiente a la entrada para el controlador 

local de ejemplo (1100) para controlar el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica (100). El ejemplo 

de dispositivo de almacenamiento de información (1211) 20 

almacena los comandos o instrucciones, sus patrones de 

señales asociadas (por ejemplo, interruptores de 

polaridad), y/u otra información. 

El controlador local de ejemplo (1100) de la 

figura 12 incluye una placa de circuito (1212), que está 25 
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acoplada a la segunda parte (1106) del alojamiento (1102) 

adyacente a los contactos eléctricos (1200), (1202). La 

placa de circuito (1212) incluye tres conductores, 

pasadores de resorte (1214), (1216) y (1218). Cuando el 

alojamiento (1102) está acoplado al anillo de deslizamiento 5 

(810), los pasadores (1214), (1216) y (1218) están sesgadas 

en acoplamiento con los contactos eléctricos (1200), (1202) 

por los resortes incluidos. 

La figura 13 es otra vista en sección transversal 

del alojamiento de ejemplo (1102) y el soporte de ejemplo 10 

(1108). En el ejemplo ilustrado, la segunda parte (1106) 

del alojamiento (1102) se acopla de forma deslizante a la 

primera parte (1104) del alojamiento (1102). Un émbolo 

(1300) está dispuesto dentro de la segunda parte (1106) del 

alojamiento (1102) y un resorte (1302) está sentado entre 15 

la primera parte (1104) del alojamiento (1102) y el émbolo 

(1300) empuja la placa de circuito (1212) hacia el segundo 

soporte (1108) para instar los pasadores (1214), (1216) y 

(1218) en acoplamiento con los contactos eléctricos (1200), 

(1202). 20 

En el ejemplo ilustrado, una placa de control 

(1304) (por ejemplo, una placa de circuito impreso) está 

dispuesta dentro de la primera parte (1104) del alojamiento 

(1102). En el ejemplo ilustrado, un sensor gravitacional 

(1306) (por ejemplo, un acelerómetro, un sensor de nivel, 25 
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un giroscopio, un péndulo acoplado a un codificador 

rotativo, y/o cualquier otro sensor de movimiento adecuado) 

está montado en la placa de control (1304) sustancialmente 

a lo largo del eje de rotación del tubo (104). Durante el 

funcionamiento, el ejemplo del sensor gravitacional (1306) 5 

determina las posiciones angulares y/o el movimiento del 

tubo (104) (por ejemplo, basado en la gravedad). 

En el ejemplo de controlador local (1100) está 

acoplado comunicativamente al controlador central (1204) y 

el motor (602). Durante el funcionamiento, el controlador 10 

local (1100) transmite señales al motor (602) para hacer 

que el motor (602) haga girar el tubo (104), permitir que 

el tubo (104) gire, y/o mantener el tubo (104) 

sustancialmente estacionario. En el ejemplo de controlador 

local (1100) también incluye un receptor de instrucción 15 

local (1308). 

En algunos ejemplos, el montaje de recubrimiento 

de abertura arquitectónica (100) puede ser controlado a 

través de un mando a distancia (1310). En estos ejemplos, 

un usuario puede subir o bajar el recubrimiento de ejemplo 20 

(106) a través del mando a distancia (1310) selectivamente. 

El mando a distancia (1310) puede ser un control remoto de 

RF, un mando a distancia por infrarrojos, un dispositivo 

electrónico portátil, un teléfono móvil, una computadora, 

etc. El control remoto (1310) envía una señal (por ejemplo, 25 
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a las señales de RF, la red comunicaciones, etc.), que 

corresponde a una acción de cliente (por ejemplo, para 

elevar el recubrimiento (106), bajar el recubrimiento 

(106), etc.). En algunos de tales ejemplos, el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica (100) incluye un 5 

receptor (por ejemplo, un sensor, una antena, etc.) para 

recibir la señal. En algunos ejemplos, el receptor está 

dispuesto en el interior del tubo (104), y el tubo (104) 

define una abertura a través de la cual la señal se 

propaga. El receptor de instrucciones local (1308) recibe 10 

la señal, y el controlador local (1100) hace que el 

recubrimiento (106) mueva la base de la acción del cliente 

correspondiente a la señal. En algunos ejemplos, el 

controlador local (1100) puede estar acoplado 

comunicativamente a un sensor de luz para detectar y medir 15 

la luz que brilla en el lado del edificio. En algunos de 

tales ejemplos, el controlador local (1100) transmite 

señales al motor (602) para hacer que el motor (602) mueva 

el recubrimiento (102) sobre la base de la cantidad de luz 

detectada por el sensor de luz. Por ejemplo, el 20 

recubrimiento (106) se abrirá aún más cuando hay poca luz y 

se cerrará aún más cuando hay luz brillante. 

La figura 14 es un diagrama de bloques del 

ejemplo de controlador local (1100). En el ejemplo 

ilustrado, el controlador local (1100) incluye un 25 
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rectificador de tensión (1400), un sensor de polaridad 

(1402), un reloj o temporizador (1404), un procesador de 

señal de instrucción (1406), sensor gravitacional (1306), 

un determinador de velocidad de rotación de tubo (1408), 

una determinador de dirección de rotación (1410), un 5 

determinador de posición totalmente desenrollada (1412), un 

monitor de posición del tubo (1414), un procesador de 

programación (1416), un procesador de instrucción manual 

(1418), un receptor de instrucciones local (1308), un 

sensor de corriente (1422), un controlador de motor (1424), 10 

y un dispositivo de almacenamiento de información o memoria 

(1426). 

Durante el funcionamiento, el sensor de polaridad 

de ejemplo (1402) determina una polaridad (por ejemplo, 

positiva o negativa) de una fuente de tensión (por ejemplo, 15 

una fuente de alimentación) suministrada al controlador 

local (1100). Como se describe con más detalle en el 

presente documento, la fuente de tensión puede ser el 

controlador central (1204). En algunos ejemplos, la fuente 

de alimentación puede ser de potencia convencional 20 

suministrado a través de una casa y/o un edificio. En el 

ejemplo ilustrado, el controlador central (1204) modula 

(por ejemplo, los suplentes) la polaridad de la potencia 

suministrada al controlador local (1100) para indicar los 

comandos o instrucciones (por ejemplo, bajar el 25 
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recubrimiento (106), levantar el recubrimiento (106), mover 

el recubrimiento (106) a posición X, etc.) para el 

controlador local (1100). En el sensor de polaridad de 

ejemplo (1402) se recibe la información de temporización 

del reloj (1404) para determinar la duración de las 5 

modulaciones de la polaridad de la tensión (por ejemplo, 

para determinar que la polaridad se cambia de negativo a 

positivo, y se mantuvo positivo para 0.75 segundos lo que 

indica que el recubrimiento debe ser movido a 75 %). Por lo 

tanto, el ejemplo ilustrado emplea modulación por ancho de 10 

pulso para transmitir comandos. El sensor ejemplo polaridad 

(1402) del ejemplo ilustrado proporciona información de la 

polaridad a la dirección de rotación del determinador 

(1410), la memoria (1426), y el controlador del motor 

(1424). 15 

El rectificador de tensión (1400) del ejemplo 

ilustrado convierte la señal transmitida por el controlador 

central (1204) a una señal de corriente directa de una 

polaridad predeterminada. Esta señal de corriente continua 

es proporcionada a cualquiera de los componentes del 20 

controlador local (1100) que se alimenta (por ejemplo, el 

procesador de instrucciones de programación (1416), la 

memoria (1426), el controlador del motor (1424), etc.). Por 

consiguiente, la modulación (por ejemplo, alternación) de 

la polaridad de la señal de potencia para proporcionar 25 
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instrucciones para el controlador local (1100) no 

interferirá con el funcionamiento de los componentes que 

utilizan una señal de corriente directa para la operación. 

Aunque el ejemplo ilustrado modula la polaridad de la señal 

de potencia, algunos ejemplos modulan la amplitud de la 5 

señal. 

El ejemplo del reloj o temporizador (1404) 

proporciona información de temporización, utilizando, por 

ejemplo, un reloj de tiempo real. El reloj (1404) puede 

proporcionar información basada en la hora del día y/o 10 

puede proporcionar un temporizador en ejecución no basado 

en la hora del día (por ejemplo, para determinar una 

cantidad de tiempo que ha transcurrido en un período dado). 

En algunos ejemplos, el reloj (1404) se utiliza para 

determinar un tiempo de días en que se produjo una entrada 15 

manual. En otros ejemplos, el reloj (1404) se utiliza para 

determinar una cantidad de tiempo transcurrido sin una 

entrada manual. En otros ejemplos, el reloj (1404) se 

utiliza por el sensor de polaridad (1402) para determinar 

una duración de una modulación (por ejemplo, un cambio de 20 

polaridad). 

En el ejemplo de procesador de señal de 

instrucción (1406) se determina cuál de una pluralidad de 

acciones son instruidas por la señal transmitida desde el 

controlador central (1204) para el controlador local de 25 
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ejemplo (1100). Por ejemplo, el procesador de señal de 

instrucción (1406) puede determinar, a través del sensor de 

polaridad (1402), que una modulación de la potencia de 

entrada (por ejemplo, señal que tiene dos cambios de 

polaridad (por ejemplo, positivo a negativo y de nuevo a 5 

positivo) en un segundo), corresponde a un mando para 

elevar el recubrimiento de ejemplo (106). 

En el ejemplo de sensor gravitacional (1306) se 

determina una posición angular del tubo (104) sobre la base 

de la gravedad. Mediante el control de la posición angular 10 

del tubo (104) la posición de la (106) que cubre unido al 

tubo (104) se puede determinar, grabado, y cambiado a una 

posición deseada. En algunos ejemplos, el sensor 

gravitacional (1306) está montado en el tubo de ejemplo 

(104) a lo largo de un eje longitudinal del tubo (104) de 15 

modo que gira alrededor del mismo eje de rotación como el 

tubo (104). En el ejemplo ilustrado, un centro del sensor 

gravitacional está dispuesto sobre (por ejemplo, 

coincidente con) el eje de rotación del tubo (104). El 

sensor gravitacional (1306) puede ser un acelerómetro (por 20 

ejemplo, un solo eje, un doble ejes, un acelerómetro de 

ejes múltiples, etc.), un giroscopio, un péndulo conectado 

a un codificador giratorio, o cualquier otro dispositivo 

para la determinación de la rotación relativa a un inercial 

bastidor de referencia y/o sobre la base de la gravedad). 25 
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En algunos ejemplos, el sensor gravitacional es un 

acelerómetro de doble ejes que tienen ejes perpendiculares 

entre sí y el eje de rotación del tubo (104). Mientras que 

los ejemplos descritos en el presente documento se 

describen con referencia a un sensor para determinar la 5 

rotación o la posición relativa a un sistema de referencia 

inercial y/o basado en la gravedad, otros tipos de sensores 

se pueden utilizar además de o en lugar del sensor 

gravitacional (1306). Por lo tanto, esta descripción no se 

limita a los sensores gravitacionales. 10 

En el ejemplo de determinador de velocidad de 

rotación de tubo (1408) se determina una velocidad de 

rotación del tubo (104) usando la información de rotación 

desde el sensor gravitacional (1306). La información del 

determinador de velocidad de rotación de tubo (1408) 15 

facilita una determinación de que el controlador manual 

(120) y el motor (602) están operando simultáneamente. Por 

ejemplo, cuando el motor (602) está funcionando y el tubo 

(104) se mueve más rápido o más lento que la velocidad a la 

que el motor (602) está conduciendo el tubo (104), se 20 

supone que la diferencia de velocidad que es causada por la 

operación del controlador manual (120) para ayudar o 

revocar el motor (602). 

El determinador de posición completamente 

desenrollada (1412) determina una posición del 25 
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recubrimiento (106) donde el recubrimiento (106) está 

completamente desenrollado del tubo (104). En algunos 

ejemplos, el determinador de posición completamente 

desenrollada (1412) determina la posición completamente 

desenrollada basado en el movimiento del tubo (104) como se 5 

describe en más detalle a continuación. Debido a que la 

posición completamente desenrollada no va a cambiar para un 

determinado cubriendo (106) (por ejemplo, a menos que el 

recubrimiento (106) está modificado físicamente o una 

obstrucción está presente) la posición completamente 10 

desenrollada es una referencia que puede ser utilizado por 

el controlador (1100). En otras palabras, una vez que se 

conoce la posición completamente desenrollada, otras 

posiciones del recubrimiento (106) se puede hacer 

referencia a la posición completamente desenrollada (por 15 

ejemplo, el número de rotaciones del tubo (104) desde la 

posición completamente desenrollada a una posición 

deseada). Si la posición actual del recubrimiento (106) es 

más tarde disponible (por ejemplo, después de una pérdida 

de potencia, después de la abertura del recubrimiento 20 

arquitectónica (100) se retira y se vuelve a instalar, 

etc.), el controlador local (1100) se puede calibrar 

moviendo el recubrimiento (106) a la posición totalmente 

desenrollada según lo determinado por el determinador de 

posición completamente desenrollada (1412) y luego girar el 25 
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tubo (104) el número conocido de rotaciones para llegar a 

una posición deseada del recubrimiento (106). 

El monitor de posición de tubo de ejemplo (1414) 

de la figura 14 determina las posiciones del tubo (104) 

durante el funcionamiento a través del ejemplo de sensor 5 

gravitatorio (1306). En algunos ejemplos, la posición del 

tubo (104) se determina en relación a la posición 

completamente desenrollada. En algunos ejemplos, la 

posición del tubo (104) se determina en unidades de 

revoluciones (por ejemplo, las revoluciones relativas a la 10 

posición completamente desenrollada). 

En el ejemplo de determinador de dirección de 

rotación (1410) de la figura 14, se determina una dirección 

de rotación del tubo (104) tal como, por ejemplo, en 

sentido horario o en sentido antihorario a través del 15 

sensor gravitacional (1306). En algunos ejemplos, el 

determinador de dirección de rotación (1410) asocia la 

dirección de rotación del tubo (104) con subir o bajar el 

recubrimiento de ejemplo (106). Por ejemplo, durante la 

configuración inicial, después de una desconexión de la 20 

energía, etc., el determinador de dirección de rotación 

(1410) puede determinar la dirección de rotación del tubo 

(104) mediante el accionamiento del motor de ejemplo (602) 

usando el voltaje suministrado. 

En el ejemplo de sensor de corriente (1422) se 25 
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determina un amperaje de la corriente suministrada a 

conducir el ejemplo del motor (602). Durante el 

funcionamiento, una primera amperaje proporcionado para 

accionar el motor (602) para elevar el recubrimiento (106) 

es mayor que un segundo amperaje proporcionado para 5 

accionar el motor (602) para bajar el recubrimiento (106) o 

para permitir que el recubrimiento (106) baje. En 

consecuencia, la corriente detectada por el sensor de 

corriente (1422) se utiliza por el determinador de 

dirección de rotación (1410) para determinar la dirección 10 

de rotación del tubo (104). 

El procesador de instrucción manual de ejemplo 

(1418) de la figura 14 monitorea el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica (100) para el 

funcionamiento del controlador manual (120). El procesador 15 

de ejemplo manual de instrucciones (1418) determina que el 

controlador manual (120) está siendo operado cuando la 

rotación del tubo (104) es detectada por el sensor 

gravitacional (1306) mientras que el motor (602) no es 

operado por el controlador del motor (1424) y/o la 20 

velocidad de rotación del tubo (104) como es detectado por 

el determinador de velocidad de rotación de tubo (1408) es 

mayor que o menor que los umbrales de velocidad de rotación 

del tubo (104) esperados a través de la operación del motor 

(602) por el controlador del motor (1424). El procesador de 25 
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instrucción manual (1418) del ejemplo ilustrado también 

determina si la entrada del usuario es un comando para 

entrar en un modo de programación, un comando para detener 

o mover el recubrimiento (106), o cualquier otro comando. 

La detección de comandos se describe con más detalle a 5 

continuación. 

En el ejemplo de receptor de instrucción local 

(1308) recibe las señales (por ejemplo, una señal de RF) 

del mando a distancia (1310). En algunos ejemplos, las 

señales corresponden a una acción como, por ejemplo, subir 10 

o bajar el recubrimiento (106). Después de recibir las 

señales desde el mando a distancia (1310), el ejemplo 

receptor de instrucción local de (1308) instruye al 

controlador de motor (1424) para mover el (106) que cubre 

la base de la acción del cliente correspondiente a las 15 

señales. 

El procesador de programación de ejemplo (1416) 

entra en un modo de programación en respuesta a un comando 

desde el controlador manual (120) o el controlador central 

(1204). El procesador de programación ejemplo (1416) 20 

determina y registra las posiciones predeterminadas del 

recubrimiento (106) tal como, por ejemplo, una posición 

límite inferior, una posición límite superior, y/o 

cualquier otra posición deseada introducido por un usuario 

(por ejemplo, a través de la controlador manual (120), a 25 
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través del controlador central (1204), a través del 

controlador local (1100), etc.). La información de posición 

tiendas procesador programación (1416) en la memoria 

(1426). 

El dispositivo de almacenamiento o memoria de 5 

ejemplo (1426) almacena (a) los tiempos en que se 

produjeron las acciones recurrentes, (b) las asociaciones 

de sentido de giro con la polaridad y el funcionamiento del 

motor (602), (c) los comandos o instrucciones y sus 

patrones de señales asociadas (por ejemplo,, interruptores 10 

de polaridad), (d), que abarca (106) posiciones (por 

ejemplo, las posiciones actuales, posiciones predefinidas, 

etc.), (e) amperajes asociados con el funcionamiento del 

motor (602), y/o (f) cualquier otra información. 

