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Description

[0001] L’invention concerne un procédé d’actionne-
ment et d’apprentissage des fins de course d’un dispositif
de fermeture et d’ouverture d’un ouvrant, tel que notam-
ment 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'installateur
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, I'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 I'utilisateur devra a nouveau les reprogrammer.
[0006] Le butde la présente invention est de proposer
un procédé d’actionnement et d’apprentissage des fins
de course 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 course
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 dés 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’apprentis age de fin de course d’un
dispositif de fermeture et d’ouverture d’'un ouvrant, tel
que défini a la revendication 1.

[0011] L’invention concerne égalementundispositifde
fermeture et d’ouverture d’'un ouvrant congu pour la mise
en oeuvre du procédé, tel que d’ouverture d’'un ouvrant
congu pour la mise en oeuvre du procédeé, tel que no-
tamment un volet roulant, store ou similaire, ledit dispo-
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sitif d’ouverture et de fermeture comportant un organe
mobile, 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 I'organe mobile, tels que
notamment une télécommande, des moyens pour détec-
ter la période de déplacement de I'organe mobile, tels
qu’un capteur a effet Hall repérant la rotation dudit mo-
teur, et des moyens logiques de traitement, tels que no-
tamment une unité logique de traitement composée d’'un
microprocesseur et d'une mémoire, ledit dispositif pré-
sentant un mode normal d’actionnement de 'organe mo-
bile 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 mé-
moires d’état ASB et ASH qui définissent un mode normal
et respectivement un mode d’apprentissage de fin de
course basse et un mode d’apprentissage de fin de cour-
se 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’actionne-
ment 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 cour-
se basse, la mémoire ASH retournant a zéro dés la re-
connaissance de lafin de course haute, provoquant ainsi
le retour au mode normal d’actionnement de 'organe mo-
bile.

[0012] L’invention sera mieux comprise a la lecture de
la description suivante qui en fait partie intégrante et par-
mi lesquels :

- lesfigures 1 a et 1 b sont respectivement une vue
de face et une vue de profil en coupe d’un dispositif
de fermeture et d’'ouverture conforme a I'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 schémareprésentant les variables
booléennes d’entrée, de sortie et internes du dispo-
sitif d’'ouverture et de fermeture conforme a '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
lareconnaissance 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 nor-
mal d’actionnement de 'organe mobile,

- lafigure 6 est un tableau représentant I'état des va-
riables booléennes de fin de course basse et de fin
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de course haute en fonction de la valeur du compteur
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, ledit dispositif conforme a I'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 un
coffre 8 dudit volet roulant en position haute.

[0018] Ledit dispositif conforme a I'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 présente par exemple dans le brevet FR-
2.780.090 constitué d’une bague magnétique multipolai-
re 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 logi-
ques de traitement, tels que notamment une unité logique
de traitement comportant un microprocesseur et au
moins une mémoire.

[0021] Le procédé conforme a I'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 linvention, on reconnait automatique-
ment les fins de course notamment par les moyens logi-
ques de traitement pendant le fonctionnement du dispo-
sitif suivant les étapes suivantes :

- les moyens logiques de traitement provoquent le
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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,

- etdéslafinde I'étape, on passe, notamment par les
moyens logiques de traitement, du mode d’appren-
tissage 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 éterminer lesdites fins de cour-
se.

[0025] L'utilisateur peut alors retirer I'obstacle avant
que I'organe mobile ne soit déplacé en vue de reconnai-
tre 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
I'organe mobile selon un quelconque premier sens d’ac-
tionnement, la reconnaissance successive et automati-
que des deuxfins de course se déroule suivantles étapes
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 configuration
du lien cinématique,

- on actionne, notamment par un ordre manuel de
I'opérateur, '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 confi-
guration du lien cinématique consiste a prendre comme
origine une premiére butée, notamment haute, et a
compter etmémoriser le déplacement de I'organe mobile
entre ladite premiére butée et une deuxiéme butée.

