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(54) SYSTÈME D’ENTRAÎNEMENT D’OUVRANT

(57) Système d’entraînement (1) d’un ouvrant (2)
comprenant :
- un moteur (M) de d’entraînement d’ouvrant (2) ;
- un premier moyen de commande du moteur (4) adop-
tant sélectivement une configuration d’alimentation élec-
trique et une configuration de non alimentation électrique
du moteur.

Le système (1) comporte :
- un arbre fileté (5) entraîné par le moteur (M);
- un premier écrou (6a) formant une liaison vis-écrou avec
l’arbre fileté (5);

- des premiers moyens d’indexation (7a) engageables
sélectivement avec le premier écrou (6a) pour interdire
la rotation du premier écrou (6a) tout en autorisant son
déplacement axial ;
- ledit premier moyen de commande (4) se trouve en
configuration d’alimentation lorsque le premier écrou
(6a) est sur une première portion axiale (P1) de l’arbre
fileté et se trouve en configuration de non alimentation
lorsque ce premier écrou (6a) est positionné sur une
deuxième portion axiale (P2) de l’arbre (5).
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Description

[0001] L’invention concerne le domaine des systèmes
d’entraînement d’ouvrants.

ARRIERE PLAN DE L’INVENTION

[0002] Pour déplacer un ouvrant tel qu’une porte, une
fenêtre, un portail, un volet, une trappe, un clapet, une
cloison, ou enrouler une toile, un filet, un film de protec-
tion, une bâche entre une position fermée et une position
ouverte de l’ouvrant, il existe un grand nombre de sys-
tèmes d’entraînement. Par exemple le document brevet
US6382005 B1 décrit un système d’entraînement d’un
ouvrant, en l’occurrence une porte de garage. Ce systè-
me comprend un moteur électrique pour entrainer
l’ouvrant, des capteurs de position pour capter le dépla-
cement de l’ouvrant par rapport à un encadrement de
l’ouvrant et ainsi déterminer des positions d’arrêt du mo-
teur. Ces capteurs de position de l’ouvrant doivent être
réglés pour assurer une correspondance entre la position
captée par le capteur et la position réellement adoptée
par l’ouvrant. Un mauvais réglage du système d’entraî-
nement peut conduire à la dégradation de l’ouvrant, si
par exemple le moteur force l’ouvrant alors qu’il est déjà
dans une position de fin de course et qu’il appui contre
une butée. De même, un mauvais réglage peut conduire
à une détection d’ouvrant en position fermée alors qu’en
réalité, cet ouvrant est toujours dans une position inter-
médiaire, entre ses positions ouverte et fermée.
[0003] Le réglage du système d’entraînement
d’ouvrant est particulièrement délicat pour l’utilisateur.

OBJET DE L’INVENTION

[0004] Un objet de la présente invention est de fournir
un système de commande d’un moteur qui présente des
caractéristiques facilitant son réglage par un utilisateur
et une répétitivité des positions fermées et ouvertes.

RESUME DE L’INVENTION

[0005] A cette fin, il est proposé suivant l’invention, un
système d’entraînement d’un ouvrant comprenant :

- un moteur entraînant un arbre pour commander le
déplacement d’un ouvrant tel qu’une porte ou un
portail ;

- au moins un premier moyen de commande du mo-
teur adapté à adopter sélectivement une configura-
tion d’alimentation électrique du moteur et une con-
figuration de non alimentation électrique du moteur.

[0006] Le système d’entraînement selon l’invention est
essentiellement caractérisé en ce qu’il comporte :

- un arbre fileté sur au moins une portion de sa lon-
gueur, cet arbre fileté étant monté à rotation selon

un premier axe de rotation et étant adapté à être
entraîné à rotation par le moteur selon ce premier
axe de rotation ;

- au moins un premier écrou coopérant avec ledit ar-
bre fileté de manière à former une liaison vis-écrou
entre l’arbre fileté et le premier écrou ;

- au moins des premiers moyens d’indexation agen-
cés pour s’engager sélectivement avec ledit premier
écrou et lorsqu’ils sont engagés avec ce premier
écrou, ces premiers moyens d’indexation interdisent
la rotation dudit premier écrou par rapport à ces
moyens d’indexation tout en autorisant le déplace-
ment axial dudit premier écrou le long dudit arbre
fileté ;

- ledit au moins un premier moyen de commande du
moteur est agencé pour se trouver dans sa configu-
ration d’alimentation lorsque le premier écrou est po-
sitionné le long d’une première portion axiale de l’ar-
bre fileté et pour se trouver dans sa configuration de
non alimentation lorsque ce premier écrou est posi-
tionné le long d’une deuxième portion axiale de l’ar-
bre fileté qui est distincte de ladite première portion
axiale.

