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(54) Procédé d’actionnement et d’apprentissage pour la reconnaissance des fins de course
automatiques d’un volet roulant ou similaire

(57)  L'invention concerne un procédé d'actionne-
ment et d'apprentissage des fins de course, d'un dispo-
sitif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant, tel que no- 1
tamment un volet roulant, store ou similaire.
La reconnaissance automatique des fins de course
pendant le fonctionnement du dispositif est réalisée sui-
vant les étapes suivantes :

- les moyens logiques de traitement provoquent le
passage du mode normal d'actionnement de l'orga-
ne mobile au mode d'apprentissage pour la recon-
naissance des fins de course dés la détection d'une
butée physique,

- onreconnait successivement les deux fins de cour-
se,

- etdeslafin del'étape, on passe du mode d'appren-
tissage pour la reconnaissance des fins de course
aumode normal d'actionnementde I'organe mobile.
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Description

[0001] L'invention concerne un procédé d'actionne-
ment et d'apprentissage des fins de course d'un dispo-
sitif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant, tel que no-
tamment un volet roulant, store ou similaire.

[0002] Actuellement, pour ce qui est des volets rou-
lants, on connait des procédés d'apprentissage de fin
de course semi-automatiques, dans lesquels l'installa-
teur doit notamment, au cours de la procédure, spécifier
la position de fin de course basse, la deuxiéme position
de fin de course étant repérée de maniére automatique
lors de la détection de la butée haute.

[0003] On connait également des volets roulants mu-
nis de deux butées physiques permettant la reconnais-
sance automatique de la butée haute et de la butée bas-
se. Pour ce faire, lors de la premiére utilisation, l'instal-
lateur doit agir spécifiquement sur les moyens de com-
mande pour lancer la procédure de reconnaissance des
fins de course, en appuyant, par exemple, a la fois sur
les touches de montée et de descente de la commande.
[0004] Toutefois, si les fins de course viennent a se
dérégler, les procédés connus de I'art antérieur ne per-
mettent pas un réglage optimum des fins de course au
cours du temps.

[0005] Plus particulierement, dans le cas d'une cou-
pure de courant, si le volet est déplacé manuellement,
les positions de fin de course seront définitivement per-
dues et l'utilisateur devra a nouveau les reprogrammer.
[0006] Le butde laprésenteinvention estde proposer
un procédé d'actionnement et d'apprentissage des fins
de cours d'un dispositif de fermeture et d'ouverture d'un
ouvrant qui pallie les inconvénients précités et permet
d'obtenir un réglage toujours optimum des fins de cour-
se au cours du temps.

[0007] Un autre but de la présente invention est de
proposer un procédé qui permet le passage du mode
normal d'actionnement de I'organe mobile a un mode
d'apprentissage des deux fins de course de maniére
automatique des qu'une butée physique est détectée.
[0008] Un autre but de l'invention est de proposer un
dispositif congu pour la mise en oeuvre du procédé com-
prenant deux mémoires d'état ASB et ASH définissant
respectivement un mode d'apprentissage de fin de cour-
se basse et un mode d'apprentissage de fin de course
haute.

[0009] D'autres buts et avantages apparaitront au
cours de la description qui va suivre, qui n'est donnée
qu'a titre indicatif, et qui n'a pas pour but de la limiter.
[0010] L'invention concerne tout d'abord un procédé
d'actionnement et d'apprentissage de fin de course d'un
dispositif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant, tel
que notamment un volet roulant, store ou similaire, ledit
dispositif d'ouverture et de fermeture comportant un or-
gane mobile, tel que notamment un rideau ou un tablier
de volet roulant se déplagant au moins entre deux po-
sitions extrémes et comportant deux butées physiques,
des moyens d'actionnement, tels que notamment un
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moteur électrique, des moyens de commande de I'orga-
ne mobile, tels que notamment une télécommande, des
moyens pour détecter la période de déplacementde |'or-
gane mobile, tels que notamment un capteur a effet Hall,
et des moyens logiques de traitement, tels que notam-
ment une unité logique de traitement comportant un mi-
croprocesseur et au moins une mémoire, ledit procédé
comportant un mode normal d'actionnement de l'organe
mobile et un mode d'apprentissage pour la reconnais-
sance des fins de course, caractérisé en ce qu'on re-
connait automatiquement les fins de course pendant le
fonctionnement du dispositif suivant les étapes
suivantes :

- les moyens logiques de traitement provoquent le
passage du mode normal d'actionnement de 'orga-
ne mobile au mode d'apprentissage pour la recon-
naissance des fins de course dés la détection d'une
butée physique,

- onreconnait successivement les deux fins de cour-
se,

- etdéslafindel'étape, on passe du mode d'appren-
tissage pour la reconnaissance des fins de course
au mode d'actionnement de I'organe mobile.

