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(67)  Procédé de réglage d’une installation d’écran
motorisé comprenant un tablier enroulable sur un tube
d’enroulement, un actionneur de manoeuvre du tube
d’enroulement et un mécanisme de blocage de I'extré-
mité libre du tablier définissant une position dite bloquée
dans le sens de I'enroulement, le blocage étant activé
dansle sens del’enroulementsil’extrémité libre du tablier
atteint préalablement au moins une position d’entrée
dans le mécanisme de blocage, située au-dela de la po-
sition bloquée dans le sens du déroulement, I'installation
d’écran motorisé étant munie d’'un moyen de mesure d’un
parametre lié au mouvement de I'écran motorisé,
caractérisé en ce qu’il comprend les étapes suivantes :
- analyse (80) des variations du paramétre li¢ au mou-
vement de I'écran motorisé au cours d’'un déplacement
de I'’écran motorisé ;

- détermination (100), a partir de cette analyse, de la
position d’entrée dans le mécanisme de blocage.

PROCEDE DE REGLAGE D’UNE INSTALLATION DE VOLET ROULANT MUNIE D’UN VERROU
ET INSTALLATION DE VOLET ROULANT
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Description

[0001] L’invention concerne le domaine des installa-
tions d’éléments enroulables motorisées. Elle concerne
plus particulierement un procédé de réglage automatisé
d’'uneinstallation comprenant un écran motorisé, ouvolet
roulant motorisé, configuré pour étre déplacé entre une
position inférieure et une position supérieure, I'écran mo-
torisé comprenant un tablier muni d’'une extrémité libre
ou lame inférieure, l'installation étant munie d’'un méca-
nisme de blocage ou d’ancrage, coopérant avec la lame
inférieure, pour bloguer le mouvement de celle-ci lors
d’'un déplacement vers la position supérieure.

[0002] Les installations d’écran ou d’éléments enrou-
lables motorisés connues comprennent en général un
écran, tel qu’un tablier formé de lames articulées et em-
pilables, ou encore un ensemble comprenant une toile
et une barre de charge lestée, le tablier étant enroulable
autour d’un tube d’enroulement situé dans la partie su-
périeure de linstallation, grace a des moyens d’entrai-
nement motorisés ou actionneur. La lame finale, ou lame
inférieure située a I'extrémité libre inférieure du tablier
ou barre de charge de la toile, est guidée par des rails
situés de partetd’autre d’'une ouverture amasquer. Cette
lame inférieure peut étre déplacée entre une position ex-
tréme inférieure, par exemple en contact avec un seuil
de l'ouverture et une position extréme supérieure, par
exemple au niveau d'un caisson dans lequel s’enroule
I'écran. Ces installations peuvent comprendre égale-
ment des mécanismes de blocage, tels que des moyens
deverrouillage permettant de maintenirla lame inférieure
ou la barre de charge de I'’écran dans une position dé-
terminée tout en évitant que celle-ci ne soit soulevée par
effraction ou claque sous les actions du vent. De telles
installations sont notamment utilisées pour des volets
offrant une position de ventilation sécurisée, les lames
étant écartées les unes des autres et étant écartées du
seuil de I'ouverture. D’autres mécanismes de blocage
permettent une orientation de lames orientables d’un vo-
letroulant, telle que décrite dans la demande EP2226462
ou encore une projection du tablier dans un plan sécant
a leur plan de déroulement principal, telles que décrites
dans les demandes FR2962759, EP2783063 ou
FR2941996.

[0003] A ceteffet,les mécanismes de blocage de telles
installations sont configurés de sorte que lors du dépla-
cement de I'écran motorisé dans un premier sens, par
exemple lors du déroulement, la lame finale de I'écran,
c’est a dire la lame inférieure du volet a lames articulées
ou la barre de charge d’'une toile, entre dans le mécanis-
me de blocage, puis, a la suite d'un mouvementinverse,
dans un deuxiéme sens, se bloque dans le mécanisme
de blocage.

[0004] Ces différents déplacements sont de préféren-
ce effectués de maniére motorisée. Un actionneur est
généralement placé dans le tube d’enroulement et ré-
pond a des ordres émanant d’un utilisateur par l'intermé-
diaire d’'une interface de commande telle qu'une télé-
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commande ou une interface murale. L’actionneur com-
prend un moteur et un réducteur ainsi qu’une unité élec-
tronique de commande comprenant des moyens électri-
ques ou électroniques de gestion du mouvement de
I'écran motorisé en fonction des ordres regus et en fonc-
tion d’événements détectés. Ces moyens électriques ou
électroniques peuvent, pour ce faire, comprendre des
détecteurs ou des capteurs de position, de couple ou de
temps de parcours.

[0005] On connait par exemple de la demande EP 1
650 625 un procédé d’apprentissage des positions d’'un
dispositif de verrouillage permettant de gérer automati-
quement les manoeuvres d’'un écran motorisé en fonc-
tion des ordres regus de I'utilisateur. Le procédé d’'ap-
prentissage définit plusieurs positions. Une premiére po-
sition correspond a la fin de course haute de I'’écran mo-
torisé, une deuxiéme position correspond a la position
dite de verrouillage, une troisieme position correspond a
la position dans laquelle le mouvement de I'écran moto-
risé doit étre inversé de maniére a activer le moyen de
verrouillage et une quatrieme position correspond a la
position dite de déverrouillage en dessous de laquelle il
faut se déplacer pour déverrouiller I'écran motorisé.
[0006] Au cours du procédé d’apprentissage, l'instal-
lateur procéde a I'enregistrement de la valeur d’une po-
sition angulaire du tube d’enroulement choisie, dite po-
sition d’inversion de rotation enregistrée. Cette position
est située, dans le sens de déroulement de I'écran mo-
torisé, au niveau ou au-dela de la troisieme position (po-
sition d’inversion de rotation). A cet effet, I'utilisateur doit
placer la lame inférieure du volet ou la barre de charge
de la toile dans une zone repérée par des marquages
sur les rails de guidage ou les moyens de verrouillage.
[0007] Cependant, cette opération est parfois ardue
pour l'utilisateur, qui doit souvent procéder par tatonne-
ments. De plus, un risque d’erreur de positionnement
existe. Enfin, il existe un besoin de conception d’instal-
lations d’écran motorisé munies de mécanismes de blo-
cage, dontle réglage etla mise en service ne nécessitent
plus ou peu d’intervention humaine.