En el ejemplo de controlador de motor (1424) 15 

envía señales al motor (602) para hacer que el motor (602) 

opere el recubrimiento (por ejemplo, bajar el recubrimiento 

(106), elevar el recubrimiento (106), y/o para evitar (por 

ejemplo, frenar, parar, etc.). El movimiento de los (106) 

que cubre, etc.) En el ejemplo de controlador de motor 20 

(1424) de la figura 14 es sensible a las instrucciones del 

procesador de señal de instrucción de (1406), el receptor 

local de instrucciones (1308), el determinador posición 

completamente desenrollada (1412), y/o el procesador de 

programación (1416). El controlador de motor (1424) puede 25 
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incluir un sistema de control de motor, un controlador de 

velocidad (por ejemplo, una anchura controlador de 

velocidad de modulación de pulso), un freno, o cualquier 

otro componente para el funcionamiento del motor (602). En 

el ejemplo de controlador de motor (1424) de la figura 14 5 

controla el suministro de tensión (es decir, potencia) 

proporcionado por el rectificador de tensión (1400) al 

motor (602) para regular la velocidad del motor (602)). 

Mientras que un ejemplo de forma de implementar 

el controlador local (1100) ha sido ilustrado en la figura 10 

14, uno o más de los elementos, procesos y/o dispositivos 

ilustrados en la figura 14 se pueden combinar, dividir, 

cambiar de sitio omite, eliminados y/o ejecuten en 

cualquier otra forma. Además, el rectificador de voltaje de 

ejemplo (1400), el sensor de polaridad (1402), reloj o 15 

temporizador (1404), procesador de señal de instrucción de 

(1406), sensor gravitacional (1306), el determinador de 

velocidad de rotación del tubo (1408), determinador de 

dirección rotacional (1410), posición determinante 

totalmente desenrollada (1412), monitor de la posición del 20 

tubo (1414), procesador de programación (1416), procesador 

manual de instrucciones (1418), receptor de instrucción 

local de (1308), sensor de corriente (1422), controlador de 

motor (1424), el dispositivo de almacenamiento de 

información o la memoria (1426), y/o el ejemplo controlador 25 
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local (1100) de la figura 14 pueden ser implementadas por 

hardware, software, firmware y/o cualquier combinación de 

hardware, software y/o firmware. Así, por ejemplo, 

cualquiera del rectificador ejemplo tensión de (1400), 

sensor de polaridad (1402), reloj o temporizador (1404), el 5 

procesador de señal de instrucción de (1406), sensor 

gravitacional (1306), Velocidad de rotación del tubo de 

determinador (1408), la dirección de rotación del 

determinador (1410), totalmente desenrollada determinador 

de posición (1412), la posición del tubo monitorear (1414), 10 

la programación de procesador (1416), el procesador manual 

de instrucciones (1418), receptor de instrucción local de 

(1308), sensor de corriente (1422), (1424) controlador de 

motor, dispositivo de almacenamiento de información o la 

memoria (1426), y/o el controlador local ejemplo (1100) 15 

podrían ser implementadas por uno o más de circuito, 

procesador programable, circuito integrado de aplicación 

específica (ASIC), dispositivo lógico programable (PLD) y/o 

dispositivos de campo de lógica programable (FPLD), etc. 

Cuando cualquiera de los aparatos o sistemas de 20 

reivindicaciones de esta patente son leer para cubrir un 

puramente software y/o firmware de aplicación, al menos uno 

del ejemplo, el rectificador de tensión de ejemplo (1400), 

sensor de polaridad (1402), reloj o temporizador (1404), el 

procesador de señal de instrucción (1406), sensor 25 
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gravitacional (1306), determinador de velocidad de rotación 

del tubo (1408), determinador de dirección de rotación 

(1410), determinador de posición totalmente desenrollada 

(1412), monitor de posición de tubo (1414), procesador de 

programación (1416), el procesador manual de instrucciones 5 

(1418), receptor de instrucción local (1308), sensor de 

corriente (1422), controlador de motor (1424), dispositivo 

de almacenamiento de información o memoria (1426), y/o el 

controlador local de ejemplo (1100) se definen por la 

presente expresamente por incluir un medio legible por 10 

computadora tangible tal como memoria, DVD, CD, Blu -ray, 

etc., para almacenar el software y/o firmware. Más aún, el 

controlador local de ejemplo (1100) de la figura  14 puede 

incluir uno o más elementos, procesos y/o dispositivos 

además de, o en lugar de, los ilustrados en la figura 14, 15 

y/o puede incluir más de uno de cualquiera o todos los 

elementos, procesos y dispositivos ilustrados. 

La figura 15 es un diagrama de bloques del 

controlador central (1204) de las Figs. 12 y 13 acoplados 

comunicativamente al montaje de recubrimiento de abertura 20 

arquitectónica (100) de la figura 1 y una pluralidad de 

otros montajes de recubrimiento de abertura arquitectónica 

(1500), (1502), (1504), (1506) y (1508). En el ejemplo de 

la abertura arquitectónica que abarca asambleas (1500), 

(1502), (1504), (1506) y (1508) de la figura 15 son 25 
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sustancialmente idénticos el montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de ejemplo (100) discutidos 

anteriormente. Cada una de la abertura arquitectónica que 

abarca montajes (100), (1500), (1502), (1504), (1506) y 

(1508) incluye un controlador local (1100), (1510), (1512), 5 

(1514), (1516) y (1518) (por ejemplo, el ejemplo de 

controlador local (1100) de la Fig. 14) y un controlador 

manual (120), (1520), (1522), (1524), (1526) y 1(528) (por 

ejemplo, el ejemplo de controlador manual (120) de la 

figura 3). En el ejemplo de la abertura arquitectónica que 10 

abarca montajes (100), (1500), (1502), (1504), (1506) y 

(1508) de la figura 15 se encuentran en una o más aberturas 

de arquitectura en una o más habitaciones y/o en cualquier 

otro lugar adecuado. Por ejemplo, la abertura 

arquitectónica que abarca montajes (100), (1500), (1502), 15 

(1504), (1506) y (1508) puede estar dispuesta en aberturas 

arquitectónicas en habitaciones múltiples en una sola cara 

de un edificio. En el ejemplo de controlador central (1204) 

transmite señales a los controladores locales (1100), 

(1510), (1512), (1514), (1516) y (1518) de la respectiva 20 

abertura arquitectónica abarca asambleas (100), (1500), 

(1502), (1504), (1506) y (1508) para proporcionar 

instrucciones o comandos para realizar una acción tales 

como, por ejemplo, girar el tubo (104) a través del motor 

(602), de entrar en un modo de programación en el centro, 25 
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etc., por lo tanto, el ejemplo controlador central (1204) 

puede ser usado para controlar colectivamente el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100), 

(1500), (1502), (1504), (1506) y (1508). El usuario también 

puede aumentar o disminuir de forma selectiva cada una de 5 

las recubrimientos con los respectivos controladores 

manuales (120), (1520), (1522), (1524), (1526) y (1528) de 

la abertura arquitectónica que abarca montajes (100), 

(1500), (1502), (1504), (1506) y  (1508). 

Mientras que un ejemplo de forma de implementar 10 

el controlador central (1204) se ha ilustrado en las Figs. 

12. 13 y 15, uno o más de los elementos, procesos y/o 

dispositivos ilustrados en las figuras 12, 13 y 15 pueden 

estar combinados, divididos, re-dispuestos, omitirse, 

eliminados y/o aplicados en cualquier otra forma. Además, 15 

el ejemplo de procesador de comandos (1207), interruptor de 

polaridad (1208), reloj (1209), dispositivo de entrada 

(1210), el dispositivo de almacenamiento de información 

(1211) y/o el controlador central de ejemplo (1204) de las 

Figs. 12, 13 y 15 pueden ser implementadas por hardware, 20 

software, firmware y/o cualquier combinación de hardware, 

software y/o firmware. Así, por ejemplo, cualquiera del 

ejemplo procesador de comandos (1207), interruptor de 

polaridad (1208), reloj (1209), dispositivo de entrada 

(1210), el dispositivo de almacenamiento de información 25 
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(1211) y/o el ejemplo controlador central (1204) podrían 

ser implementadas por uno o más de circuito, procesador 

programable, aplicación específica de circuito integrado 

(ASIC), dispositivo lógico programable (PLD) y/o 

dispositivo programable de campo lógico (FPLD), etc. Cuando 5 

cualquiera de los aparatos o sistemas de las 

reivindicaciones de esta patente se leen para cubrir una 

puramente software y/o implementación de firmware, por lo 

menos uno de los ejemplos, el procesador de comandos de 

ejemplo (1207), conmutador de polaridad (1208), reloj 10 

(1209), dispositivo de entrada (1210), dispositivo de 

almacenamiento de información (1211) y/o el controlador 

central de ejemplo (1204) quedan expresamente definidos 

para incluir un soporte legible por computadora tangible 

tal como una memoria, DVD, CD, Blu -ray, etc., para 15 

almacenar el software y/o firmware. Más aún, el controlador 

central de ejemplo (1204) de las Figs. 12, 13 y 15 puede 

incluir uno o más elementos, procesos y/o dispositivos 

además de, o en lugar de, los ilustrados en las figuras. 

12, 13 y 15, y/o puede incluir más de uno de cualquiera o 20 

todos los elementos, procesos y dispositivos ilustrados. 

La figura 16 es una ilustración isométrica de 

otro montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica de 

ejemplo (1600) se describe aquí. En el ejemplo de la figura 

16, el montaje de recubrimiento (1600) incluye un riel 25 
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superior (1608). El riel superior (1608) es un alojamiento 

que tiene tapas opuestas finales (1610), (1611) unidos por 

el frente (1612), atrás (1613) y los lados superiores 

(1614) para formar un recinto inferior abierto. El riel 

superior (1608) también tiene soportes (1615) para el 5 

acoplamiento del riel de cabeza (1608) a una estructura por 

encima de una abertura arquitectónica tal como una pared 

por medio de sujetadores mecánicos tales como tornillos, 

pernos, etc. Un tubo de rodillo (1604) está dispuesto entre 

las tapas de los extremos (1610), (1611). Aunque un ejemplo 10 

particular de un riel superior (1608) se muestra en la 

figura 16, existen muchos tipos y estilos de rieles 

superiores diferentes y podrían ser empleados en lugar del 

ejemplo riel superior (1608) de la figura 16. De hecho, si 

no se desea el efecto estético del riel superior (1608), 15 

que puede ser eliminado en favor de soportes de montaje. 

En el ejemplo ilustrado en la figura 16, el 

montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica (1600) 

incluye una recubrimiento (1606), que es un tipo celular de 

persiana. En este ejemplo, el celular. El recubrimiento 20 

(1606) incluye una tela unitaria flexible (denominado en 

este documento como un “plano posterior”) (1616) y una 

pluralidad de láminas celulares (1618) que están asegurados 

a la placa posterior (1616) para formar una serie de 

células. Las láminas celulares (1618) se pueden fijar a la 25 



50 

placa posterior (1616) utilizando cualquier enfoque de 

fijación deseada tal como la unión adhesiva, soldadura 

sónica, tejido, costura, etc. El recubrimiento (1606) que 

se muestra en la figura 16 puede ser sustituido por 

cualquier otro tipo de recubrimiento incluyendo, por 5 

ejemplo, tonos sola hoja, persianas, otros recubrimientos 

celulares, y/o cualquier otro tipo de recubrimiento. En el 

ejemplo ilustrado, el recubrimiento (1606) está acoplado a 

un borde superior a la del tubo del rodillo (1604) y un 

borde inferior, de forma gratuita. El borde superior del 10 

ejemplo cubriendo (1606) está acoplado al tubo de rodillo 

(1604) 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 (1606) es móvil entre una posición elevada y 15 

una posición bajada (de manera ilustrativa, la posición 

mostrada en la figura 16). Cuando en la posición elevada, 

el recubrimiento (1606) se enrolla alrededor del tubo de 

rodillo  (1604). 

El montaje de recubrimiento de abertura 20 

arquitectónica de ejemplo (1600) se proporciona con un 

motor (1620) para mover el recubrimiento (1606) entre las 

posiciones subida y bajada. El ejemplo del motor (1620) 

está controlado por un controlador (1622). En el ejemplo 

ilustrado, el controlador (1622) y el motor (1620) están 25 
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dispuestas en el interior del tubo (1604) y acoplados 

comunicativamente a través de un cable (1624). 

Alternativamente, el controlador (1622) y/o el motor (1620) 

pueden ser dispuestos fuera del tubo (1604) (por ejemplo, 

montado en riel superior (1608), montado en los soportes  5 

(1615), situado en una ubicación de una instalación 

central, etc.) y/o acoplado en comunicación a través de un 

canal de comunicación inalámbrica. 

En el ejemplo de la abertura arquitectónica que 

abarca el montaje (1600) de la figura 16 incluye un sensor 10 

gravitacional (1626) (por ejemplo, el sensor gravitacional 

hecha por Kionix® como número de pieza KXTC9 - 2050) 

acoplado comunicativamente al controlador (1622). En el 

ejemplo de sensor gravitacional (1626) de la figura 16 está 

acoplado al tubo (1604) a través de un montaje (1628) para 15 

girar con el tubo (1604). En el ejemplo ilustrado, el 

sensor gravitacional (1626) está dispuesto dentro del tubo 

(1604) a lo largo de un eje de rotación (1630) del tubo 

(1604) de tal manera que un eje de rotación del sensor 

gravitacional (1626) es sustancialmente coaxial al eje de 20 

rotación  (1630) del tubo (1604). En el ejemplo ilustrado, 

un eje central del tubo (1604) es sustancialmente coaxial 

al eje de rotación  (1630) del tubo (1604), y un centro del 

sensor gravitacional (1626) está encendido (por ejemplo, 

sustancialmente coincidente con) el eje de rotación (1630) 25 
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de la tubo  (1604). En otros ejemplos, el sensor 

gravitacional (1626) está dispuesto en otros lugares como, 

por ejemplo, en una superficie interior (1632) del tubo 

(1604), en una superficie exterior (1634) del tubo (1604), 

en un extremo (1636) del tubo (1604), en la que cubre 5 

(1606), y/o cualquier otro lugar adecuado. Como se describe 

en mayor detalle a continuación, el sensor gravitacional de 

ejemplo (1626) genera información de la posición del tubo, 

que se utiliza por el controlador (1622) para determinar 

una posición angular del tubo (1604) y/o movimiento del 10 

monitor del tubo (1604) y, por lo tanto, el recubrimiento 

(1606). 

En algunos ejemplos, el montaje de recubrimiento 

de abertura arquitectónica (1600) está acoplado 

operativamente a un dispositivo de entrada (1638), que 15 

puede utilizarse para mover selectivamente el recubrimiento 

(1606) entre las posiciones subida y bajada. En algunos 

ejemplos, el dispositivo de entrada (1638) envía una señal 

al controlador (1622) para entrar en un modo de 

programación en el que una o más posiciones (por ejemplo, 20 

una posición límite inferior, una posición límite superior, 

una posición entre la posición de límite inferior y el 

límite superior posición, etc.) se determinan y/o 

registrados. En el caso de una señal electrónica, la señal 

puede ser enviada a través de una conexión por cable o 25 
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inalámbrica. 

En algunos ejemplos, el dispositivo de entrada 

(1638) es un dispositivo de entrada mecánica, tal como, por 

ejemplo, un cable, una palanca, una manivela, y/o un 

accionador acoplado al motor (1620) y/o el tubo (1604) para 5 

aplicar una forzar al tubo (1604) para girar el tubo 

(1604). En algunos ejemplos, el dispositivo de entrada 

(1638) es implementado por el recubrimiento (1606) y, por 

lo tanto, el dispositivo de entrada (1638) se elimina. En 

algunos ejemplos, el dispositivo de entrada (1638) es un 10 

dispositivo de entrada electrónica tal como, por ejemplo, 

un interruptor, un sensor de luz, una computadora, un 

controlador central, un teléfono inteligente, y/o cualquier 

otro dispositivo capaz de proporcionar instrucciones al 

motor (1620) y/o el controlador (1622) para subir o bajar 15 

el recubrimiento (1606). En algunos ejemplos, el 

dispositivo de entrada (1638) es un control remoto, un 

teléfono inteligente, una computadora portátil, y/o 

cualquier otro dispositivo de comunicación portátil, y el 

controlador (1622) incluye un receptor para recibir señales 20 

desde el dispositivo de entrada (1638). Algunos ejemplos de 

montajes de recubrimiento de abertura arquitectónico 

incluyen otros números de dispositivos de entrada (por 

ejemplo, 0, 2, etc.) El montaje de recubrimiento de 

abertura arquitectónica de ejemplo (1600) puede incluir 25 
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cualquier número y combinación de dispositivos de entrada. 

La figura 17 es una vista en sección transversal 

del tubo de ejemplo (1604) de la figura 16. En el ejemplo 

ilustrado, el tubo (1604) está acoplado a la tapa de 

extremo (1611) y/o el montaje (1615) a través de un anillo 5 

deslizante (1700). En algunos ejemplos, una fuente de 

energía proporciona energía al dispositivo de entrada 

(1638), el motor (1620), el controlador (1622), y/o otros 

componentes del montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica (1600) a través del anillo deslizante 10 

(1700). Un alojamiento (1702) está dispuesto dentro del 

tubo de ejemplo (1604) de la figura 17 para girar con el 

tubo (1604). En el ejemplo ilustrado, el montaje (1628) 

está dispuesto dentro del alojamiento (1702) y está 

acoplado al alojamiento (1702). El ejemplo de montaje 15 

(1628) de la figura 17 es una placa de circuito (por 

ejemplo, una placa de circuito impreso (PCB)) en los que se 

acoplan los componentes del controlador (1622). Por lo 

tanto, en el ejemplo ilustrado, el controlador (1622) y el 

sensor gravitacional (1626) giran con el tubo (1604). 20 

Como se mencionó anteriormente, el ejemplo de 

sensor gravitacional (1626) está acoplado a la montura 

(1628) de tal manera que un eje de rotación del sensor 

gravitacional (1626) es sustancialmente coaxial al eje de 

rotación  (1630) del tubo (1604), la cual es 25 
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sustancialmente coaxial a un eje central del tubo. En el 

ejemplo ilustrado, el centro del sensor gravitacional 

(1626) está dispuesto en (por ejemplo, sustancialmente 

coincidente con) el eje de rotación (1630) del tubo (1604). 