[0007] Lorsque les premiers moyens d’indexation sont
engagés avec ledit premier écrou, ils interdisent alors la
rotation de l’écrou et ainsi, si l’arbre fileté est mis en ro-
tation par le moteur, ce premier écrou se déplace le long
de l’arbre fileté. Ce déplacement du premier écrou le fait
passer de la première portion axiale vers la deuxième
portion axiale de l’arbre fileté, ou inversement en fonction
du sens de rotation de l’arbre fileté par rapport au premier
écrou.
[0008] Le premier moyen de commande du moteur est
en configuration d’alimentation lorsque le premier écrou
se trouve le long de la première portion axiale de l’arbre
fileté et est en configuration de non alimentation lorsque
le premier écrou se trouve le long de la deuxième portion
axiale de cet arbre fileté.
[0009] Grâce à la liaison vis-écrou entre l’arbre fileté
et le premier écrou, on est certain qu’à toute rotation don-
née de l’arbre fileté, correspond un déplacement axial
proportionnel de l’écrou, ce qui limite le risque d’avoir un
déphasage entre la rotation de l’arbre entraîné par le
moteur et la position axiale du premier écrou. Ainsi, cha-
que position fermée et chaque position ouverte mémo-
risée par le système d’entraînement selon l’invention est
stable au cours du temps et peut être répétée à chaque
cycle de fonctionnement du système d’entraînement.
[0010] Lorsque les premiers moyens d’indexation sont
engagés vis-à-vis du premier écrou, ils interdisent alors
la rotation de ce premier écrou par rapport aux premiers
moyens d’indexation ce qui oblige le premier écrou à se
déplacer le long de l’arbre fileté en réponse à la mise en
rotation de l’arbre fileté.
[0011] A contrario, lorsque les premiers moyens d’in-
dexation sont désengagés vis-à-vis du premier écrou, la
rotation du premier écrou par rapport aux premiers
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moyens d’indexation est alors autorisée et le premier
écrou peut alors tourner avec l’arbre fileté lorsque ce
dernier est mis en rotation. Ainsi, lorsque les premiers
moyens d’indexation sont désengagés vis-à-vis du pre-
mier écrou, la mise en rotation de l’arbre fileté entraine
la rotation du premier écrou sans que cet écrou ne se
déplace le long de l’arbre fileté.
[0012] Ainsi, lorsque l’utilisateur veut définir une pre-
mière position du moteur dans laquelle il souhaite qu’il
n’y ait pas d’alimentation possible du moteur via le pre-
mier moyen de commande du moteur, il lui suffit de
successivement :

- désengager le premiers moyens d’indexation vis-à-
vis du premier écrou ; puis

- d’actionner le moteur jusqu’à ce qu’il atteigne une
première position souhaitée du moteur qui corres-
pond à une position donnée de l’ouvrant; puis

- de visser le premier écrou le long de l’arbre fileté
jusqu’à ce qu’il se trouve le long de la deuxième por-
tion axiale de l’arbre fileté, le premier moyen de com-
mande du moteur passe alors dans sa configuration
de non alimentation ; puis

- d’engager les premiers moyens d’indexation avec le
premier écrou pour obliger le premier écrou à se dé-
placer le long de l’arbre fileté en réponse à une mise
en rotation de l’arbre fileté.

[0013] Grâce au système d’entraînement d’ouvrant se-
lon l’invention, l’utilisateur peut régler et mémoriser sim-
plement la première position du moteur dans laquelle ce
moteur ne peut être alimenté via les premiers moyens
de commande. Pour cela, il lui suffit de déplacer le pre-
mier écrou le long de l’arbre fileté alors que les premiers
moyens d’indexation sont désengagés de ce premier
écrou, puis de réengager ce premier écrou.
[0014] Comme la première position du moteur corres-
pond à une première position donnée de l’ouvrant, il suffit
à l’utilisateur de commander manuellement le moteur
pour positionner l’ouvrant dans sa première position don-
née, puis de couper l’alimentation du moteur et mémo-
riser la position atteinte par le moteur.
[0015] Selon un mode de réalisation préférentiel du
système de commande de moteur selon l’invention, ce
système comporte en outre :

- un deuxième écrou coopérant avec l’arbre fileté de
manière à former une liaison vis-écrou entre l’arbre
fileté et ce deuxième écrou ; et

- au moins des deuxièmes moyens d’indexation agen-
cés pour s’engager sélectivement avec ledit deuxiè-
me écrou et lorsqu’ils sont engagés avec ce deuxiè-
me écrou, ces deuxièmes moyens d’indexation in-
terdisent la rotation dudit deuxième écrou par rapport
à ces deuxièmes moyens d’indexation tout en auto-
risant le déplacement axial dudit deuxième écrou le
long dudit arbre fileté ;

- au moins un deuxième moyen de commande du mo-

teur adapté à adopter sélectivement une configura-
tion d’alimentation électrique du moteur et une con-
figuration de non alimentation électrique du moteur ;
et

- ledit au moins un deuxième moyen de commande
du moteur est agencé pour se trouver dans sa con-
figuration d’alimentation lorsque le deuxième écrou
est positionné le long de la première portion axiale
de l’arbre fileté et pour se trouver dans sa configu-
ration de non alimentation lorsque ce deuxième
écrou est positionné le long d’une troisième portion
axiale de l’arbre fileté, la première portion axiale se
trouvant entre les deuxième et troisième portions
axiales de l’arbre fileté.

[0016] Grâce à ce mode de réalisation le moteur peut
être alimenté via le premier moyen de commande ou via
le deuxième moyen de commande. Ainsi, le premier
moyen de commande et le moteur peuvent être agencés
pour que lorsque le premier moyen de commande est
dans sa configuration d’alimentation électrique du mo-
teur, alors ce moteur se déplace dans une première di-
rection. De manière similaire, le deuxième moyen de
commande et le moteur peuvent être agencés pour que
lorsque le deuxième moyen de commande est dans sa
configuration d’alimentation électrique du moteur, alors
ce moteur puisse être commandé pour se déplacer dans
une deuxième direction qui est opposée par rapport à
ladite première direction.
[0017] Comme le deuxième moyen de commande du
moteur est agencé pour se trouver dans sa configuration
de non alimentation lorsque le deuxième écrou est posi-
tionné le long d’une troisième portion axiale de l’arbre
fileté, le système d’entraînement selon l’invention permet
de définir :

- une première position du moteur dans laquelle le
moteur ne peut pas être alimenté via le premier
moyen de commande, le moteur ne pouvant alors
être alimenté que via le deuxième moyen de
commande ; et

- une deuxième position du moteur, qui est distincte
de la première position du moteur, et dans laquelle
le moteur ne peut pas être alimenté via le deuxième
moyen de commande, le moteur ne pouvant alors
être alimenté que via le premier moyen de comman-
de.

