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(54) PROCÉDÉ ET OUTIL POUR EFFACER DES POSITIONS DE FIN DE COURSE D’UN ÉCRAN 
DOMOTIQUE ET ACTIONNEUR D’UN ÉCRAN DOMOTIQUE ASSOCIÉ À UN TEL PROCÉDÉ

(57) L’invention concerne un procédé pour effacer
des positions de fin de course d’un écran domotique,
lesquelles sont enregistrées dans une mémoire d’une
unité électronique de traitement appartenant à un action-
neur (2) de l’écran domotique. Ce procédé comprend
une étape consistant à insérer simultanément deux or-
ganes d’activation (16) dans des logements respectifs
(40, 42) ménagés sur l’actionneur.
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Description

[0001] L’invention concerne un procédé et un outil pour
effacer des positions de fin de course d’un écran domo-
tique, ainsi qu’un actionneur sur lequel ce procédé est
mis en oeuvre.
[0002] De manière connue, un actionneur permet de
déplacer un écran domotique entre une position ouverte
et une position fermée. Ainsi, l’extrémité basse de l’écran
parcourt une course délimitée entre une position haute
et une position basse, qui correspondent à des positions
de fin de course.
[0003] Lorsque l’extrémité de l’écran atteint l’une quel-
conque des deux positions de fin de course, l’actionneur
doit arrêter le déplacement de l’écran pour éviter d’en-
dommager l’écran. Pour cela, EP-A-2 161 818 divulgue
un actionneur intégrant un dispositif de comptage méca-
tronique qui est apte à gérer les fins de course et un
procédé de configuration de cet actionneur pour régler
les positions de fin de course à considérer. La tête de
l’actionneur comporte deux logements, qui sont chacun
prévus pour recevoir un moyen d’activation d’un mode
apprentissage de l’actionneur. Plus précisément, un pre-
mier logement permet d’enregistrer une première posi-
tion de fin de course, alors que le deuxième logement
permet d’enregistrer la seconde position de fin de course.
Pour régler la première position de fin de course, l’utili-
sateur insère une clé magnétique à l’intérieur du loge-
ment correspondant, puis déplace l’écran domotique jus-
qu’à atteindre cette première position de fin de course
souhaitée. Il retire ensuite la clé magnétique de son lo-
gement et déplace à nouveau l’écran domotique dans le
sens opposé pour enregistrer en mémoire cette première
position de fin de course. Le même procédé est ensuite
mis en oeuvre pour enregistrer la seconde position de
fin de course, à la différence près que la clé magnétique
est insérée dans l’autre logement.
[0004] Dans le cas où l’installateur souhaite régler à
nouveau les positions de fin de course, celui-ci exécute
une procédure de réinitialisation pour effacer les posi-
tions de fin de course enregistrées en mémoire. Ce pro-
cédé consiste à appuyer sur les boutons de commande
du déplacement de l’écran suivant un certain séquence-
ment. En l’occurrence, cette procédure consiste à ap-
puyer successivement trois fois sur le bouton de dépla-
cement vers le haut avec une durée de pression inférieu-
re à une seconde puis trois fois sur le bouton de dépla-
cement vers le bas, en restant appuyé au moins trois
secondes à la dernière pression. Cette procédure de réi-
nitialisation est relativement difficile à suivre et compli-
quée à mettre en oeuvre.
[0005] C’est à ces inconvénients qu’entend plus parti-
culièrement remédier l’invention en proposant un procé-
dé pour effacer les positions de fin de course d’un écran
domotique qui est plus facile et plus rapide à mettre en
oeuvre.
[0006] A cet effet l’invention concerne un procédé pour
effacer des positions de fin de course d’un écran domo-

tique, lesquelles sont enregistrées dans une mémoire
d’une unité électronique de traitement appartenant à un
actionneur de l’écran domotique. Ce procédé comprend
une étape consistant à

a) insérer simultanément deux organes d’activation
dans des logements respectifs ménagés sur l’action-
neur.

[0007] Grâce à l’invention, les positions de fin de cour-
se enregistrées en mémoire dans l’actionneur sont effa-
cées simplement en insérant deux organes d’activation
dans des logements respectifs ménagés sur l’actionneur.
[0008] Selon un aspect avantageux mais non obliga-
toire du procédé, les deux organes d’activation sont mon-
tés aux extrémités d’une tige, alors que le procédé com-
prend une étape z) antérieure à l’étape a) consistant à
plier la tige en U.
[0009] Selon un autre aspect, les organes d’activation
sont des organes d’activation magnétique.
[0010] L’invention concerne également un outil pour
effacer d’une mémoire des positions de fin de course
d’un écran domotique. L’outil est une tige qui comporte
à chacune de ses deux extrémités libres un organe d’ac-
tivation et qui peut être pliée en U, de manière que les
deux organes d’activation peuvent être insérés simulta-
nément dans des logements ménagés sur un actionneur
de l’écran domotique.
[0011] Selon des aspects avantageux mais non obli-
gatoires, l’outil comporte l’une quelconque des caracté-
ristiques suivantes, prises dans toute combinaison tech-
niquement admissible :

- La tige est flexible.
- La tige est articulée.
- La tige comprend trois portions articulées et des

moyens de rappel de la tige en configuration droite.