Como resultado, cuando el tubo (1604) gira alrededor del 5 

eje de rotación (1630), el sensor gravitacional (1626) se 

somete a una fuerza gravitacional sustancialmente constante 

(fuerza g) de aproximadamente 1 g (es decir, el sensor 

gravitacional (1626) no se mueve sustancialmente y hacia 

abajo con respecto a la Tierra). En otros ejemplos, el 10 

sensor gravitatorio (1626) se dispone en otras posiciones y 

experimenta la fuerza de gravedad variable a medida que el 

tubo (1604) gira. Como se describe a continuación, la 

fuerza g proporciona un bastidor de referencia 

independiente de la posición angular del tubo (1604) de la 15 

que de ese modo, una posición angular del tubo (1604) se 

puede determinar. 

En el ejemplo ilustrado, el sensor gravitacional 

(1626) es un acelerómetro (por ejemplo, un acelerómetro 

capacitivo, un acelerómetro piezoeléctrico, un acelerómetro 20 

piezorresistivo, un acelerómetro de efecto Hall, un 

acelerómetro magnetorresistivo, un acelerómetro de 

transferencia de calor y/o cualquier otro tipo adecuado de 

acelerómetro). Alternativamente, el sensor gravitacional 

(1626) puede ser cualquier otro tipo de sensor 25 
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gravitacional, tales como, por ejemplo, un sensor de 

inclinación, un sensor de nivel, un giroscopio, un peso 

excéntrico (por ejemplo, un péndulo) de forma móvil 

acoplado a un codificador giratorio, un inclinómetro, y/o 

cualquier otro sensor gravitacional adecuado. 5 

Alternativamente, cualquier otro sensor que 

determina la posición angular del tubo  (1604) relativa a 

uno o más bastidor de referencias que son independientes  

(por ejemplo, sustancialmente fijo o constante con respecto 

a) la posición angular del tubo (1604) puede ser utilizado. 10 

Por ejemplo, un sensor que genera información de posición 

del tubo basa un campo magnético impartido por uno o más 

imanes dispuestos en el exterior del tubo (1604) (por 

ejemplo, en una pared, soporte, etc. adyacente al tubo 

(1604)) se puede emplear por ejemplo el montaje de 15 

recubrimiento de abertura arquitectónica (1600). De manera 

similar, un sensor puede generar información de posición 

basado en un tubo de señal de radiofrecuencia (RF) 

transmitida desde el exterior del tubo (1604) (por ejemplo, 

mediante la detección de una fuerza de la señal de RF, que 20 

puede variar en función de la posición angular del sensor y 

en/o en el tubo (1604) relativa a un transmisor de señal de 

RF, y así sucesivamente. 

Las figuras. 18A- C ilustran el tubo de ejemplo 

(1604) y el ejemplo de sensor gravitatorio (1626) orientada 25 
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en varias posiciones angulares. En el ejemplo ilustrado, el 

sensor gravitacional (1626) es un sensor gravitacional de 

doble eje. Por lo tanto, el sensor gravitacional (1626) 

genera la información de posición basado en un tubo de 

orientación de un primer eje (1800) y un segundo eje (1802) 5 

del sensor  gravitacional (1626) respecto a una dirección 

de la fuerza gravitacional, que se ilustra en las figuras 

18A -C como un vector gravitacional de la Tierra (1804). En 

el ejemplo ilustrado, el eje de rotación (1630) del tubo 

(1604) corre perpendicular al plano en el que las figuras 10 

18A -C se dibujan. En el ejemplo de primer eje (1800) y el 

segundo ejemplo de eje (1802) de las figuras. 18A - C son 

perpendiculares entre sí y el eje de rotación  (1630) del 

tubo (1604). Como resultado, cuando el primer eje (1800) 

está alineado con el vector del campo gravitacional de la 15 

Tierra (1804), como se ilustra en la figura 18A, el segundo 

eje (1802) es perpendicular al vector del campo 

gravitacional de la Tierra (1804). Alternativamente, el 

sensor gravitacional (1626) puede ser un sensor 

gravitacional de tri - axial y/o cualquier otro tipo de 20 

sensor gravitacional. 

El sensor gravitacional (1626) del ejemplo 

ilustrado genera información de la posición del tubo y 

transmite la información de la posición del tubo al 

controlador (1622). En el ejemplo de sensor gravitacional 25 
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(1626) emite una primera señal asociada con el primer eje 

(1800) y una segunda señal asociada con el segundo eje 

(1802). La primera señal incluye un primer valor (por 

ejemplo, una tensión) que corresponde a una fuerza G 

experimentado por el sensor gravitacional (1626) a lo largo 5 

del primer eje (1800). La segunda señal incluye un segundo 

valor (por ejemplo, una tensión) que corresponde a una 

fuerza G experimentado por el sensor gravitacional (1626) a 

lo largo del segundo eje (1802). Por lo tanto, la 

información de posición generada por el tubo de ejemplo del 10 

sensor gravitacional (1626) incluye el primer valor y el 

segundo valor, que se basan en la orientación del sensor 

gravitacional (1626). En el ejemplo ilustrado, el sensor 

gravitacional (1626) emite sustancialmente constante la 

primera señal y/o la segunda señal. En algunos ejemplos, el 15 

sensor gravitacional (1626) da salida a la primera señal y 

la segunda señal de acuerdo con un programa (por ejemplo, 

el sensor gravitacional (1626) da salida a la primera señal 

y/o la segunda señal de cada una centésima de un segundo, 

independientemente de la detección de movimiento, etc.). 20 

Cada posición angular del sensor gravitacional 

(1626) y, por lo tanto, el tubo (1604) se corresponde con 

un primer valor diferente y/o segundo valor. Por lo tanto, 

el primer valor y/o el segundo valor son indicativos de un 

desplazamiento angular de la gravitacional sensor (1626) en 25 
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relación con el vector del campo gravitacional de la Tierra 

(1804). Una combinación del primer valor y el segundo valor 

es indicativo de una dirección del desplazamiento angular 

(por ejemplo, en sentido horario o en sentido antihorario) 

del ejemplo de sensor gravitacional (1626) relativa al 5 

vector gravitacional de la Tierra (1804). Como resultado, 

basado en el primer valor y el segundo valor, una posición 

angular (es decir, la cantidad de desplazamiento angular en 

una dirección dada con relación al vector gravitacional de 

la Tierra (1804) del tubo (1604) puede ser determinada. Un 10 

cambio en el primer valor y/o el segundo valor es 

indicativo de movimiento (es decir, la rotación) del tubo 

(1604). Por lo tanto, una velocidad de cambio del primer 

valor y/o el segundo valor es indicativo de una velocidad 

de rotación del tubo (1604), y una tasa de cambio de la 15 

velocidad de rotación del tubo (1604) indica una 

aceleración angular del tubo (1604). 

En el ejemplo ilustrado de la figura 18A, el 

sensor gravitacional (1626) está en una primera posición 

angular tal que el primer eje (1800) está alineado con el 20 

vector de campo gravitatorio (1804) y apuntando en una 

dirección opuesta al vector de campo gravitatorio (1804). 

Como resultado, el ejemplo del sensor gravitacional (1626) 

da salida a un primer valor positivo correspondiente a 1 g. 

En el ejemplo ilustrado de la figura 18A, el segundo eje 25 
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(1802) es perpendicular al vector de campo gravitatorio 

(1804) y, por lo tanto, el sensor gravitacional (1626) da 

salida a un segundo valor correspondiente a cero g. 

En el ejemplo ilustrado de la figura 18B, el 

sensor gravitacional está en una segunda posición angular 5 

tal que el sensor gravitacional (1626) se hace girar 

aproximadamente 30 grados en sentido antihorario en la 

orientación de la figura 18B de la primera posición 

angular. El primer valor y el segundo valor de salida por 

el sensor de ejemplo gravitacional (1626) son funciones 10 

sinusoidales de la posición angular de la gravitacional 

sensor  (1626) relativa al vector gravitacional de la 

Tierra (1804). Por lo tanto, en el ejemplo ilustrado, una o 

más funciones trigonométricas se pueden utilizar para 

determinar la posición angular del sensor gravitacional 15 

(1626) basado en el primer valor y el segundo valor. En el 

ejemplo ilustrado de la figura 18B, cuando el sensor 

gravitacional (1626) está en la segunda posición, el sensor 

gravitacional (1626) emite el primer valor indicativo de 

0.866 g (0.866 g = 1 gx sin (60 grados)) y el segundo valor 20 

indicativo de alrededor de 0.5 g (0.5 g = 1 g x sin (30 

grados). por lo tanto, una tangente inversa de la fuerza G 

indicada por el primer valor sobre la fuerza G indicado por 

el segundo valor indica que la segunda posición angular del 

sensor gravitacional (1626) y, por lo tanto, el tubo (1604) 25 
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es de treinta grados en sentido antihorario desde la 

primera posición angular. 

En la figura 18C, el tubo (1604) está en una 

tercera posición angular en la que el tubo (1604) se hace 

girar treinta grados hacia la derecha en la orientación de 5 

la FIG. 18C desde la primera posición angular. Como 

resultado, el primer valor indica una fuerza g positiva de 

0.866 g y el segundo valor indica una fuerza g negativa de 

0.5 g. Por lo tanto, la tangente inversa de la fuerza G 

indicado por el primer valor sobre la fuerza G indicado por 10 

el segundo valor indica que el tubo (1604) se hace girar 

treinta grados en sentido horario desde la primera posición 

angular. 

A medida que el tubo (1604) y, por lo tanto, el 

sensor gravitacional (1626) gire alrededor del eje de 15 

rotación (1630), el primer valor y el segundo valor de la 

primera señal y la segunda señal, respectivamente, cambio 

de acuerdo a la orientación (por ejemplo, angular posición) 

del sensor gravitacional (1626). Por lo tanto, la rotación 

del tubo (1604) puede determinarse mediante la detección de 20 

un cambio en el primer valor y/o el segundo valor. Además, 

el desplazamiento angular (es decir, cantidad de rotación) 

del tubo (1604) puede ser determinada sobre la base de la 

cantidad de cambio del valor de primer y/o el segundo 

valor. 25 
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La dirección del desplazamiento angular se puede 

determinar en función de cómo el primer valor y/o el 

segundo cambio de valor (por ejemplo, aumento y/o 

disminución). Por ejemplo, si la fuerza g experimentó a lo 

largo de la primera disminución del eje y la fuerza g 5 

experimentado a lo largo del segundo eje de disminución, el 

tubo (1604) está girando hacia la izquierda en la 

orientación de las figuras. 18A -C. Mientras que las 

unidades y direcciones particulares se describen como 

ejemplos en el presente documento, las unidades y/o 10 

direcciones pueden ser utilizadas. Por ejemplo, una 

orientación que se traduce en un valor positivo en un 

ejemplo descrito en este documento puede dar como 

resultado, alternativamente, en un valor negativo en un 

ejemplo diferente. 15 

Una revolución del tubo (1604) se puede 

determinar y/o incrementa mediante la detección de una 

repetición de una combinación del primer valor y el segundo 

valor durante la rotación del tubo (1604). Por ejemplo, si 

el tubo (1604) está girando en una dirección y una 20 

combinación dada del primer valor y el segundo valor de 

repetición (por ejemplo, una combinación indicativo de 1 g, 

y 0 g para el primer valor y el segundo valor, 

respectivamente), el tubo (1604) gira una revolución desde 

la posición angular en la que la combinación de los primero 25 
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y segundo valores corresponde (por ejemplo, la primera 

posición angular). 

En algunos ejemplos, una velocidad de rotación 

del tubo (1604) se determina sobre la base de una tasa de 

cambio de la posición angular del sensor gravitacional 5 

(1626). En algunos ejemplos, el controlador (1622) 

determina la posición angular del tubo (1604), la velocidad 

de rotación del tubo (1604), la dirección de rotación del 

tubo (1604) y/u otra información basada en la información 

de la posición del tubo generada por el sensor 10 

gravitacional (1626). En otros ejemplos, la información de 

la posición del tubo incluye la posición angular del tubo 

(1604), la velocidad de rotación del tubo (1604), y/u otra 

información. 

Con base en el desplazamiento angular (por 15 

ejemplo, un número de revoluciones) del tubo (1604) a 

partir de una posición de referencia del recubrimiento 

(1606) (por ejemplo, una posición almacenada previamente, 

una posición completamente desenrollada, una posición 

límite inferior, una posición límite superior, etc.), una 20 

posición del recubrimiento (1606) se puede determinar, 

controlar y/o registrar. 

Durante el funcionamiento del montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (1600), 

el ejemplo del sensor gravitacional (1626) transmite la 25 
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información de la posición del tubo al controlador (1622). 

En algunos ejemplos, el controlador (1622) recibe un 

comando desde el dispositivo de entrada (1638) para mover 

el recubrimiento (1606) en una dirección mandada (por 

ejemplo, para elevar el recubrimiento (1606), para bajar el 5 

recubrimiento (1606), etc.) y/o mover el recubrimiento a 

(1606) una posición ordenada (por ejemplo, una posición 

límite inferior, una posición límite superior, etc.) En 

algunos ejemplos, sobre la base de la información de la 

posición del tubo, el controlador (1622) determina una 10 

dirección en la que el tubo (1604) es girado para mover el 

recubrimiento (1606) en la dirección mandada, un número de 

(y/o una fracción de) revoluciones del tubo (1604) para 

mover el recubrimiento (1606) de su posición actual a la 

posición ordenada, y/u otra información. El controlador de 15 

ejemplo (1622) a continuación, transmite una señal al motor 

(1620) para girar el tubo (1604) de acuerdo con el comando. 

A medida que el motor (1620) hace girar el tubo (1604) y 

vientos o desenrolla el recubrimiento (1606), el sensor 

gravitacional (1626) transmite la información de la 20 

posición del tubo al controlador (1622), y el controlador 

(1622) determina, monitores y/o almacena la posición del 

recubrimiento (1606), el número de revoluciones del tubo 

(1604) (que pueden ser números y/o fracciones enteras) 

lejos de la posición ordenada y/o una posición de 25 
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referencia, y/u otra información. Por lo tanto, el 

controlador (1622) controla la posición del recubrimiento 

(1606) en base a la información de la posición del tubo 

generada por el sensor gravitacional de ejemplo (1626). 

En algunos ejemplos, el usuario proporciona una 5 

entrada de usuario que hace que el tubo (1604) rote o gire 

a una velocidad mayor que o menor que uno o más umbrales de 

velocidad de rotación del tubo (1604) se espera a través de 

la operación del motor (1620) (por ejemplo, jalando del 

recubrimiento (1606), torciendo el tubo (1604), etc.). En 10 

algunos ejemplos, sobre la base de la información de la 

posición del tubo generada por el sensor de ejemplo 

gravitacional (1626), el controlador (1622) monitorea el 

movimiento del tubo (1604) y detecta la entrada del usuario 

(por ejemplo, basado en la detección de movimiento del tubo 15 

(1604) (por ejemplo, una roca y/o rotación, una aceleración 

angular, una desaceleración, etc.) cuando el motor (1620) 

no está en funcionamiento para mover el tubo  (1604)). 

Cuando se detecta la entrada del usuario, el controlador 

(1622) puede operar el motor (1620) (por ejemplo, para 20 

contrarrestar o asistir la rotación del tubo (1604)). 

La figura 19 es un diagrama de bloques de otro 

montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica de 

ejemplo (1900) se describe aquí. En el ejemplo ilustrado, 

el montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica 25 



66 

(1900) incluye un tubo (1902), un sensor gravitacional 

(1904), un transmisor (1906), un controlador (1908), un 

primer dispositivo de entrada (1910), un segundo 

dispositivo de entrada (1912) y un motor (1914). En el 

ejemplo ilustrado, el sensor gravitacional (1904), el 5 

transmisor (1906) y el motor (1914) están dispuestos en el 

interior del tubo (1902). El controlador de ejemplo (1908) 

de la figura 19 está dispuesto fuera del tubo (1902) (por 

ejemplo, en una caja de control adyacente a una abertura 

arquitectónica). En el ejemplo ilustrado, el primer 10 

dispositivo de entrada (1910) es un dispositivo de entrada 

mecánica (por ejemplo, un cable (por ejemplo, un bucle) 

actuador manejable) acoplado operativamente al tubo (1902). 

El ejemplo segundo dispositivo de entrada (1912) es un 

dispositivo electrónico de entrada (por ejemplo, un mando a 15 

distancia) acoplado en comunicación con el controlador 

(1908). Durante el funcionamiento del montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (1900), 

el sensor gravitacional (1904) genera información de la 

posición del tubo, y el transmisor (1906) transmite la 20 

información de la posición del tubo al controlador (1908) 

(por ejemplo, de forma inalámbrica, a través de un cable, 

etc.). El controlador de ejemplo (1908) utiliza la 

información de la posición del tubo para controlar una 

posición del tubo (1902) y operar el motor (1914). 25 
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La figura 20 es un diagrama de bloques de un 

controlador de ejemplo (2000) descrito en este documento, 

que puede implementar el controlador (1100) de ejemplo de 

la figura 14, el controlador de ejemplo (1622) de las Figs. 

16-17 y/o el controlador de ejemplo (1908) de la figura 19. 5 

Aunque el controlador de ejemplo (2000) de la figura 20 se 

describe más adelante en conjunción con el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (1600) 

de las Figs. 16-17, el controlador de ejemplo (2000) puede 

ser empleado como el controlador de otros ejemplos, tales 10 

como el controlador (1100) de la figura 14, el controlador 

(1908) del montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica (1900) de la figura 19, etc. 