[0011] L'invention concerne également un dispositif
de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant congu pour la
mise en oeuvre du procédé, tel que notamment un volet
roulant, store ou similaire, ledit dispositif d'ouverture et
de fermeture comportant un organe mobile, tel que no-
tamment un rideau ou un tablier de volet roulant se dé-
plagant entre deux positions extrémes et comportant
deux butées physiques, des moyens d'actionnement,
tels que notamment un moteur électrique, des moyens
de commande de I'organe mobile, tels que notamment
une télécommande, des moyens pour détecter la pério-
de de déplacement de I'organe mobile, tels qu'un cap-
teur a effet Hall repérant la rotation dudit moteur, et des
moyens logiques de traitement, tels que notamment une
unité logique de traitement composée d'un micropro-
cesseur et d'une mémoire, ledit dispositif présentant un
mode normal d'actionnement de I'organe mobile et un
mode d'apprentissage pour la reconnaissance des fins
de course, caractérisé en ce que les moyens logiques
de traitement comprennent en outre deux mémoires
d'état ASB et ASH qui définissent un mode normal et
respectivement un mode d'apprentissage de fin de cour-
se basse et un mode d'apprentissage de fin de course
haute, les moyens logiques de traitement provoquant
lors de la rencontre de I'organe mobile avec une butée
haute ou basse la mise a un des deux mémoires ASH
et ASB et ainsi le passage dudit mode normal d'action-
nement de I'organe mobile au mode d'apprentissage
pour la reconnaissance des fins de course, la mémoire
ASB retournant a zéro dés la reconnaissance de la fin
de course basse, la mémoire ASH retournant a zéro dés
la reconnaissance de la fin de course haute, provoquant
ainsi le retour au mode normal d'actionnement de I'or-
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gane mobile.

[0012] L'invention sera mieux comprise a lalecture de
la description suivante qui en fait partie intégrante et
parmi lesquels :

- les figures 1 a et 1b sont respectivement une vue
de face et une vue de profil en coupe d'un dispositif
de fermeture et d'ouverture conforme a l'invention,
et plus particulierement illustré a un volet roulant en
position fermée,

- lesfigures 2a et 2b sont respectivement une vue de
face et une vue de profil d'un dispositif tel qu'illustré
a la figure 1, ledit volet roulant étant en position
ouverte,

- lafigure 3 est un schéma représentant les variables
booléennes d'entrée, de sortie et internes du dispo-
sitif d'ouverture et de fermeture conforme a l'inven-
tion suivant un premier mode de réalisation,

- lafigure 4 est un diagramme de type grafcet repré-
sentant le passage du mode normal d'actionnement
de I'organe mobile au mode de programmation pour
la reconnaissance des fins de course suivant les va-
riables d'état ASB et ASH,

- lafigure 5 est un diagramme de type grafcet repré-
sentant le fonctionnement du dispositif en mode
normal d'actionnement de I'organe mobile,

- lafigure 6 est un tableau représentant I'état des va-
riables booléennes de fin de course basse et de fin
de course haute en fonction de la valeur du comp-
teur de position de fin de course et suivant la valeur
du compteur de position réelle,

- lafigure 7 est un diagramme de type grafcet repré-
sentant le fonctionnement du dispositif en mode de
programmation pour la reconnaissance des fins de
course et selon un premier mode de réalisation.

[0013] L'invention concerne tout d'abord un procédé
d'actionnement et d'apprentissage de fin de course d'un
dispositif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant, tel
que notamment un volet roulant, store ou similaire.
[0014] Ledit dispositif de fermeture et d'ouverture 1
d'un ouvrant comporte un organe mobile, tel que notam-
ment un tablier 2 de volet roulant, notamment guidé par
des coulisses 10, se déplagant entre deux positions ex-
trémes et comportant deux butées physiques, notam-
ment basse 3 et haute 4.

[0015] Ainsi, leditdispositif conforme a l'invention pré-
sente des moyens pour constituer deux butées physi-
ques basse et haute.