[0012] L’invention concerne également un actionneur
d’un écran domotique comprenant une unité électroni-
que de traitement, comportant

- une mémoire de stockage des positions de fin de
course de l’écran domotique, et

- deux logements.

Conformément à l’invention, l’unité de traitement est con-
figurée pour effacer de la mémoire les positions de fin
de course lorsque deux organes d’activation sont insérés
simultanément dans les deux logements.
[0013] Selon des aspects avantageux mais non obli-
gatoires, l’actionneur comprend l’une quelconque des
caractéristiques suivantes, prises dans toute combinai-
son techniquement admissible :

- L’actionneur comprend, en outre, un moyen de bas-
culement qui, une fois activé, permet de faire bas-
culer l’unité de traitement dans un mode d’appren-
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tissage des positions de fin de course de l’écran do-
motique.

- Le moyen de basculement est prévu pour être activé
lorsque l’un quelconque des deux organes d’activa-
tion est inséré dans l’un ou l’autre des deux loge-
ments.

- Le moyen de basculement est un élément réagissant
à la présence d’un aimant, alors que les organes
d’activation sont des aimants.

[0014] L’invention et d’autres avantages de celle-ci ap-
paraîtront plus clairement à la lumière de la description
qui va suivre, d’un mode de réalisation d’un procédé et
d’un outil pour effacer des positions de fin de course d’un
écran domotique conforme à son principe, donnée uni-
quement à titre d’exemple et faite en référence aux des-
sins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue schématique représentant
une installation de fermeture comprenant un action-
neur conforme à l’invention,

- la figure 2 est une vue en perspective de l’actionneur
de la figure 1, représenté avec un outil, qui est éga-
lement conforme à l’invention et qui permet de réi-
nitialiser les positions de fin de course de l’écran
domotique entrainé par l’actionneur,

- la figure 3 représente un diagramme des différentes
étapes pour configurer les positions de fin de course
de l’actionneur de la figure 1 et un diagramme illus-
trant en détail les étapes pour enregistrer en mémoi-
re une position de fin de course de l’écran domotique.

[0015] Sur la figure 1 est représentée une installation
de fermeture comprenant un actionneur 2 d’un écran do-
motique E. Dans l’exemple de la figure 1, l’écran E est
un volet roulant représenté partiellement en traits mixtes.
En variante non représentée, l’écran E est une porte de
garage, un store vénitien ou une grille.
[0016] L’actionneur 2 comprend une unité électronique
de traitement 8 qui est représentée schématiquement à
la figure 1. Cette unité 8 permet le pilotage du déplace-
ment de l’écran E et est munie d’une mémoire 10 pour
le stockage de positions de fin de course P1 et P2 de
l’écran E. Pour assurer un bon fonctionnement de l’ac-
tionneur 2, l’unité de traitement 8 doit pouvoir déterminer
la position d’un point de l’écran E, en absolu ou en relatif,
par rapport à un point de référence tel qu’une fin de cour-
se. L’unité de traitement 8 est donc associée à un dis-
positif de comptage 12 tel que décrit dans EP-A-2 161
818, qui permet de déterminer à chaque instant la posi-
tion de l’écran, par exemple la position de l’extrémité bas-
se de l’écran E. Ainsi, l’actionneur 2 est configuré pour
stopper le mouvement de l’écran E lorsque celui-ci atteint
l’une quelconque des positions de fin de course.
[0017] L’actionneur 2 comprend également un moyen
6 de basculement de l’actionneur 2 dans un mode d’ap-
prentissage des positions de fin de course de l’écran do-
motique E. Dans l’exemple, ce moyen de basculement