En el ejemplo ilustrado, el controlador (2000) 

incluye un determinador de posición angular (2002), un 15 

determinador de dirección de rotación (2004), un 

determinador de posición de recubrimiento (2006), un 

procesador de instrucciones (2008), una memoria (2010) y un 

controlador de motor (2012). Durante el funcionamiento del 

controlador (2000), el sensor gravitacional (1626) genera 20 

información de posición de tubo (por ejemplo, voltajes 

correspondientes a fuerzas G experimentadas a lo largo de 

ejes duales del sensor gravitacional (1626)). La 

información de la posición del tubo se transmite al 

determinador de posición angular (2002) y/o el determinador 25 
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de dirección de rotación (2004) (por ejemplo, a través de 

un alambre). En el ejemplo ilustrado, el determinador de 

posición angular (2002) procesa la información de la 

posición del tubo y/o determina una posición angular del 

tubo (1604) (por ejemplo, con relación a un vector de campo 5 

gravitacional de la Tierra) basado en la información de la 

posición del tubo. 

En el ejemplo de determinador de sentido de giro 

(2004) de la figura 20, se determina una dirección de 

rotación del tubo (1604) tales, como, por ejemplo, en 10 

sentido horario o en sentido antihorario basa en las 

posiciones angulares del tubo (1604) y/o la información de 

posición del tubo. En el ejemplo ilustrado, el determinador 

de dirección de rotación (2004) determina la dirección de 

rotación basado en cómo el primer valor y/o el segundo 15 

valor emitido por el sensor gravitacional de ejemplo (1626) 

cambia a medida que el tubo (1604) gira. En el ejemplo de 

determinador de dirección de rotación (2004) se asocia la 

dirección de rotación del tubo (1604) con subir o bajar el 

recubrimiento de ejemplo (1606). Por ejemplo, durante la 20 

configuración inicial, después de una desconexión de la 

energía, etc., el determinador de dirección de rotación 

(2004) asocia la dirección de rotación del tubo (1604) con 

subir o bajar el recubrimiento de ejemplo (1606) sobre la 

base de una primera tensión suministrada al motor (1620) 25 
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para girar el tubo (1604) en una primera dirección y una 

segunda tensión suministrada al motor (1620) para girar el 

tubo (1604) en una segunda dirección (por ejemplo, si la 

primera tensión es mayor que el segundo voltaje y, por lo 

tanto, una primera carga en el motor para hacer girar el 5 

tubo (1604) en la primera dirección es mayor que una 

segunda carga en el motor para hacer girar el tubo (1604) 

en la segunda dirección, la primera tensión se asocia con 

la elevación del recubrimiento (1606)). 

En algunos ejemplos, el procesador de 10 

instrucciones de ejemplo (2008) puede recibir instrucciones 

a través del dispositivo de entrada  (1638) para subir o 

bajar el recubrimiento (1606). En algunos ejemplos, en 

respuesta a la recepción de las instrucciones, el 

procesador de instrucciones (2008) determina una dirección 15 

de rotación del tubo (1604) para mover el recubrimiento 

(1606) a una posición ordenada y/o una cantidad de rotación 

del tubo (1604) para mover el recubrimiento a (1606) la 

posición ordenada. En el ejemplo ilustrado, el procesador 

de instrucciones (2008) envía instrucciones al controlador 20 

del motor (2012) para operar el motor (1620). 

En el ejemplo de memoria (2010) de la figura 20, 

se organiza y/o almacena información tales como, por 

ejemplo, una posición del recubrimiento (1606), una 

dirección de rotación del tubo (1604) para elevar el 25 
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recubrimiento (1606), una dirección de rotación del tubo 

(1604) para bajar el recubrimiento (1606), una o más 

posiciones de referencia del recubrimiento (1606) (por 

ejemplo, una posición completamente desenrollada, una 

posición límite superior, una posición límite inferior, 5 

etc.), y/o cualquier otra información que puede ser 

utilizada durante la operación del montaje de recubrimiento 

de abertura arquitectónica (1600). 

En el ejemplo de controlador de motor (2012) se 

envían señales al motor (1620) para hacer que el motor 10 

(1620) para operar el recubrimiento (1606) (por ejemplo, 

bajar el recubrimiento (1606), elevar el recubrimiento 

(1606), y/o prevenir (por ejemplo, de freno, detener, etc.) 

movimiento del recubrimiento (1606), etc.). En el ejemplo 

de controlador de motor (2012) de la figura 20 es sensible 15 

a las instrucciones del procesador de instrucciones (2008). 

El controlador de motor (2012) puede incluir un sistema de 

control de motor, un controlador de velocidad (por ejemplo, 

una anchura controlador de velocidad de modulación de 

pulso), un freno, o cualquier otro componente para el 20 

funcionamiento del motor (1620). En los ejemplos seme, el 

ejemplo de controlador de motor (2012) de la figura 20 

controla un suministro de la tensión (por ejemplo, 

correspondiente a la potencia) al motor (1620) para regular 

la velocidad del motor  (1620). 25 
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El determinador de posición de recubrimiento de 

ejemplo (2006) de la figura 20, determina una posición del 

recubrimiento (1606) en relación con una posición de 

referencia tal como, por ejemplo, una posición almacenada 

previamente, una posición completamente desenrollada, una 5 

posición límite inferior, una posición límite superior y/o 

cualquier otra posición de referencia. Para determinar la 

posición del recubrimiento (1606), el determinador de 

posición de recubrimiento de ejemplo (2006) determina un 

desplazamiento angular (es decir, una cantidad de rotación) 10 

del tubo (1604) a partir de una posición dada, tal como, 

por ejemplo, una posición almacenada previamente y/o 

cualquier otro posición, y el determinador de posición de 

recubrimiento (2006) incrementos de un número de 

revoluciones del tubo (1604) de la posición de referencia. 15 

El determinador de posición de recubrimiento (2006) puede 

ajustar una posición almacenada del recubrimiento (1606). 

En algunos ejemplos, el determinador de posición de 

recubrimiento (2006) determina la posición del 

recubrimiento (1606) en unidades de grados de rotación del 20 

tubo con respecto a la posición de referencia (por ejemplo, 

sobre la base de la posición angular del tubo  (1604) 

determinado mediante el determinador de posición angular 

(2002) y la dirección de la rotación del tubo (1604) se 

determina a través del determinador de dirección de 25 
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rotación (2004)) y/o cualquier otra unidad de medida. 

Mientras que un ejemplo de forma de implementar 

el controlador (2000) se ha ilustrado en la figura 20, uno 

o más de los elementos, procesos y/o dispositivos 

ilustrados en la figura 20 pueden ser combinados, 5 

divididos, re - dispuestos, omitidos, eliminados y/o 

aplicados en cualquier otra forma. Además, el ejemplo del 

sensor gravitacional (1626), angular determinador de 

posición (2002), la dirección de rotación del determinador 

(2004), que cubre la posición determinador (2006), el 10 

procesador de instrucciones (2008), controlador de motor 

(2012), dispositivo de entrada (1638), la memoria (2010), 

y/o el controlador de ejemplo (2000) de la figura 20 pueden 

ser implementadas por hardware, software, firmware y/o 

cualquier combinación de hardware, software y/o firmware. 15 

Así, por ejemplo, cualquiera del ejemplo del sensor 

gravitacional (1626), angular determinador de posición 

(2002), determinador de dirección de rotación (2004), el 

determinador de posición de recubrimiento (2006), el 

procesador de instrucciones (2008), controlador de motor 20 

(2012), dispositivo de entrada (1638), la memoria (2010), 

y/o el controlador de ejemplo (2000) de la figura 20 

podrían ser implementadas por uno o más de circuito, 

procesador programable, aplicación específica de circuito 

integrado (ASLC), dispositivo lógico programable (PLD) y/o 25 
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dispositivo programable de campo lógico (FPLD), etc. Cuando 

cualquiera de los aparatos o sistemas de reivindicaciones 

de esta patente se leen para cubrir una puramente software 

y/o implementación de firmware, por lo menos uno de los 

sensores gravitacionales de ejemplo (1626), el determinador 5 

de posición angular (2002), determinador de dirección 

rotacional (2004), determinador de posición del 

recubrimiento (2006), procesador de instrucción (2008), 

controlador de motor (2012), dispositivo de entrada  

(1638), memoria (2010), y/o el controlador de ejemplo 10 

(2000) de la figura 20 están definidos por este medio 

expreso para incluir un soporte legible por ordenador 

tangible tal como una memoria, DVD, CD, Blu -ray, etc., 

para almacenar el software y/o firmware. Más aún, el 

controlador de ejemplo (2000) de la figura 20 puede incluir 15 

uno o más elementos, procesos y/o dispositivos además de, o 

en lugar de, los ilustrados en la figura 20, y/o puede 

incluir más de uno de cualquiera o todos los elementos, 

procesos y dispositivos ilustrados. 

Los diagramas de flujo representativos de 20 

instrucciones legibles por máquina de ejemplo para la 

aplicación del ejemplo controlador local (1100) de la 

figura 14, el controlador (1622) de la figura 16, el 

controlador (1908) de la figura 19, y/o el controlador 

(2000) de la figura 20 se muestran en las figuras 21 -30. 25 
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En estos ejemplos, las instrucciones legibles por máquina 

comprenden un programa para su ejecución por un procesador 

tal como el procesador (3112) se muestra en el ejemplo de 

plataforma de procesador (3100) discuten a continuación en 

relación con la figura 31. El programa se puede realizar en 5 

el software almacenado en un soporte legible por ordenador 

tangible, como un CD -ROM, un disquete, un disco duro, un 

disco versátil digital (DVD), un disco Blu -ray o una 

memoria asociada con el procesador (3112), pero todo el 

programa y/o sus partes, alternativamente, podrían ser 10 

ejecutadas por un dispositivo que no sea el procesador 

(3112) y/o embebido en el firmware o hardware dedicado. 

Además, aunque el programa de ejemplo se describe con 

referencia a los diagramas de flujo ilustrados en las Figs. 

21 -30, de forma alternativa se pueden utilizar muchas 15 

otras formas de ejecución del ejemplo controlador local 

(1100). Por ejemplo, el orden de ejecución de los bloques 

puede ser cambiado, y/o algunos de los bloques descritos 

pueden ser cambiados, eliminados, o combinados. 

Como se mencionó anteriormente, los procesos de 20 

ejemplo de las figuras 21 -30 puede implementarse 

utilizando instrucciones codificadas (por ejemplo, 

instrucciones legibles por ordenador) almacenadas en un 

soporte legible por ordenador tangible, como una unidad de 

disco duro, una memoria flash, una memoria de sólo lectura 25 
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(ROM), un disco compacto (CD), un disco versátil 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 5 

permanente, breves casos, para amortiguar temporalmente, 

y/o para el almacenamiento en caché de la información). Tal 

como se usa en el presente documento, el medio legible por 

ordenador tangibles término se define expresamente para 

incluir cualquier tipo de dispositivo de almacenamiento 10 

legible por ordenador o disco de almacenamiento y excluir 

señales que se propagan. Adicional o alternativamente, los 

procesos de ejemplo de las figuras. 21 -30 puede 

implementarse utilizando instrucciones codificadas (por 

ejemplo, instrucciones legibles por ordenador) almacenadas 15 

en una computadora no transitoria legible a mediano, como 

una unidad de disco duro, una memoria flash, una memoria de 

sólo lectura, un disco compacto, un versátiles digitales 

disco, una memoria caché, una memoria de acceso aleatorio 

y/o cualquier otro medio de almacenamiento en el que se 20 

almacena la información de cualquier duración (por ejemplo, 

durante períodos prolongados de tiempo, de forma 

permanente, breves casos, para amortiguar temporalmente, 

y/o para el almacenamiento en caché de la información). 

Como se usa aquí, el término medio legible por ordenador no 25 
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transitoria se define expresamente para incluir cualquier 

tipo de dispositivo de almacenamiento legible por ordenador 

o disco de almacenamiento y excluir las señales que se 

propagan. 

La figura 21 es un diagrama de flujo 5 

representativo de ejemplo instrucciones legibles por 

máquina que puede ser ejecutado para implementar el 

controlador de ejemplo (1100) de la figura 14, el 

controlador de ejemplo (1622) de las Figs. 16-17, el 

controlador de ejemplo (1908) de la figura 19 y/o el 10 

controlador de ejemplo (2000) de la figura 20. Las 

instrucciones de ejemplo (2100) de la figura 21 se ejecutan 

para determinar la dirección de rotación del tubo (104) que 

eleva el recubrimiento (106) (es decir, enrolla el 

recubrimiento (106) alrededor del tubo (104)) y, a la 15 

inversa, la dirección de rotación del tubo (104) baja el 

recubrimiento (106) (por ejemplo, desenrolla el 

recubrimiento (106) del tubo (104)). En algunos ejemplos, 

las instrucciones (2100) se inician en respuesta a un 

suministro inicial de potencia para el controlador local 20 

(1100) y/o el controlador central (1204), una entrada 

manual proporcionado a través del controlador manual (120), 

un comando desde el controlador central (1204) y/o el 

procesador de la programación (1416) (por ejemplo, para 

entrar en un modo de programación, etc.), una pérdida 25 
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temporal de alimentación al controlador local (1100), y/o 

cualquier otro evento o condición. En otros ejemplos, las 

instrucciones se ejecutan de forma continua y/o cada vez 

que hay movimiento del tubo de rodillo (104). 

Las instrucciones de ejemplo de la figura 21 5 

comienza por el determinador de dirección de rotación 

(1410) que responde a un comando desde el procesador de 

programación (1416) haciendo que el controlador del motor 

(1424) envíe una primera señal de una primera polaridad al 

motor (602) para hacer que el tubo (104) se mueva en una 10 

primera dirección angular (bloque (2102)). Por ejemplo, el 

controlador del motor (1424) del controlador local (1100) 

envía una señal (por ejemplo, voltaje y/o corriente) que 

tiene una polaridad positiva al motor (602) y, como 

resultado, el motor (602) gira el tubo (104) en la primera 15 

angular dirección. El controlador de motor (1424) recibe 

una tensión desde el rectificador de tensión (1400) que 

tiene una polaridad constante y pasa el voltaje al motor 

(602) directamente o después de la modulación (por ejemplo, 

conmutación) la polaridad a una polaridad deseada. 20 

El determinador de sentido de giro (1410) 

determina la primera dirección angular (por ejemplo, en 

sentido horario) basado en el movimiento del tubo (104) se 

determina por el sensor gravitacional (1306) (por ejemplo, 

un acelerómetro) (bloque 2(104)). El sensor de corriente 25 
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(1422) determina una intensidad de corriente de la primera 

señal proporcionada al motor (602) (bloque (2106)). El 

determinador de dirección de rotación (1410) asocia la 

primera dirección angular con la polaridad de la primera 

señal (bloque (2108)). Por ejemplo, el determinador de 5 

dirección de rotación (1410) asocia una polaridad positiva 

con una dirección de las agujas del reloj de la rotación. 

El controlador de motor (1424) del ejemplo 

ilustrado envía una segunda señal de una segunda polaridad 

al motor (602) para hacer que el tubo (104) se mueva en una 10 

segunda dirección angular opuesta a la primera dirección 

angular (bloque (2110)). En algunos de tales ejemplos, el 

motor (602) gira el tubo (104) o permite que el tubo (104) 

para girar en la segunda dirección angular (por ejemplo, el 

motor (602) se aplica un torque de menos de un torque 15 

aplicado por el peso del recubrimiento (106) para permitir 

que el peso del recubrimiento para hacer girar el tubo 

(104) para desenrollar el recubrimiento (106)). El 

determinador de dirección de rotación (1410) determina la 

segunda dirección angular (por ejemplo, en sentido 20 

antihorario) basado en el movimiento del tubo (104) se 

determina por el sensor gravitacional (1306) (bloque 

(2112)). El sensor de corriente (1422) determina un 

amperaje de la segunda señal (bloque (2114)). El 

determinador de dirección de rotación (1410) asocia la 25 
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segunda dirección angular con la polaridad de la segunda 

señal (bloque (2116)). En el ejemplo ilustrado, el 

determinador de dirección de rotación (1410) asocia la 

polaridad negativa con la dirección en sentido antihorario. 

El determinador de sentido de giro (1410) 5 

determina si el amperaje para mover el tubo (104) en la 

primera dirección es mayor que el amperaje para mover el 

tubo (104) en la segunda dirección (bloque (2118)). Si el 

amperaje para mover el tubo (104) en la primera dirección 

es mayor que el amperaje para mover el tubo (104) en la 10 

segunda dirección, la dirección de rotación del 

determinador (1410) asocia la primera dirección angular y 

la polaridad de la primera señal con la bobina del 

recubrimiento (106) (es decir, la bobina del recubrimiento 

(106) sobre el tubo (104)) (bloque (2120)) y asocia la 15 

segunda dirección angular y la polaridad de la segunda 

señal con la reducción del recubrimiento (106) (es decir, 

desenrollar el recubrimiento (106) del tubo (104)) (bloque 

(2122)). Si el amperaje para mover el tubo (104) en la 

primera dirección es menor que el amperaje para mover el 20 

tubo (104) en la segunda dirección, el determinador de 

dirección de rotación (1410) asocia la primera dirección 

angular y la polaridad de la primera señal con la reducción 

del recubrimiento (106) (bloquear 2124) y asocia la segunda 

dirección angular y la polaridad de la segunda señal con la 25 
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crianza del recubrimiento (106) (bloque 2126). Las 

asociaciones pueden ser almacenados en la memoria (1426) 

para ser referenciada por el controlador local (1100) 

cuando se recibe instrucciones para subir o bajar la tapa 

(102). 5 

La figura 22 es un diagrama de flujo de 

instrucciones legibles por máquina de ejemplo que puede ser 

ejecutado para implementar el controlador ejemplo 1 de la 

figura (100). 14, el controlador de ejemplo (1622) de las 

Figs. 16-17, el controlador de ejemplo (1908) de la figura 10 

19, y/o el controlador de ejemplo (2000) de la figura 20. 

Las instrucciones de ejemplo (2200) de la figura 22 se 

ejecutan para determinar y/o establecer una posición 

completamente desenrollada (por ejemplo, donde el 

recubrimiento (106) está completamente desenrollada del 15 

tubo (104)). Las instrucciones de ejemplo (2200) puede ser 

iniciado en respuesta a un suministro inicial de potencia 

para el controlador local (1100) y/o el controlador central 

(1204), una entrada manual proporcionado a través del 

controlador manual (120), un comando desde el controlador 20 

central (1204) y/o el procesador de programación (1416), 

continuamente siempre que el tubo se mueve, y/o en 

respuesta a cualquier otro evento o condición. 