[0028] Selonunautre mode de réalisation, pourla con-
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figuration du lien cinématique, il pourra s’agir de mémo-
riser 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 dé-
placé que dans ledit deuxiéme sens d’actionnement.
[0030] Deéslors, selonunmode de réalisation,en mode
normal d’actionnement de I'organe mobile, les moyens
logiques de traitement provoquent I'arrét de 'organe mo-
bile pour des valeurs de fin de course corrigées d’'une
valeur plus ou moins E pour que ledit organe mobile s’ar-
réte légérement avant les deux butées physiques.
[0031] Selon un mode de réalisation avantageux, les
moyens logiques de traitement détectent une butée phy-
sique en observant la chute de vitesse de I'organe mo-
bile.

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

[0033] Selon un mode de réalisation, les moyens logi-
ques de traitement procedent au réajustement des fins
de course en déclenchant automatiquement le passage
du mode normal d’actionnement de I'organe mobile 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 aprés chaque passage en mode de
programmation pour la reconnaissance des fins de cour-
se, et qui s'incrémente notamment a chaque descente
ou montée de I'organe mobile en mode normal d’action-
nement. Les moyens logiques de traitement déclenchent
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 procédent a un réajustement pé-
riodique des fins de course. Pour ce faire, ledit dispositif
peut notamment présenter une horloge qui s’incrémente,
les moyens logiques de traitement provoquant le passa-
ge 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 I'organe mobile, tels que
notamment une télécommande, des moyens pour détec-
ter la période de déplacement de I'organe mobile, tels
qu’un capteur a effet Hall repérant la rotation dudit mo-
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teur, et des moyens logiques de traitement, tels que no-
tamment une unité logique de traitement composée d’'un
microprocesseur et d'une mémoire, ledit dispositif pré-
sentant un mode normal d’actionnement de 'organe mo-
bile et un mode d’apprentissage pour la reconnaissance
des fins de course.

[0037] Selon l'invention, les moyens logiques de trai-
tementcomprennent en outre deux mémoires d’état ASB
et ASH qui définissentun 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 laren-
contre de 'organe mobile avec une butée haute ou basse
lamise 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 dés la reconnaissance de la fin
de course haute, provoquant ainsi le retour au mode nor-
mal 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 normal,
sinon la mémoire ASH est a 1 et alors le mode est dit
apprentissage de fin de course haute. Inversement, lors-
qu’un ordre est donné vers le bas, sila mémoire ASB est
a zéro, alors le mode est dit normal, sinon si la mémoire
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 systeme
a reconnu les deux positions de fin de course, les deux
mémoires 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, 'opéra-
teur appuie sur la touche d’actionnement vers le
haut, lorsque OB =1, 'opérateur appuie surla touche
d’actionnement vers le bas.

- lavariablebooléenne FC_HetFC_B. Lorsque FC_H
= 1, 'organe mobile a atteint sa position de fin de
course, haute. Lorsque FC_B =1, 'organe mobile a
atteint sa position de fin de course basse,

- la variable 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
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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] Les variables booléennes de sortie sont les 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 I'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 I'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 déplace-
ment de '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 continuel-
lement la valeur du compteur de position réelle avec la
valeur constante du compteur de position de fin de cour-
se.

[0047] Selon un mode de réalisation, les moyens logi-
ques de traitement comparent continuellement la valeur
du compteur de position réelle CP_R avec la valeur du
compteur de position de fin de course CP_FC et provo-
que l'arrét des moyens d’actionnement lorsque le comp-
teur de position réelle atteint un nombre proche de zéro
équivalent a une position +¢ proche de ladite position 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 alafigure 6 et selon un mode
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 l'organe mobile s’arréte
avant ladite butée basse,

- FC_H=1silavaleur du compteur de position réelle
CP_Restinférieure a un entier NE pour que I'organe
mobile s’arréte avant ladite butée haute définie com-
me 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 et31 représententla commande
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’actionnement
vers le bas (OB = 1).
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[0051] Lorsdes étapes 11 et 31, la variable 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 varia-
ble booléenne fin de course basse (FC_B = 1) provoque
I'arrét du moteur. Si une butée physique est détectée (BP
= 1), les mémoires d’état ASH et ASB sont mises a un
et le compteur de position réelle CP_R et le compteur 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 phy-
sique rencontrée par I'organe mobile 2 suivant un pre-
mier sens d’actionnement, la reconnaissance des deux
fins de course se déroule suivant les étapes suivantes :