[0016] Pour ce faire, le dispositif d'ouverture et de fer-
meture peut comporter un dispositif verrou 7 assurant
I'attache du tablier 2 de volet roulant au tambour 6 et
permettant I'arc-boutement du tablier en butée basse 3
(figure 1). De tels dispositifs sont connus et notamment
divulgués dans le brevet FR-2.584.130.

[0017] Le dispositif d'ouverture et de fermeture peut
aussi comporter des saillies 9 situées en bas du tablier
2 de volet roulant venant en butée notamment contre
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un coffre 8 dudit volet roulant en position haute.
[0018] Ledit dispositif conforme a l'invention présente
également des moyens d'actionnement de I'organe mo-
bile, tels que notamment un moteur électrique 5, des
moyens de commande de I'organe mobile, tels qu'une
télécommande a distance ou encore une commande fi-
laire.

[0019] Le dispositif présente des moyens pour détec-
ter la période de variation de I'organe mobile. Il pourra
s'agir notamment d'un dispositif de comptage magnéti-
que tel que présenté par exemple dans !e brevet FR-
2.780.090 constitué d'une bague magnétique multipo-
laire assujettie au tambour 6 et de deux capteurs a effet
Hall pour repérer le sens de variation de la période.
[0020] Le dispositif présente de plus des moyens lo-
giques de traitement, tels que notamment une unité lo-
gique de traitement comportant un microprocesseur et
au moins une mémoire.

[0021] Le procédé conforme a l'invention présente un
mode normal d'actionnement de I'organe mobile et un
mode d'apprentissage pour la reconnaissance des fins
de course.

[0022] Selon l'invention, on reconnait automatique-
ment les fins de course notamment par les moyens lo-
giques de traitement pendant le fonctionnement du dis-
positif suivant les étapes suivantes :

- les moyens logiques de traitement provoquent le
passage du mode normal d'actionnement au mode
d'apprentissage pour la reconnaissance de fin de
course dés la détection d'une butée physique,

- onreconnait successivement les deux fins de cour-
se, notamment par les moyens logiques de traite-
ment,

- et dés la fin de I'étape, on passe, notamment par
les moyens logiques de traitement, du mode d'ap-
prentissage pour la reconnaissance des fins de
course au mode normal d'actionnement de I'organe
mobile.

[0023] Aussi, I'élément déclencheur pour le passage
en mode d'apprentissage pour la reconnaissance des
fins de course est la détection d'une butée physique. La
reconnaissance des positions des butées physiques
n'est réalisée que dans une étape ultérieure de recon-
naissance successives des fins de course.

[0024] Ainsi, si un obstacle intempestif, tel qu'un pot
de fleurs, obstrue le déplacement du tablier de volet rou-
lant, le procédé passe en mode d'apprentissage pour la
reconnaissance des fins de course sans prendre cette
position en compte pour déterminer lesdites fins de
course.

[0025] L'utilisation peut alors retirer I'obstacle avant
que l'organe mobile ne soit déplacé en vue de recon-
naitre les butées physiques, notamment haute et basse.
[0026] Selon un mode de réalisation du procédé con-
forme a l'invention, lorsque les moyens logiques de trai-
tement observent une butée physique rencontrée par
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I'organe mobile selon un quelconque premier sens d'ac-
tionnement, la reconnaissance successive et automati-
que des deux fins de course se déroule suivant les éta-
pes suivantes :

- on arréte l'organe mobile, notamment par les
moyens logiques de traitement,

- on actionne, notamment par un ordre manuel de
I'opérateur, I'organe mobile dans le sens de dépla-
cement opposé a savoir le deuxiéme sens d'action-
nement,

- on arréte l'organe mobile, notamment par les
moyens logiques de traitement, dés qu'une butée
physique est détectée et on initialise la configura-
tion du lien cinématique,

- on actionne, notamment par un ordre manuel de
I'opérateur, I'organe mobile dans le premier sens
d'actionnement,

- on arréte l'organe mobile, notamment par les
moyens logiques de traitement, dés qu'une butée
physique est détectée et on mémorise la configura-
tion du lien cinématique.