[0008] L’invention a pour but de remédier a ces incon-
vénients en proposant un procédé de réglage d’'une ins-
tallation d’un écran motorisé comprenant un tablier en-
roulable suruntube d’enroulement, un actionneur de ma-
noeuvre du tube d’enroulement de maniére a déplacer
le tablier suivant un premier sens de déplacement et un
deuxiéme sens de déplacement, et un mécanisme de
blocage de I'extrémité libre du tablier définissant une po-
sition dite bloquée dans le deuxiéme sens de déplace-
ment du tablier, le blocage étant activé dans le deuxieme
sens de déplacement du tablier si I'extrémité libre du ta-
blier atteint préalablementaumoins une positiond’entrée
dans le mécanisme de blocage, située au-dela de la po-
sition bloquée, dans le premier sens de déplacement du
tablier, I'installation d’écran motorisé étant munie d’'un
moyen de mesure d’un paramétre lié au mouvement de
'’écran motorisé,

caractérisé en ce qu’il comprend les étapes suivantes :
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- analyse des variations du parametre lié au mouve-
ment de I'écran motorisé au cours d’'un déplacement
de I'’écran motorisé ;

- détermination, a partir de cette analyse, de la posi-
tion d’entrée dans le mécanisme de blocage.

[0009] Grace a l'analyse des variations du paramétre
lié au mouvement de I'écran motorisé au cours d’'un dé-
placement de I'écran motorisé, on détermine automati-
quement une position d’entrée dans le mécanisme de
blocage qui pourra servir de position d’'inversion de ro-
tation candidate pour I'apprentissage automatique de la
position d’inversion de rotation. Ceci permet d’éviter que
I'utilisateur ait a placer la lame inférieure du volet ou la
barre de charge de la toile dans une zone repérée par
des marquages sur les rails de guidage ou le mécanisme
de blocage.

[0010] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, les étapes d’analyse des variations du paramétre
et de détermination de la position d’entrée sont mises en
oeuvre par l'actionneur.

[0011] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion rendant simple la détermination de la position d’en-
trée dans le mécanisme de blocage, la position d’entrée
dans le mécanisme de blocage est obtenue a partir de
la détermination d’'une position de référence, la position
de référence étant associée a la détection d’une valeur
maximum locale du paramétre ou a la détection d’une
valeur de variation maximum locale du paramétre. Ainsi,
le procédé de réglage peut étre réalisé entierement auto-
matiquement, sans intervention d’un installateur ou d’'un
utilisateur pour définir la position de référence associée
au mécanisme de blocage.

[0012] De préférence, la position d’entrée dans le mé-
canisme de blocage est obtenue par un décalage d'une
valeur prédéterminée a partir de la position de référence.
Ce décalage peut notamment étre lié a des considéra-
tions géométriques du mécanisme de blocage ou de sa
localisation dans l'installation.

[0013] Ainsi, dans la plupart des installations, lorsque
le mécanisme de blocage est situé a proximité de la po-
sition de référence, la position d’entrée du mécanisme
de blocage pourra étre définie a partir de la position de
référence repérée automatiquement.

[0014] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, le paramétre est le couple exercé par I'actionneur
entrainant en mouvement le tablier dans le deuxiéme
sens de déplacement. Le couple est en effet un parame-
tre dont les variations peuvent étre détectées de fagon
fiable et simple.

[0015] De préférence, le couple est déterminé a partir
d’une mesure du courant traversant un moteur électrique
de l'actionneur.

[0016] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, apres les étapes d’analyse des variations du para-
meétre et de détermination de la position d’entrée dans le
mécanisme de blocage et une étape d’enregistrement
de la position d’entrée dans le mécanisme de blocage,
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I'écran motorisé est positionné dans la position d’entrée
par un mouvement dans le premier sens de déplacement
puis entrainé dans le deuxieme sens de déplacement
jusqu’a la position bloquée, puis, la séquence suivante
est effectuée :

a) 'écran motorisé est entrainé dans premier sens
de déplacement du tablier jusqu’a une position d’in-
version de rotation candidate décalée par rapport a
la position d’entrée dans le mécanisme de blocage,
b) I'écran motorisé est entrainé dans le deuxiéme
sens de déplacement du tablier jusqu’a la position
bloquée,

la séquence a), b) étant répétée jusqu’a ce que I'extré-
mité libre du tablier entrainée dans le premier sens de
déplacement du tablier dépasse une position dite posi-
tion de sortie, au-dela de laquelle le blocage de I'écran
motorisé n’est plus activé lorsque I'écran motorisé est
entrainé dans le deuxiéme sens de déplacement du ta-
blier.

[0017] Grace a la répétition de la séquence a)-b), il est
possible de tester des positions d’inversion de rotation
candidates différentes de celle ayant été initialement dé-
finie par'analyse des variations du parameétre lié au mou-
vement de I'écran motorisé. Ainsi, 'on peut choisir parmi
les positions candidates celle se trouvant a la fois suffi-
samment éloignée de la position de sortie et de la position
de butée. Ce procédé permet d’affiner les réglages ob-
tenus automatiquement, sans nécessiter non plus d’in-
tervention de I'installateur ou de l'utilisateur.

[0018] Ceci a son importance, car lors des cycles de
déplacement et d’inversions de sens dans le mécanisme
de blocage, on fait intervenir des détecteurs ou capteurs
de couple associés a l'actionneur et dont I'activation né-
cessite que I'actionneur ait atteint un régime stable ou
régime nominal. Cela tient notamment au fait que le cou-
ple que doit fournir I'actionneur au démarrage est sou-
vent plus élevé que des seuils prédéfinis caractéristiques
d’un obstacle ou d’une arrivée du volet en butée, et/ou
au fait que la valeur de détection comparable au seuil
est obtenue a partir d’'un ensemble de mesures lors du
fonctionnement de I'actionneur en régime nominal. Ainsi,
un délai allant jusqu’a 500ms peut survenir entre un dé-
marrage de l'actionneur et I'activation des détecteurs de
couple del'actionneur. Par conséquent, il est souhaitable
que la position d’inversion de sens enregistrée soit suf-
fisamment éloignée de la position d’arrét dans le méca-
nisme de blocage pour éviter que la lame inférieure du
volet ne se trouve prématurément en butée dans le mé-
canisme de blocage alors que I'actionneur est en cours
de fonctionnement, la détection de couple n’étant pas
encore active ou opérationnelle, et pour éviter que I'ac-
tionneur n’exerce ainsi des efforts importants sur le mé-
canisme de blocage pouvant 'endommager. Le méca-
nisme de blocage comprend en effet des parties flexibles
ou mobiles fragiles si elles sont soumises a des efforts
mécaniques importants et/ou répétés.
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[0019] A Tlinverse, au cours de la vie du volet, les arti-
culationsreliantles lames du tablier peuvent se détendre.
De ce fait, si la position d’inversion de sens enregistrée
par l'utilisateur se trouve trop proche de la position de
sortie du mécanisme de blocage, une partie ou toute la
lame inférieure pourrait finir par sortir du mécanisme de
blocage. Il est donc également souhaitable de s’assurer
que la position d’inversion de sens soit choisie de sorte
qu’elle soit suffisamment éloignée de la position de sortie
du mécanisme de blocage.