- arrét de l'organe mobile,

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

- arrét de 'organe mobile des 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-
placementde 'organe mobile sile premier sens d’ac-
tionnement est le sens d’actionnement vers le haut
de 'organe mobile (CMH = 1), le compteur de posi-
tion 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 I'organe mobile (CMB = 1),

- arrét de 'organe mobile des 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 nécessai-
re débloqué et apte a s’incrémenter ou se décrémen-
ter suivant la période de déplacement de I'organe
mobile lors du retour en mode normal d’actionne-
ment.

[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 estdonné
vers le bas, et notamment par un ordre d’actionnement
vers le bas (OB = 1) manuel de I'opérateur, pour déplacer
'organe mobile (CMB = 1) vers le bas jusqu’a la détection
d’'une butée basse (étape 21). Dés que la butée physique
est atteinte (BP = 1), le moteur s’arréte et la mémoire
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ASB passe a zéro, les compteurs CP_R et CP_FC res-
tant a zéro (étape 22). La fin de course basse esttrouvée.
[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 'opérateur, pour déplacer '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’incré-
mente (CP_FC + 1), le compteur de position réelle CP_R
reste a zéro (CP_R = 0). Dées que le volet rencontre la
butée haute (BP = 1), le moteur s’arréte et la mémoire
d’état ASH passe a zéro (étape 24).

[0057] Sile passage au mode d’apprentissage s’effec-
tue lors du déplacement de I'organe mobile vers le bas
(S = 0) alors un ordre est donné vers le haut, et notam-
ment 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] Deésquelabutée estatteinte (BP = 1), le moteur
s’arréte et la mémoire ASH passe a zéro, les compteurs
CP_R et CP_FC restant a zéro (étape 42).

[0059] L’ordre suivant ne peut étre que vers le bas, et
notamment par un ordre d’actionnement vers le bas (OB
= 1) manuel de l'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 position réelle (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 systeme compare continuellement
I'état du compteur de position avec le compteur de posi-
tion de fin de course en combinaison avec les mémoires
d’état ASH et ASB et I'ordre donné. Le systeme permet
ainsi un réglage optimum de la fin de course basse et
haute.

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 no-
tamment un rideau ou un tablier de volet roulant, se
déplagant au moins entre deux positions extrémes
et comportant deux butées physiques (3, 4), des
moyens d’actionnement tels que notamment un mo-
teur électrique (5), des moyens de commande de
'organe mobile, tels que notamment une télécom-
mande, des moyens pour détecter la période de dé-
placement de I'organe mobile, tels que notamment
un capteur a effet Hall, et des moyens logiques de
traitement, tels que notamment une unité logique de
traitement comportant un microprocesseur et au
moins une mémoire, ledit procédé comportant un
mode normal d’actionnement de I'organe mobile et
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un mode d’apprentissage pour la reconnaissance
des fins de course, et dans lequel on reconnait auto-
matiquement les fins de course pendant le fonction-
nement 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,

- les moyens logiques de traitement reconnais-
sentsuccessivementles deux fins de course par
détection des butées physiques,

- et dés lafin de I'étape, les moyens logiques de
traitement provoquent le passage du mode
d’apprentissage pour la reconnaissance des
fins de course au mode normal d’actionnement
de I'organe mobile

caractérisé en ce que, les moyens logiques de trai-
tement provoquentle passage du mode normal d’ac-
tionnement de I'organe mobile au mode d’appren-
tissage pour la reconnaissance des fins de course
deés la détection d’'une butée physique, élément dé-
clencheur pour le passage au mode d’apprentissage
des fins de course, la reconnaissance des positions
des butées physiques n’étant réalisée que dans une
étape ultérieure de reconnaissance successive des
fins de course.