[0027] Selon un premier mode de réalisation, la con-
figuration du lien cinématique consiste a prendre com-
me origine une premiére butée, notamment haute, et a
compter et mémoriser le déplacement de I'organe mo-
bile entre ladite premiére butée et une deuxieme butée.
[0028] Selon un autre mode de réalisation, pour la
configuration du lien cinématique, il pourra s'agir de meé-
moriser la position de fin de course, notamment haute
et la position de fin de course, notamment basse.
[0029] Selon un mode de réalisation conforme a l'in-
vention, lorsque le procédé retourne en mode normal
d'actionnement de I'organe mobile, aprés la mémorisa-
tion, en mode d'apprentissage, de la configuration du
lien cinématique, ledit organe mobile ne peut plus étre
déplacé que dans ledit deuxiéme sens d'actionnement.
[0030] Deés lors, selon un mode de réalisation, en mo-
de normal d'actionnement de l'organe mobile, les
moyens logiques de traitement provoquent l'arrét de
I'organe mobile pour des valeurs de fin de course corri-
gées d'une valeur plus ou moins E pour que ledit organe
mobile s'arréte légérement avant les deux butées phy-
siques.

[0031] Selon un mode de réalisation avantageux, les
moyens logiques de traitement détectent une butée
physique en observant la chute de vitesse de l'organe
mobile.

[0032] Selon un autre mode de réalisation, la présen-
ce d'une butée physique est détectée par tout autre
moyen et par exemple, la mesure d'une surintensité
dans le bobinage du moteur, la mesure d'un surcouple
ou encore le rattrapage d'un jeu angulaire.

[0033] Selon un mode de réalisation, les moyens lo-
giques de traitement proceédent au réajustement des
fins de course en déclenchant automatiquement le pas-
sage du mode normal d'actionnement de I'organe mo-
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bile au mode de programmation pour la reconnaissance
des fins de course aprés un nombre prédéterminé
d'évenements.

[0034] Pour ce faire, ledit dispositif d'ouverture et de
fermeture présente notamment un compteur d'événe-
ments, mis a zéro apres chaque passage en mode de
programmation pour la reconnaissance des fins de
course, et qui s'incrémente notamment a chaque des-
cente ou montée de I'organe mobile en mode normal
d'actionnement. Les moyens logiques de traitement dé-
clenchent alors le passage en mode de programmation
dés que le compteur atteint un nombre prédéterminé N.
[0035] Selon un autre mode de réalisation, les
moyens logiques de traitement procedent a un réajus-
tement périodique des fins de course. Pour ce faire, ledit
dispositif peut notamment présenter une horloge qui
s'incrémente, les moyens logiques de traitement provo-
quant le passage en mode de programmation pour la
reconnaissance des fins de course pour une période de
temps donné.

[0036] L'invention concerne également un dispositif
d'ouverture et de fermeture d'un ouvrant, tel que notam-
ment un volet roulant, store ou similaire, ledit dispositif
d'ouverture et de fermeture comportant un organe mo-
bile, tel que notamment un rideau ou un tablier de volet
roulant se déplagant entre deux positions extrémes et
comportant deux butées physiques, des moyens d'ac-
tionnement, tels que notamment un moteur électrique,
des moyens de commande de l'organe mobile, tels que
notamment une télécommande, des moyens pour dé-
tecter la période de déplacement de I'organe mobile,
tels qu'un capteur a effet Hall repérant la rotation dudit
moteur, et des moyens logiques de traitement, tels que
notamment une unité logique de traitement composée
d'un microprocesseur et d'une mémoire, ledit dispositif
présentant un mode normal d'actionnement de I'organe
mobile et un mode d'apprentissage pour la reconnais-
sance des fins de course.

[0037] Selon l'invention, les moyens logiques de trai-
tement comprennent en outre deux mémoires d'état
ASB et ASH qui définissent un mode normal et respec-
tivement un mode d'apprentissage de fin de course bas-
se et un mode d'apprentissage de fin de course haute,
les moyens logiques de traitement provoquant lors de
la rencontre de I'organe mobile avec une butée haute
ou basse la mise a 1 des mémoires ASH et ASB et ainsi
le passage dudit mode normal d'actionnement de I'or-
gane mobile a un mode d'apprentissage pour la recon-
naissance des fins de course, la mémoire ASB retour-
nant a zéro dés la reconnaissance de la fin de course
basse, la mémoire ASH retournant a zéro dés la recon-
naissance de la fin de course haute, provoquant ainsi
le retour au mode normal d'actionnement de I'organe
mobile.

[0038] Ainsi, lorsqu'un ordre est donné vers le haut,
si la mémoire ASH est a zéro, alors le mode est dit nor-
mal, sinon la mémoire ASH est a 1 et alors le mode est
dit apprentissage de fin de course haute. Inversement,
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lorsqu'un ordre estdonné vers le bas, sila mémoire ASB
est a zéro, alors le mode est dit normal, sinon sila mé-
moire ASB est a un, alors le mode est dit apprentissage
de fin de course basse.