En el ejemplo de la figura 22, las instrucciones 

comienza cuando el determinador de posición completamente 25 
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desenrollada. (1412) responde a un comando desde el 

procesador de programación  (1416) para determinar una 

posición completamente desenrollada mediante el envío de 

una señal al controlador del motor (1424) para bajar el 

recubrimiento (106) (bloque (2202)). Por ejemplo, el 5 

controlador del motor (1424) responde a la señal desde el 

determinador de posición completamente desenrollada (1412) 

mediante el envío de una señal al motor (602) para hacer 

que el motor (602) para girar en la dirección de 

desenrollamiento. En algunos ejemplos, una polaridad de la 10 

señal está asociada con la dirección de desenrollamiento 

(por ejemplo, mediante la repetición de las instrucciones 

(2100) de la figura 21). 12. En algunos ejemplos, el motor 

(602) impulsa el tubo (104) en la dirección de 

desenrollamiento. En otros ejemplos, el motor (602) permite 15 

que el peso del recubrimiento (106) para hacer que el tubo 

(104) para girar en la dirección de desenrollado y el motor 

(602) no se opone al desenrollado o se opone a ella con 

menos fuerza que la fuerza aplicada por el peso del 

recubrimiento (106). 20 

El determinador de velocidad de rotación de tubo 

(1408) del ejemplo ilustrado determina si el tubo (104) 

está girando (bloque 2204). Por ejemplo, el sensor 

gravitacional (1306) (por ejemplo, un acelerómetro) detecta 

el movimiento del tubo (104), y el ejemplo velocidad de 25 
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rotación determinador (1408) determina si la posición del 

recubrimiento (106) está cambiando durante un tiempo 

impuesto con referencia al ejemplo de reloj (1404). Debido 

a una banda muerta siempre (es decir, una pérdida de 

movimiento) cuando el motor está desacoplado operativamente 5 

desde el tubo (104), un engranaje unidireccional que evita 

que el motor de la conducción del tubo (104) en la 

dirección de desenrollamiento, y/o cualquier otro 

componente, los tubos (104) deja de girar, al menos 

temporalmente, cuando el recubrimiento alcanza su posición 10 

más baja (por ejemplo, la posición completamente 

desenrollada). Si el determinador velocidad de rotación 

(1408) determina que el tubo (104) está girando, las 

instrucciones de ejemplo (2200) regresan al bloque (2202) a 

seguir esperando que el tubo (104) detenga la rotación, lo 15 

que indica que el recubrimiento ha alcanzado su posición 

más baja. 

Si el tubo (104) no está girando (bloque (2204)), 

el determinador de posición completamente desenrollada 

(1412) del ejemplo ilustrado determina la posición del tubo 20 

(104) donde el recubrimiento (106) es sustancialmente 

totalmente desenrollada (es decir, la posición 

completamente desenrollada) (bloque (2206)). Por ejemplo, 

cuando el motor (602) está provisto de la señal para bajar 

el recubrimiento (106), pero el tubo (104) se gira a o más 25 
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allá de la posición completamente desenrollada, el motor 

(602) hace que el eje de accionamiento (804) para hacer 

girar al menos parcialmente a través de la banda muerta 

proporcionada por el ejemplo primero de embrague (800). 

Como resultado, el tubo (104) no gira durante un tiempo, y 5 

la falta de movimiento del tubo (104) se determina o 

detectada por el sensor gravitacional (1306) y el 

determinador de velocidad de rotación de tubo (1408). Sobre 

la base de la señal enviada al motor (602) y la falta de 

movimiento del tubo (104) mientras el motor (602) acciona 10 

el eje de accionamiento (804) a través de la banda muerta 

del primer embrague (800), el determinador de posición 

completamente desenrollada (1412) determina que el tubo 

(104) está en la posición completamente desenrollado. 

El procesador de programación (1416) establece y 15 

almacena la posición totalmente desenrollada (bloque 2208). 

En algunos ejemplos, la posición completamente desenrollada 

se almacena en el ejemplo de dispositivo de almacenamiento 

de información (1426) como una posición de cero 

revoluciones. En otros ejemplos, la posición completamente 20 

desenrollada se almacena en el ejemplo de dispositivo de 

almacenamiento de información (1426) como una posición 

relativa a uno o más bastidores de referencia (por ejemplo, 

un eje de referencia del sensor gravitacional (1306), una 

posición completamente desenrollada previamente 25 
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determinada, etc.). En algunos de tales ejemplos, la 

posición completamente desenrollado se ajusta sobre la base 

de los uno o más bastidores de referencia. 

En algunos ejemplos, el monitor de la posición 

del tubo (1414) determina otra posición del tubo (104) con 5 

relación a la posición completamente desenrollada durante 

el funcionamiento del montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo (100). Por ejemplo, cuando el 

tubo (104) se mueve, el monitor de la posición del tubo 

(1414) determina un número de revoluciones del tubo (104) 10 

en la dirección de enrollamiento de distancia desde la 

posición completamente desenrollada sobre la base de la 

información de rotación proporcionada por el sensor 

gravitacional de ejemplo (1306). 

En algunos ejemplos, después de la posición 15 

completamente desenrollado se almacena, el tubo (104) se 

hace girar una o más revoluciones desde la posición 

completamente desenrollada en la dirección de enrollamiento 

para reducir la tensión del recubrimiento (106) en el 

accesorio que conecta el recubrimiento (106) al tubo (104). 20 

En tales ejemplos, el monitor de la posición del tubo 

(1414) determina o detecta la cantidad de movimiento del 

tubo (104) en la dirección de enrollamiento sobre la base 

de la información de movimiento angular proporcionada por 

el sensor gravitacional (1306), y el controlador del motor 25 
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(1424) envía una señal al motor (602) para accionar el 

motor (602) en la dirección de enrollamiento. 

La figura 23 es un diagrama de flujo de ejemplo 

instrucciones legibles por máquina que puede ser ejecutado 

para implementar uno de los controladores locales de 5 

ejemplo (1100), (1510), (1512), (1514), (1516) y (1518) de 

la figura 15 y/o el controlador (1100) de ejemplo de la 

figura 14, el controlador de ejemplo (1622) de las Figs. 

16-17 y/o el controlador de ejemplo (1908) de la figura 19. 

En el ejemplo de controlador central (1204) transmite 10 

señales a los controladores locales de ejemplo para 

proporcionar instrucciones o comandos para realizar una 

acción como, por ejemplo, girar el tubo (104) a través del 

motor (602), de entrar en un modo de programación, etc. En 

algunos ejemplos, una polaridad de la señal se modula (por 15 

ejemplo, alternado) por el controlador central (1204) para 

definir las instrucciones o comandos. Por ejemplo, 

determinados patrones de modulación polaridad pueden estar 

asociados con instrucciones específicas, como se describe a 

continuación. Otros ejemplos emplean otras técnicas de 20 

comunicación (por ejemplo, comunicación de datos, la 

comunicación por paquetes, otras técnicas de modulación o 

algoritmos, etc.) 

Los siguientes comandos y acciones no son más que 

ejemplos, y otros comandos y/o acciones pueden ser 25 
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utilizados en otros ejemplos. Aunque las siguientes 

instrucciones de ejemplo se describen en conjunción con el 

controlador central de ejemplo (1204) y el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100) 

de las Figs. 1-13, en algunos ejemplos, los ejemplos de 5 

órdenes se transmiten desde el controlador central (1204) a 

la pluralidad de montajes de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo (por ejemplo, el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100), 

(1500), (1502), (1504), (1506) y (1508) de la figura 15.) 10 

y/o se transmiten por un dispositivo que no sea el 

controlador central (1204). 

Las instrucciones de ejemplo (2300) de la figura 

23 comenzarán cuando el sensor de polaridad (1402) 

determina una polaridad de una señal recibida desde el 15 

controlador central (1204) (bloque (2302)). En el ejemplo 

ilustrado, la señal desde el controlador central (1204) 

tiene una polaridad positiva o polaridad negativa, que 

puede ser modulada (por ejemplo, cambiarse o invertirse) 

por el interruptor de polaridad (1208). El procesador de 20 

señal de instrucción  (1406) determina una serie de 

modulaciones de polaridad dentro de una cantidad 

correspondiente de tiempo (bloque (2304)). La cantidad de 

tiempo es un periodo de tiempo que es suficientemente corto 

para asegurar que todo el comando es reconocido y que dos 25 
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comandos u otras fluctuaciones de la señal no se 

identifican o mal interpretados como un primer comando. Por 

ejemplo, si la polaridad de las modulaciones de la señal de 

positivo a negativo a positivo dentro de la cantidad de 

tiempo, el procesador de señal de instrucción (1406) 5 

determina que dos modulaciones de polaridad se produjo 

dentro de la cantidad medida de tiempo. En algunos 

ejemplos, la longitud del período de tiempo es 

aproximadamente un segundo. En algunos ejemplos, el período 

de tiempo puede ser rastreado por iniciar un temporizador 10 

cuando se produce una primera polaridad de modulación y 

detección de modulaciones de polaridad que se producen 

antes de que expire el temporizador. Adicional o 

alternativamente, una ventana deslizante que tiene una 

anchura igual al período de tiempo puede ser utilizado para 15 

analizar la señal y la polaridad modulaciones en la ventana 

se pueden detectar. Cualquier método adecuado para la 

determinación de modulaciones de polaridad puede ser 

utilizado (por ejemplo, una sincronización puede ser 

detectada, una señal de inicio y una señal de parada puede 20 

ser detectada, etc.). 

Si no se producen (es decir, cero) modulaciones 

de polaridad en una ventana determinada (bloque (2306)), 

las instrucciones de ejemplo (2300) vuelven al bloque 

(2304) para continuar el monitoreo de las modulaciones de 25 
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polaridad. Si una modulación de la polaridad se produce 

(bloque (2308)), el controlador del motor (1424) envía una 

señal al motor (602) para hacer girar el tubo (104) en una 

primera dirección (bloque (2310)). En algunos ejemplos, si 

se produce una modulación de la polaridad y la polaridad de 5 

la señal de modulación de positivo a negativo, el tubo 

(104) gira en una dirección asociada con la polaridad 

negativa. En algunos ejemplos, la polaridad de la señal 

está asociada con la dirección de desenrollamiento o la 

dirección de enrollamiento usando las instrucciones de 10 

ejemplo (2100) de la figura 21. 

Después, el monitor de la posición del tubo 

(1414) determina si el tubo (104) está en una primera 

posición límite (bloque 2312). En algunos ejemplos, la 

primera posición de límite es una posición límite inferior 15 

predeterminado tal como, por ejemplo, una posición 

predefinida límite inferior, la posición completamente 

desenrollada, una revolución de distancia desde la posición 

completamente desenrollada en la dirección/una posición 

límite superior de bobinado, o cualquier otra posición 20 

adecuada. El monitor de posición del tubo ejemplo (1414) 

determina la posición del tubo (104) sobre la base de la 

rotación del tubo (104) con relación a la posición 

completamente bajada y/o la posición límite inferior. Si el 

monitor de la posición del tubo (1414) determina que el 25 
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tubo (104) no está en la primera posición final, las 

instrucciones de ejemplo (2300) vuelven al bloque (2310). 

Si el monitor de la posición del tubo (1414) determina que 

el tubo (104) está en la primera posición límite, el 

controlador del motor (1424) hace que el motor (602) para 5 

detener (bloque (2314)). Las instrucciones de la figura 23 

pueden estar terminadas o pueden volver al bloque (2304). 

Volviendo al resultado NO del bloque (2308), si 

se producen dos modulaciones de polaridad (bloque (2316)), 

el controlador del motor (1424) envía una señal al motor 10 

(602) para hacer girar el tubo (104) en una segunda 

dirección opuesta a la primera dirección (bloque (2318)). 

En algunos ejemplos, si se producen dos modulaciones de 

polaridad y las modulaciones de polaridad de positivo a 

negativo a positivo dentro de la cantidad de tiempo, el 15 

tubo (104) se hace girar en una dirección asociada con la 

polaridad positiva (por ejemplo, la dirección de 

enrollamiento). En el bloque (2320), el monitor de la 

posición del tubo (1414) determina si el tubo (104) está en 

una segunda posición límite. En algunos ejemplos, el 20 

segundo límite es una posición predeterminada límite 

superior. Si el tubo (104) no está en la segunda posición 

límite, las instrucciones de ejemplo (2300) vuelve al 

bloque (2318) que esperar a que el tubo (104) para llegar a 

la segunda posición límite. Si el tubo (104) está en la 25 
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segunda posición límite, el controlador del motor (1424) 

hace que el motor (602) para detener (bloque 2322). Como se 

describe en mayor detalle a continuación, el usuario puede 

ajustar la posición de límite inferior y la posición límite 

superior a través de un modo de programación local o un 5 

modo de programación central. 

Si se producen tres modulaciones de polaridad 

(bloque (2323)), el controlador del motor (1424) envía una 

señal al motor (602) para hacer girar el tubo (104) a una 

posición intermedia correspondiente a una cantidad de 10 

tiempo que pasa entre la segunda modulación de la polaridad 

y la tercera polaridad modulación (bloque 2324). Por 

ejemplo, la cantidad de abertura puede ser indicada por una 

cantidad de tiempo entre 0 y 1 segundos. Por ejemplo, si la 

cantidad de tiempo entre la segunda modulación de la 15 

polaridad y la tercera modulación polaridad es de 

aproximadamente 400)milisegundos, el controlador del motor 

(1424) envía una señal al motor (602) para hacer girar el 

tubo (104) a una posición correspondiente a una posición 

una distancia de unos 40 por ciento de una distancia entre 20 

la posición límite inferior y la posición límite superior 

(es decir, el recubrimiento (106) es de aproximadamente 40 

por ciento abierta). En algunos ejemplos, la cantidad de 

recubrimiento de abertura (106) que se desea y, por lo 

tanto, la cantidad de tiempo en el comando, corresponde a 25 
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una cantidad de luz del sol brilla sobre un lado de un 

edificio en el que está dispuesto el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100). 

Por ejemplo, el controlador central (1204) puede estar 

acoplado comunicativamente a un sensor de luz para detectar 5 

y medir la luz que brilla en el lado del edificio y el 

recubrimiento (106) se abrirá aún más cuando hay poca luz y 

se cerrará aún más cuando hay más luz. 

Si se producen cuatro modulaciones de polaridad 

(bloque (2326)), el controlador del motor (1424) envía una 10 

señal al motor (602) para hacer girar el tubo (104) a una 

posición predeterminada (bloque (2328)). En algunos 

ejemplos, la posición predeterminada es una posición 

intermedia entre el límite inferior y el límite superior. 

Si el número de modulaciones de polaridad dentro de la 15 

cantidad de tiempo es mayor que cuatro, el procesador 

programación ejemplo (1416) hace que el ejemplo controlador 

local (1100) para acceder al modo de programación central 

(bloque (2330)). Como se describe en mayor detalle a 

continuación, un usuario puede establecer límites de 20 

posición utilizando el controlador central (1204) y el 

controlador manual (120) mientras que el controlador local 

(1100) está en el modo de programación central. 

La figura 24 es un representante diagrama de 

flujo de ejemplo instrucciones legibles por máquina que 25 
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puede ser ejecutado para implementar el controlador de 

ejemplo (1100) de la figura 14, el controlador de ejemplo 

(1622) de las Figs. 16-17, el controlador de ejemplo (1908) 

de la figura 19 y/o el controlador de ejemplo (2000) de la 

figura 20. En algunos ejemplos, el controlador manual 5 

(120), el controlador local (1100), y/o el controlador 

central (1204) cooperan para controlar el montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica de ejemplo (100) 

descrito en este documento. Por ejemplo, el determinador de 

velocidad de rotación de tubo (1408) puede detectar una 10 

entrada a través de la controlador manual (120) y, basado 

en la entrada, el controlador del motor (1424) hace que el 

motor (602) para facilitar o ayudar al movimiento del tubo 

(104) o evitar el movimiento del tubo (104) (por ejemplo, 

para evitar que el controlador manual (120) de mover el 15 

tubo (104) más allá de un límite superior o inferior). En 

algunos ejemplos, el controlador manual (120) se utiliza 

para anular el funcionamiento del motor (602) por el 

controlador del motor (1424). 

Las instrucciones de ejemplo (2400) de la figura 20 

24 comenzará con el movimiento de detección de posición del 

tubo del monitor (1414) del tubo (104) (bloque (2402)). En 

algunos ejemplos, el monitor de la posición del tubo (1414) 

detecta continuamente la posición del tubo (104). Por 

ejemplo, el sensor gravitacional (1306) del ejemplo 1 25 
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controlador local (1100) determina las posiciones angulares 

de rotación del tubo (104), que el monitor de la posición 

del tubo (1414) utiliza para determinar las posiciones de 

tubo (104) con relación a la posición completamente 

desenrollada o la posición límite inferior. El tubo de la 5 

velocidad de rotación determinador (1408) determina si el 

motor (602) se está moviendo el tubo (104) (bloque (2404)). 