2. 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, dans lequel
lorsque les moyens logiques de traitement obser-
ventune butée physique rencontrée parl’'organe mo-
bile selon un quelconque premier sens d’actionne-
ment, la reconnaissance successive et automatique
des deuxfins de course se déroule suivantles étapes
suivantes :

- les moyens logiques de traitement arrétent I'or-
gane mobile,

- on actionne I'organe mobile dans le sens de
déplacement opposé a savoir le deuxiéme sens
d’actionnement,

- les moyens logiques de traitement arrétent I'or-
gane mobile dés qu’une butée physique est dé-
tectée et initialisent la configuration du lien ci-
nématique,

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

- les moyens logiques de traitement arrétent I'or-
gane mobile dés qu’une butée physique est dé-
tectée et mémorisent la configuration du lien ci-
nématique.

3. 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, dans lequel
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lorsque le procédé retourne en mode normal d’ac-
tionnement 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’action-
nement.

Procédé d’actionnement et d’apprentissage des fins
de course selon I'une des revendications précéden-
tes, dans lequel les moyens logiques de traitement
déclenchent le passage du mode normal d’action-
nement au mode de programmation des fins de cour-
se aprés un nombre prédéterminé d’événements.

Procédé d’actionnement et d’apprentissage des fins
de course selon la revendication 1, dans lequelen
mode normal d’actionnement de I'organe mobile, les
moyens logiques de traitement provoquent I'arrét de
'organe mobile pour des valeurs de fins de course
corrigées d’une valeur *¢.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel les
moyens logiques de traitement détectent une butée
physique en observant la chute de vitesse de I'orga-
ne 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-
tamment un rideau ou un tablier de volet roulant, se
déplagant entre deux positions extrémes et compor-
tant deux butées physiques, des moyens d’action-
nement, tels que notamment un moteur électrique,
des moyens de commande de I'organe mobile, tels
que notamment une télécommande, des moyens
pour détecter 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’ap-
prentissage pour lareconnaissance des fins de cour-
se, 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 course basse et un mode d’apprentissage de fin
de course haute, les moyens logiques de traitement
provoquant lors de la rencontre de 'organe mobile
avec une butée haute ou basse la mise a 1 des mé-
moires ASH et ASB et ainsi le passage dudit mode
normal d’actionnement de I'organe mobile a un mo-
de 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 mémoi-
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re ASH retournant a zéro dés la fin de la reconnais-
sance 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 reven-
dication 7, dans lequel ledit dispositif de fermeture
et d’ouverture d’un ouvrant comprend en outre un
compteur de position réelle (CP_R) de I'organe mo-
bile et un compteur de position des fins de course
(CP_FC).

Dispositif selon la revendication 8, dans lequel lors-
queles moyens logiques de traitement détectentune
butée physique rencontrée par I'organe mobile sui-
vant un premier sens d’actionnement, la reconnais-
sance des deux fins de course se déroule suivant
les étapes suivantes :

- arrét de I'organe mobile,

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

- arrét de '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 posi-
tion réelle (CP_R) restant a zéro, le compteur
de position de fin de course (CP_FC) s’incré-
mentant en fonction du déplacementde I'organe
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
(CP_FC) s’incrémentant en fonction du dépla-
cement de 'organe mobile si le premier sens
d’actionnement est le sens d’actionnement vers
le bas de I'organe mobile,

- arrét de 'organe mobile dés qu’une butée phy-
sique 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
débloqué et apte a s’incrémenter ou se décré-
menter suivant la période de déplacement 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, dans lequel les moyens lo-
giques de traitement comparent continuellement la
valeur du compteur de position réelle (CP_R) avec
la valeur du compteur de position de fin de course
(CP_FC) et provoquent I'arrét des moyens d’action-
nement lorsque le compteur de position réelle
(CP_R) atteint un nombre proche de zéro équivalent
a une position +¢ proche de ladite premiére position
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de fin de course, ou lorsque le compteur de position
réelle atteintun nombre proche de la valeur du comp-
teur de position de fin de course (CP_FC) équivalent
a une position - € de ladite deuxiéme position de fin
de course.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zum Betatigen und Lernen einer Endlage
einer Offnungs- und SchlieRvorrichtung einer Off-
nung, wie insbesondere eines Rollladens (1), einer
Markise oder dergleichen, wobei die Offnungs- und
SchlieRvorrichtung ein bewegliches Organ, wie ins-
besondere einen Vorhang oder einen Rollladenpan-
zer, der sich mindestens zwischen zwei Endpositio-
nen bewegt und zwei physische Anschlage (3, 4)
aufweist, Betatigungsmittel wie insbesondere einen
Elektromotor (5), Steuermittel des beweglichen Or-
gans wie insbesondere eine Fernbedienung, Mittel
zum Erfassen der Zeitdauer der Bewegung des be-
weglichen Organs, wie insbesondere einen Hall-
Sensor, und logische Verarbeitungsmittel, wie ins-
besondere eine logische Verarbeitungseinheit, um-
fassend einen Mikroprozessor und mindestens ei-
nen Speicher, aufweist, wobei das Verfahren einen
normalen Betdtigungsmodus des beweglichen Or-
gans und einen Lernmodus fiir das Erkennen der
Endlagen aufweist und in dem die Endlagen auto-
matisch wahrend des Betriebs der Vorrichtung nach
den folgenden Schritten erkannt werden:

- die logischen Verarbeitungsmittel bewirken
den Ubergang von dem normalen Betatigungs-
modus des beweglichen Organsin den Lernmo-
dus flr das Erkennen der Endlagen,

- die logischen Verarbeitungsmittel erkennen
danach die zwei Endlagen durch Erfassen der
physischen Anschlage,

- und am Ende des Schrittes bewirken die logi-
schen Verarbeitungsmittel den Ubergang von
dem Lernmodus fir das Erkennen der Endlagen
inden normalen Betatigungsmodus des beweg-
lichen Organs,

dadurch gekennzeichnet, dass die logischen Ver-
arbeitungsmittel den Ubergang von dem normalen
Betatigungsmodus des beweglichen Organs in den
Lernmodus fiir das Erkennen der Endlagen bewir-
ken, sobald ein physischer Anschlag, Ausldser fir
den Ubergang in den Lernmodus der Endlagen, er-
fasst wird, wobei das Erkennen der Positionen der
physischen Anschlage erst in einem weiteren nach-
folgenden Schritt des Erkennens der Endlagen
durchgefihrt wird.

Verfahren zum Betétigen und Lernen der Endlagen
einer Offnungs- und SchlieRvorrichtung einer Off-
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nung nach Anspruch 1, wobei, wenn die logischen
Verarbeitungsmittel einen physischen Anschlag be-
merken, auf den das bewegliche Organ in einer be-
liebigen ersten Betatigungsrichtung trifft, das nach-
folgende und automatische Erkennen der zwei End-
lagen nach den folgenden Schritten erfolgt:

- die logischen Verarbeitungsmittel stoppen das
bewegliche Organ,

- das bewegliche Organ wird in der entgegen-
gesetzten Bewegungsrichtung betétigt, das
heil3t in der zweiten Betatigungsrichtung,

- die logischen Verarbeitungsmittel stoppen das
bewegliche Organ, sobald ein physischer An-
schlag erfasst wird und initialisieren die Konfi-
guration der kinematischen Verbindung,

- das bewegliche Organ wird in der ersten Be-
tatigungsrichtung betatigt,

- die logischen Verarbeitungsmittel stoppen das
bewegliche Organ, sobald ein physischer An-
schlag erfasst wird und speichern die Konfigu-
ration der kinematischen Verbindung.

Verfahren zum Betétigen und Lernen der Endlagen
einer Offnungs- und SchlieBvorrichtung einer Off-
nung nach Anspruch 2, wobei, wenn das Verfahren
nach dem Speichern der Konfiguration der kinema-
tischen Verbindung im Lernmodus in den normalen
Betatigungsmodus des beweglichen Organs zu-
rickkehrt, das bewegliche Organ nur noch in der
zweiten Betatigungsrichtung bewegt werden kann.

Verfahren zum Betétigen und Lernen der Endlagen
einer Offnungs- und SchlieBvorrichtung einer Off-
nung nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die logischen Verarbeitungsmittel den Uber-
gang von dem normalen Betadtigungsmodus in den
Programmiermodus der Endlagen nach einer vorbe-
stimmten Anzahl von Ereignissen auslésen.