[0039] Deés le passage en mode d'apprentissage, le
systéme initialise les deux mémoires d'état, apprentis-
sage sens haut (ASH = 1) et apprentissage sens bas
(ASB = 1) tel qu'illustré en figure 4. Lorsque le systéme
a reconnu les deux positions de fin de course, les deux
meémoires sont a zéro.

[0040] La figure 3 est un schéma représentant les va-
riables booléennes d'entrée, de sortie et interne du dis-
positif de contréle selon un exemple non limitatif.
[0041] Les variables d'entrée sont :

- l'ordre d'actionnement sens haut OH et I'ordre d'ac-
tionnement sens bas OB. Lorsque OH = 1, I'opéra-
teur appuie sur la touche d'actionnement vers le
haut, lorsque OB = 1, I'opérateur appuie sur la tou-
che d'actionnement vers le bas.

- la variable booléenne FC_H et FC_B. Lorsque
FC_H =1, l'organe mobile a atteint sa position de
fin de course haute. Lorsque FC_B = 1, l'organe
mobile a atteint sa position de fin de course haute,

- lavariable booléenne BP représentant la présence
d'une butée physique. Lorsque BP = 1, les moyens
logiques de traitement observent une butée physi-
que.

[0042] Les variables booléennes internes sont :

- les mémoires d'état ASH et ASB,

- la variable booléenne S représentative du dernier
sens d'actionnement de I'organe mobile. Lorsque S
=1, le sens d'actionnement était vers le haut. Lors-
que S =0, le sens d'actionnement était vers le bas.

[0043] Lesvariablesbooléennes de sortie sontles va-
riables CMB et CMH pour la commande du moteur dans
le sens d'actionnement vers le haut de I'organe mobile
(CMB = 1) ou le sens d'actionnement vers le bas de l'or-
gane mobile (CMB = 1).

[0044] Selon un mode de réalisation, ledit dispositif
de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant comprend en
outre un compteur de position réelle CP_R de l'organe
mobile et un compteur de position de fin de course
CP_FC.

[0045] Ainsi, le compteur de position réelle CP_R s'in-
crémente ou se décrémente suivant le sens de dépla-
cement de I'organe mobile en mode normal d'actionne-
ment.

[0046] Le compteur de position de fin de course
CP_FC permet de compter et mémoriser la course de
I'organe mobile entre les deux butées physiques en mo-
de d'apprentissage. En mode normal d'actionnement,
sa valeur est bloquée. Le systéme compare alors con-
tinuellement la valeur du compteur de position réelle
avec la valeur constante du compteur de position de fin
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de course.

[0047] Selon un mode de réalisation, les moyens lo-
giques de traitement comparent continuellement la va-
leur du compteur de position réelle CP_R avec la valeur
du compteur de position de fin de course CP_FC et pro-
voque l'arrét des moyens d'actionnement lorsque le
compteur de position réelle atteint un nombre proche de
zéro équivalent a une position +& proche de ladite posi-
tion de fin de course haute, ou lorsque le compteur de
position réelle atteint un nombre proche de la valeur du
compteur de position de fin de course équivalent a une
position - de ladite position de fin de course basse.
[0048] Ainsitel qu'illustré a la figure 6 et selon un mo-
de de réalisation, les variables booléennes FC_H et
FC_B sont définies de la fagon suivante :

- FC_B =1 silavaleur du compteur de position réelle
CP_R est supérieure ou égale a la valeur du comp-
teur de position de fin de course CP_FC retranché
d'un entier NE pour que I'organe mobile s'arréte
avant ladite butée basse,

- FC_H=1silavaleur du compteur de position réelle
CP_R estinférieure a un entier NE pour que I'orga-
ne mobile s'arréte avant ladite butée haute définie
comme origine du compteur de position réelle
CP_R.

[0049] La figure 5 représente un diagramme de type
grafcet illustrant le fonctionnement de I'organe mobile
en mode normal d'actionnement.

[0050] Les étapes 11 et 31 représententlacommande
du moteur respectivement vers le haut (CMH = 1) et vers
le bas (CMB = 1) aprés un ordre d'actionnement vers le
haut (OH = 1) et respectivement un ordre d'actionne-
ment vers le bas (OB = 1).

