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(54) Dispositif d’entraînement a débrayage automatique pour système de fermeture de bâtiment

(57) L’invention concerne un dispositif d’entraîne-
ment (1) pour système de fermeture (4) de bâtiment de
type volet roulant, porte de garage ou similaire, compor-
tant un moteur (2) coopérant avec des moyens d’entraî-
nement (3) aptes à actionner le système de fermeture (4).

Ce dispositif est caractérisé par le fait que le moteur
(2) coopère avec les moyens d’entraînement (3) au tra-

vers de moyens de transmission mécaniques (8) à dé-
brayage automatique en cas d’arrêt de commande de
fonctionnement du moteur (2) pour autoriser un libre dé-
placement des moyens d’entraînement (3) par rapport à
ce dernier, et le système de fermeture (4) de bâtiment
de type volet roulant, porte de garage ou similaire, com-
portant un tel dispositif d’entraînement (1).
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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif
d’entraînement pour système de fermeture de bâtiment
de type volet roulant, porte de garage ou similaire, com-
portant un moteur coopérant avec des moyens d’entraî-
nement aptes à actionner le système de fermeture.
[0002] La présente invention entre dans le domaine
des dispositifs d’entraînement de systèmes de fermeture
de bâtiment tel que volet roulant, porte de garage bas-
culante, sectionnelle, pliable ou analogue.
[0003] Si on prend l’exemple d’un volet roulant, celui-ci
est constitué d’un tablier, composé de lames juxtaposées
et articulées entre elles, et qui peut passer d’une position
déployée de fermeture à une position d’ouverture où il
vient s’enrouler autour d’un tube d’enroulement. Le pas-
sage d’une position à une autre s’effectue sous l’action
de moyens d’entraînement, notamment un moteur tubu-
laire de type électrique qui peut être inséré à l’intérieur
dudit tube d’enroulement.
[0004] Très généralement, un tel moteur agit au tra-
vers d’un réducteur sur le tube d’enroulement. Il compor-
te par ailleurs un frein électromagnétique intégré, fonc-
tionnant par manque de courant. En somme, celui-ci em-
pêche la rotation du moteur et, par voie de conséquence,
celle du tube d’enroulement lorsque l’alimentation en
énergie électrique est coupée. De cette manière on em-
pêche l’ouverture depuis l’extérieur du tablier par action
directe sur ce dernier lorsque le volet roulant se trouve
en position déployée de fermeture, tout comme un tel
frein électromagnétique peut interdire l’ouverture d’un
ouvrant de porte de garage ou de tout autre système de
fermeture de bâtiment.
[0005] Un inconvénient apparaît sur ces dispositifs
d’entraînement lorsqu’un problème survient au niveau
du moteur ou tout simplement en cas de coupure de son
alimentation électrique. En effet, dans la mesure où le
frein est activé, il ne permet plus de manoeuvrer le volet
roulant, la porte de garage ou tout autre dispositif de fer-
meture.
[0006] Pour pallier ce problème, l’état de la technique
prévoie déjà d’incorporer à un tel volet roulant ou similaire
une manoeuvre de secours, généralement activée ma-
nuellement et autorisant les commandes d’ouverture et
de fermeture.
[0007] A titre d’exemple dans le cas particulier d’un
volet roulant, une telle manoeuvre de secours peut com-
porter une poulie ou un treuil dont est dépendant la tête
du moteur tubulaire engagé dans le tube d’enroulement
du tablier de ce volet roulant. Une telle solution nécessite
de mettre en oeuvre une connexion électrique rotative
autorisant cette rotation complète du bloc moteur par rap-
port à son raccordement au réseau d’alimentation en
énergie électrique.
[0008] D’autres solutions au moins aussi complexes
assurent une fonction de débrayage entre le moteur et
ledit tube d’enroulement. En d’autres termes, on vient
déconnecter le moteur avec son frein intégré d’un réduc-