Verfahren zum Betétigen und Lernen der Endlagen
einer Offnungs- und SchlieBvorrichtung einer Off-
nung nach Anspruch 1, wobei die logischen Verar-
beitungsmittel das Stoppen des beweglichen Or-
gans fur Endlagenwerte bewirken, die umeinen Wert
*¢ korrigiert werden.

Verfahren nach Anspruch 1, wobei die logischen
Verarbeitungsmittel einen physischen Anschlag er-
fassen, indem sie den Geschwindigkeitsabfall des
beweglichen Organs beobachten.

Offnungs- und SchlieRvorrichtung einer Offnung,
wie insbesondere eines Rollladens, einer Markise
oder dergleichen, die zum Umsetzen des Verfahrens
nach Anspruch 1 konzipiert ist, wobei die Offnungs-
und SchlieRvorrichtung ein bewegliches Organ, wie
insbesondere einen Vorhang oder einen Rollladen-
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panzer, der sich zwischen zwei Endpositionen be-
wegt und zwei physische Anschlage aufweist, Beta-
tigungsmittel wie insbesondere einen Elektromotor,
Steuermittel des beweglichen Organs wie insbeson-
dere eine Fernbedienung, Mittel zum Erfassen der
Zeitdauer der Bewegung des beweglichen Organs,
wie insbesondere einen Hall-Sensor, der die Dre-
hung des Motors erfasst, und logische Verarbei-
tungsmittel, wie insbesondere eine logische Verar-
beitungseinheit, die aus einem Mikroprozessor und
einem Speicher zusammengesetzt ist, aufweist, wo-
bei die Vorrichtung einen normalen Betatigungsmo-
dus des beweglichen Organs und einen Lernmodus
fur das Erkennen der Endlagen aufweist, dadurch
gekennzeichnet, dass die logischen Verarbei-
tungsmittel ferner zwei Zustandsspeicher ASB und
ASH aufweisen, die einen normalen Modus und je-
weils einen Lernmodus der unteren Endlage und ei-
nen Lernmodus der oberen Endlage definieren, wo-
bei die logischen Verarbeitungsmittel beim Treffen
des beweglichen Organs auf einen oberen oder un-
teren Anschlag das Stellen auf 1 der Speicher ASH
und ASB und auf diese Weise den Ubergang von
dem normalen Betatigungsmodus des beweglichen
Organs auf einen Lernmodus zum Erkennen der
Endlagen bewirken, wobei der Speicher ASB auf
Null zurlickgeht, sobald die untere Endlage erkannt
wird, wobei der Speicher ASH auf Null zurlickgeht,
sobald die obere Endlage erkannt wird, wodurch auf
diese Weise die Rickkehr in den normalen Betati-
gungsmodus des beweglichen Organs bewirkt wird.

Offnungs- und SchlieRvorrichtung nach Anspruch 7,
wobei die Offnungs- und SchlieRvorrichtung einer
Offnung ferner einen Zahler der tatséchlichen Posi-
tion (CP_R) des beweglichen Organs und einen Zah-
ler der Endlagenposition (CP_FC) aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 8, wobei, wenn die logi-
schen Verarbeitungsmittel einen physischen An-
schlag erfassen, auf den das bewegliche Organ in
einer ersten Betatigungsrichtung trifft, das Erkennen
der zwei Endlagen nach den folgenden Schritten er-
folgt:

- Stoppen des beweglichen Organs,

- Betatigen des beweglichen Organs in der ent-
gegengesetzten Bewegungsrichtung, das heif3t
in der zweiten Betatigungsrichtung,

- Stoppen des beweglichen Organs, sobald ein
physischer Anschlag erfasst wird und Stellen
auf Null des Zahlers der tatsachlichen Position
(CP_R) und des Zahlers der Endlagenposition
(CP_FC),

- Betatigen des beweglichen Organs in der ers-
ten Betatigungsrichtung, wobei der Zahler der
tatsachlichen Position (CP_R) auf Null bleibt,
wobeiderZahler der Endlagenposition (CP_FC)
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in Abhangigkeit von der Bewegung des beweg-
lichen Organs inkrementiert wird, wenn die erste
Betatigungsrichtung die Betatigungsrichtung
des beweglichen Organs nach oben ist, wobei
der Zahler der tatsachlichen Position (CP_R)
und der Zahler der Endlagenposition (CP_FC)
in Abhangigkeit von der Bewegung des beweg-
lichen Organs inkrementiert werden, wenn die
erste Betatigungsrichtung die Betatigungsrich-
tung des beweglichen Organs nach unten ist,