[0020] Par ailleurs, la position d’installation et/ou les
dimensions du mécanisme de blocage peuvent étre va-
riables et les durées d’activation des détections de cou-
ple peuvent également différer d’un actionneur a un
autre. Il est donc nécessaire de pouvoir affiner les régla-
ges pour chaque installation.

[0021] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, chaque position d’inversion de rotation candidate
est enregistrée dans une mémoire d’'une unité de com-
mande de I'installation d’écran motorisé.

[0022] De la méme maniére, les distances entre les
positions d’inversion de rotation candidates et la position
bloquée sont mises en mémoire. Ces distances peuvent
étre respectivement associées a la position bloquée et
a ces positions d’inversion de rotation candidates. Il est
ainsi possible, a partir de ces données mémorisées, de
déterminer facilement une position d’inversion de rota-
tion optimale.

[0023] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, afin de faciliter 'automatisation de I'itération de la
séquence a)-b), chaque position d’inversion de rotation
candidate d’'une nouvelle itération de la séquence est
située a une distance prédéterminée d de la précédente
position d’inversion de rotation candidate.

[0024] Selonunmode de réalisation préféré de l'inven-
tion, l'interruption de l'itération de la séquence a)-b) est
décidée par détection d’'une absence d'obstacle lors de
I'enroulement de I'écran motorisé au niveau de la position
bloquée ou pendant une durée prédéterminée a partir du
démarrage de I'enroulement.

[0025] De maniere a détecter la position bloquée de
facon simple et rapide, la valeur de position angulaire du
tube d’enroulement correspondant a la position bloquée
est déterminée a 'aide d'un détecteur ou capteur de po-
sition du tube d’enroulement ou a l'aide d’un compteur
de temps.

[0026] De préférence, la position bloquée est enregis-
trée par une mémoire d’une unité de commande de l'ins-
tallation d’écran motorisé apres détection de la valeur de
position angulaire du tube d’enroulement correspondant
a la position bloquée.

[0027] De maniere a détecter la position bloquée de
facon simple et rapide, la valeur de position angulaire du
tube d’enroulement correspondant a la position de sortie
est mesurée a I'aide d’'un capteur de couple d’entraine-
ment du tablier.

[0028] De préférence, la position de sortie est enregis-
trée par une mémoire d’une unité de commande de l'ins-
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tallation d’écran motorisé apres détection de la valeur de
position angulaire du tube d’enroulement correspondant
a la position de sortie.

[0029] L’invention concerne également une installa-
tion d’écran motorisé comprenant un tablier enroulable
sur un tube d’enroulement, un actionneur de manoeuvre
du tube d’enroulement de maniére a déplacer le tablier
dans un premier sens de déplacement et un deuxiéme
sens de déplacement et au moins un mécanisme de blo-
cage de I'extrémité libre du tablier définissant une posi-
tion dite bloquée dans le deuxiéme sens de déplacement
du tablier, le blocage n’étant activé dans le deuxieme
sens de déplacement du tablier que si I'extrémité libre
du tablier atteint préalablement au moins une position
d’entrée dans le mécanisme de blocage, située au-dela
de la position bloquée dans le premier sens de déplace-
ment du tablier, caractérisé en ce qu’elle comprend des
moyens matériels et logiciels pour la mise en oeuvre du
procédé de fonctionnement selon l'invention.

[0030] Selonunmode de réalisation préféré de I'inven-
tion, de maniere a obtenir une ergonomie simple du ré-
glage automatique de l'installation pour 'utilisateur, I'ins-
tallation comprend en outre un dispositif d'activation
d’'une fonction de déplacement du tablier commandée
par un élément d’activation destiné a étre actionné par
un utilisateur, par exemple un bouton d’activation, dans
lequel I'actionnement de I'élément d’activation permet
également le déclenchement des étapes d’analyse des
variation du parameétre et de détermination de la position
d’entrée dans le mécanisme de blocage.

[0031] Selonun mode de réalisation préféré de I'inven-
tion, toujours afin de simplifier I'ergonomie simple du ré-
glage automatique de l'installation pour l'utilisateur, I'ac-
tionnement de I'’élément d’activation permet également
le déclenchement, aprés les étapes étapes d’analyse des
variations du parameétre et de détermination de la position
d’entrée dans le mécanisme de blocage, d’'une étape
d’enregistrement de la position d’entrée dans le méca-
nisme de blocage.

[0032] De préférence, linstallation d’écran motorisé
comprend un capteur de couple d’entrainement de
I'écran motorisé.

[0033] D’autres caractéristiques et avantages de l'in-
vention ressortiront a la lecture de la description qui suit,
en référence aux figures annexées, dans laquelle :

- lafigure 1 est une vue schématique de face d’'une
installation d’écran motorisé permettant de mettre
en oeuvre le procédé de réglage selon l'invention ;

- lafigure 2 est une vue d’un détail de la figure 1 ;

- lafigure 3 est une vue de coté de moyens de ver-
rouillage de l'installation de la figure 1 ;

- lafigure 3’a est une vue en coupe droite d’une autre
installation d’écran motorisé permettant de mettre
en oeuvre le procédé de réglage selon l'invention ;
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- la figure 3’'b est une schématique en coupe droite
d’une autre installation d’écran motorisé permettant
de mettre en oeuvre le procédé de réglage selon
'invention ;

- la figure 4 est un schéma illustrant les correspon-
dances entre les positions angulaires du tube d’en-
roulement de la figure 1 et des positions de I'extré-
mité libre de I'écran motorisé de la figure 1 ;

- lafigure 5 est un schéma illustrant les positions de
I'extrémité libre de I'écran motorisé de la figure 1
définies par une exécution du procédé de réglage
selon l'invention ;

- la figure 6 est un schéma illustrant une procédure
d’exécution du procédé de réglage selon I'invention

- la figure 7 est un schéma illustrant la variation de
couple lors d'un mouvement d’enroulement de
I'écran motorisé.