[0018] Le réglage de cette deuxième position du mo-
teur se fait de la même manière que pour la première
position, à la différence qu’au lieu d’engager ou désen-
gager les premiers moyens d’indexation vis-à-vis du pre-
mier boulon, l’utilisateur engage ou désengage les
deuxièmes moyens d’indexation vis-à-vis du deuxième
écrou.
[0019] Lorsque les deuxièmes moyens d’indexation
sont engagés avec ledit deuxième écrou, ils interdisent
alors la rotation de l’écrou et ainsi, si l’arbre fileté est mis
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en rotation par le moteur, ce deuxième écrou se déplace
alors le long de l’arbre fileté. Le deuxième moyen de com-
mande du moteur se trouve en configuration d’alimenta-
tion lorsque le deuxième écrou se trouve le long de la
première portion axiale de l’arbre. Le deuxième moyen
de commande se trouve en configuration de non alimen-
tation lorsque le deuxième écrou se trouve le long de la
troisième portion axiale de l’arbre.
[0020] Lorsque ces deuxième moyens d’indexation
sont engagés vis-à-vis du deuxième écrou, ils interdisent
alors sa rotation par rapport aux deuxièmes moyens d’in-
dexation ce qui oblige le deuxième écrou à se déplacer
le long de l’arbre fileté en réponse à la mise en rotation
de cet arbre.
[0021] A contrario, lorsque les deuxièmes moyens
d’indexation sont désengagés, même si l’arbre fileté est
mis en rotation le deuxième écrou, le deuxième écrou
peut rester fixe par rapport à cet arbre et ainsi ne pas se
déplacer le long de cet arbre fileté.
[0022] Lorsque les premier et deuxième moyens d’in-
dexation sont désengagés vis-à-vis des premier et se-
cond écrous, l’utilisateur peut de commander le moteur
pour déplacer l’ouvrant jusqu’à atteindre une position de
fin de course qu’il souhaite mémoriser, sans que les
écrous ne se déplacent le long de l’arbre. Il n’y a donc
pas de risque qu’un écrou désengagé vienne se bloquer
axialement pendant cette mémorisation. L’opérateur
peut ainsi manoeuvrer librement le moteur sans se sou-
cier de la position du / des écrous qu’il a désengagé(s).
[0023] Lorsque l’utilisateur veut définir une seconde
position du moteur dans laquelle il souhaite qu’il n’y ait
pas d’alimentation du moteur possible via le deuxième
moyen de commande du moteur, il lui suffit de
successivement :

- désengager les deuxièmes moyens d’indexation vis-
à-vis du deuxième écrou ; puis

- d’actionner le moteur jusqu’à ce qu’il atteigne la se-
conde position souhaitée du moteur qui correspond
à une position donnée de l’ouvrant ; puis

- de visser le deuxième écrou le long de l’arbre fileté
jusqu’à ce qu’il se trouve le long de la troisième por-
tion axiale de l’arbre fileté qui correspond à la portion
de l’arbre fileté dans laquelle le deuxième moyen de
commande du moteur se trouve dans sa configura-
tion de non alimentation ; puis

- d’engager les deuxièmes moyens d’indexation avec
le deuxième écrou pour obliger cet écrou à se dé-
placer le long de l’arbre fileté en réponse à une mise
en rotation de cet arbre fileté.

[0024] Selon un mode de réalisation alternatif du pré-
cédent, le système d’entraînement d’ouvrant(s) selon
l’invention :

- comporte au moins un deuxième moyen de com-
mande du moteur adapté à adopter sélectivement
une configuration d’alimentation électrique du mo-

teur et une configuration de non alimentation élec-
trique du moteur ; et

- ledit au moins un deuxième moyen de commande
du moteur est agencé pour se trouver dans sa con-
figuration d’alimentation lorsque le premier écrou est
positionné le long de la première portion axiale de
l’arbre fileté et pour se trouver dans sa configuration
de non alimentation lorsque ce premier écrou est
positionné le long d’une troisième portion axiale de
l’arbre fileté, la première portion axiale se trouvant
entre les première et deuxième portions axiales.

[0025] Selon cette alternative un seul écrou est fileté
sur l’arbre fileté pour se déplacer le long de l’arbre et
ainsi commander les changements de configuration des
premier et deuxième moyens de commande en fonction
de sa position le long de l’arbre fileté. Ici, lorsque ce pre-
mier écrou est désindexé vis-à-vis des premiers moyens
d’indexation, le réglage en position du premier écrou peut
se faire. Pour cela, il suffit de translater ce premier écrou
le long dudit arbre fileté par pivotement de ce premier
écrou par rapport à cet arbre fileté.
[0026] En complément de ce mode, pour permettre de
définir l’amplitude de la première portion axiale, on peut
faire en sorte que l’un au moins des moyens de com-
mande du moteur comporte un premier capteur de posi-
tion du premier écrou indépendant de l’arbre fileté et mo-
bile le long de cet arbre fileté entre plusieurs positions
axiales respectivement indexables.