[0051] Lorsdesétapes 11 et31,lavariable booléenne
interne S est mise a un ou a zéro suivant le sens d'ac-
tionnement de I'organe mobile. Cet variable conservera
cet état aprés la fin de ladite étape 11 ou 31.

[0052] Le passage a un de la variable booléenne fin
de course haute (FC_H = 1) ou respectivement la va-
riable booléenne fin de course basse (FC_B = 1) provo-
que l'arrét du moteur. Si une butée physique est détec-
tée (BP = 1), les mémoires d'état ASH et ASB sont mises
a un et le compteur de position réelle CP_R et le comp-
teur de position de fin de course CP_FC sont mises a
zéro (étape 12).

[0053] Le retour des mémoires d'état ASH et ASB a
zéro permettra un nouveau cycle en mode d'actionne-
ment de I'organe mobile.

[0054] Selon un mode de réalisation, lorsque les
moyens logiques de traitement détectent une butée
physique rencontrée par I'organe mobile 2 suivant un
premier sens d'actionnement, la reconnaissance des
deux fins de course se déroule suivant les étapes
suivantes :

- arrét de l'organe mobile,
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- actionnement de I'organe mobile dans le sens de
déplacement opposé, a savoir le deuxieme sens
d'actionnement,

- arrétde l'organe mobile dés qu'une butée physique
(BP = 1) est détectée et mise a zéro du compteur
de position réelle CP_R et du compteur de position
de fin de course CP_FC,

- actionnement de I'organe mobile dans le premier
sens d'actionnement, le compteur de position réelle
CP_R restant a zéro, le compteur de position de fin
de course CP_FC s'incrémentant en fonction du dé-
placement de I'organe mobile si le premier sens
d'actionnement est le sens d'actionnement vers le
haut de I'organe mobile (CMH = 1), le compteur de
position réelle CP_R et le compteur de position de
fin de course CP_FC s'incrémentant si le premier
sens d'actionnement est le sens d'actionnement
vers le bas de 'organe mobile (CMB = 1),

- arrétde I'organe mobile dés qu'une butée physique
(BP = 1) est détectée, la valeur du compteur de po-
sition de fin de course CP_FC étant bloquée, et le
compteur de position réelle CP_R étant si néces-
saire débloqué et apte a s'incrémenter ou se décré-
menter suivant la période de déplacement de I'or-
gane mobile lors du retour en mode normal d'ac-
tionnement.

[0055] Ainsi, selon la figure 7, si le passage au mode
d'apprentissage s'effectue lors du déplacement de I'or-
gane mobile vers le haut, (S = 1), alors un ordre est don-
né vers le bas, et notamment par un ordre d'actionne-
ment vers le bas (OB = 1) manuel de I'opérateur, pour
déplacer lI'organe mobile (CMB = 1) vers le bas jusqu'a
la détection d'une butée basse (étape 21). Des que la
butée physique est atteinte (BP = 1), le moteur s'arréte
et la mémoire ASB passe a zéro, les compteurs CP_R
et CP_FC restant a zéro (étape 22). La fin de course
basse est trouvée.

[0056] L'ordre suivant ne peut étre que vers le haut,
et notamment par un ordre d'actionnement vers le haut
(OH = 1) manuel de l'opérateur, pour déplacer I'organe
mobile vers le haut (CMH = 1). Tel qu'illustré a I'étape
23, le compteur de position de fin de course CP_FC s'in-
crémente (CP_FC + 1), le compteur de position réelle
CP_Rreste a zéro (CP_R =0). Dés que le volet rencon-
tre la butée haute (BP = 1), le moteur s'arréte et la mé-
moire d'état ASH passe a zéro (étape 24).

[0057] Si le passage au mode d'apprentissage s'ef-
fectue lors du déplacement de I'organe mobile vers le
bas (S = 0) alors un ordre est donné vers le haut, et
notamment par un ordre d'actionnement vers le haut
(OH = 1) manuel de l'opérateur, pour déplacer I'organe
mobile vers le haut (MH = 1) jusqu'a la détection de la
butée haute (étape 41).