[0034] Une installation d’écran motorisé 1 est repré-
sentée alafigure 1. Cette installation comprend un tablier
2, par exemple un tablier de volet roulant composé d’une
pluralité de lames articulées 3. De préférence, le tablier
2 est constitué de lames 3 empilables, les lames 3 étant
reliées entre elles par des parties ajourées escamotables
deés que les lames 3 reposent les unes sur les autres. Le
tablier 2 est lié, a une de ses extrémités, dite extrémité
supérieure, auntube d’enroulement4. Al'autre extrémité
libre du tablier 2, dite extrémité inférieure, une lame in-
férieure 5 est guidée par des rails de guidage disposés
de part et d’autre d’'une ouverture dans un batiment, le
tablier 2 étant destiné a recouvrir 'ouverture lorsqu’il est
fermé. Le tube d’enroulement 4 est de préférence monté
au-dessus de I'ouverture que le tablier 2 est destiné a
recouvrir. Le tablier 2 vient de préférence s’enrouler dans
un caisson 6 destiné a le protéger.

[0035] L’écran motorisé 1 peut notamment consister
en un élément de fermeture, d’occultation ou de protec-
tion solaire. Dans I'exemple représenté sur les figures, il
s’agit d’un tablier 2 composé de lames articulées 3, mais
il pourrait également s’agir d’une toile. Dans ce cas, la
lame inférieure 5 est remplacée par une barre de charge.
De préférence, le tablier 2 comporte un ensemble de
lames empilables reliée les unes aux autres par des par-
ties escamotables et ajourées.

[0036] Lesdéplacementsdutablier2sontcommandés
par les déplacements de rotation du tube d’enroulement
4, dont I'entrainement est assuré par exemple a l'aide
d’'un actionneur comprenant par exemple un ensemble
motoréducteur tubulaire (non représenté) disposé a I'in-
térieur du tube d’enroulement 4. L’ensemble motoréduc-
teur comprend notamment un moteur et un réducteur,
en particulier un réducteur épicycloidal. Le moteur peut
étre de type a courant continu et a balais et collecteur, a
courant continu et a commutation électronique (Brus-
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hless Direct Current motor en langue anglaise) ou asyn-
chrone. Le moteur est piloté par une unité électronique
de commande 7, celle-ci étant également reliée a une
interface utilisateur 8 par le biais de laquelle un utilisateur
peut commander les mouvements du tablier 2.

[0037] Le tablier 2 peut étre déplacé selon un premier
sens de déplacement et un deuxiéme sens de déplace-
ment opposés. Dans les modes de réalisation représen-
tés sur les figures, le premier sens de déplacement est
le sens du déroulement du tablier 2 et le deuxieme sens
de déplacement est le sens de I'enroulement du tablier
2. On notera toutefois que d’autres sens de déplacement
pourraient étre envisagés pour des configurations d’ins-
tallation d’écran motorisé différentes, notamment en in-
versant le sens de I'enroulement et le sens du déroule-
ment.

[0038] L’interface utilisateur 8 peut étre reliée a I'unité
de commande 7 par des moyens de communication fi-
laire ou non filaire tels que des ondes radioélectriques
ou des rayons infrarouges. L’interface utilisateur 8 com-
prend par exemple deux touches qui permettent a un
utilisateur de commander respectivement un déplace-
ment de I'écran motorisé 1 vers le haut ou vers le bas.
Une combinaison de touches permet également de dé-
placer I'écran motorisé 1 dans une position de blocage,
définie plus loin. Dans une variante, l'interface utilisateur
comprend une touche spécifique dont I'activation permet
le déplacement de I'écran motorisé 1 dans la position de
blocage. L’interface utilisateur 8 est par exemple une té-
lécommande portative.

[0039] L’unité électronique de commande 7 comprend
un ou plusieurs moyens de détection 9 de la variation
d’'un paramétre lié au mouvement de I'écran motorisé 1.
Dans le mode de réalisation illustré ici, 'unité de com-
mande comprend un détecteur ou capteur 10 de position
angulaire du tube d’enroulement 4, et un détecteur ou
capteur de couple 12 exercé par I'actionneur pour détec-
ter des obstacles et/ou les fins de course. Par détecteur
ou capteur de position ou de couple, on entend tout
moyen matériel et/ou logiciel de détermination de la po-
sition ou du couple. L’'unité de commande 7 comprend
notamment une unité logique de traitement 14 et une
mémoire 16.

[0040] On notera que dans ce qui suit, on considére
que le tablier 2 se déroule vers le bas, notamment sous
I'effet de son propre poids. Dans le cas d’'un store, il se
déroule sous l'effet du poids de sa barre de charge.
D’autres configurations sont toutefois évidemment pos-
sibles.

[0041] Une premiére position P1 de la barre de charge
ou de I'extrémité libre du tablier 2 correspond a une po-
sition d’ouverture compléte du tablier 2. A cette position
correspond une position angulaire D1 du tube d’enrou-
lement 4, comme représenté a la figure 4.

[0042] Le long des rails de guidage disposés de part
et d’autre de I'ouverture, le I'installation 1 comprend un
mécanisme de blocage, représenté ici sous forme de
moyens de verrouillage 18. Le mécanisme de blocage
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peut étre logé a l'intérieur des rails de guidage et com-
prend notamment deux ensembles similaires de part et
d’autre du tablier 2 de I'’écran motorisé 1. Les moyens
de verrouillage 18 coopérent avec les extrémités de la
lame inférieure 5, en particulier avec des ergots fixés
élastiquement aux extrémités de la lame finale (non re-
présentés). Ces moyens de verrouillage 18, représentés
a la figure 3, déterminent, comme représenté a la figure
2, une deuxiéme position P2 de la lame inférieure 5, une
troisieme position P3 de la lame inférieure 5 et une qua-
trieme position P4 de la lame inférieure 5. Le fonction-
nement de tels moyens de verrouillage 8, connus de I'art
antérieur, est notamment décrit, en référence a la figure
3, dans le deuxieme mode de réalisation de la demande
de brevet FR 3 009 577. Lors d’'un mouvement de des-
cente, en rencontrant une premiere rampe, I'ergot est
repoussé en direction de la lame inférieure 5 contre un
effort élastique. Au franchissement de cette rampe, l'er-
got reprend sa position de repos. Si le mouvement se
poursuit, 'ergot rencontre une deuxi€me rampe ou ram-
pe inférieure qui de nouveau le déplace vers la lame in-
férieure 5. Aprés avoir franchi cette rampe inférieure, I'er-
got revient dans sa position de repos. La descente du
tablier 2 se poursuit normalement jusqu’au seuil.
[0043] La deuxieme position P2 est une position dite
verrouillée dans laquelle le tablier 2 est bloqué lors d’'un
mouvement de montée (ou enroulement). La deuxieme
position P2 correspond a une position angulaire ver-
rouillée D2 du tube d’enroulement 4.

[0044] La troisieme position P3 est une position d’en-
trée des moyens de verrouillage. Lorsque la lame infé-
rieure 5 dépasse cette position P3 dans le sens du dé-
roulement du tablier 2 et qu’ensuite un mouvement d’en-
roulement de I'écran motorisé 1 est commandé, le tablier
2 se retrouve bloqué sous la premiére rampe, la lame
inférieure 5 se retrouvant en position P2 et le tube d’en-
roulement en position D2. Cette position P3 correspond
a une position angulaire d’'inversion D3 du tube d’enrou-
lement 4.