- Stoppen des beweglichen Organs, sobald ein
physischer Anschlag erfasst wird, wobei der
Wert des Zahlers der Endlagenposition
(CP_FC) blockiert wird und der Zahler der tat-
sachlichen Position (CP_R) freigegeben wird
und geeignet ist, entsprechend der Zeitdauer
der Bewegung des beweglichen Organs wah-
rend der Rickkehr in den normalen Betati-
gungsmodus inkrementiert oder dekrementiert
zu werden.

10. Offnungs- und SchlieBvorrichtung einer Offnung

nach Anspruch 9, wobei die logischen Verarbei-
tungsmittel kontinuierlich den Wert des Zahlers der
tatsachlichen Position (CP_R) mit dem Wert des
Zahlers der Endlagenposition (CP_FC) vergleichen
und das Stoppen der Betatigungsmittel bewirken,
wenn der Zahler der tatsachlichen Position (CP_R)
eine Zahl nahe Null erreicht, die zu einer Position +¢
aquivalent ist, die nahe der ersten Endlagenposition
ist, oder wenn der Zahler der tatsédchlichen Position
eine Zahl erreicht, die nahe dem Wert des Zahlers
der Endlagenposition (CP_FC) ist, die zu einer Po-
sition -¢ der zweiten Endlagenposition quivalent ist.

Claims

Method for actuating and learning the end of travel
of a device for closing and opening an opening ele-
ment, such as in particular a roller blind (1), blind or
similar, said device for opening and for closing com-
prising a movable unit, such as in particular a screen
or a casing of a roller blind, being displaced at least
between two extreme positions and comprising two
physical stops (3, 4), means of actuating such as in
particular an electric motor (5), means for controlling
the movable unit, such as in particular a remote con-
trol, means for detecting the period of displacement
of the movable unit, such as in particular a Hall effect
sensor, and logic means of processing, such as in
particular a logic processing unit comprising a mi-
croprocessor and at least one memory, said method
comprising a normal actuating mode of the movable
unit and a learning mode for detecting ends of travel,
and wherein the ends of travel are automatically de-
tected during the operation of the device according
to the following steps:
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- the logic means of processing cause the pas-
sage from the actuating mode of the movable
unit to the learning mode for detecting ends of
travel,

-the logic means of processing successively de-
tect the two ends of travel through the detection
of physical stops,

- and as soon as the end of the step is reached,
the logic means of processing cause the pas-
sage from the learning mode for detecting the
ends of travel to the normal actuating mode of
the movable unit

characterised in that, the logic means of process-
ing cause the passage from the actuating mode of
the movable unit to the learning mode for detecting
the ends of travel as soon as a physical stop is de-
tected, triggering element for the passage to the
learning mode of ends of travel, with the detecting
of the positions of the physical stops being carried
out only in a later step of successive detecting of
ends of travel.

Method for actuating and learning ends of travel of
adevice for closing and opening an opening element
according to claim 1, wherein when the logic means
of processing observe a physical stop encountered
by the movable unit according to any first direction
of actuation, the successive and automatic detection
of the two ends of travel takes place according to the
following steps:

-thelogic means of processing stop the movable
unit,

- the movable unit is actuated in the opposite
direction of displacement namely the second di-
rection of actuation,

-thelogic means of processing stop the movable
unit as soon as a physical stop is detected and
initialise the configuration of the kinematic link,
-the movable unitis actuated in the first direction
of actuation,

-thelogic means of processing stop the movable
unit as soon as a physical stop is detected and
memorise the configuration of the kinematic link.

Method for actuating and learning ends of travel of
adevice for closing and opening an opening element
according to claim 2, wherein when the method re-
turns to normal actuating mode of the movable unit
after the memorising, in learning mode, of the con-
figuration of the kinematic link, said movable unit can
now be displaced only in said second direction of
actuation.