teur au travers duquel il agit sur le tube d’enroulement.
L’action du frein étant de ce fait annihilé, il est possible
de manoeuvrer par action directe le tablier du volet rou-
lant. Toutefois, en raison du poids du tablier d’un tel volet
roulant, il peut être utile d’assurer, là encore, cette ma-
noeuvre au travers d’un mécanisme d’entraînement ma-
nuel, par exemple un treuil ou une poulie. L’action de ce
mécanisme d’entraînement manuel est alors répercutée
sur le tube d’enroulement du tablier au travers dudit ré-
ducteur qui rend malheureusement la manoeuvre lente,
voire pénible.
[0009] On comprend, évidemment, que ces solutions
sont complexes, difficiles à mettre en oeuvre en raison
du peu d’espace disponible et à fortiori coûteuses.
[0010] L’invention a pour but de pallier les inconvé-
nients de l’état de la technique en proposant à un dispo-
sitif d’entraînement pour système de fermeture de bâti-
ment de type volet roulant, porte de garage ou similaire,
comportant un moteur coopérant avec des moyens d’en-
traînement aptes à actionner ledit système de fermeture,
caractérisé par le fait que ledit moteur coopère avec les-
dits moyens d’entraînement au travers de moyens de
transmission mécaniques à débrayage automatique en
cas d’arrêt de commande de fonctionnement dudit mo-
teur pour autoriser un libre déplacement desdits moyens
d’entraînement par rapport à ce dernier.
[0011] Tout particulièrement, lesdits moyens de trans-
mission sont constitués d’une pièce d’entraînement mo-
bile conçue de manière apte à occuper une première
position débrayée dans laquelle elle coopère exclusive-
ment avec une pièce motrice du moteur et une seconde
position embrayée dans laquelle elle est repoussée sous
l’action de ladite pièce motrice lors du fonctionnement
dudit moteur pour coopérer en transmission avec une
pièce réceptrice associée aux moyens d’entraînement
et apte à actionner ledit système de fermeture.
[0012] Selon une autre particularité de l’invention, la
pièce d’entraînement est conçue apte à être repoussée
par la pièce motrice depuis la position débrayée en po-
sition embrayée contre l’action de moyens de rappel
élastiques constituant des moyens de commande de dé-
brayage en cas d’arrêt de fonctionnement du moteur.
[0013] L’invention concerne encore un système de fer-
meture de bâtiment de type volet roulant, porte de garage
ou similaire, comportant un tel dispositif d’entraînement
selon l’invention, en combinaison avec des moyens de
blocage dudit système de fermeture, notamment en po-
sition refermée, lesdits moyens de blocage étant conçus
à commande automatique de déblocage en cas de fonc-
tionnement du moteur dudit dispositif d’entraînement.
[0014] Les avantages qui découlent de la présente in-
vention apparaîtront au cours de la description détaillée
qui va suivre se rapportant à un mode de réalisation don-
né à titre d’exemple indicatif et non limitatif.
[0015] La compréhension de cette description sera fa-
cilitée en se référant aux dessins ci-joints dans lesquels :

la figure 1 représente de manière schématisée, en
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perspective et en vue éclatée, un mode de réalisa-
tion d’un dispositif d’entraînement selon l’invention ;

la figure 2 représente une vue schématisée et en
coupe longitudinale et en position débrayée de ce
dispositif d’entraînement conforme à l’invention ;

la figure 3 représente une vue schématisée et en
coupe longitudinale et en position embrayée de ce
dispositif d’entraînement conforme à l’invention ;

la figure 4 représente une vue schématisée des den-
tures selon un mode particulier de réalisation du dis-
positif d’entraînement selon l’invention ; et

la figure 5 est une illustration d’une application du
dispositif d’entraînement selon l’invention à un sys-
tème de fermeture de type volet roulant.

[0016] La présente invention qui est représentée dans
les figures des dessins en annexe, concerne un dispositif
d’entraînement 1 pour système de fermeture de bâtiment
de type volet roulant, porte de garage ou similaire, sa-
chant, en ce qui concerne lesdits portes de garage, que
leur ouvrant peut être soit basculant soit du type section-
nel, soit à panneau repliable ou conçu apte à venir se
ranger, de manière juxtaposée les uns derrière les
autres, en position d’ouverture de ladite porte.
[0017] Quoi qu’il en soit, ce dispositif d’entraînement
1 comporte un moteur 2 coopérant avec des moyens
d’entraînement 3 conçus aptes à actionner ledit système
de fermeture 4 lequel a été représenté, à titre d’exemple,
sous forme d’un volet roulant 4 dans la figure 5 des des-
sins ci-joints.
[0018] Ainsi, dans ce mode de réalisation, le moteur 2
peut adopter la forme tubulaire prenant position dans un
tube d’enroulement 5 et dont l’arbre d’entraînement 6
agit, au travers desdits moyens d’entraînement 3 sur le
tube d’enroulement 5 en vue de commander l’enroule-
ment ou le déroulement du tablier 7 dudit volet roulant 4.
[0019] En fait, selon l’invention, ledit moteur 2 coopère
avec les moyens d’entraînement 3 au travers de moyens
de transmission mécaniques 8 à débrayage automatique
en cas d’arrêt de commande de fonctionnement dudit
moteur 2, ceci pour autoriser un libre déplacement des-
dits moyens d’entraînement 3 par rapport à ce dernier.
[0020] En somme, dans l’exemple d’un volet roulant
comme représenté dans la figure 5, lorsque l’alimentation
du moteur 2 est coupée, les moyens d’entraînement 3
par l’intermédiaire desquels il agit sur le tube d’enroule-
ment 5 sont désolidarisés de ce moteur 2. Ainsi, le tube
d’enroulement 5 étant libre en rotation, l’ouverture et la
fermeture du volet roulant 4 peut être commandée par
action directe sur son tablier 7.
[0021] On peut encore concevoir que cette ouverture
et fermeture du volet roulant 4 intervienne au travers
d’une commande manuelle, par exemple sous forme
d’une poulie, manoeuvrable à l’aide d’une courroie ou