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS

[0027] L’invention sera mieux comprise à la lecture de
la description qui suit de modes de réalisation non limi-
tatifs, en référence aux figures des dessins annexés par-
mi lesquelles :

- la figure 1 illustre une serre horticole dotée d’un
ouvrant motorisé entre des positions ouverte et fer-
mée par l’intermédiaire système d’entraînement
d’ouvrant selon l’invention ;

- la figure 2 présente une vue extérieure d’un carter
du système d’entraînement d’ouvrant selon l’inven-
tion, ici le moteur est intégré dans le carter et un
arbre du moteur s’étend au travers du carter pour
d’une part entrainer l’ouvrant avec lequel il est couplé
mécaniquement via des moyens de couplage et pour
d’autre part entrainer un arbre fileté du système d’en-
traînement via une transmission de mouvement;

- la figure 3 est une vue schématique de face du sys-
tème d’entraînement d’ouvrant selon l’invention ; et

- la figure 4 est une vue en coupe A-A schématique
du système d’entraînement d’ouvrant de la figure 3,
cette figure 4 illustrant les deuxièmes moyens d’in-
dexation d’écrou.
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DESCRIPTION DETAILLEE DE L’INVENTION

[0028] L’invention porte sur un système d’entraîne-
ment 1 d’au moins un ouvrant 2 pouvant être utilisé pour
entrainer un ou plusieurs ouvrants.
[0029] La figure 1 présente un ensemble 0, en l’occur-
rence une serre horticole comprenant :

- un système d’entraînement 1 selon l’une quelcon-
que des modes de réalisation de l’invention ; et

- un ouvrant 2 mobile suivant une course de l’ouvrant
s’étendant entre des première et seconde positions
de l’ouvrant (positions ouverte et fermée), cet
ouvrant 2 étant entraîné suivant sa course par l’in-
termédiaire d’un arbre 3 entraîné par le moteur.

[0030] Comme indiqué précédemment et illustré sur
les figures 2 et 3, le système d’entraînement 1 d’ouvrant
2 comprend :

- un moteur M entraînant l’arbre 3 pour commander
le déplacement de l’ouvrant 2 tel qu’une porte ou un
portail ;

- un premier moyen de commande du moteur 4 adapté
à adopter sélectivement une configuration d’alimen-
tation électrique du moteur et une configuration de
non alimentation électrique du moteur ;

- un deuxième moyen de commande 8 du moteur M
adapté à adopter sélectivement une configuration
d’alimentation électrique du moteur M et une confi-
guration de non alimentation électrique du moteur M;

- un arbre fileté 5 sur au moins une portion de sa lon-
gueur, cet arbre étant monté à rotation selon un pre-
mier axe X-X de rotation et étant adapté à être en-
traîné à rotation par le moteur M selon ce premier
axe de rotation X-X ;

- des premier et deuxième écrous 6a, 6b coopérant
chacun avec l’arbre fileté 5 pour former chacun une
liaison vis-écrou ave l’arbre 5 ;

- des premiers moyens d’indexation 7a agencés pour
être sélectivement engagés avec ledit premier écrou
6a et lorsqu’ils sont engagés avec ce premier écrou
6a, ces premiers moyens d’indexation 7a interdisent
la rotation dudit premier écrou 6a par rapport à ces
moyens d’indexation 7a tout en autorisant le dépla-
cement axial dudit premier écrou 6a le long dudit
arbre fileté 5 ;

- des deuxièmes moyens d’indexation 7b agencés
pour être sélectivement engagés avec ledit deuxiè-
me écrou 6b et lorsqu’ils sont engagés avec ce
deuxième écrou 6b, ces deuxièmes moyens d’in-
dexation 7b interdisent la rotation dudit deuxième
écrou 6b par rapport à ces deuxièmes moyens d’in-
dexation 7b tout en autorisant le déplacement axial
dudit deuxième écrou 6b le long dudit arbre fileté 5.

[0031] Ledit au moins un premier moyen de comman-
de 4 du moteur est agencé pour se trouver dans sa con-