6 est un élément réagissant à la présence d’un aimant,
cet élément étant logé dans une tête 4 de l’actionneur 2.
Cette tête 4 est en fait une bride d’extrémité de l’action-
neur 2, qui peut être fixée à un socle.
[0018] Un organe de commande 14, tel qu’une télé-
commande, permet d’agir sur l’unité électronique 8 pour
déplacer l’écran domotique E vers le haut ou vers le bas.
[0019] Comme visible à la figure 2, la tête 4 de l’ac-
tionneur 2 délimite deux logements 40 et 42 pour l’inser-
tion d’un organe 16 d’activation du moyen de bascule-
ment 6. Cet organe d’activation 16 est un organe d’acti-
vation magnétique qui est monté à une extrémité d’une
tige 18 monobloc représentée schématiquement en con-
figuration droite à la figure 1 et en configuration pliée à
la figure 2. Cette tige 18 forme donc un outil d’activation
du mode apprentissage de l’unité 8, ce mode permettant
de configurer les positions de fin de course P1 et P2 de
l’écran E. En pratique, un organe d’activation magnétique
16 est monté à chaque extrémité de la tige 18, comme
représenté à la figure 1. Les organes d’activation ma-
gnétique 16 sont des aimants. Comme visible à la figure
2, la tige 18 comprend deux portions tronconiques 18a
et 18b dont le diamètre augmente en allant vers les
aimants 16.
[0020] Ci-dessous est décrit, en référence à la figure
3, un procédé de configuration des positions de fin de
course P1 et P2 de l’écran domotique E.
[0021] Lors d’une première étape 100, l’installateur
met en marche l’actionneur 2.
[0022] Lors d’une deuxième étape 102, l’installateur
vérifie que le câblage de l’actionneur 2 est bon, c’est-à-
dire que le sens de déplacement de l’écran domotique
E correspond bien à celui qui est demandé en appuyant
sur les boutons de la télécommande 14.
[0023] Lors d’une troisième étape 104, l’installateur
configure une première position de fin de course P1, par
exemple la position basse. En variante, il peut s’agir de
la position haute.
[0024] Lors de cette étape, l’installateur insère, lors
d’une sous-étape 104a, un organe d’activation 16 de
l’outil 18 à l’intérieur du logement 40. En variante, il peut
s’agir du logement 42. Cela a pour effet d’activer le
moyen de basculement 6, lequel transmet alors un signal
S1 à l’unité électronique de traitement 8 de manière à la
faire basculer dans un mode d’apprentissage des posi-
tions de fin de course P1 et P2. Dans ce mode, le moteur
appartenant à l’actionneur 2 présente un fonctionnement
saccadé, c’est-à-dire qu’il fonctionne en discontinu. Le
fait que les deux logements 40 et 42 puissent être utilisés
pour l’enregistrement des positions de fin de course per-
met à l’installateur de choisir le logement le plus acces-
sible.
[0025] Un marquage « PROG » est inscrit à côté du
logement 40 et un marquage « RESET » vise les deux
logements 40 et 42. Ces marquages visent à éviter qu’un
utilisateur efface accidentellement les positions de fin de
course de la mémoire 10 en enfonçant les deux organes
d’activation 16 dans les logements 40 et 42, alors qu’il
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ne souhaite pas effacer ces positions.
[0026] L’installateur déplace ensuite, au moyen de la
télécommande 14 et lors d’une sous-étape 104b, l’écran
domotique E vers le bas, jusqu’à atteindre la première
position de fin de course P1. Le mouvement de l’écran
E est possible dans les deux sens lorsque l’unité de trai-
tement 8 est en mode apprentissage. Cette position de
fin de course P1 est atteinte à une sous-étape 104c. L’ins-
tallateur retire ensuite, lors d’une étape 104d, l’organe
d’activation 16 du logement 40. Le dispositif 20 calcule
alors la position de l’écran E et transmet cette information
sous la forme d’un signal S2 à l’unité de traitement 8. La
position de l’écran E, qui correspond à la position de fin
de course P1, est ensuite enregistrée dans la mémoire
10.
[0027] Enfin, l’installateur appuie, lors d’une étape
104e, sur un bouton de la télécommande 22 pour con-
firmer l’enregistrement de la première position de fin de
course. En pratique, une pression d’environ deux secon-
des sur un bouton, parmi le bouton haut et le bouton bas,
permet de valider cet enregistrement. En variante, la con-
firmation de l’enregistrement d’une position de fin de
course est obtenue autrement qu’en appuyant sur un
bouton d’actionnement de la télécommande.
[0028] Le même procédé est ensuite mis en oeuvre
lors d’une étape 106 pour l’enregistrement de l’autre po-
sition de fin de course P2, à savoir la position haute dans
l’exemple.
[0029] Lorsque l’installateur a enregistré les deux po-
sitions de fin de course, l’unité électronique de traitement
8 bascule automatiquement dans un mode de fonction-
nement normal, dans lequel le mouvement du moteur
n’est pas saccadé.
[0030] Par ailleurs, l’actionneur 2 est configuré pour
permettre, en cas de besoin, la mise en oeuvre d’une
étape 108 de réinitialisation des positions de fin de course
P1 et P2 de l’écran domotique E. Ainsi, pour effacer des
positions de fin de course enregistrées dans la mémoire
10 de l’unité électronique de traitement 8, il convient d’in-
sérer simultanément les deux organes d’activation 16 de
la tige 18 dans les logements 40 et 42 respectifs. Pour
ce faire, l’installateur doit auparavant plier la tige 18 en
U, comme représenté à la figure 1. Ainsi, la tige 18 est
flexible, de sorte que l’utilisateur n’a pas à forcer pour
déformer la tige. En particulier, la tige 18 est en matière
plastique souple. Le matériau constitutif de la tige 18 subit
une déformation élastique lors du pliage en U, de manière
que la tige 18 peut revenir en configuration droite par
retour élastique. La tige 18 ne reste donc pas pliée pour
éviter un effacement accidentel des positions de fin de
course. En variante, lors du pliage en U, ce matériau
subit une déformation plastique, c’est-à-dire que la tige
18 ne revient pas automatiquement en configuration droi-
te.
[0031] L’outil formé par la tige 18 permet donc égale-
ment d’effacer de la mémoire 10 des positions de fin de
course existantes, c’est-à-dire stockées lors des étapes
104 et 106. L’unité de traitement 8 est donc configurée