d’un treuil commandé par une manivelle en liaison avec
le tube d’enroulement 5.
[0022] De manière plus particulière, les moyens de
transmission mécaniques 8 sont constitués d’une pièce
d’entraînement mobile 9 conçue de manière apte à oc-
cuper, d’une part, une première position débrayée 10,
plus particulièrement visible dans la figure 2 dans laquel-
le elle coopère exclusivement avec une pièce motrice 11
du moteur 2 et, d’autre part, une seconde position 12
embrayée, représentée dans la figure 3, dans laquelle
elle est repoussée, sous l’action de la pièce motrice 11,
lors du fonctionnement dudit moteur 2, pour coopérer en
transmission avec une pièce réceptrice 13 associée aux
moyen d’entraînement 3 et apte à actionner ledit système
de fermeture 4.
[0023] Selon l’invention, la pièce d’entraînement 9 est
conçue apte à être repoussée par la pièce motrice 11
depuis la position débrayée 10 en position embrayée 12
contre l’action de moyens de rappel élastiques 14 cons-
tituant, substantiellement, des moyens de commande de
débrayage en cas d’arrêt de fonctionnement du moteur 2.
[0024] Selon un mode de réalisation avantageux, la
pièce d’entraînement mobile 9 se présente sous forme
d’une bague 15 montée libre en déplacement axial sur
un arbre support 16 et comportant sur chacun de ses
chants annulaires 17, 18 une denture 19, 20. Celle-ci est
conçue apte à s’engrener avec des dentures complé-
mentaires 21, 22, respectivement, de la pièce motrice 11
et la pièce réceptrice 13 sous forme de roues d’engre-
nage sachant que la première est conçue apte à être
commandée en rotation par le moteur tandis que la se-
conde est solidarisée pour la commande du système de
fermeture 4.
[0025] Selon un mode d’exécution préférentiel, la roue
dentée correspondant à la pièce motrice 11 et portant la
denture 21 est montée coaxiale à l’arbre support 16 sur
lequel est par ailleurs montée, immobilisée en transla-
tion, la roue portant la denture 22 de la pièce réceptrice
13.
[0026] A titre indicatif, celle-ci a été représentée dans
les dessins joints en annexe de forme polygonale ajustée
à la section interne polygonale du tube d’enroulement 5
d’un tablier 7 de volet roulant.
[0027] Chaque denture 21, 22 respectivement de la
pièce motrice 11 et de la pièce réceptrice 13, auxquelles
correspondent les dentures 19, 20 de la pièce d’entraî-
nement mobile 9, comporte au moins une dent et de pré-
férence plusieurs.
[0028] Ces dentures 21, 22 des pièces motrices 11 et
réceptrices 13 ont une hauteur de dents 23, 24 différente,
la hauteur 23 de dents de la pièce motrice 11 étant su-
périeure à celle 24 de la pièce réceptrice 13. En particu-
lier, la hauteur de dents 23 de la denture 21 correspon-
dant à la pièce motrice 11 est supérieure à la course de
déplacement axial 25 de la pièce d’entraînement 9 la-
quelle course 25 est au moins égale à la hauteur de dents
24 de la denture 22 correspondant à la pièce réceptrice
13, précisément pour permettre à la pièce d’entraîne-
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ment 9 de passer depuis une position débrayée 10 dans
une position embrayée 12 et vice-versa par rapport à
ladite pièce réceptrice 13.
[0029] De manière particulière, encore, les dents 21A
de la pièce motrice 11 comportent des flancs 26 inclinés
selon un angle α par rapport à l’axe longitudinal de dé-
placement de la pièce d’entraînement en rappelant que
les dents de la denture 19 correspondante de cette pièce
d’entraînement 9 comporte une forme conjuguée.
[0030] Ainsi, sous l’action combinée de ces dents au
plan incliné des dentures respectivement 21, 22 de la
pièce motrice 11 et de la pièce d’entraînement 9 ainsi
que de moyens de freinage en rotation 27 de cette der-
nière, la commande en rotation par le moteur 2 de ladite
pièce motrice 11 a pour conséquence de soumettre cette
pièce d’entraînement mobile 9 à un couple de rotation
mais aussi à une force résultante axiale ayant tendance
à repousser celle-ci en direction de la pièce réceptrice
13 provoquant l’engrènement des dentures 20 et 22 donc
de la rotation des moyens d’entraînement 3.
[0031] A noter que le déplacement de la pièce d’en-
traînement mobile 9 se fait contre l’action des moyens
de rappel élastiques 14 sous forme d’un ressort de com-
pression hélicoïdal 28 s’interposant entre cette pièce
d’entraînement 9 et la pièce réceptrice 13 sur l’arbre sup-
port 16.
[0032] Il est à noter, à ce propos, que la raideur de ce
ressort de compression 24 est choisie pour que, sous
l’influence de l’inclinaison des flancs 26 des dents 21A,
du couple de transmission du moteur 2 et du couple ré-
sistant produit par les moyens de freinage 27, il en résulte
bien le déplacement de la pièce d’entraînement mobile
9 depuis sa position débrayée 10 dans sa position em-
brayée 12.
[0033] En ce qui concerne les dents correspondant
aux dentures 20 et 22 respectivement de la pièce d’en-
traînement 9 et de la pièce réceptrice 13, elles peuvent
être à flanc droit ou incliné sachant que leur angle d’in-
clinaison étant choisi dans tous les cas inférieur à l’angle
α d’inclinaison des flancs 26 des dents 21A.
[0034] A noter en ce qui concerne les moyens de frei-
nage 27 que ceux-ci peuvent adopter différents modes
de réalisation, en particulier sous forme de moyens de
frottement. Dans les dessins joints, ces moyens de frei-
nage 27 adoptent la forme d’une bille 29 à ressort 28
logée dans l’épaisseur de la bague 15 constituant la pièce
d’entraînement mobile 9 et coopérant avec un tube ex-
térieur 30 fixe correspondant, par exemple, au tube carter
d’un moteur 2 de forme tubulaire.
[0035] L’invention concerne encore un système de fer-
meture 4 de bâtiment de type volet roulant pour porte de
garage ou similaire comportant un tel dispositif d’entraî-
nement 1, ceci en combinaison avec des moyens de ver-
rouillage 31 dudit système 1 notamment en position de
fermeture.
[0036] Tout particulièrement, de tels moyens de ver-
rouillage 31 sont conçus aptes à être déverrouillés auto-
matiquement lors de la commande de fonctionnement