[0045] La quatriéme position P4 est une position dite
de sortie des moyens de verrouillage en dessous de la-
quelle lalame inférieure 5, ayant été verrouillée, doit venir
afin que le tablier 2 puisse de nouveau étre enroulé jus-
qu’a atteindre sa position d’ouverture totale P1. Cette
position correspond a une position angulaire de sortie
D4 du tube d’enroulement 4. La position P4 est une po-
sition inférieure a la position P3, cette position P3 étant
inférieure a la position P2.

[0046] On a représenté aux figures 3’a et 3'b deux
autres installations d’écran motorisé 1 munies d’'un mé-
canisme de blocage pouvant étre réglés par l'intermé-
diaire du procédé de réglage selon l'invention. Ces mé-
canismes de blocage coopérent avec I'extrémité libre du
tablier et sont situés dans une position proche de la po-
sition de référence repérée par analyse des variations
de paramétre lié au mouvement de I'écran motorisé.
[0047] La Figure 3’a illustre en coupe droite une baie
vitrée 20 équipée d’une installation d’écran motorisé 1.
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Une telle installation est notamment connue de
FR2962759. Elle comporte un tube d’enroulement 4 logé
a l'intérieur d’'un caisson 6 et autour duquel est apte a
venir s’enrouler un tablier 2 constitué de lames 3 articu-
lées entre elles, dont une lame inférieure 5. L’installation
d’écran motorisé 1 comprend de plus deux coulisses la-
térales 26, 28 solidaires du caisson 6 disposées en re-
gard l'une de l'autre, dans lesquelles les deux bordures
latérales opposées 30, 32 du tablier 2 sont engagées et
peuvent coulisser. Le caisson 6 est monté pivotant autour
du tube d’enroulement 4 avec les coulisses latérales 26,
28. La baie 20 présente deux montants latéraux opposés
34, 36 équipés respectivement d’un vérin a gaz 38, 40
reliant les coulisses latérales 26, 28 au moyen d’'une cha-
pe 42, 44. Par ce biais, les coulisses latérales 26, 28 et
le tablier 2 qui s’étend entre elles, peuvent étre disposés
dans une position écartée des montants latéraux 34, 36.
Les montants latéraux 34, 36 sont équipés respective-
ment d’'un mécanisme de blocage constitués d’un verrou
46, 48, permettant de maintenir les coulisses latérales
26, 28 contre leur montant latéral respectif 34, 36 et donc
le tablier 2 dans une position projetée, dans laquelle il
est déployé dans un plan sécant au plan de son enrou-
lement 2. La figure 3’a illustre I’écran motorisé 1 en po-
sition projetée. Cette position projetée peut étre atteinte
a partir du moment ou I'extrémité libre 5 du tablier 2 a
atteint une position de blocage P2 dans le verrou 46, 48,
ici par le biais des vérins 38, 40, dans d’autres modes
de réalisation par traction sur des bras. Une position P3
d’entrée dans le mécanisme de blocage constitué par le
verrou 46, 48 peut également étre déterminée par le pro-
cédé selon l'invention.

[0048] La figure 3'billustre schématiquement une ins-
tallation d’écran motorisé 1, comprenant un tablier 2 muni
d’une pluralité de lames orientables 3 liées entre elles.
Une telle installation est notamment connue du docu-
ment EP2226462. L’extrémité libre 5 du tablier 2 com-
porte, sur chacune des deux extrémités, dont une seule
est représentée, un ergot 50 prévu pour coopérer avec
un mécanisme de basculement 52 disposé le long de la
glissiére 54 correspondante. Le passage de la lame in-
férieure 5 dans le mécanisme de basculement 52 définit,
de maniére similaire au mécanisme de verrouillage 18
évoqué plus haut, une position d’entrée P3 dans le mé-
canisme de basculement 52. Pour provoquer le bascu-
lement des lames du tablier 2, il est nécessaire que la
lame finale 5 atteigne la position d’entrée P3 du méca-
nisme de basculement 52, lors d’'un déroulement du ta-
blier 2. Une inversion de sens vient ensuite bloquer I'ergot
50 dans une position de blocage P2. La poursuite du
mouvement d’enroulement permet I'extension du tablier
2 et le basculement en ouverture des lames 3. Pour en-
rouler de nouveau le tablier 2, un mouvement de dérou-
lementpermetle basculement des lames 3 en fermeture,
puis le déplacement de la lame inférieure 5 au-dela d’'une
position de sortie du mécanisme de basculement P4. Le
tablier 2 peut ensuite étre complétement enroulé.
[0049] Onvamaintenant décrire une procédure d’exé-
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cution du procédé de réglage selon I'invention en réfé-
rence aux figures 4 a 7.

[0050] De préférence, le procédé de réglage va étre
déclenché par I'actionnement d’un dispositif d’activation
a partir d'un élément d’activation destiné a étre actionné
par l'utilisateur. Par exemple, le procédé de réglage va
étre déclenché lors de l'installation du volet roulant par
exemple, par appui sur une combinaison de touches de
l'interface utilisateur 8, ou par simple appui sur une tou-
che spécifique.

[0051] En particulier, cette combinaison de touches ou
I'appui sur une touche particuliere va enclencher une pre-
miére étape 80 d’analyse des variations d’'un parametre
lié au mouvement de I'écran motorisé 1 au cours du dé-
placement de I'écran motorisé 1. Dans le mode de réa-
lisation particulier décrit ici, cette analyse estréalisée par
I'actionneur.

[0052] Les variations du paramétre permettent notam-
ment d’identifier des positions particulieres de la lame
inférieure 5 de I'écran motorisé 1. Le paramétre est de
préférence le couple exercé par I'actionneur entrainant
en mouvement I'écran motorisé 1 au cours d’un mouve-
ment de montée. Ce couple est par exemple déterminé
a partir d'une mesure du courant traversant un moteur
électrique de l'actionneur. Dans le mode de réalisation
particulier décrit ici, cette analyse est réalisée par l'ac-
tionneur, en particulier par 'unité électronique de com-
mande 7 de I'actionneur.

[0053] Les variations de couple observées au cours
de ce mouvement de montée (ou d’ouverture) de I'écran
motorisé 1 sont représentées de maniére schématique
en fonction de la position angulaire du tube d’enroule-
ment 4 a la figure 7. Ces variations correspondent aux
variations du poids du tablier suspendu au tube d’enrou-
lement 4, ainsi qu’aux variations liées au diamétre d’en-
roulement, ledit diamétre d’enroulement augmentant au
fil de 'ouverture du fait de la superposition des enroule-
ments de lames 2 sur le tube d’enroulement 4.