figuration d’alimentation lorsque le premier écrou 6a est
positionné le long d’une première portion axiale P1 de
l’arbre fileté et pour se trouver dans sa configuration de
non alimentation lorsque ce premier écrou 6a est posi-
tionné le long d’une deuxième portion axiale P2 de l’arbre
fileté 5 qui est distincte de ladite première portion axiale
P1.
[0032] Ledit deuxième moyen de commande 8 du mo-
teur M est agencé pour se trouver dans sa configuration
d’alimentation lorsque le deuxième écrou 6b est position-
né le long de la première portion axiale P1 de l’arbre fileté
et pour se trouver dans sa configuration de non alimen-
tation lorsque ce deuxième écrou 6b est positionné le
long d’une troisième portion axiale P3 de l’arbre fileté 5,
la première portion axiale P1 se trouvant entre les deuxiè-
me P2 et troisième P3 portions axiales de l’arbre fileté 5.
[0033] L’arbre 3 du moteur M servant à entrainer
l’ouvrant est aussi couplé à l’arbre fileté 5 via une trans-
mission de mouvement pour l’entrainer avec un rapport
fixe d’entraînement tel qu’à tout déplacement donné du
moteur correspond un entraînement donné de l’arbre 5.
Ici, cette transmission de mouvement est réalisée par un
pignon menant porté par l’arbre 3 du moteur M, par un
pignon mené porté par l’arbre fileté 5 et par une chaine
qui relie ces pignons menant et menés entre eux. Toute
autre transmission de mouvement entre le moteur M et
l’arbre fileté pourrait être utilisée pour mettre en oeuvre
de l’invention. Par exemple, cette transmission de mou-
vement pourrait être réalisée par poulies / courroie OU
par une cascade de pignons OU par une tringle avec
couples coniques.
[0034] Le système 1 d’entraînement d’ouvrant selon
l’invention permet à un opérateur de mémoriser dans le
système, de manière mécanique, et sans outil, des po-
sitions limites du moteur M dans lesquelles il souhaite
que ce moteur ne puisse plus se déplacer vers un sens
donné. Lorsqu’une de ces positions limites est atteinte,
c’est-à-dire lorsque le premier écrou 6a passe dans la
deuxième portion P2 ou lorsque le deuxième écrou 6b
passe dans la troisième portion P3, le moteur M ne peut
alors être commandé que dans un sens de déplacement
permettant de l’écarter de cette position limite, c’est-à-
dire forcément un sens autorisant le retour des écrous
vers la première portion P1 qui est placée entre les por-
tions d’arbre fileté P2 et P3.
[0035] Le système 1 selon l’invention limite le besoin
d’utiliser des butées de fin de course venant mesurer
directement sur l’ouvrant l’atteinte d’une position de fin
de course.
[0036] Pour la compréhension de l’invention, le terme
configuration d’alimentation du moteur, lorsqu’appliqué
au premier moyen de commande 4, indique que le pre-
mier moyen de commande 4 autorise l’alimentation élec-
trique du moteur, ce qui n’implique pas que le moteur
soit forcément alimenté.
[0037] De même, le terme configuration d’alimentation
du moteur, lorsqu’appliqué au deuxième moyen de com-
mande 8, indique que ce deuxième moyen de commande
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8 s’oppose à l’alimentation électrique du moteur, ce qui
n’implique pas que le moteur soit forcément non alimen-
té.
[0038] Un moteur peut en effet être alimenté si un seul
des deux moyens de commande 4 et 8 est en configu-
ration d’alimentation et cela même si l’autre de ces
moyens de commande 4 ou 8 est en configuration de
non alimentation.
[0039] Le câblage du moteur et des premier et second
moyens de commande est tel que :

- lorsque le premier moyen de commande 4 est en
configuration de non alimentation, il s’oppose alors
à une alimentation du moteur qui induirait une rota-
tion du moteur vers un premier sens, en l’occurrence
le premier sens est celui qui force le premier écrou
à aller de la première portion P1 de l’arbre 5 vers la
deuxième portion P2 ; et

- lorsque le deuxième moyen de commande 8 est en
configuration de non alimentation, il s’oppose alors
à une alimentation du moteur qui induirait une rota-
tion du moteur vers un second sens opposé audit
premier sens, en l’occurrence le second sens est
celui qui force le deuxième écrou 6b à aller de la
première portion P1 de l’arbre 5 vers sa troisième
portion P3 de l’arbre 5.

[0040] Le premier écrou 6a est une pièce de révolution
présentant un axe de symétrie propre qui est confondu
avec le premier axe de rotation dudit arbre fileté 5. Ce
premier écrou présente des encoches à sa périphérie
qui, dans un cas particulier, sont des cannelures externes
s’étendant chacune parallèlement à l’axe de symétrie de
ce premier écrou 6a.
[0041] Les premiers moyens d’indexation 7a présen-
tent un index 70a mobile entre :

- une position d’indexation dans laquelle cet index 70a
peut pénétrer dans une des encoches ou cannelures
dudit premier écrou (6a) afin d’engager ledit premier
écrou 6a et ainsi interdire sa rotation par rapport ces
premiers moyens d’indexation 7a ; et

- une position de libération dans laquelle cet index 70a
est écarté des encoches ou cannelures dudit premier
écrou 6a.

[0042] Le deuxième écrou 6b est une pièce de révo-
lution présentant un axe de symétrie qui lui est propre et
qui est confondu avec ledit premier axe X-X de rotation
dudit arbre fileté 5. Ce deuxième écrou présente des en-
coches à sa périphérie qui peuvent être des cannelures
externes.
[0043] Les deuxièmes moyens d’indexation 7b pré-
sentent un index mobile 70b entre :

- une position d’indexation du deuxième écrou 6b
dans laquelle cet index 70b peut pénétrer dans une
des encoches ou cannelures dudit deuxième écrou

afin d’engager ledit deuxième écrou et ainsi interdire
la rotation dudit deuxième écrou 6b par rapport ces
deuxièmes moyens d’indexation 7b; et

- une position de libération du deuxième écrou 6b
dans laquelle cet index 70b est écarté des encoches
ou cannelures dudit deuxième écrou.