Por ejemplo, el determinador de velocidad de rotación de 

tubo (1408) determina si el controlador manual (120) se 

está moviendo el tubo (104) o el motor (602) se está 10 

moviendo el tubo (104) en respuesta a un comando del 

controlador del motor (1424). Si el motor (602) se está 

moviendo el tubo (104), el procesador manual de 

instrucciones (1418) determina si un usuario está 

proporcionando un manual de contraorden (bloque (2406)). 15 

Por ejemplo, si sólo el motor (602) está girando el tubo 

(104), la velocidad a la que el tubo (104) gira se basa en 

la relación de caja de engranajes y la velocidad del motor 

(602). Si el procesador manual de instrucciones (1418) 

determina que el tubo (104) está girando a una velocidad 20 

inesperada o en una dirección inesperada (por ejemplo, 

girando más rápido o más lento que la velocidad a la que 

sólo el motor (602) gira el tubo (104), no giratorio, que 

gira en una dirección frente a una dirección ordenada por 

el controlador del motor (1424), etc.), entonces el 25 
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procesador manual de instrucciones (1418) determina que el 

controlador manual (120) está siendo operado. Si el 

controlador manual (120) está siendo operado en una 

dirección opuesta de la rotación del motor (602), el tubo 

(104) gira más lento que la velocidad a la que el motor 5 

(602) gira el tubo (104), se detiene, y/o se mueve en una 

dirección opuesta una dirección comandado por el 

controlador del motor (1424). Como resultado, el procesador 

manual de instrucciones (1418) determina que el usuario 

está proporcionando la contraorden manual. En algunos 10 

ejemplos, la contraorden manual es una entrada manual, ya 

sea en una dirección de la rotación del motor (602) o la 

dirección opuesta a la rotación del motor (602). 

Si el usuario no está proporcionando la 

contraorden manual (bloque (2406)), el controlador del 15 

motor (1424) envía una señal al motor (602) para hacer que 

el tubo (104) se mueva a una posición de comando (bloque 

(2408)). En algunos ejemplos, la posición ordenada es la 

posición límite inferior, la posición límite superior, o 

cualquier otra posición de ajuste tal como, por ejemplo, 20 

una posición intermedia entre la posición límite superior y 

la posición límite inferior. Las instrucciones de ejemplo a 

continuación, vuelve al bloque (2402). 

Si el usuario está proporcionando la contraorden 

manual (bloque (2406)), el controlador del motor (1424) 25 
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envía una señal para detener el motor (602) (bloque 

(2410)). Por lo tanto, el usuario puede revocar o cancelar 

el comando desde el controlador de motor (1424) 

proporcionando el funcionamiento del controlador manual 

(120). Las instrucciones de ejemplo vuelven después al 5 

bloque (2402). 

Volviendo al bloque (2404), si el motor (602) no 

mueve el tubo (104) (es decir, el controlador manual (120) 

se está moviendo el tubo (104)), el monitor de la posición 

del tubo (1414) determina si la entrada manual se mueve el 10 

tubo (104) más allá de un límite (bloque (2412)). Por 

ejemplo, un usuario puede proporcionar una entrada manual 

tirando del cordón (200) para girar el tubo (104) más allá 

de la posición de límite inferior o en la posición límite 

superior. En tales ejemplos, el monitor de la posición del 15 

tubo (1414) determina la posición del tubo (104) con 

relación a la posición de límite inferior y/o la posición 

completamente desenrollada. En algunos ejemplos, el sensor 

de corriente (1422) determina un amperaje de la corriente 

suministrada al motor (602) para determinar si el tubo 20 

(104) está girando más allá de la posición límite superior. 

Por ejemplo, si el recubrimiento (106) se enrolla 

completamente alrededor del tubo (104), un extremo del 

recubrimiento (106) puede acoplarse a una parte de del 

montaje de recubrimiento de abertura arquitectónica de 25 
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ejemplo (100), que provoca que el amperaje suministrado al 

motor (602) para aumentar. En tales ejemplos, si el 

controlador de motor (1424) determina que ha ocurrido el 

aumento de la intensidad de corriente, el controlador del 

motor (1424) determina que el tubo (104) está girando más 5 

allá de la posición límite superior. En otros ejemplos, si 

la entrada manual se mueve el tubo (104) pasado el límite 

superior por una cantidad predeterminada (por ejemplo, la 

mitad de una rotación o más), el ejemplo controlador local 

(1400) determina de nuevo la posición completamente 10 

desenrollada usando, por ejemplo, las instrucciones de 

ejemplo (2200) de la figura 22. Por ejemplo, la posición 

completamente desenrollada se puede determinar de nuevo 

porque se supone que la calibración de la rotación del tubo 

se puede haber perdido debido a que el tubo (104) se hace 15 

girar más allá de un límite superior del montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica (100). 

Si la entrada manual mueve el tubo (104) más allá 

del límite (bloque (2412)), el controlador del motor (1424) 

envía una señal al motor (602) para accionar el motor (602) 20 

en una dirección opuesta del movimiento del tubo (104) 

causado por el entrada manual (bloque (2414)). Por ejemplo, 

si la entrada manual mueve el tubo (104) más allá de la 

posición límite inferior, el controlador del motor (1424) 

envía una señal al motor (602) para accionar el tubo (104) 25 
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en la dirección de enrollamiento. El procesador manual de 

instrucciones (1418) determina de nuevo si el usuario está 

proporcionando una entrada manual haciendo que el tubo 

(104) se mueva más allá del límite (bloque (2416)). Si el 

usuario no proporciona una entrada manual haciendo que el 5 

tubo (104) se mueva más allá del límite, el controlador del 

motor (1424) envía una señal al motor (602) para detenerse 

(bloque (2418)), y las instrucciones de ejemplo vuelven al 

bloque (2402). En consecuencia, el tubo (104) no puede 

girar más allá del límite. 10 

Volviendo al bloque (2412), si la entrada manual 

no se está moviendo el tubo (104) más allá del límite, el 

procesador manual de instrucciones (1418) determina si la 

entrada manual ha girado el tubo (104) una cantidad umbral 

(bloque (2420)). En algunos ejemplos, la cantidad de umbral 15 

corresponde a por lo menos un número de rotaciones del 

tubo. En algunos ejemplos, la cantidad umbral es de al 

menos una cuarta parte de una revolución. En algunos 

ejemplos, el procesador manual de instrucciones (1418) 

determina si se proporciona la entrada manual para una 20 

cantidad de tiempo continuo (por ejemplo, al menos dos 

segundos). En otros ejemplos, el procesador manual de 

instrucciones (1418) determina si se proporciona la entrada 

manual para una cantidad total de tiempo tal como, por 

ejemplo, dos segundos dentro de un período de umbral de 25 
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cantidad de tiempo tales como, por ejemplo, 3 segundos. En 

algunos ejemplos, el procesador manual de instrucciones 

(1418) determina la cantidad de tiempo que la entrada 

manual se proporciona sólo en una primera dirección o una 

segunda dirección. En algunos ejemplos, el procesador 5 

manual de instrucciones (1418) determina si la entrada 

manual es igual o mayor que un umbral de distancia en la 

primera dirección o la segunda dirección dentro de la 

cantidad umbral de tiempo. 

Si el procesador de instrucciones manuales (1418) 10 

determina que la entrada manual no se proporciona una 

cantidad límite de tiempo o de distancia, las instrucciones 

de ejemplo vuelve al bloque (2402). Si se proporciona la 

entrada manual para la cantidad umbral de tiempo o de 

distancia, el controlador del motor (1424) envía una señal 15 

al motor (602) para mover el tubo (104) en una dirección 

correspondiente al movimiento del tubo (104) causada por la 

entrada manual (bloque (2422)). Por ejemplo, si la entrada 

manual hace que el recubrimiento (106) a subir, el 

controlador del motor (1424) envía una señal al motor (602) 20 

para hacer que el motor (602) para accionar el tubo (104) 

en la dirección de enrollamiento. El monitor de posición 

del tubo (1414) determina si el tubo (104) está en el 

límite (bloque (2424)). Si el tubo (104) no está en el 

límite, las instrucciones de ejemplo vuelven al bloque 25 
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(2402). Si el tubo (104) está en el límite, el procesador 

de instrucciones manual  (1418) determina si el usuario 

está proporcionando una entrada manual haciendo que el tubo 

(104) se mueva más allá del límite (bloque 2416). Si el 

usuario está proporcionando una entrada manual haciendo que 5 

el tubo (104) se mueva pasado el límite, el controlador del 

motor (1424) envía una señal al motor (602) para accionar 

el tubo (104) en la dirección opuesta del movimiento 

causado por la entrada manual (bloque (2414)). Si el 

usuario no proporciona una entrada manual haciendo que el 10 

tubo (104) se mueva más allá del límite, el controlador del 

motor (1424) hace que el motor (602) se detenga (bloque 

2418), y las instrucciones de ejemplo vuelven al bloque 

(2402). 

Las figuras 25-26 son instrucciones legibles por 15 

máquina que pueden utilizarse para implementar el 

controlador (1100) de ejemplo de la figura 14, el 

controlador de ejemplo (1622) de las Figs. 16-17, el 

controlador de ejemplo (1908) de la figura 19 y/o el 

controlador de ejemplo (2000) de la figura 20. En algunos 20 

ejemplos, el controlador local de ejemplo (1100) establece 

y almacena posiciones tales como, por ejemplo, una posición 

límite inferior, una posición límite superior, y/o 

cualquier otro puesto deseables durante un modo de 

programación local. En tales ejemplos, un usuario puede 25 
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configurar o ajustar las posiciones utilizando el 

controlador manual (120) selectivamente. 

Las instrucciones (2500) de la figura 25 

comienzan con el controlador local (1100) recibiendo un 

comando desde el controlador manual (120) o el control 5 

remoto (1310) para entrar en un local de modo de 

programación (bloque (2502)). Por ejemplo, el manual de 

instrucciones del procesador (1418) detecta el movimiento 

del tubo (104) causado por el controlador manual (120) (es 

decir, cuando el motor (602) no está funcionando). Si el 10 

procesador de instrucciones manual  (1418) determina que el 

usuario mueve el tubo (104) a través del controlador manual 

(120) en una secuencia predeterminada, el procesador de 

programación (1416) provoca que el controlador local (1100) 

para entrar en el modo de programación local. En algunos 15 

ejemplos, la secuencia predeterminada es el movimiento del 

tubo (104) dentro de una cantidad umbral de tiempo en la 

siguiente secuencia de movimiento en una primera dirección, 

a continuación, el movimiento en una segunda dirección, 

entonces el movimiento en la primera dirección, y entonces 20 

el movimiento en la segunda dirección. Se ha indicado 

anteriormente que la secuencia es un ejemplo y, por lo 

tanto, otras secuencias de ejemplo se utilizan en otros 

ejemplos. En algunos ejemplos, el receptor de la 

instrucción local (1308) recibe una señal desde el mando a 25 
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distancia (1310) para entrar en el modo de programación 

local. El procesador de la programación  (1416) hace que el 

controlador local (1100) entre en el modo de programación 

local (bloque (2504)). 

El procesador de programación (1416) proporciona 5 

una indicación de que el controlador local (1100) entró en 

el modo de programación local (bloque (2506)). Por ejemplo, 

el procesador de programación (1416) provoca un sonido de 

alerta para ser proporcionada por un altavoz y/o un 

indicador (por ejemplo, una luz, un diodo emisor de luz, 10 

etc.) que parpadea. En algunos ejemplos, el controlador del 

motor (1424) envía una señal al motor (602) para mover el 

tubo (104) para indicar que el controlador local (1100) 

entró en el modo de programación local. Por ejemplo, el 

controlador del motor (1424) puede conducir el tubo (104) 15 

en una primera dirección para un cuarto de vuelta y luego 

conducir el tubo en la segunda dirección para un cuarto de 

vuelta. En algunos de tales ejemplos, el determinador de 

dirección de rotación (1410) determina la dirección de 

enrollamiento y la dirección de desenrollado utilizando las 20 

instrucciones de ejemplo (2100) de la figura 21 mientras 

que proporciona la indicación. En algunos ejemplos, en 

respuesta a la orden de entrar en el modo de programación 

local, el determinador de posición totalmente desenrollada 

(1412) determina y establece la posición totalmente 25 
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desenrollada usando las instrucciones de ejemplo (2200) de 

la figura 22. 

El controlador de motor (1424) envía una señal al 

motor (602) para mover el recubrimiento (106) hacia una 

posición límite inferior (por ejemplo, un montaje 5 

previamente la posición límite inferior, la posición 

completamente desenrollada, una revolución del tubo (104) 

de la totalmente desenrollada posición en la dirección de 

enrollamiento, etc.) (bloque (2508)). En algunos ejemplos, 

mientras que el recubrimiento (106) se está moviendo (por 10 

ejemplo, está rebajado), el procesador manual de 

instrucciones (1418) determina si una contraorden manual se 

proporciona por un usuario. Por ejemplo, mientras que el 

recubrimiento (106) se está moviendo, el usuario puede 

introducir un manual de contraorden, proporcionando una 15 

entrada manual mediante el controlador manual (120) en una 

dirección opuesta a una dirección del movimiento del tubo 

(104). Si el procesador de instrucciones manual  (1418) 

determina que se ha producido una contraorden manual, el 

controlador del motor (1424) hace que el motor (602) se 20 

detenga. Si se determina o detecta por el procesador de 

instrucciones manual (1418) si hay contraorden manual, el 

controlador del motor (1424) hace que el motor (602) para 

detener cuando el recubrimiento (106) está en la posición 

límite inferior (bloque (2510)). En otros ejemplos, el 25 
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manual de instrucciones del procesador (1418) no determina 

si una contraorden Manual se produce mientras el 

recubrimiento (106) se está moviendo, y el motor (602) se 

detiene cuando el recubrimiento (106) está en la posición 

límite inferior. 5 

Después de que se detenga el motor, el procesador 

de instrucciones manual de ejemplo (1418) determina si una 

primera entrada manual se ha producido dentro de un primer 

período de tiempo (bloque (2512)). Por ejemplo, la posición 

del recubrimiento (106) se puede ajustar a través del 10 

controlador manual (120) o el mando a distancia (1310), y 

el procesador manual de instrucciones (1418) puede 

determinar si las posiciones del tubo  (104) determinados 

por el monitor de la posición del tubo (1414) cambio dentro 

de la primera cantidad de tiempo. Si el usuario no 15 

proporciona la primera entrada manual dentro de la primera 

cantidad de tiempo (por ejemplo, treinta minutos), el 

procesador de programación (1416) sale del modo de 

programación manual (bloque (2514)). Si el procesador 

manual de instrucciones (1418) determina que el usuario ha 20 

proporcionado la primera entrada manual dentro de la 

primera cantidad umbral de tiempo, el procesador manual de 

instrucciones (1418) determina si se produce una segunda 

entrada manual dentro de una segunda cantidad de tiempo 

(por ejemplo, cinco segundos) (bloque (2516)). Si el 25 
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procesador de instrucciones manual  (1418) determina que no 

hubo segunda entrada manual, el procesador de programación 

(1416) establece la posición límite inferior (bloque 

(2517)). En tales ejemplos, la posición límite inferior es 

una posición del recubrimiento (106) donde el usuario mueve 5 

el recubrimiento (106) a través de la primera entrada 

manual. En algunos ejemplos, la posición límite inferior se 

determina en relación a la posición completamente 

desenrollada del tubo (104) por el monitor de la posición 

del tubo (1414). En el bloque (2518), se proporciona una 10 

indicación. Por ejemplo, el procesador de programación 

(1416) causa un sonido que se emitirá, una luz que 

parpadea, el tubo (104) se mueva, y/o cualquier otra 

indicación adecuada. Si el procesador de ejemplo manual de 

instrucciones (1418) determina que una segunda entrada 15 

manual se produjo dentro de la segunda cantidad de tiempo, 

las instrucciones vuelven al bloque (2516). 

Continuando a la figura 26, después del bloque 

(2518), el controlador del motor (1424) envía una señal al 

motor (602) para mover el recubrimiento (106) a una 20 

posición límite superior (bloque (2600)). Por ejemplo, si 

existe una posición límite superior establecido 

anteriormente, el controlador del motor (1424) hace que el 

motor (602) para hacer girar el tubo (104) hacia la 

posición de límite superior fijado previamente. En algunos 25 
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ejemplos, no existe un montaje previamente posición límite 

superior (por ejemplo, después de la alimentación se 

suministra inicialmente al ejemplo de controlador local 

(1100)). Si no existe un montaje previamente posición 

límite superior, el controlador del motor (1424) hace que 5 

el motor (602) para girar el tubo (104) en la dirección de 

enrollado hacia una posición correspondiente a un número de 

revoluciones (por ejemplo, uno, dos, uno y uno medio, etc.) 

del tubo (104) en la dirección de enrollamiento desde la 

posición límite inferior. 10 

El procesador de instrucciones manual (1418) 

determina si una primera entrada manual se produjo dentro 

de una primera cantidad umbral de tiempo (bloque (2602)). 

Si el procesador de instrucciones manual (1418) determina 

que el usuario no proporcionó la primera entrada manual 15 

dentro de la primera cantidad límite de tiempo (por 

ejemplo, a treinta minutos), el procesador de programación 

(1416) provoca que el controlador local (1100) para salir 

del modo de programación manual (bloque (2604)). Si el 

procesador manual de instrucciones (1418) determina que el 20 

usuario proporciona la primera entrada manual dentro de la 

primera cantidad umbral de tiempo, el procesador manual de 

instrucciones (1418) determina si una segunda entrada 

manual se ha producido dentro de una segunda cantidad 

umbral de tiempo (por ejemplo, cinco segundos) (bloque 25 
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(2606)). Si el procesador manual de instrucciones (1418) 

determina que no se produjo ningún segundo de entrada 

manual, el procesador de programación (1416) establece la 

posición límite superior (bloque (2607)). En tales 

ejemplos, la posición límite superior es una posición del 5 

recubrimiento (106) determinada por el monitor de la 

posición del tubo (1414) cuando el recubrimiento (106) se 

ha movido a través de la primera entrada manual. Volviendo 

al bloque (2606), si el procesador de instrucciones manual 

(1418) determina que el usuario proporciona la segunda 10 

entrada manual dentro de la cantidad umbral de tiempo, las 

instrucciones de ejemplo vuelven al bloque (2606). En tales 

ejemplos, la posición límite superior establecido en el 

bloque (2604) es una posición del recubrimiento (106) 

determinada por el monitor de la posición del tubo (1414) 15 

donde el usuario mueve el recubrimiento (106) después de la 

segunda entrada manual. Después de la posición límite 

superior se establece, se proporciona una indicación 

(bloque (2608)). En el bloque (2610), el procesador de 

programación (1416) provoca que el controlador local (1100) 20 

para salir del modo de programación local y volver a la 

operación normal de la espera de una próxima instrucción 

(por ejemplo, una instrucción para elevar el recubrimiento 

(106), una instrucción para bajar el recubrimiento (102), 

una instrucción para acceder al modo de programación manual 25 
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o central, etc.). 