[0054] La position dans laquelle la lame inférieure 5
est décollée du seuil du volet peut étre repérée de ma-
niere fiable par la détermination d’'un maximum local de
couple, au voisinage du mécanisme de blocage. Cette
position de décollement, ou position de référence PMB,
permet de déterminer la position d’entrée dans les
moyens de verrouillage P3 qui sont espacées par une
distance prédéterminée, quidépend des caractéristiques
du volet.

[0055] Ainsi, au cours d’'une deuxieme étape 90 qui
sera déclenchée apres I'étape 80, on détermine, a partir
de I'analyse réalisée a I'étape précédente, la position de
référence PMB par détection d’une valeur maximum lo-
cale du paramétre ou d’'une valeur de variation maximum
locale du parametre. Dans le mode de réalisation parti-
culier décrit ici, cette détermination est réalisée par I'ac-
tionneur et par comparaison a un seuil de couple.
[0056] Puis, au cours d’une étape 100, on détermine
la position d’entrée dans les moyens de verrouillage P3.
Plus particulierement, la position d’entrée dans les
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moyens de verrouillage P3 est obtenue par décalage
d’'une valeur prédéterminée a partir de la position de ré-
férence PMB. Ce décalage prend notamment en compte
la géométrie et/ou les dimensions du mécanisme de blo-
cage, ainsi que la position préférentielle de montage de
celui-ci dans l'installation, notamment au bas des rails
de guidage. En particulier, la position angulaire D3 as-
sociée a la position P3 est liée a la position angulaire
DMB associée a la position de décollement par la relation
suivante : D3 = DMB+360°.

[0057] La détermination de la position de référence
PMB se fait notamment lors d’'un mouvement de montée
ou d’enroulement du tablier. Le procédé de réglage peut
cependant étre poursuivi, notamment pour affiner cette
position d’entrée P3 dans le mécanisme de blocage. Ain-
si, d’autres mouvements sont ensuite mis en oeuvre par
'actionneur, notamment un mouvement de descente ou
de déroulement, conduisant la lame inférieure 5 dans la
position P3 lors d’'un mouvement de déroulement. La la-
me inférieure 5 se trouve alors dans les moyens de ver-
rouillage et dans une zone dite d’inversion de sens. Dans
cette zone d’inversion de sens, une inversion du sens de
déplacement de la lame inférieure 5, d’'un mouvement
de descente a un mouvement de montée, provoque un
blocage de la lame inférieure 5 dans les moyens de ver-
rouillage 18. Hors de cette zone, I'inversion de sens de
déplacementde lalame inférieure 5 ne produit pas d’effet
particulier. La lame inférieure 5 peut notamment traver-
ser les moyens de verrouillage 18 dans le sens de la
descente comme dans le sens de la montée sans étre
verrouillée s’il ne se produit pas d’inversion de son sens
de déplacement entre les positions P3 et P4.

[0058] La position P3 déterminée au terme de I'étape
de détermination 100 est choisie comme premiére posi-
tion d’inversion de rotation candidate PM1. Elle corres-
pond a une position angulaire DM1.

[0059] Durant une étape 102, la position P3 est enre-
gistrée dans la mémoire 16 de l'unité électronique de
commande 7. Puis, la lame inférieure 5 est déplacée,
dans le sens du déroulement, jusqu’a cette position P3
ainsi enregistrée.

[0060] Par la suite, au cours d’'une étape 104 déclen-
chée de préférence automatiquement, le tablier 2 est en-
suite entrainé dans le sens de I'enroulement jusqu’a la
position verrouillée P2. A cet effet, une alimentation du
motoréducteur est commandée provoquant I'enroule-
ment du tablier 2 et par conséquent la montée de la lame
inférieure 5. Dans une variante, I'étape 104 pourrait éga-
lement faire suite a une action de l'installateur.

[0061] Une fois la lame inférieure 5 bloquée dans les
moyens de verrouillage 18, au cours d’'une étape 106, la
deuxiéme position P2 est détectée par le capteur de cou-
ple 12, par exemple par détection d’'un surcouple, et I'ali-
mentation du motoréducteur est coupée. La valeur de
position angulaire D2 du tube d’enroulement 4 corres-
pondant a la position P2 de la lame inférieure est alors
enregistrée en mémoire dans I'unité de commande 7. On
notera que la valeur de P2 enregistrée peut correspondre
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a une position légérement inférieure a la position de blo-
cage de la lame inférieure 5, de maniere a ce qu’une fois
dans le mode d’utilisation, lorsqu’un utilisateur comman-
de le verrouillage du tablier 2, la lame inférieure 5 ne
vienne pas en butée en exergant des efforts importants
sur les moyens de verrouillage 18.

[0062] Aprés enregistrementde la position P2, une sé-
quence itérative est initiée. Cette séquence comprend
au moins deux étapes a) et b).

[0063] Au cours de I'étape a), ou 108 telle que repré-
sentée sur le schéma de la figure 5, le tablier 2 est en-
trainé dans le sens du déroulement jusqu’a une deuxie-
me position d’inversion de rotation candidate PM2 située
au-dela de la premiére position d’inversion de rotation
PM1 dans le sens du déroulement du tablier 2. Au cours
de cette étape peut également étre enregistrée la distan-
ce ou le temps de déplacement entre les positions PM1
et P2.

[0064] De préférence, ladeuxiéme position d’inversion
de rotation candidate est située a une distance prédéter-
minée d de la premiére position d’inversion de rotation
candidate. Ainsi, comme illustré a la figure 3, la deuxiéme
position d’'inversion de rotation PM2 est située a une dis-
tance d prédéterminée de la premiére position d’inver-
sion de rotation candidate PM1. En pratique, l'installation
d’écran motorisé 1 commande le déroulement du tablier
2 selon une rotation permettant a la lame inférieure 5
d’atteindre, depuis la position de verrouillage P2, la po-
sition PM1-d dans le sens du déroulement. La distance
d est choisie avantageusement en fonction de dimen-
sions générales standards des moyens de verrouillage.
De maniére générale, chaque position d’'inversion de ro-
tation candidate d’'une nouvelle itération de la séquence
est située a une distance prédéterminée d de la précé-
dente position d’inversion de rotation candidate.

[0065] La position d’inversion de rotation candidate
PM2 définie par I'unité électronique de commande 7 est
mise en mémoire 16 de l'unité de commande 7.