[0044] Sur la figure 3, on voit en traits pointillés les
premiers et deuxièmes moyens d’indexation 7a 7b alors
qu’ils sont dans leurs positions respectives de libération
avec leurs indexes 70a, 70b écartés des écrous corres-
ponds 6a et 6b. Sur cette figure 3, les premiers et deuxiè-
mes moyens d’indexation 7a 7b représentés en traits
pleins sont dans leurs positions respectives d’indexation,
les indexes 70a et 70b sont respectivement en prise avec
les écrous respectifs 6a, 6b.
[0045] Pour chacun des premier et deuxième écrous
respectifs, les encoches ou cannelures externes 12 sont
respectivement formées et réparties régulièrement
autour de l’écrou. Cette répartition régulière des enco-
ches ou cannelures 12 permet d’avoir un angle de régla-
ge en position de l’écrou qui est l’angle régulier séparant
deux cannelures de l’écrou. Dans l’exemple de la figure
4, l’écrou comporte un nombre d’encoches mâles ou fe-
melles ce qui permet un réglage d’autant plus fin que le
nombre d’encoches est important. En l’occurrence, ici on
a 12 encoches qui sont ici des cannelures régulièrement
réparties à la périphérie de l’écrou ce qui permet un ré-
glage par douzième de tour d’écrou. Ce nombre est choisi
en fonction de la finesse de réglage souhaitée pour le
positionnement de l’écrou. Par exemple, chaque écrou
peut comporter 22 cannelures ce qui permet un réglage
angulaire très précis de la position d’indexation de l’écrou
permettant ainsi de mémoriser précisément les positions
de fin de course associées du moteur M.
[0046] Les premiers moyens d’indexation 7a sont
montés coulissants selon un axe de guidage Y-Y paral-
lèle audit premier axe de rotation X-X dudit arbre fileté 5.
[0047] De la même manière, les deuxièmes moyens
d’indexation 7b sont montés coulissants selon l’axe de
guidage Y-Y parallèle audit premier axe de rotation X-X
dudit arbre fileté.
[0048] Ainsi ces premiers et deuxièmes moyens d’in-
dexation 7a, 7b sont mobiles comme des chariots le long
de l’axe Y-Y.
[0049] Lorsque les premiers moyens d’indexation 7a
indexent le premier écrou 6a à rotation, tout déplacement
axial de ce premier écrou 6a le long de l’arbre fileté 5
entraine également le déplacement axial des premiers
moyens d’indexation 7a. Pour cela, le premier écrou pré-
sente une gorge annulaire dans laquelle vient se posi-
tionner une portion en forme de doigt des premiers
moyens d’indexation 7a lorsqu’ils indexent le premier
écrou 6a.
[0050] De manière similaire, lorsque les deuxièmes
moyens d’indexation 7b indexent le deuxième écrou 6b
à rotation, tout déplacement axial de ce deuxième écrou
6b le long de l’arbre fileté 5 entraine également le dépla-
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cement axial des deuxièmes moyens d’indexation 7b.
Pour cela, le deuxième écrou 6b présente une gorge an-
nulaire dans laquelle vient se positionner une portion en
forme de doigt des deuxièmes moyens d’indexation 7b
lorsqu’ils indexent ce deuxième écrou 6b.
[0051] Comme illustré en particulier aux figures 2 et 3,
chaque premier et deuxième moyen d’indexation 7a, 7b
et chaque premier et deuxième écrou 6a, 6b est disposé
à l’intérieur d’un même carter 9. Ce carter permet de
protéger les liaisons vis écrou, la connectique 15 et les
moyens de commande 4 et 8.
[0052] Idéalement, ce carter 9, lorsque fermé est étan-
che, ce qui permet au système d’entraînement 1 de l’in-
vention de résister à des conditions d’humidité. On note
que la connectique 15 fait partie du câblage du système
et comprend une prise mâle à plusieurs broches et une
prise femelle complémentaire pour faciliter l’installation
et le remplacement du système 1.
[0053] Les premiers moyens d’indexation 7a compor-
tent une zone d’actionnement manuel 72a, manuelle-
ment actionnable, préférentiellement sans outil, par un
opérateur afin de commander le désengagement des
premiers moyens d’indexation 7a vis-à-vis dudit premier
écrou 6a.
[0054] De la même manière que pour les premiers
moyens d’indexation 7a, les deuxièmes moyens d’in-
dexation 7b comportent une zone d’actionnement ma-
nuel 72b, manuellement actionnable, préférentiellement
sans outil, par un opérateur afin de commander le dé-
sengagement des deuxièmes moyens d’indexation 7b
vis-à-vis dudit deuxième écrou 6b.
[0055] On note que les zones d’actionnement manuel
72a et 72b sont accessibles pour être manipulées ma-
nuellement et sans outillage par l’opérateur. Comme on
le voit sur la figure 2, cet accès aux zones d’actionnement
manuel 72a, 72b se fait via une ouverture 10 du carter
sélectivement obturée par une trappe non représentée.
Une réglette 11 présente une lumière par laquelle pas-
sent les zones d’actionnement manuel 72a, 72b pour évi-
ter que l’opérateur ne puisse forcer les zones d’action-
nement manuel 72a, 72b au-delà de positions limites
d’actionnement. Cette réglette 11 forme également un
cache pour limiter la zone d’accès manuelle de l’opéra-
teur et ainsi limiter le risque qu’il ne se blesse ou ne dé-
tériore un élément masqué placé à l’intérieur du carter.
[0056] Les premiers moyens d’indexation 7a compor-
tent un moyen élastique de rappel 71a dudit index 70a
vers sa position d’indexation. En l’occurrence, comme
on le voit sur la figure 3, ce moyen élastique de rappel
71a est un ressort qui vient en appui contre une partie
arrière de l’index 70a.
[0057] De la même manière que pour les premiers
moyens d’indexation 7a, les deuxièmes moyens d’in-
dexation 7b comportent un moyen élastique de rappel
71b, en l’occurrence un ressort qui vient en appui contre
une partie arrière de l’index 70b, pour rappeler cet index
70b desdits deuxièmes moyens d’indexation 7b vers sa
position d’indexation.