du moteur 2 et, contrairement, à adopter une position de
verrouillage lorsque ce moteur 2 est arrêté.

Revendications

1. Dispositif d’entraînement (1) pour système de fer-
meture (4) de bâtiment de type volet roulant, porte
de garage ou similaire, comportant un moteur (2)
coopérant avec des moyens d’entraînement (3) ap-
tes à actionner ledit système de fermeture (4), ca-
ractérisé par le fait que ledit moteur (2) coopère
avec lesdits moyens d’entraînement (3) au travers
de moyens de transmission mécaniques (8) à dé-
brayage automatique en cas d’arrêt de commande
de fonctionnement dudit moteur (2) pour autoriser
un libre déplacement desdits moyens d’entraîne-
ment (3) par rapport à ce dernier.

2. Dispositif d’entraînement (1) selon la revendication
1, caractérisé par le fait que lesdits moyens de
transmission (8) sont constitués d’une pièce d’en-
traînement (9) mobile conçue de manière apte à oc-
cuper une première position débrayée (10) dans la-
quelle elle coopère exclusivement avec une pièce
motrice (11) du moteur (2) et une seconde position
embrayée (12) dans laquelle elle est repoussée sous
l’action de ladite pièce motrice (11) lors du fonction-
nement dudit moteur (2) pour coopérer en transmis-
sion avec une pièce réceptrice (13) associé aux
moyens d’entraînement 3 et apte à actionner ledit
système de fermeture (4).