[0058] Dés que la butée est atteinte (BP = 1), le mo-
teur s'arréte et la mémoire ASH passe a zéro, les comp-
teurs CP_R et CP_FC restant & zéro (étape 42).
[0059] L'ordre suivant ne peut étre que vers le bas, et
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notamment par un ordre d'actionnement vers le bas (OB
= 1) manuel de I'opérateur, pour déplacer I'organe mo-
bile vers le bas (étape 43), le compteur de position de
fin de course s'incrémente (CP_FC + 1), et est copié
dans le compteur de positionréelle (CP_R + 1). Dés que
le volet rencontre la butée basse (BP = 1), le moteur
s'arréte et la mémoire d'état ASB passe a zéro (étape
44). La fin de course basse est trouvée.

[0060] Ainsi, le systtme compare continuellement
I'état du compteur de position avec le compteur de po-
sition de fin de course en combinaison avec les mémoi-
res d'état ASH et ASB et I'ordre donné. Le systéme per-
met ainsi un réglage optimum de la fin de course basse
et haute.

[0061] Naturellement, d'autres modes de mise en
oeuvre, a la portée de I'nomme de l'art, auraient pu étre
envisagés sans pour autant sortir du cadre de l'inven-
tion.

Revendications

1. Procédé d'actionnement et d'apprentissage de fin
de course d'un dispositif de fermeture et d'ouverture
d'un ouvrant, tel que notamment un volet roulant
(1), store ou similaire, ledit dispositif d'ouverture et
de fermeture comportant un organe mobile, tel que
notamment un rideau ou un tablier de volet roulant,
se déplagant au moins entre deux positions extré-
mes et comportant deux butées physiques (3, 4),
des moyens d'actionnement tels que notamment un
moteur électrique (5), des moyens de commande
de l'organe mobile, tels que notamment une télé-
commande, des moyens pour détecter la période
de déplacement de I'organe mobile, tels que notam-
ment un capteur a effet Hall, et des moyens logi-
ques de traitement, tels que notamment une unité
logique de traitement comportant un microproces-
seur et au moins une mémoire, ledit procédé com-
portant un mode normal d'actionnement de I'organe
mobile et un mode d'apprentissage pour la recon-
naissance des fins de course, caractérisé en ce
qu'on reconnait automatiquement les fins de cour-
se pendant le fonctionnement du dispositif suivant
les étapes suivantes :

- les moyens logiques de traitement provoquent
le passage du mode normal d'actionnement de
I'organe mobile au mode d'apprentissage pour
la reconnaissance des fins de course des la dé-
tection d'une butée physique,

- on reconnait successivement les deux fins de
course,

- etdeslafinde I'étape, on passe du mode d'ap-
prentissage pour la reconnaissance des fins de
course au mode normal d'actionnement de I'or-
gane mobile.
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Procédé d'actionnement et d'apprentissage des
fins de course d'un dispositif de fermeture et
d'ouverture d'un ouvrant selon la revendication 1,
caractérisé en ce que lorsque les moyens logiques
de traitement observent une butée physique ren-
contrée par l'organe mobile selon un quelconque
premier sens d'actionnement, la reconnaissance
successive et automatique des deux fins de course
se déroule suivant les étapes suivantes :

on arréte I'organe mobile,

- onactionne I'organe mobile dans le sens de dé-
placement opposé a savoir le deuxiéme sens
d'actionnement,

- onarréte I'organe mobile dés qu'une butée phy-
sique est détectée et on initialise la configura-
tion du lien cinématique,

- on actionne l'organe mobile dans le premier
sens d'actionnement,

- onarréte I'organe mobile dés qu'une butée phy-

sique est détectée et on mémorise la configu-

ration du lien cinématique.

Procédé d'actionnement et d'apprentissage des
fins de course d'un dispositif de fermeture et
d'ouverture d'un ouvrant selon la revendication 2,
caractérisé en ce que lorsque le procédé retourne
en mode normal d'actionnement de I'organe mobile
apres la mémorisation, en mode d'apprentissage,
de la configuration du lien cinématique, ledit organe
mobile ne peut plus étre déplacé que dans ledit
deuxiéme sens d'actionnement.

Procédé d'actionnement et d'apprentissage des
fins de course selon I'une des revendications pré-
cédentes, caractérisé en ce que les moyens logi-
ques de traitement déclenchent le passage du mo-
de normal d'actionnement au mode de programma-
tion des fins de course aprés un nombre prédéter-
miné d'événements.

Procédé d'actionnement et d'apprentissage des
fins de course selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'en mode normal d'actionnement de I'or-
gane mobile, les moyens logiques de traitement
provoquent l'arrét de I'organe mobile pour des va-
leurs de fins de course corrigées d'une valeur *e.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé en
ce que les moyens logiques de traitement détectent
une butée physique en observant la chute de vites-
se de l'organe mobile.