[0058] Comme on le voit sur la figure 3, le premier
moyen de commande 4 du moteur comporte des premier
et second interrupteurs 4a, 4b. Le premier interrupteur
4a est actionné par le premier écrou 6a lorsqu’il se trouve
en face d’une première position axiale placée dans la
deuxième portion axiale P2 de l’arbre fileté 5. Le second
de ces interrupteurs 4b est actionné par le premier écrou
6a lorsqu’il se trouve en face d’une seconde position axia-
le placée dans la deuxième portion axiale P2 de l’arbre
fileté. Cette seconde position axiale est décalée de la
première position axiale et plus éloignée de la première
portion P1 que ne l’est la première position du premier
écrou.
[0059] Selon ce mode préférentiel, les premier et se-
cond interrupteurs 4a, 4b du premier moyen de comman-
de du moteur sont montés en série de manière qu’en cas
de disfonctionnement de l’un de ces interrupteurs, l’autre
détecte le passage dudit premier écrou dans la deuxième
portion axiale de l’arbre.
[0060] De manière similaire à que ce qui vient d’être
décrit pour le premier moyen de commande 4, le deuxiè-
me moyen de commande 8 du moteur M comporte des
premier et second interrupteurs 8a, 8b. Ce premier inter-
rupteur 8a est actionné par le deuxième écrou 6b lorsqu’il
se trouve en face d’une première position axiale, propre
à ce second écrou, placée dans la troisième portion axia-
le P3 de l’arbre fileté 5. Le second de ces interrupteurs
8b est actionné par le deuxième écrou 6b lorsqu’il se
trouve en face d’une seconde position axiale, propre à
ce deuxième écrou 6b et placée dans la troisième portion
axiale P3 de l’arbre fileté. Cette seconde position axiale
du deuxième écrou est décalée de la première position
axiale du second écrou et plus éloignée de la première
portion P1 que ne l’est la première position du deuxième
écrou.
[0061] Selon ce mode préférentiel, les premier et se-
cond interrupteurs 8a, 8b du deuxième moyen de com-
mande 8 du moteur M sont montés en série de manière
qu’en cas de disfonctionnement de l’un de ces interrup-
teurs 8a, 8b, l’autre détecte le passage dudit premier
écrou dans la deuxième portion axiale de l’arbre.
[0062] Bien que l’on ait décrit que les premier et deuxiè-
me moyens de commande 4 et 8 puissent comporter des
interrupteurs, ils peuvent aussi comporter des capteurs
de proximité d’écrou avec ou sans contact.
[0063] Grâce aux zones d’actionnement manuel 72a
et 72b et aux écrous moletés 6a et 6b, le système d’en-
traînement selon l’invention peut être réglé manuelle-
ment, sans aucun outil, ce qui facilite grandement les
interventions de l’opérateur tout en lui permettant de mé-
moriser des positions précises de fin de course du moteur
M.

Revendications

1. Système d’entraînement (1) d’un ouvrant (2)
comprenant :
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- un moteur (M) entraînant un arbre (3) pour
commander le déplacement d’un ouvrant (2) tel
qu’une porte, un portail, une fenêtre, un volet,
une trappe, un clapet, une cloison, ou enrouler
une toile, un filet, un film de protection, une
bâche ;
- au moins un premier moyen de commande du
moteur (4) adapté à adopter sélectivement une
configuration d’alimentation électrique du mo-
teur et une configuration de non alimentation
électrique du moteur ; caractérisé en ce que le
système (1) comporte :
- un arbre fileté (5) sur au moins une portion de
sa longueur, cet arbre fileté (5) étant monté à
rotation selon un premier axe (X-X) de rotation
et étant adapté à être entraîné à rotation par le
moteur (M) selon ce premier axe de rotation (X-
X) ;
- au moins un premier écrou (6a) coopérant avec
l’arbre fileté (5) de manière à former une liaison
vis-écrou entre l’arbre fileté (5) et le premier
écrou (6a);
- au moins des premiers moyens d’indexation
(7a) agencés pour s’engager sélectivement
avec ledit premier écrou (6a) et lorsqu’ils sont
engagés avec ce premier écrou (6a), ces pre-
miers moyens d’indexation (7a) interdisent la ro-
tation dudit premier écrou (6a) par rapport à ces
moyens d’indexation (7a) tout en autorisant le
déplacement axial dudit premier écrou (6a) le
long dudit arbre fileté (5) ;
- ledit au moins un premier moyen de commande
(4) du moteur est agencé pour se trouver dans
sa configuration d’alimentation lorsque le pre-
mier écrou (6a) est positionné le long d’une pre-
mière portion axiale (P1) de l’arbre fileté et pour
se trouver dans sa configuration de non alimen-
tation lorsque ce premier écrou (6a) est posi-
tionné le long d’une deuxième portion axiale
(P2) de l’arbre fileté (5) qui est distincte de ladite
première portion axiale (P1).

2. Système d’entraînement selon la revendication 1,
comportant en outre :

- un deuxième écrou (6b) coopérant avec l’arbre
fileté (5) de manière à former une liaison vis-
écrou entre l’arbre fileté (5) et ce deuxième
écrou (6b) ; et
- au moins des deuxièmes moyens d’indexation
(7b) agencés pour s’engager sélectivement
avec ledit deuxième écrou (6b) et lorsqu’ils sont
engagés avec ce deuxième écrou (6b), ces
deuxièmes moyens d’indexation (7b) interdisent
la rotation dudit deuxième écrou (6b) par rapport
à ces deuxièmes moyens d’indexation (7b) tout
en autorisant le déplacement axial dudit deuxiè-
me écrou (6b) le long dudit arbre fileté (5) ;

- au moins un deuxième moyen de commande
du moteur (8) adapté à adopter sélectivement
une configuration d’alimentation électrique du
moteur (M) et une configuration de non alimen-
tation électrique du moteur (M); et
- ledit au moins un deuxième moyen de com-
mande (8) du moteur est agencé pour se trouver
dans sa configuration d’alimentation lorsque le
deuxième écrou (6b) est positionné le long de
la première portion axiale (P1) de l’arbre fileté
et pour se trouver dans sa configuration de non
alimentation lorsque ce deuxième écrou (6b) est
positionné le long d’une troisième portion axiale
(P3) de l’arbre fileté (5), la première portion axia-
le (P1) se trouvant entre les deuxième (P2) et
troisième (P3) portions axiales de l’arbre fileté
(5).