A pesar de que sólo la posición límite inferior y 

la posición límite superior se establecen con las 

instrucciones del ejemplo (2500) de las figuras. 25 y 26, 

en algunos ejemplos, el procesador de programación (1416) 5 

establece una o más otras posiciones (por ejemplo, 

posiciones intermedias) mientras que el controlador local 

(1100) está en el modo de programación local. En tales 

ejemplos, el modo de programación local se utiliza para 

ajustar la posición límite inferior, la posición límite 10 

superior, y/o una o más otras posiciones. En algunos de 

estos ejemplos, los otros una o más posiciones son 

posiciones entre la posición límite inferior y la posición 

final superior (es decir, las posiciones intermedias). 

Las figuras 27-29 son un diagrama de flujo de 15 

ejemplo instrucciones legibles por máquina (2700) que puede 

ser usado para implementar uno de la pluralidad de 

controladores locales ejemplo (1100), (1510), (1512), 

(1514), (1516) y (1518) de la figura 15. En algunos 

ejemplos, el controlador central (1204) hace que cada uno 20 

de los ejemplos de controladores locales (1100), (1510), 

(1512), (1514), (1516) y (1518) de la abertura 

arquitectónica que abarca montajes (100), (1500), (1502), 

(1504), (1506) y (1508) para entrar en un centro del modo 

de programación en el que el controlador central (1204) se 25 
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utiliza para establecer una posición límite inferior, una 

posición límite superior, y/o en otras posiciones de los 

recubrimientos. Por ejemplo, si un usuario acciona el 

dispositivo de entrada (1210) del ejemplo controlador 

central (1204), el controlador central (1204) transmite una 5 

señal (por ejemplo, una señal que tiene seis modulaciones 

de polaridad dentro de período de tiempo) a los 

controladores locales (1100), (1510), (1512), (1514), 

(1516) y (1518) de la abertura arquitectónica que abarca 

montajes (1100), (1500), (1502), (1504), (1506) y (1508) 10 

para hacer que cada uno de los controladores locales 

(1100), (1510), (1512), (1514), (1516) y (1518) para entrar 

en el modo de programación central. En algunos ejemplos, el 

usuario también puede utilizar el dispositivo de entrada  

(1210) para instruir colectivamente los controladores 15 

locales (1100), (1510), (1512), (1514), (1516) y (1518) 

para mover las recubrimientos a las posiciones deseadas y 

causar los controladores locales (1100), (1510), (1512), 

(1514), (1516) y (1518) almacenan las posiciones de los 

respectivos recubrimientos. 20 

En algunos ejemplos, los controladores manuales 

(120), (1520), (1522), (1524), (1526) y (1528) de cada una 

de la abertura arquitectónica que abarca montajes (100), 

(1500), (1502), (1504), (1506) y (1508) se pueden usar para 

mover individualmente los respectivos recubrimientos para 25 
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deseada posiciones, que se establecen a través de la 

modalidad de programación central. Por ejemplo, durante el 

modo de programación en el centro, uno o más de los 

recubrimientos (102) se puede mover a través de los 

controladores manuales (120), (1520), (1522), (1524), 5 

(1526) y (1528) hasta las posiciones deseadas, tales como, 

por ejemplo, posiciones límite inferior, las posiciones de 

límite superior, posiciones intermedias, etc. Después de 

mover los uno o más recubrimientos, el dispositivo de 

entrada (1210) del controlador central (1204) puede ser 10 

accionado para hacer que el controlador central (1204) para 

enviar una señal a los controladores locales (1100), 

(1510), (1512), (1514), (1516) y (1518) de cada uno de los 

montajes (100), (1500), (1502), (1504), (1506) y (1508). 

Como resultado, los controladores locales (1100), (1510), 15 

(1512), (1514), (1516) y (1518) establecen las posiciones 

de los recubrimientos (102), tales como, por ejemplo, 

posiciones límite inferior. Durante el modo de 

funcionamiento o operativa normal, cuando el controlador 

central (1204) envía una señal a los recubrimientos (102) 20 

para mover a la posición límite inferior, cada uno de los 

recubrimientos (102) se mueve a su respectiva posición de 

límite inferior. Por lo tanto, aunque la abertura 

arquitectónica de montajes (100), (1500), (1502), (1504), 

(1506) y (1508) están controladas colectivamente por medio 25 



110 

del controlador central  (1204), los usuarios pueden 

establecer las posiciones de los recubrimientos a través de 

los controladores manuales (120), (1520), (1522), (1524), 

(1526) y (1528) de cada uno de los ejemplo de abertura 

arquitectónico que abarca asambleas (100), (1500), (1502), 5 

(1504), (1506) y (1508). 

Las instrucciones de ejemplo (2700) de la figura 

27 comienzan con el controlador local (1100) recibiendo un 

comando desde el controlador central (1204) para entrar en 

un modo de programación central (bloque (2702)). En algunos 10 

ejemplos, el usuario acciona el dispositivo de entrada  

(1210) de la unidad central  (1204) para hacer que la 

unidad central  (1204) para enviar el comando a una 

pluralidad de abertura arquitectónico que abarca asambleas 

(por ejemplo, el ejemplo de la abertura arquitectónica 15 

abarcan asambleas (100), (1500), (1502), (1504), (1506) y 

(1508) de. la figura 15). En algunos ejemplos, el 

procesador de señal de instrucción  (1406) del controlador 

local (1100) determina que la señal de la unidad central  

(1204) corresponde a un comando para entrar en el modo de 20 

programación central usando las instrucciones de ejemplo 

(2300) de la figura 23. En algunos ejemplos, en respuesta a 

la orden de entrar en el modo de programación central, el 

determinador de dirección de rotación (1410) determina la 

dirección de enrollado y desenrollado de la dirección 25 
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usando las instrucciones de ejemplo (2100) de la figura 21. 

En algunos ejemplos, en respuesta a la recepción de la 

orden de entrar en el modo de programación central, el 

determinante posición totalmente desenrollada (1412) 

determina la posición de desenrollado del recubrimiento 5 

(106) mediante las instrucciones de ejemplo (2200) de la 

figura 22. Después de que el controlador central (1204) 

envía el comando al controlador (s) local  (1100) para 

entrar en el modo de programación central, la unidad 

central  (1204) provoca una indicación que debe 10 

proporcionarse (bloque (2704)). Por ejemplo, el controlador 

central (1204) provoca un sonido a prestar, una luz que 

parpadea, y/o cualquier otra indicación adecuada. La 

indicación puede ser proporcionada en el controlador 

central (1204) y/o en el montaje de recubrimiento de 15 

abertura arquitectónica (100). 

En respuesta a la orden desde el comando desde el 

controlador central (1204), el controlador del motor (1424) 

envía una señal al motor (602) para mover el recubrimiento 

(102) hacia una posición límite inferior (por ejemplo, una 20 

previamente establecer la posición límite inferior, el 

totalmente posición desenrollada, una revolución del tubo 

(104) desde la posición completamente desenrollada en la 

dirección de enrollamiento, etc.) (bloque (2706)). En 

algunos ejemplos, el procesador manual de instrucciones 25 
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(1418) determina de forma continua si se ha producido una 

contraorden manual mientras el recubrimiento (106) se está 

moviendo. Por ejemplo, una contraorden manual puede ser 

entrada a través del controlador manual (120). Si el 

procesador de instrucciones manual  (1418) determina que se 5 

ha producido una contraorden manual, el motor (602) se 

detiene. Si el procesador manual de instrucciones (1418) 

determina que no hubo contraorden manual, el motor (602) se 

detiene cuando el recubrimiento (106) está en la posición 

límite inferior (bloque 2708). En otros ejemplos, el manual 10 

de instrucciones del procesador (1418) no determina de 

forma continua si una contraorden manual se produce 

mientras el recubrimiento (106) se está moviendo, y el 

motor (602) se detiene cuando el recubrimiento (106) está 

en la posición límite inferior. 15 

El monitor de la posición del tubo (1414) 

determina las posiciones de la sonda (104) (bloque 2710). 

Por ejemplo, después del recubrimiento (106) se detiene en 

la posición límite inferior, el usuario puede mover el 

recubrimiento (106) a través del controlador manual (120) 20 

(por ejemplo, a una posición deseada), y el monitor de la 

posición del tubo (1414) determina las posiciones de tubo 

(104) con relación a la posición completamente desenrollada 

y/o la posición límite inferior. Por lo tanto, si el 

controlador central está acoplado comunicativamente a una 25 
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pluralidad de montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica, el usuario puede mover cada uno de los 

recubrimientos del recubrimiento de abertura arquitectónica 

montajes a posiciones deseadas a través de sus respectivos 

controladores manuales. El procesador de programación 5 

(1416) determina si se recibe una señal de programación 

desde el controlador central (1204) (bloque (2712)). En 

algunos ejemplos, el procesador de programación (1416) 

determina si una señal enviada desde el controlador central 

(1204) es una señal de programación usando las 10 

instrucciones de ejemplo (2300) de la figura 23. En algunos 

de tales ejemplos, la señal de programación es una señal 

que tiene seis modulaciones de polaridad dentro de un 

período de tiempo (por ejemplo, un segundo). Si el 

procesador de programación (1416) determina que no se 15 

recibe la señal de programación, el procesador de 

programación (1416) determina si ha transcurrido una 

cantidad umbral de tiempo (por ejemplo, puesto que el motor 

se detiene en la posición límite inferior) (bloque (2713)). 

Si ha transcurrido la cantidad umbral de tiempo, el 20 

procesador de programación (1416) hace que el controlador 

local (1100) para salir del modo de programación central 

(bloque (2714)). En algunos ejemplos, la cantidad umbral de 

tiempo es de treinta minutos. Si no ha transcurrido la 

cantidad umbral de tiempo, las instrucciones de ejemplo 25 
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vuelven al bloque (2710). 

Si se recibe la señal de programación desde el 

controlador central (1204), el procesador de programación 

(1416) establece una posición límite inferior (bloque 

(2716)). En estos ejemplos, la posición límite inferior es 5 

una posición de la que cubre (106) cuando se recibió la 

señal de programación en el bloque (2712). El controlador 

central (1204) provoca una indicación para ser 

proporcionada (bloque ((2718))). 

Continuando con la figura 28, después del bloque 10 

(2718), el controlador del motor (1424) envía una señal al 

motor (602) para mover el recubrimiento (106) a una 

posición límite superior (bloque (2800)). Por ejemplo, si 

existe una posición límite superior establecido 

anteriormente, el controlador del motor (1424) hace que el 15 

motor (602) para hacer girar el tubo (104) hacia la 

posición de límite superior fijado previamente. En algunos 

ejemplos, no existe un montaje previamente posición límite 

superior (por ejemplo, después de la alimentación se 

suministra inicialmente al ejemplo de controlador local 20 

(1100)). Si no existe un montaje previamente posición 

límite superior, el controlador del motor (1424) hace que 

el motor (602) gire el tubo (104) en la dirección de 

enrollado hacia una posición correspondiente a un número de 

revoluciones (por ejemplo, uno, dos, uno y uno medio, etc.) 25 
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del tubo (104) en la dirección de enrollamiento desde la 

posición límite inferior. 

Después de que el recubrimiento se mueve a la 

posición límite superior, el monitor de la posición del 

tubo (1414) determina las posiciones de tubo (104) (bloque 5 

(2802)). Por ejemplo, después del recubrimiento (106) se 

detiene en la posición límite superior, el usuario puede 

mover el recubrimiento (106) a través del controlador 

manual (120) (por ejemplo, a una posición deseada), y el 

monitor de la posición del tubo (1414) determina las 10 

posiciones de tubo (104) con relación a la posición 

completamente desenrollada, la posición límite inferior, la 

posición límite superior, etc. Por lo tanto, si el 

controlador central está acoplado comunicativamente a una 

pluralidad de montaje de recubrimiento de abertura 15 

arquitectónica, el usuario puede mover cada uno de los 

recubrimientos del recubrimiento de abertura arquitectónica 

montajes a posiciones que desee a través de sus respectivos 

controladores manuales. 

El procesador de programación (1416) determina si 20 

se recibe una señal de programación desde el controlador 

central (1204) (bloque (2804)). Si el procesador de 

programación (1416) determina que no se recibe la señal de 

programación, el procesador de programación (1416) 

determina si ha transcurrido una cantidad umbral de tiempo 25 
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(por ejemplo, desde el recubrimiento mueve a la posición 

límite superior) (bloque 2805). Si no ha transcurrido la 

cantidad umbral de tiempo, las instrucciones de ejemplo 

vuelven al bloque (2802). Si ha transcurrido la cantidad 

umbral de tiempo, el procesador de programación (1416) hace 5 

que el controlador local (1100) para salir del modo de 

programación central (bloque (2806)). En algunos ejemplos, 

la cantidad umbral de tiempo es de treinta minutos. 

Si se recibe la señal de programación desde el 

controlador central (1204), el procesador de programación 10 

(1416) establece una posición límite superior (bloque 

(2808)). El controlador central (1204) provoca una 

indicación para ser proporcionada (bloque (2810)). 

Continuando a la figura 29, después del bloque 

(2810), el controlador del motor (1424) envía una señal al 15 

motor (602) para mover el recubrimiento (106) a una 

posición intermedia (es decir, una posición entre la 

posición límite inferior y la posición límite superior) 

(bloque (2900)). Por ejemplo, si existe una posición 

intermedia previamente establecido, el controlador del 20 

motor (1424) hace que el motor (602) para hacer girar el 

tubo (104) hacia la posición intermedia previamente 

establecido. En algunos ejemplos, no existe un montaje 

previamente posición intermedia (por ejemplo, después de la 

alimentación se suministra inicialmente al ejemplo de 25 
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controlador local (1100)). Si no existe ninguna posición 

intermedia previamente establecido, el controlador del 

motor (1424) hace que el motor (602) para girar el tubo 

(104) en la dirección de desenrollado hacia una posición 

correspondiente a un número de revoluciones (por ejemplo, 5 

uno, dos, uno y uno medio, etc.) del tubo (104) en la 

dirección de desenrollado de la posición límite superior o 

hacia cualquier otra posición adecuada (por ejemplo, a 

mitad de camino, entre la posición de límite superior y la 

posición límite inferior). 10 

Después de que el recubrimiento (106) se mueve a 

la posición intermedia, la posición de monitoreo del tubo 

(1414) determina las posiciones del tubo (104) (bloque 

(2902)). Por ejemplo, después del recubrimiento (106) se 

detiene en la posición intermedia, el usuario puede mover 15 

el recubrimiento (106) a través del controlador manual 

(120) (por ejemplo, a una posición deseada), y el monitor 

de la posición del tubo (1414) determina las posiciones de 

tubo (104) con relación a la posición totalmente 

desenrollada, la posición límite inferior, la posición 20 

límite superior, etc. Por lo tanto, si el controlador 

central (1204) está acoplado comunicativamente a una 

pluralidad de abertura arquitectónico que abarca asambleas 

(por ejemplo, el montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica (100), (1500), (1502), (1504), (1506) y 25 
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(1508) de la figura 15), el usuario puede mover cada uno de 

los recubrimientos del recubrimiento de abertura 

arquitectónica montajes a posiciones deseadas a través de 

sus respectivos controladores manuales. 

El procesador de programación (1416) determina si 5 

se recibe una señal de programación desde el controlador 

central (1204) (bloque (2904)). Si el procesador de 

programación (1416) determina que no se recibe la señal de 

programación, el procesador de programación (1416) 

determina si ha transcurrido una cantidad umbral de tiempo 10 

(por ejemplo, desde el recubrimiento se mueve a la posición 

intermedia) (bloque 2905). Si ha transcurrido la cantidad 

umbral de tiempo, el procesador de programación (1416) hace 

que el controlador local (1100) para salir del modo de 

programación central (bloque (2906)). Si el procesador de 15 

programación (1416) determina que no ha transcurrido la 

cantidad umbral de tiempo, las instrucciones de ejemplo 

vuelven al bloque (2902). En algunos ejemplos, la cantidad 

umbral de tiempo es de treinta minutos. 

Si se recibe la señal de programación de la 20 

unidad central  (1204), el procesador de programación 

(1416) series y almacena una posición intermedia (bloque 

(2908)). El controlador central (1204) provoca una 

indicación de que debe proporcionarse (bloque (2910)), y el 

procesador de programación (1416) hace que el controlador 25 
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local (1100) para salir del modo de programación central 

(bloque (2912)). En algunos ejemplos, el modo de 

programación central se utiliza para establecer una o más 

de otras posiciones. 

La figura 30 es un diagrama de flujo 5 

representativo de ejemplo instrucciones legibles por 

máquina que puede ser ejecutado para implementar el 

controlador de ejemplo (1100) de la figura 14, el 

controlador de ejemplo (1622) de las Figs. 16-17, el 

controlador de ejemplo (1908) de la figura 19, y/o el 10 

controlador de ejemplo (2000) de la figura 20. Las 

instrucciones de ejemplo (3000) de la figura 30 se ejecutan 

para subir o bajar el recubrimiento (1606). En algunos 

ejemplos, se inician las instrucciones en respuesta a un 

comando desde el dispositivo de entrada (1638) y/o el 15 

procesador de instrucciones (2008). 