pour effacer de la mémoire 10 les positions de fin de
course existantes lorsque les deux organes d’activation
16 de la tige 18 sont insérés simultanément dans les
logements 40 et 42.
[0032] En variante, la tige 18 est articulée. En particu-
lier, la tige 14 comprend trois portions articulées et des
moyens de rappel de la tige 18 en configuration droite.
[0033] Les caractéristiques et variantes des modes de
réalisation envisagés ci-dessus peuvent être combinées
entre elles pour générer de nouveaux modes de réalisa-
tion de l’invention.

Revendications

1. Procédé pour effacer des positions de fin de course
(P1, P2) d’un écran domotique (E), lesquelles sont
enregistrées dans une mémoire (10) d’une unité
électronique de traitement (8) appartenant à un ac-
tionneur (2) de l’écran domotique, ce procédé étant
caractérisé en ce qu’il comprend une étape (108)
consistant à

a) insérer simultanément deux organes d’acti-
vation (16) dans des logements respectifs (40,
42) ménagés sur l’actionneur.

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce
que les deux organes d’activation (16) sont montés
aux extrémités d’une tige (18) et en ce que le pro-
cédé comprend une étape z) antérieure à l’étape a)
consistant à :

z) plier la tige en U.

3. Procédé selon la revendication 2, caractérisé en ce
que les organes d’activation (16) sont des organes
d’activation magnétique.

4. Outil (16, 18) pour effacer d’une mémoire (10) des
positions de fin de course (P1, P2) d’un écran do-
motique (E), caractérisé en ce que l’outil est une
tige (18) qui comporte à chacune de ses deux extré-
mités libres un organe d’activation (16) et qui peut
être pliée en U, de manière que les deux organes
d’activation peuvent être insérés simultanément
dans des logements (40, 42) ménagés sur un ac-
tionneur (2) de l’écran domotique.

5. Outil selon la revendication 4, caractérisé en ce que
la tige (18) est flexible.

6. Outil selon la revendication 4 ou 5, caractérisé en
ce que la tige est articulée.

7. Outil selon la revendication 6, caractérisé en ce que
la tige comprend trois portions articulées et des
moyens de rappel de la tige en configuration droite.
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8. Actionneur (2) d’un écran domotique comprenant
une unité électronique de traitement (8), comportant

- une mémoire (10) de stockage des positions
de fin de course (P1, P2) de l’écran domotique,
- deux logements (40, 42),

caractérisé en ce que l’unité de traitement (8) est
configurée pour effacer de la mémoire (10) les po-
sitions de fin de course lorsque deux organes d’ac-
tivation (16) sont insérés simultanément dans les
deux logements.

9. Actionneur selon la revendication 8, caractérisé en
ce que l’actionneur comprend, en outre, un moyen
de basculement (6) qui, une fois activé, permet de
faire basculer l’unité de traitement (8) dans un mode
d’apprentissage des positions de fin de course (P1,
P2) de l’écran domotique.

10. Actionneur selon la revendication 9, caractérisé en
ce que le moyen de basculement (6) est prévu pour
être activé lorsque l’un quelconque des deux orga-
nes d’activation (16) est inséré dans l’un ou l’autre
des deux logements (40, 42).

11. Actionneur selon la revendication 9 ou 10, caracté-
risé en ce que le moyen de basculement (6) est un
élément réagissant à la présence d’un aimant et en
ce que les organes d’activation (16) sont des
aimants.
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