Method for actuating and learning ends of travel ac-
cording to one of the preceding claims, wherein the
logic means of processing trigger the passage from
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10

the actuating mode to the programming mode of the
ends of travel after a predetermined number of
events.

Method for actuating and learning ends of travel ac-
cording to claim 1, wherein in normal actuating mode
of the movable unit, the logic means of processing
cause the stopping of the movable unit for values of
ends of travel corrected by a value *¢.

Method according to claim 1, wherein the logic
means of processing detect a physical stop by ob-
serving the drop in speed of the movable unit.

Device for closing and opening an opening element
designed for the implementation of the method ac-
cording to claim 1, such as in particular a roller blind,
blind or similar, said device for opening and for clos-
ing comprising a movable unit, such as in particular
ascreen or a casing of aroller blind, moving between
two extreme positions and comprising two physical
stops, means of actuating, such as in particular an
electric motor, means for controlling the movable
unit, such as in particular a remote control, means
for detecting the period of displacement of the mov-
able unit, such as a Hall effect sensor detecting the
rotation of said motor, and logic means of process-
ing, such asin particular alogic processing unit com-
prised of a microprocessor and of a memory, said
device having a normal actuating mode of the mov-
able unit and a learning mode for detecting the ends
of travel, characterised in that the logic means of
processing further comprise two status memories
ASB and ASH that define a normal mode and re-
spectively a learning mode at the low end of travel
and a learning mode at the high end of travel, with
the logic means of processing causing during the
encountering of the movable unit with a high or low
stop the setting to 1 of the memories ASH and ASB
and as such the passage from said normal actuating
mode of the movable unit to a learning mode for de-
tecting the ends of travel, with the memory ASB re-
turning to zero as soon as the low end of travel is
detected, the memory ASH returning to zero as soon
as the end of the detecting of the high end of travel,
as such causing the return to the normal actuating
mode of the movable unit.

Device for closing and opening according to claim
7, wherein said device for closing and opening an
opening element further comprises an actual posi-
tion counter (CP_R) of the movable unit and a coun-
ter of the position of the ends of travel (CP_FC).

Device according to claim 8, wherein when the logic
means of processing detect a physical stop encoun-
tered by the movable unitaccording to afirstdirection
of actuation, the detecting of the two ends of travel
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takes place according to the following steps:

- stopping of the movable unit,

- actuation of the movable unit in the opposite
direction of displacement, namely the second %
direction of actuation,

- stopping of the movable unit as soon as a phys-

ical stop is detected and setting to zero of the
actual position counter (CP_R) and of the coun-

ter of the position at the end of travel (CP_FC), 10
- actuating of the movable unit in the first direc-

tion of actuation, with the actual position counter
(CP_R) remaining at zero, with the counter of

the position at the end of travel (CP_FC) being
incremented according to the displacement of 15
the movable unit if the first direction of actuation

is the upward direction of actuation of the mov-
able unit, with the actual position counter
(CP_R) and the counter of the position at the
end of travel (CP_FC) being incremented ac- 20
cording to the displacement of the movable unit

if the first direction of actuation is the downward
direction of actuation of the movable unit,

- stopping of the movable unit as soon as a phys-

ical stop is detected, with the value of the counter 25
ofthe position atthe end of travel (CP_FC) being
blocked and the actual position counter (CP_R)
being unblocked and able to be incremented or
decremented according to the period of dis-
placement of the movable unit during the return 30
to normal actuating mode.

10. Device for closing and opening an opening element
according to claim 9, wherein the logic means of
processing continuously compares the value of the 35
actual position counter (CP_R) with the value of the
counter of the position at the end of travel (CP_FC)
and cause the stopping of the means of actuating
when the actual position counter (CP_R) reaches a
number close to zero equivalent to a position +E 40
close to said first position at the end of travel, or when
the actual position counter reaches a number close
to the value of the counter of the position at the end
of travel (CP_FC) equivalent to a position ¢ of said
second position at the end of travel. 45

50

55
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Initialisation
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- ASH=0 et ASB=0

FIGS5
FC_B=0 FC_B=1
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