Las instrucciones de ejemplo (3000) de la figura 

30 comienzan por el procesador de instrucción (2008) 

recibiendo un comando para mover el recubrimiento (1606) 

(bloque (3002). Por ejemplo, el procesador de instrucciones 20 

(2008) puede recibir el comando desde el dispositivo de 

entrada (1638) para elevar el recubrimiento (1606) ; para 

bajar el recubrimiento (1606) ; para mover el recubrimiento 

(1606) a una posición límite inferior, una posición límite 

superior, una posición predeterminada entre la menor 25 
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posición y la posición límite superior límite, etc., el 

determinador de posición angular (2002) determina una 

posición angular del tubo  (1604) sobre la base de 

información de la posición del tubo generada por el sensor 

gravitatorio (1626) (bloque (3004)). Sobre la base de la 5 

posición del recubrimiento (1606) y el comando, el 

procesador de instrucciones (2008) instruye al controlador 

de motor (2012) para enviar una señal al motor (1620) para 

girar el tubo (1604) para mover el recubrimiento (1606). 

Por ejemplo, si el recubrimiento (1606) está en la posición 10 

límite inferior y la instrucción recibida desde el 

dispositivo de entrada (1638) es para mover el 

recubrimiento (1606) a la posición límite superior, el 

procesador de instrucciones (2008) proporciona 

instrucciones al controlador del motor (2012) para elevar 15 

el recubrimiento (1606). El determinador de posición de 

recubrimiento de ejemplo (2006) puede determinar una 

cantidad de rotación del tubo (1604) (por ejemplo, 1.5 

revoluciones, etc.) para mover el recubrimiento (1606) a 

una posición ordenada. 20 

El controlador de motor (2012) envía una señal al 

motor (1620) para girar el tubo (1604) para mover el 

recubrimiento (1606) (bloque (3006)). Mientras que el tubo 

(1604) está girando, el determinador de posición de 

recubrimiento (2006) determina una cantidad de 25 
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desplazamiento angular del tubo (1604) con relación a una 

posición angular anterior (bloque (3008)). Por ejemplo, el 

determinador de posición de recubrimiento (2006) puede 

incrementar una cantidad de rotación del tubo (1604) con 

relación a la posición angular anterior y/o restar la 5 

posición angular anterior desde una posición angular 

determinada sobre la base de información de la posición del 

tubo generada por el sensor gravitacional (1626). El 

determinador de posición de recubrimiento (2006) también 

puede incrementar un número de revoluciones giradas por el 10 

tubo (1604). 

El determinador de posición de recubrimiento 

(2006) ajusta una posición almacenada del recubrimiento 

(1606) en base a la cantidad de desplazamiento angular del 

tubo (1604) (bloque 3010). El recubrimiento de ejemplo 15 

posición determinador (2006) determina la posición del 

recubrimiento (1606) en relación con una posición de 

referencia tal como, por ejemplo, la posición límite 

inferior, la posición completamente desenrollada, etc. La 

posición del recubrimiento (1606) puede ser determinada en 20 

unidades de grados, revoluciones, y/o cualquier otra unidad 

de medida con relación a la posición de referencia. En 

algunos ejemplos, el determinador de posición de 

recubrimiento (2006) determina la posición del 

recubrimiento (1606) en base a información de la posición 25 
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del tubo generada por el sensor gravitacional (1626), la 

información de posición angular determinada por el 

determinador de posición angular (2002), el desplazamiento 

angular del tubo (1604), y/o la información de posición 

previamente almacenada. 5 

El determinador de posición de recubrimiento 

(2006) determina si la rotación del tubo (1604) está 

completa. Por ejemplo, el determinador de posición de 

recubrimiento (2006) puede determinar si el recubrimiento 

(1606) está en la posición ordenada y/o si el tubo (1604) 10 

ha girado la cantidad de rotación determinado por el 

determinador de posición de recubrimiento (2006) para mover 

el recubrimiento (1606) a la posición ordenada. Si la 

rotación no es completa, las instrucciones de ejemplo 

(3000) regresan al bloque (3008). Si la rotación es 15 

completa (es decir, el recubrimiento (1606) está en la 

posición ordenada o una posición límite), el controlador 

del motor (2012) envía una señal al motor (1620) para 

detener la rotación del tubo (1604) (bloque (3012)). 

La figura 31 es un diagrama de bloques de un 20 

ejemplo de plataforma de procesador (3100) capaz de 

ejecutar las instrucciones de las figuras 21-30 para 

implementar el controlador central (1204) de las figuras 

12, 13 y 15, el controlador local (1100) de la figura 14, 

el controlador (1622) de la figura 16, el controlador 25 
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(1908) de la figura 19, y/o el controlador (2000) de la 

figura 20. La plataforma de procesador (3100) puede ser, 

por ejemplo, un servidor, una computadora personal, o 

cualquier otro tipo adecuado de dispositivo de computación. 

La plataforma del procesador (3100) del presente 5 

ejemplo incluye un procesador (3112). Por ejemplo, el 

procesador (3112) puede ser implementado por uno o más 

microprocesadores o controladores de cualquier familia o 

fabricante deseado. 

El procesador (3112) incluye una memoria local 10 

(3113) (por ejemplo, una memoria caché) y está en 

comunicación con una memoria principal que incluye una 

memoria volátil (3114) y una memoria no volátil (3116) a 

través de una vía de transmisión (3118). La memoria volátil 

(3114) se puede implementar mediante memoria dinámica 15 

síncrona de acceso aleatorio (SDRAM), memoria dinámica de 

acceso aleatorio (DRAM), memoria dinámica de acceso 

aleatorio RAMBUS (RDRAM) y/o cualquier otro tipo de 

dispositivo de memoria de acceso aleatorio. La memoria no 

volátil (3116) puede ser implementada por la memoria flash 20 

y/o cualquier otro tipo deseado de dispositivo de memoria. 

El acceso a la memoria principal (3114), (3116) es 

controlado por un controlador de memoria. 

La plataforma del procesador (3100) también 

incluye un circuito de interfaz (3120). El circuito de 25 
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interfaz (3120) puede ser implementado por cualquier tipo 

de interfaz estándar, tal como una interfaz de Ethernet, 

una vía de transmisión de serie universal (USB), y/o una 

interfaz PCI Express. 

Uno o más dispositivos de entrada (3122) están 5 

conectados al circuito de interfaz (3120). El dispositivo 

de entrada (3122) permite a un usuario introducir datos y 

comandos en el procesador (3112). El dispositivo de entrada 

se puede implementar mediante, por ejemplo, un teclado, un 

ratón, una pantalla táctil, un trackpad, un trackball, 10 

isopunto, un botón, un interruptor, y/o un sistema de 

reconocimiento de voz. 

Uno o más dispositivos de salida (3124) también 

están conectados al circuito de interfaz (3120). Los 

dispositivos de salida (3124) se pueden implementar, por 15 

ejemplo, mediante dispositivos de visualización (por 

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

La plataforma de procesador (3100) también 

incluye uno o más dispositivos de almacenamiento masivo 

(3128) (por ejemplo, unidades de memoria flash) para 20 

almacenar software y datos. El dispositivo de 

almacenamiento masivo (3128) puede implementar el 

dispositivo de almacenamiento local (3113). 

Las instrucciones codificadas (3132) de las 

figuras 21 a 30 pueden ser almacenadas en el dispositivo de 25 
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almacenamiento masivo (3128), en la memoria volátil (3114), 

en la memoria no volátil (3116), y/o en un medio de 

almacenamiento extraíble, como un unidad de memoria flash. 

De lo anterior, se apreciará que las 

instrucciones, métodos, instrumentos y artículos 5 

manufacturados dados a conocer anteriormente habilitan uno 

o más montajes de recubrimientos de abertura arquitectónica 

para que se eleven automáticamente o se bajen por un 

controlador central al tiempo que permite a un usuario 

local también bajar o subir manualmente cada uno de los 10 

recubrimientos mediante controladores manuales respectivos. 

El Los montajes de recubrimiento de abertura arquitectónica 

de ejemplo descritos en este documento se incluye un motor 

y un controlador local dispuesto en el interior de un tubo 

de cada uno de los montajes de recubrimiento. Cada uno de 15 

los controladores locales está acoplado comunicativamente 

al controlador central, y los controladores locales y/o el 

controlador central pueden ser usados para establecer las 

posiciones deseadas de los recubrimientos (por ejemplo, una 

posición límite inferior, una posición límite superior, 20 

etc.). Algunos de los montajes de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de ejemplo dados a conocer anteriormente 

incluyen un sensor gravitacional, que determina las 

posiciones angulares de un tubo del recubrimiento de 

abertura arquitectónica con base en la gravedad. 25 



126 

En algunos casos, el controlador manual y el 

motor cooperan para ayudar a mover el recubrimiento a 

través del controlador manual. En otros casos, el 

controlador local de ejemplo controla el motor para 

contrarrestar la operación del controlador manual para 5 

evitar bajar o subir el recubrimiento de abertura 

arquitectónica más allá de una posición umbral tal como, 

por ejemplo, una posición límite inferior o una posición 

límite superior. En algunos ejemplos, un usuario puede 

revocar o cancelar un comando desde el controlador local 10 

accionando el controlador manual. 

Aunque ciertos métodos, aparatos y artículos de 

fabricación de ejemplo se han descrito en el presente 

documento, el alcance del recubrimiento de esta patente no 

se limita a ello. Por el contrario, esta patente cubre 15 

todos los métodos, aparatos y artículos de fabricación que 

entren dentro del alcance de esta patente. 



REIVINDICACIONES 

 

 1. Un montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica, que comprende: 

 un controlador manual acoplado operativamente a 5 

un tubo para girar el tubo, el tubo incluyendo un 

recubrimiento de abertura arquitectónica; 

 un motor acoplado operativamente al tubo para 

girar el tubo; 

 un controlador local acoplado comunicativamente 10 

al motor para controlar el motor; y 

 un sensor gravitacional para determinar una 

posición angular del tubo. 

 2. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 1, comprendiendo, 15 

además, un controlador central acoplado comunicativamente 

al controlador local, en donde una posición del 

recubrimiento es controlada vía uno o más del controlador 

manual, el controlador local y el controlador central. 

 3. El montaje de recubrimiento de abertura 20 

arquitectónica de la reivindicación 1, caracterizado 

porque el sensor gravitacional es un acelerómetro. 

 4. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 1, caracterizado 

porque el sensor gravitacional está dispuesto a lo largo 25 
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de un eje de rotación del tubo. 

 5. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 1, caracterizado 

porque el controlador local provoca al motor al menos uno 

de ayudar al movimiento o contra el movimiento del 5 

recubrimiento mediante el controlador manual. 

 6. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 1, caracterizado 

porque la operación del controlador manual es para 

contrarrestar la rotación del tubo por el motor. 10 

 7. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 1, caracterizado 

porque el controlador local es para determinar una 

posición del recubrimiento de abertura arquitectónica con 

base en la posición angular del tubo. 15 

 8. El montaje de recubrimiento de abertura 

arquitectónica de la reivindicación 7, caracterizado 

porque el controlador local es para almacenar una o más 

posiciones del recubrimiento de abertura arquitectónica, 

las posiciones ajustables selectivamente mediante el 20 

controlador manual. 

 9. Un medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible que comprende instrucciones que, 

cuando son ejecutadas, provocan que una máquina al menos: 

 determine un número de modulaciones de 25 
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polaridad de una señal recibida desde un controlador 

central acoplado comunicativamente a un montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica; y 

 en respuesta a las modulaciones de polaridad, 

operar un motor para girar un tubo del montaje de 5 

recubrimiento de abertura arquitectónica. 

 10. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 9, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan además 

que la máquina: 10 

 ingrese un modo de programación en respuesta al 

número de modulaciones de polaridad de la señal; 

 determina una posición del tubo del montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica, en donde el 

tubo será movido selectivamente mediante un controlador 15 

manual para bajar o subir un recubrimiento de abertura 

arquitectónica acoplado al tubo; y 

 almacenar una posición del recubrimiento de 

abertura arquitectónica con base en la posición del tubo. 

 11. El medio de almacenamiento legible por 20 

computadora de la reivindicación 10, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, determinan la 

posición del tubo usando un sensor gravitacional. 

 12. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 9, caracterizado porque 25 
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las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan además 

que la máquina determine una cantidad de tiempo entre 

cada una de las modulaciones de polaridad de la señal. 

 13. El medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible de la reivindicación 9, 5 

caracterizado porque el movimiento del tubo por el motor 

al menos uno de eleva o baja un recubrimiento de abertura 

arquitectónica acoplado al tubo. 

 14. Un medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible que comprende instrucciones que, 10 

cuando son ejecutadas, provocan que una máquina al menos: 

 detecte el movimiento de un tubo de un montaje 

de recubrimiento de abertura arquitectónica; 

 determine si el movimiento del tubo es 

provocado por uno o ambos de un motor y un controlador 15 

manual, el motor y el controlador manual acoplados 

operativamente al tubo; y 

 opere el motor con base en el movimiento y la 

causa del movimiento. 

 15. El medio de almacenamiento legible por 20 

computadora de la reivindicación 14, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina opere el motor para ayudar en el movimiento del 

tubo por el controlador manual. 

 16. El medio de almacenamiento legible por 25 
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computadora de la reivindicación 14, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina opere el motor para contrarrestar el movimiento 

del tubo por el controlador manual. 

 17. El medio de almacenamiento legible por 5 

computadora de la reivindicación 16, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina contrarreste el movimiento del tubo por el 

controlador manual para prevenir sustancialmente que el 

tubo desenrolle un recubrimiento de abertura 10 

arquitectónica al menos parcialmente enrolladlo alrededor 

del tubo después de una posición umbral. 

 18. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 14, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 15 

máquina termine la operación del motor en respuesta a la 

operación del controlador manual. 

 19. Un medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible que comprende instrucciones que, 

cuando son ejecutadas, provocan que una máquina al menos: 20 

 ingrese un modo de programación en respuesta a 

un comando de un controlador manual, el controlador 

manual acoplado operativamente a un tubo de un montaje de 

recubrimiento de abertura arquitectónica, en donde el 

controlador manual es operado para girar el tubo a al 25 
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menos uno de bajar o subir un recubrimiento del montaje 

de recubrimiento de abertura arquitectónica a una 

posición deseada; 

 determinar una posición del tubo; y 

 almacenar la posición del tubo. 5 

 20. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 19, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina determine la posición del tubo usando un sensor 

gravitacional. 10 

 21. Un medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible que comprende instrucciones que, 

cuando son ejecutadas, provocan que una máquina al menos: 

 gire un tubo en una primera dirección, el tubo 

incluyendo un recubrimiento de abertura arquitectónica a 15 

ser enrolladlo o desenrolladlo alrededor del tubo; 

 gire el tubo en una segunda dirección; y 

 determine cuál de la rotación del tubo en la 

primera dirección o la segunda dirección provocará que el 

recubrimiento de abertura arquitectónica se enrolle o 20 

desenrolle alrededor del tubo. 

 22. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 21, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan, 

además, que la máquina determine al menos un amperaje de 25 
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una señal transmitida a un motor para girar el tubo en la 

primera dirección y un amperaje de una señal transmitida 

al motor para girar el tubo en la segunda dirección. 

 23. Un medio de almacenamiento legible por 

computadora tangible que comprende instrucciones que, 5 

cuando son ejecutadas, provocan que una máquina al menos: 

 opere un motor para bajar el recubrimiento de 

abertura arquitectónica al provocar la rotación del tubo; 

y 

 determine una posición del tubo en la que el 10 

recubrimiento de abertura arquitectónica está 

sustancialmente totalmente desenrolladlo. 

 24. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 23, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 15 

máquina opere un motor para bajar el recubrimiento de 

abertura arquitectónica al provocar que el motor aplique 

una cantidad de torque al tubo menor a una cantidad del 

torque aplicado al tubo por un peso del recubrimiento de 

abertura arquitectónica. 20 

 25. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 23, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina determine la posición del tubo al detectar la 

operación del motor y al detectar una falta de rotación 25 
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del tubo. 

 26. El medio de almacenamiento legible por 

computadora de la reivindicación 25, caracterizado porque 

las instrucciones, cuando son ejecutadas, provocan que la 

máquina detecte la falta de rotación del tubo usando un 5 

sensor gravitacional. 
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tiene derecho a reivindicar la prioridad de la 
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VIII-3-2 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC. tiene derecho como 
empleador del inventor, COLSON Wendell 

VIII-3-2 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC. tiene derecho como 
empleador del inventor, FOGARTY, Dan 

VIII-3-2 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 
empleador del inventor, SWISZCZ, Paul 
G. 

VIII-3-2 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 
empleador del inventor, BOHLEN, Joerg 

VIII-3-2 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 
empleador del inventor, DANN, Kevin M. 

VIII-3-2 
(iv) 

 Una cesión de JOHNSON, William a HUNTER 
DOUGLAS INC., de fecha 03 de octubre 2012 
(03.10.2012) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



PCT/US2012/000428 

 

VIII-2-1 Declaración: Titularidad para 
solicitar y obtener una patente  
Declaración sobre el derecho del 
solicitante, en la fecha de 
presentación internacional, para 
solicitar y que se le conceda una 
patente (Reglas 4.17 (ii) y 51bis. 1(a) 
(ii)), en un caso en donde la 
declaración prevista en la Regla 4.17 
(iv) no sea apropiada:  
 

Nombre (APELLIDO, Nombre) 

 

 

En relación con esta solicitud internacional  

 

 

 

 

HUNTER DOUGLAS INC. tiene derecho a solicitar 
y se le conceda una patente en virtud de lo 

siguiente: 

VIII-2-

1(ii) 
 HUNTER DOUGLAS INC. tiene derecho como 

empleador del inventor, COLSON, Wendell 

VIII-2-1 
(ii) 

 HUNTER DOUGLAS INC. tiene derecho como 
empleador del inventor, FOGARTY, Dan 

VIII-2-1 

(ii) 
 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 

empleador del inventor, SWISZCZ, Paul G. 

VIII-2-1 

(ii) 
 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 

empleador del inventor, BOHLEN, Joerg 

VIII-2-1 

(ii) 
 HUNTER DOUGLAS INC tiene derecho como 

empleador del inventor, DANN, Kevin M. 

VIII-2-1 
(iv) 

 Una cesión de JOHNSON, William a HUNTER 
DOUGLAS INC., de fecha 03 de octubre de 2012 
(03.10.2012) 

 




























































































































































