Dispositif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant
congu pour la mise en oeuvre du procédé selon la
revendication 1, tel que notamment un volet roulant,
store ou similaire, ledit dispositif d'ouverture et de
fermeture comportant un organe mobile, tel que no-
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tamment un rideau ou un tablier de volet roulant, se
déplacant entre deux positions extrémes et com-
portant deux butées physiques, des moyens d'ac-
tionnement, tels que notamment un moteur électri-
que, des moyens de commande de |'organe mobile,
tels que notamment une télécommande, des
moyens pour détecter la période de déplacement
de l'organe mobile, tels qu'un capteur a effet Hall
repérant la rotation dudit moteur, et des moyens lo-
giques de traitement, tels que notamment une unité
logique de traitement composée d'un microproces-
seur et d'une mémoire, ledit dispositif présentant un
mode normal d'actionnement de I'organe mobile et
un mode d'apprentissage pour la reconnaissance
des fins de course, caractérisé en ce que les
moyens logiques de traitement comprennent en
outre deux mémoires d'état ASB et ASH qui défi-
nissent un mode normal et respectivement un mode
d'apprentissage de fin de course basse et un mode
d'apprentissage de fin de course haute, les moyens
logiques de traitement provoquant lors de la ren-
contre de I'organe mobile avec une butée haute ou
basse la mise a 1 des mémoires ASH et ASB et
ainsi le passage dudit mode normal d'actionnement
de I'organe mobile a un mode d'apprentissage pour
la reconnaissance des fins de course, la mémoire
ASB retournant a zéro dés la reconnaissance de la
fin de course basse, la mémoire ASH retournant a
zéro des la fin de la reconnaissance de la fin de
course haute, provoquant ainsi le retour au mode
normal d'actionnement de I'organe mobile.

Dispositif de fermeture et d'ouverture selon la re-
vendication 7, caractérisé en ce que ledit dispositif
de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant comprend
en outre un compteur de position réelle (CP_R) de
I'organe mobile et un compteur de position des fins
de course (CP_FC).

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en
ce que lorsque les moyens logiques de traitement
détectent une butée physique rencontrée par I'or-
gane mobile suivant un premier sens d'actionne-
ment, la reconnaissance des deux fins de course
se déroule suivant les étapes suivantes :

- arrét de l'organe mobile,

- actionnement de l'organe mobile dans le sens
de déplacement opposé, a savoir le deuxieme
sens d'actionnement,

- arrét de I'organe mobile dés qu'une butée phy-
sique est détectée et mise a zéro du compteur
de position réelle (CP_R) et du compteur de po-
sition de fin de course (CP_FC),

- actionnement de I'organe mobile dans le pre-
mier sens d'actionnement, le compteur de po-
sition réelle (CP_R) restant a zéro, le compteur
de position de fin de course (CP_FC) s'incre-
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mentant en fonction du déplacement de I'orga-

ne mobile si le premier sens d'actionnement est

le sens d'actionnement vers le haut de I'organe
mobile, le compteur de position réelle (CP_R)

et le compteur de position de fin de course 5
(CP_FC) s'incrémentant en fonction du dépla-
cement de l'organe mobile si le premier sens
d'actionnement est le sens d'actionnement
vers le bas de I'organe mobile,

- arrét de I'organe mobile dés qu'une butée phy- 170
sique est détectée, la valeur du compteur de
position de fin de course (CP_FC) étant blo-
quée et le compteur de position réelle (CP_R)
étant débloqué et apte a s'incrémenter ou se
décrémenter suivant la période de déplace- 15
ment de I'organe mobile lors du retour en mode
normal d'actionnement.

10. Dispositif de fermeture et d'ouverture d'un ouvrant
selon la revendication 9, caractérisé en ce que les 20
moyens logiques de traitement comparent conti-
nuellement la valeur du compteur de position réelle
(CP_R) avec la valeur du compteur de position de
fin de course (CP_FC) et provoquent l'arrét des
moyens d'actionnement lorsque le compteur de po- 25
sition réelle (CP_R) atteint un nombre proche de zé-
ro équivalent a une position +E proche de ladite pre-
miére position de fin de course, ou lorsque le comp-
teur de position réelle atteint un nombre proche de
la valeur du compteur de position de fin de course 30
(CP_FC) équivalent a une position -¢ de ladite
deuxiéme position de fin de course.
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