[0066] Puis, au cours de I'étape b), ou 110 telle que
représentée sur le schéma de la figure 5, le tablier 2 est
a nouveau entrainé dans le sens de I'enroulement jus-
qu’a la position verrouillée P2. La position d’inversion de
rotation candidate PM2 peut alors étre associée a la dis-
tance ou au temps de déplacement entre les positions
PM2 et P2.

[0067] La séquence a), b) est ensuite répétée jusqu’a
ce que I'extrémité libre du tablier 2, a savoir la lame in-
férieure 5 du tablier 2, dépasse la position de sortie P4,
au-dela de laquelle le verrouillage de I'écran motorisé 1
n’est plus activé lorsque I'écran motorisé 1 est entrainé
dans le sens de I'enroulement.

[0068] Dans I'exemple d’application du mode de réa-
lisation du procédé illustré a la figure 3, le tablier 2 est
entrainé dans le sens du déroulement jusqu’a une troi-
siéme position d’inversion de rotation candidate PM3 si-
tuée au-dela de premiére position d’inversion de rotation
PM1 dans le sens du déroulement du tablier 2. La troi-
siéme position d’inversion de rotation candidate PM3 est
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située a une distance d de la précédente position d’in-
version candidate PM2, c’est-a-dire a une distance 2d
de la premiere position d’inversion candidate PM1.
[0069] La position PM3 est alors enregistrée dans la
mémoire 16 de l'unité de commande 7 et I'étape b) se
reproduit également : I'enroulement du tablier 2 est ef-
fectuée jusqu’a ce que la lame inférieure 5 se retrouve
dans la position P2.

[0070] Puis,dansl’exempleillustréalafigure 3,lalame
inférieure 5 est déplacée jusqu’a une quatri€me position
PM4 équivalente a PM3-d. En I'occurrence, cette posi-
tion, se trouve au-dela de la position de sortie P4. De ce
fait, lors de la remontée du tablier 2, aucun obstacle n’est
plus détecté au niveau de P2 car le tablier 2 devient libre
de remonter vers la position P1 sans étre stoppé par les
moyens de verrouillage 18. Au cours de I'étape 112, cette
absence de détection d’obstacle au-dela de P2 dans le
sens de I'enroulement permet de décider l'interruption
de litération de la séquence a)-b). Cette quatrieme po-
sition PM4 n’est donc pas considérée comme une posi-
tion d’inversion de rotation candidate. Puis, au cours
d’'une étape 114, I'enroulement de I'écran motorisé 1 se
poursuitetlalameinférieure 5 remonte jusqu’ala position
P1.

[0071] Tant qu’un obstacle est détecté au niveau de
P2 lors de la remontée du tablier 2 lors de I'étape b)
(étape 110), l'itération de la séquence a)-b) se poursuit.
Dans une variante, ou en complément de I'étape 112, la
décision de linterruption de la séquence a)-b) peut étre
prise aprés que se soit écoulée une durée prédéterminée
a partir du démarrage de I'enroulement.

[0072] VL’interruption de [itération séquence a)-b)
aprés une ou plusieurs itération permet de valider la con-
figuration du dispositif. La valeur de position angulaire
D4 du tube d’enroulement correspondant a la position
P4 est alors automatiquement définie a partir de la der-
niére position d’'inversion de rotation, dans I'exemple ci-
dessus la position PM4 avant I'interruption de la séquen-
ce a)-b).

[0073] Grace a I'enregistrement des différentes posi-
tions d’inversion de rotations candidates PM1, PM2,
PM3, notamment associées aux distances entre ces po-
sitions et la position P2, on peut choisir parmi celles-ci
la position la plus adéquate ou optimale, a savoir n’étant
ni trop proche de P2, ni trop proche de P4. Il peut par
exemple s’agir dans I'exemple représenté sur les figures
de PM2. On peut également sélectionner une position
d’'inversion de rotation optimale comme étant une posi-
tion intermédiaire entre deux positions candidates préa-
lablement enregistrées. Alternativement, la derniére po-
sition d’inversion de rotation candidate peut étre sélec-
tionnée comme position d’inversion de rotation optimale.
[0074] La valeur de la position optimale retenue est
utilisée dans le mode d'utilisation de I'installation d’écran
motorisé 1. En effet, lorsque I'utilisateur envoie a I'instal-
lation d’écran motorisé 1, en position ouverture, un ordre
de positionnement en ventilation sécurisée, l'installation
d’écran motorisé 1 exécute tout d’abord une action de
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rotation du tube d’enroulement 4 dans le sens du dérou-
lement du tablier 2. Puis, lorsque le capteur de position
10 détecte que le tube d’enroulement 4 a atteint la posi-
tion optimale correspondant au fait que la lame inférieure
5 setrouve en position optimale, I'installation d’écran mo-
torisé 1 exécute une action d’arrét du mouvement de
rotation du tube d’enroulement 4. L’installation d’écran
motorisé 1 exécute alors immédiatement une action de
rotation du tube d’enroulement 4 dans le sens de I'en-
roulement jusqu’a ce que la position D2 soit atteinte, si-
gnifiant que la lame inférieure 5 se trouve verrouillée en
position P2 et donc que le tablier a atteint la position de
ventilation sécurisée demandée.

[0075] Naturellement, les exemples représentés sur
les figures et discutés ci-dessus ne sont donnés qu’a titre
illustratif et non limitatif. Diverses variantes sont envisa-
geables. En particulier, la description donnée a titre
d’exemple de moyens de verrouillage est tout a fait ap-
plicable également a d’autres types de mécanismes de
blocage fonctionnant de maniére similaire. Les sens de
déplacement pour atteindre ou quitter la position de blo-
cage peuvent étre adaptés en fonction des types de mé-
canismes de blocage.

[0076] Il est souligné que toutes les caractéristiques,
telles qu’elles se dégagent pour un homme du métier a
partir de la présente description, des dessins et des re-
vendications attachées, méme si concrétement elles
n‘ont été décrites qu’en relation avec d’autres caracté-
ristiques déterminées, tant individuellement que dans
des combinaisons quelconques, peuvent étre combi-
nées a d’autres caractéristiques ou groupes de caracté-
ristiques divulguées ici, pour autant que cela n’a pas été
expressément exclu ou que des circonstances techni-
ques rendent de telles combinaisons impossibles ou dé-
nuées de sens.