3. Système d’entraînement selon la revendication 1,
dans lequel :

- le système de commande comporte au moins
un deuxième moyen de commande du moteur
adapté à adopter sélectivement une configura-
tion d’alimentation électrique du moteur et une
configuration de non alimentation électrique du
moteur ; et dans lequel
- ledit au moins un deuxième moyen de com-
mande du moteur est agencé pour se trouver
dans sa configuration d’alimentation lorsque le
premier écrou est positionné le long de la pre-
mière portion axiale de l’arbre fileté et pour se
trouver dans sa configuration de non alimenta-
tion lorsque ce premier écrou est positionné le
long d’une troisième portion axiale de l’arbre fi-
leté, la première portion axiale se trouvant entre
les première et deuxième portions axiales.

4. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications 1 à 3, dans lequel ledit premier écrou
(6a) est une pièce de révolution présentant un axe
de symétrie propre qui est confondu avec ledit pre-
mier axe de rotation dudit arbre fileté (5), ce premier
écrou présentant des encoches à sa périphérie, les-
dits premiers moyens d’indexation (7a) présentent
un index 70a mobile entre :

- une position d’indexation dans laquelle cet in-
dex (70a) peut pénétrer dans une encoches du-
dit premier écrou (6a) afin d’engager ledit pre-
mier écrou (6a) et ainsi interdire sa rotation par
rapport ces premiers moyens d’indexation (7a) ;
et
- une position de libération dans laquelle cet in-
dex (70a) est écarté des encoches dudit premier
écrou (6a).

5. Système d’entraînement selon la revendication 4,
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dans lequel lesdits premiers moyens d’indexation
(7a) comportent un moyen élastique de rappel (71a)
dudit index (70a) vers sa position d’indexation.

6. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications 1 à 5, dans lequel lesdits premiers
moyens d’indexation (7a) comportent une zone d’ac-
tionnement manuel (72a), manuellement actionna-
ble, sans outil, par un opérateur afin de commander
le désengagement des premiers moyens d’indexa-
tion (7a) vis-à-vis dudit premier écrou (6a).

7. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications 1 à 6, dans lequel lesdits premiers
moyens d’indexation (7a) sont montés coulissants
selon un axe de guidage (Y-Y) parallèle audit pre-
mier axe de rotation (X-X) dudit arbre fileté (5).

8. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications 1 à 7, dans lequel ledit au moins un
premier moyen de commande (4) du moteur com-
porte des premier et second interrupteurs (4a, 4b) ;

- le premier de ces interrupteurs étant actionné
par le premier écrou (6a) se trouvant en face
d’une première position axiale placée dans la
deuxième portion axiale (P2) de l’arbre fileté (5);
et
- le second de ces interrupteurs (4b) étant ac-
tionné par le premier écrou (6a) se trouvant en
face d’une seconde position axiale placée dans
la deuxième portion axiale (P2) de l’arbre fileté,
cette seconde position axiale étant décalée de
la première position axiale.

9. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel chaque
moyen d’indexation (7a, 7b) et chaque écrou (6a,
6b) coopérant avec l’arbre fileté (5) de manière à
former une liaison vis-écrou est disposé à l’intérieur
d’un même carter (9).

10. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications précédentes, combinée avec la re-
vendication 2, dans lequel ledit deuxième écrou (6b)
est une pièce de révolution présentant un axe de
symétrie qui lui est propre et qui est confondu avec
ledit premier axe (X-X) de rotation dudit arbre fileté
(5), ce deuxième écrou comporte des encoches à
sa périphérie, lesdits deuxièmes moyens d’indexa-
tion (7b) présentent un index mobile (70b) entre :

- une position d’indexation du deuxième écrou
(6b) dans laquelle cet index (70b) peut pénétrer
dans une des encoches dudit deuxième écrou
afin d’engager ledit deuxième écrou et ainsi in-
terdire la rotation dudit deuxième écrou (6b) par
rapport ces deuxièmes moyens d’indexation

(7b); et
- une position de libération du deuxième écrou
(6b) dans laquelle cet index (70b) est écarté des
encoches dudit deuxième écrou.

11. Système d’entraînement selon la revendication 10,
dans lequel lesdits deuxièmes moyens d’indexation
(7b) comportent un moyen élastique de rappel (71b)
dudit index (70b) desdits deuxièmes moyens d’in-
dexation (7b) vers la position d’indexation.

12. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications précédentes combinée à la revendi-
cation 2, dans lequel lesdits deuxièmes moyens d’in-
dexation (7b) comportent une zone d’actionnement
manuel (72b), manuellement actionnable par un
opérateur afin de commander le désengagement
des deuxièmes moyens d’indexation (7b) vis-à-vis
dudit deuxième écrou.

13. Système d’entraînement selon l’une quelconque des
revendications précédentes combinée à la revendi-
cation 2, dans lequel lesdits deuxièmes moyens d’in-
dexation (7b) sont montés coulissants selon un axe
de guidage (Y-Y) parallèle audit premier axe de ro-
tation (X-X) dudit arbre fileté.

14. Ensemble (0) comprenant :

- un système d’entraînement (1) selon l’une
quelconque des revendications précédentes ;
et
- un ouvrant (2) mobile suivant une course de
l’ouvrant s’étendant entre des première et se-
conde positions de l’ouvrant, cet ouvrant (2)
étant entraîné suivant sa course via ledit arbre
(3) entraîné par le moteur.
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