3. Dispositif d’entraînement (1) selon la revendication
2, caractérisé par le fait que la pièce d’entraîne-
ment (9) est conçue apte à être repoussée par la
pièce motrice (11) depuis la position débrayée (10)
en position embrayée (12) contre l’action de moyens
de rappel élastiques (14) constituant des moyens de
commande de débrayage en cas d’arrêt de fonction-
nement du moteur (2).

4. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 2 ou 3, caractérisé par le fait
que la pièce d’entraînement mobile (9) se présente
sous forme d’une bague (15) montée libre en dépla-
cement axial sur un arbre support (16) et comportant,
sur chacun de ses chants annulaires (17,18), une
denture (19,20) conçue apte à s’engrener avec des
dentures complémentaires (21,22), respectivement,
de la pièce motrice (11) et la pièce réceptrice (13)
sous forme de roues d’engrenage, sachant que la
première est conçue apte à être commandée en ro-
tation par le moteur (2), tandis que la seconde est
solidarisée pour la commande du système de fer-
meture (4).

5. Dispositif d’entraînement (1) selon la revendication
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4, caractérisé par le fait que la roue dentée cor-
respondant à la pièce motrice (11) et portant la den-
ture (21) est montée coaxiale à l’arbre support (16)
sur lequel est par ailleurs montée, immobilisée en
translation, la roue portant la denture (22) de la pièce
réceptrice (13).

6. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 4 ou 5, caractérisé par le fait
que chaque denture (21,22), respectivement de la
pièce motrice (11) et de la pièce réceptrice (13), aux-
quelles correspondent les dentures (19,20) de la piè-
ce d’entraînement mobile (9), comporte au moins
une dent.

7. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 4 à 6, caractérisé par le fait
que lesdites dentures (21,22) des pièces motrices
(11) et réceptrices (13) ont une hauteur de dents
(23,24) différente, la hauteur (23) de dents de la piè-
ce motrice (11) étant supérieure à celle (24) de la
pièce réceptrice (13).

8. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 6 ou 7, caractérisé par le fait
que la pièce motrice (11) comprend des dents (21A)
qui comportent des flancs (26) inclinés selon un an-
gle (α) par rapport à l’axe longitudinal de déplace-
ment de la pièce d’entraînement (9).

9. Dispositif d’entraînement (1) selon la revendication
8, caractérisé par le fait que les dents, correspon-
dant aux dentures (21,22) respectivement de la piè-
ce d’entraînement (9) et de la pièce réceptrice (13),
sont à flanc droit ou incliné, sachant que leur angle
d’inclinaison étant choisi dans tous les cas inférieur
à l’angle (α) d’inclinaison des flancs (26) des dents
(21A) .

10. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 4 à 9, caractérisé par le fait
que lesdits moyens de rappel élastiques (14) se pré-
sente sous forme d’un ressort de compression héli-
coïdal (14) s’interposant entre la pièce d’entraîne-
ment (9) et la pièce réceptrice (13) sur l’arbre support
(16).

11. Dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications 1 à 10, caractérisé par le fait
qu’il comprend des moyens de freinage en rotation
(27) de la pièce d’entraînement (3) sous forme de
moyens de frottement.

12. Dispositif d’entraînement (1) selon les revendica-
tions 4 et 11, caractérisé par le fait que les moyens
de freinage (27) se présentent sous la forme d’une
bille (29) à ressort (28) logée dans l’épaisseur de la
bague (15) constituant la pièce d’entraînement (9)

mobile et coopérant avec un tube extérieur (30) fixe
en rotation.

13. Système de fermeture (4) de bâtiment de type volet
roulant, porte de garage ou similaire, comportant un
dispositif d’entraînement (1) selon l’une quelconque
des revendications précédentes, en combinaison
avec des moyens de blocage (31) dudit système de
fermeture, notamment en position fermée, caracté-
risé par le fait que lesdits moyens de blocage (31)
sont conçus à commande automatique de débloca-
ge en cas de fonctionnement du moteur (2) dudit
dispositif d’entraînement (1) .

14. Système de fermeture (4) de bâtiment selon la re-
vendication 13, caractérisé par le fait que lesdits
moyens de blocage (31) sont conçus aptes à être
déverrouillés lors de la commande de fonctionne-
ment du moteur (2) et, inversement, à adopter une
position de verrouillage lorsque ce moteur (2) est
arrêté.
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