Revendications

1. Procédé de réglage d’une installation d’écran moto-
risé (1) comprenant un tablier (2) enroulable sur un
tube d’enroulement (4), un actionneur de manoeuvre
du tube d’enroulement de maniere a déplacer le ta-
blier (2) suivant un premier sens de déplacement et
un deuxieme sens de déplacement, et un mécanis-
me de blocage (18 ; 46, 48 ; 52) de I'extrémité libre
(5) du tablier (2) définissant une position dite bloquée
(P2) dans le deuxiéme sens de déplacement, le blo-
cage étant activé dans le deuxiéme sens de dépla-
cement du tablier (2) si I'extrémité libre (5) du tablier
atteint préalablement au moins une position d’entrée
(P3) dans le mécanisme de blocage, située au-dela
de la position bloquée (P2) dans le premier sens de
déplacement du tablier (2), I'installation d’écran mo-
torisé (1) étant munie d’'un moyen de mesure d’'un
paramétre lié au mouvement de I'écran motorisé (1),
caractérisé en ce qu’il comprend les étapes
suivantes :
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- analyse (80) des variations du parameétre lié
au mouvement de I'écran motorisé (1) au cours
d’un déplacement de I'écran motorisé (1) ;

- détermination (100), a partir de cette analyse,
de la position d’entrée (P3) dans le mécanisme
de blocage.

Procédé de réglage selon la revendication 1, dans
lequel les étapes d’analyse des variations du para-
meétre et de détermination de la position d’entrée (P3)
sont mises en oeuvre par |'actionneur.

Procédé de réglage selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, dans lequel la position
d’entrée (P3) dans le mécanisme de blocage (18 ;
46, 48 ; 52) est obtenue par l'intermédiaire de la dé-
termination d’'une position de référence (PMB), la
position de référence (PMB) étant associée a la dé-
tection d’'une valeur maximum locale du parameétre
ou a la détection d’'une valeur de variation maximum
locale du parametre.

Procédé de réglage selon la revendication précé-
dente, caractérisé en ce que la position d’entrée
(P3) dansle mécanisme de blocage (18 ;46,48 ; 52)
est obtenue par un décalage d'une valeur prédéter-
minée a partir de la position de référence (PMB).

Procédé de réglage selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, dans lequel le paramétre
est le couple exercé par I'actionneur entrainant en
mouvement le tablier (2) au cours d’'un mouvement
dans le deuxiéme sens de déplacement.

Procédé de réglage selon la revendication précé-
dente, dans lequel le couple est déterminé a partir
d’'une mesure du courant traversant un moteur élec-
trique de l'actionneur.

Procédé de réglage selon la revendication 1, dans
lequel, apres les étapes d’analyse des variations du
paramétre et de détermination de la position d’entrée
(P3) dans le mécanisme de blocage (18 ; 46, 48 ;
52) et une étape d’enregistrement de la position
d’entrée (P3) dans le mécanisme de blocage (18 ;
46, 48 ; 52), I'écran motorisé (1) est positionné dans
la position d’entrée (P3) par un mouvement dans le
premier sens de déplacement du tablier (2), puis en-
trainé dans le deuxiéme sens de déplacement du
tablier (2) jusqu’a la position bloquée (P2), puis, la
séquence suivante est effectuée :

a) I'écran motorisé (1) est entrainé dans le pre-
mier sens de déplacement du tablier (2) jusqu’a
une position d’inversion de rotation candidate
(PM1, PM2) décalée par rapport a la position
d’entrée (P3) dans le mécanisme de blocage,

b) I'écran motorisé (1) est entrainé dans le
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deuxiéme sens de déplacement du tablier (2)
jusqu’a la position bloquée (P2),

la séquence a), b) étant répétée jusqu’a ce que I'ex-
trémité libre (5) du tablier (2) entrainée dans le pre-
mier sens de déplacement tablier (2) dépasse une
position dite position de sortie (P4), au-dela de la-
quelle le blocage de I’écran motorisé (1) n’est plus
activeé lorsque I'écran motorisé (1) est entrainé dans
le deuxiéme sens de déplacement du tablier (2).

Procédé de réglage selon la revendication précé-
dente, dans lequel chaque position d’inversion de
rotation candidate (PM1, PM2) est enregistrée dans
une mémoire d’'une unité de commande de l'instal-
lation d’écran motorisé.

Procédé de réglage selon les revendications 7 ou 8,
dans lequel les distances entre les positions d’inver-
sion de rotation candidates (PM1, PM2) et la position
bloquée (P2) sont mises en mémoire et respective-
ment associées a la position bloquée (P2) et a ces
positions d’inversion de rotation candidates (PM1,
PM2).

Procédé de réglage selon 'une quelconque des re-
vendications 7 a 9, dans lequel chaque position d’in-
version derotation candidate (PM2, PM3) d’'une nou-
velle itération de la séquence est située a une dis-
tance prédéterminée d de la précédente position
d’inversion de rotation candidate (PM1, PM2, PM3).

Installation d’écran motorisé (1) comprenant un ta-
blier (2) enroulable sur un tube d’enroulement (4),
un actionneur de manoeuvre du tube d’enroulement
de maniéere a déplacer le tablier (2) dans un premier
sens de déplacement et un deuxiéme sens de dé-
placement et un mécanisme de blocage (18) de I'ex-
trémité libre (4) du tablier (1) définissant une position
dite bloquée (P2) dans le deuxieme sens de dépla-
cement du tablier (2), le blocage n’étant activé dans
le deuxiéme sens de déplacement du tablier (2) que
si 'extrémité libre (4) de I'écran motorisé (1) atteint
préalablement au moins une position d’entrée dans
le mécanisme de blocage, située au-dela de la po-
sition bloquée (P2) dans le premier sens de dépla-
cement du tablier (2), caractérisé en ce qu’elle
comprend des moyens matériels (7, 8, 10, 12, 14,
16) et logiciels pour la mise en oeuvre du procédé
de fonctionnement selon I'une des revendications
précédentes.

Installation d’écran motorisé (1) selon la revendica-
tion précédente, comprenant en outre un dispositif
d’activation (8) d’une fonction de déplacement du
tablier (2) commandée par un élément d’activation
destiné a étre actionné par un utilisateur, par exem-
ple un bouton d’activation, dans lequel I'actionne-
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ment de I'élément d’activation permet également le
déclenchement des étapes d’analyse des variations
du parametre et de détermination de la position d’en-
trée dans (P3) dans le mécanisme de blocage (18 ;
46, 48 ; 52).

Installation d’écran motorisé (1) selon la revendica-
tion précédente, dans lequel I'actionnement de I'élé-
ment d’activation permet également le déclenche-
ment, apres les étapes étapes d’analyse des varia-
tions du parameétre et de détermination de la position
d’entrée (P3) dans le mécanisme de blocage (18 ;
46, 48 ; 52), d’'une étape d’enregistrement de la po-
sition d’entrée (P3) dans le mécanisme de blocage
(18 ; 46, 48 ; 52).

Installation d’écran motorisé (1) selon la revendica-
tion 12 ou 13, comprenant en outre un détecteur de
couple (12) d’entrainement de I'écran motorisé (1).
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