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Description

[0001] L’invention concerne le domaine des installa-
tions d’éléments enroulables motorisées. Elle concerne
plus particulièrement un procédé de commande automa-
tisée d’une installation comprenant un élément enroula-
ble motorisé, ou volet roulant motorisé.
[0002] Les installations d’écran ou d’éléments enrou-
lables motorisés connues comprennent en général un
élément enroulable ou écran, tel qu’un tablier formé de
lames articulées et empilables, ou encore un ensemble
comprenant une toile et une barre de charge lestée,
l’écran étant enroulable autour d’un tube d’enroulement
situé dans la partie supérieure de l’installation, grâce à
des moyens d’entraînement motorisés ou actionneur. La
lame finale, ou lame inférieure située à l’extrémité infé-
rieure du tablier ou barre de charge de la toile, est guidée
par des rails situés de part et d’autre d’une ouverture à
masquer. Cette lame inférieure peut être déplacée entre
une position extrême inférieure, par exemple en contact
avec un seuil de l’ouverture et une position extrême su-
périeure, par exemple au niveau d’un caisson dans le-
quel s’enroule l’écran. Ces installations peuvent com-
prendre également des positions particulières de la barre
de la lame inférieure ou de la barre de charge de l’écran,
associées à des positions particulières en mémoire de
l’actionneur. Ces positions particulières sont par exem-
ple une ou plusieurs positions intermédiaires entre les
deux positions extrêmes, une position de verrouillage,
une position d’orientation, pour des écrans à lames orien-
tables, ou une position de projection, pour des volets
roulants disposant d’un mécanisme leur permettant
d’être déplacés dans un plan sécant à leur plan de dé-
roulement principal.
[0003] Des moyens de commande spécifiques sont
généralement prévus pour permettre le déplacement de
l’écran jusqu’à une position particulière. Ces moyens de
commande spécifiques sont par exemple un bouton dé-
dié sur une unité de commande à distance telle qu’une
télécommande ou une ergonomie dédiée, par exemple
un appui plus long sur une touche, l’appui court sur cette
même touche ayant déjà une autre fonction de comman-
de.
[0004] Une position particulière est par exemple une
position de verrouillage, l’installation comprenant alors
des moyens de verrouillage permettant de maintenir la
lame inférieure ou la barre de charge de l’écran dans une
position déterminée tout en évitant que celle-ci ne soit
soulevée par effraction ou ne claque sous les actions du
vent.
[0005] A cet effet, les moyens de verrouillage de telles
installations sont configurés de sorte que lors du dérou-
lement de l’écran, la lame finale de l’écran, c’est à dire
la lame inférieure du volet à lames articulées ou la barre
de charge d’une toile, entre dans le moyen de verrouilla-
ge, puis, à la suite d’un mouvement inverse d’enroule-
ment, se bloque dans le moyen de verrouillage. Pour
déverrouiller et ouvrir de nouveau le volet, il est néces-

saire de d’abord déplacer la lame finale dans le sens du
déroulement jusqu’à une certaine position avant de pou-
voir enrouler l’écran.
[0006] De manière assez similaire, un volet roulant à
lames orientables peut comprendre un mécanisme de
basculement des lames, configuré de sorte que lors du
déplacement du tablier dans un premier sens, par exem-
ple lors d’un déroulement du tablier, la lame inférieure
du volet entre dans le mécanisme de basculement puis,
à la suite d’un mouvement inverse, dans un deuxième
sens, se bloque dans le mécanisme de basculement. La
poursuite du mouvement dans le deuxième sens, par
exemple l’enroulement, permet l’orientation des lames,
qui sont autrement en position fermée. Pour dégager le
tablier du mécanisme de basculement, il est nécessaire
de d’abord déplacer le tablier dans le premier sens, en
déroulement, jusqu’à une certaine position, ce qui a pour
effet de refermer les lames avant de dégager la lame
finale du mécanisme de basculement. Une telle installa-
tion est par exemple décrite dans le document
EP2226462.
[0007] Un autre exemple de réalisation d’installation
comprenant une position particulière est celui du volet
roulant à projection, par exemple tel que décrit dans les
documents FR2942051 A1, FR2962759, FR2941996 ou
EP2783063. L’installation d’écran comprend alors un
mécanisme de projection de sorte que lors du déplace-
ment dans un premier sens, par exemple lors d’un dé-
roulement du tablier dans un premier plan, la lame infé-
rieure du tablier entre dans le mécanisme de projection
puis, à la suite d’un mouvement dans un deuxième sens
inverse, se bloque dans le mécanisme. La poursuite du
mouvement dans le deuxième sens permet l’actionne-
ment d’un bras de projection et le déploiement d’un cadre
de l’écran dans un plan sécant au premier plan.
[0008] Les moyens de verrouillage, les mécanismes
de basculement ou les mécanismes de projection peu-
vent être qualifiés collectivement de mécanismes d’an-
crage ou de blocage, et sont associés à des positions
particulières.
[0009] D’autres positions particulières, telles que des
positions particulières, ne sont associées à aucun mé-
canisme, mais nécessitent également d’être réglées in-
dividuellement, par une ergonomie de réglage spécifi-
que.
[0010] Les différents déplacements de l’écran sont de
préférence effectués de manière motorisée. Un action-
neur est généralement placé dans le tube d’enroulement
et répond à des ordres émanant d’un utilisateur par l’in-
termédiaire d’une interface de commande telle qu’une
télécommande ou une interface murale. L’actionneur
comprend un moteur et un réducteur ainsi qu’une unité
électronique de commande comprenant des moyens
électriques ou électroniques de gestion du mouvement
de l’écran en fonction des ordres reçus et en fonction
d’événements détectés. Ces moyens électriques ou
électroniques peuvent, pour ce faire, comprendre des
détecteurs ou des capteurs de position, de couple ou de
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temps de parcours.
[0011] Le réglage de ces positions particulières n’est
généralement pas facile, même si de plus en plus, celui-
ci peut être réalisé partiellement automatiquement. Dans
un mode de réglage, l’installateur lance généralement
une procédure de réglage de cette position intermédiaire,
en pilotant éventuellement manuellement les déplace-
ments nécessaires pour atteindre ces positions ou en
provoquant manuellement l’enregistrement de certaines
positions atteintes par la lame inférieure du tablier.
[0012] Au cours de la procédure de réglage, l’installa-
teur doit procéder à une pluralité de réglages, qui diffèrent
selon les installations. Ces réglages sont expliqués sur
des notices et les ergonomies nécessaires pour réaliser
chaque opération doivent être minutieusement repro-
duits. Ainsi, un risque d’erreur existe. Il existe donc un
besoin de conception d’installations d’écran motorisé
dont le réglage et la mise en service ne nécessitent plus
ou peu d’intervention humaine, ou en tous cas une inter-
vention la plus aisée possible.
[0013] L’invention a pour but de remédier à ces incon-
vénients en proposant un procédé de commande d’une
installation d’écran motorisé comprenant un écran en-
roulable sur un tube d’enroulement et un actionneur de
manœuvre du tube d’enroulement, ledit actionneur com-
prenant une unité électronique de commande, le procédé
comprenant une étape d’activation, par un utilisateur,
d’un élément de commande de déplacement de l’écran
motorisé jusqu’à une position cible prédéterminée,
caractérisé en ce qu’il comprend, après l’étape d’acti-
vation et grâce à l’unité électronique de commande, une
étape de vérification de la mise en mémoire de la position
cible prédéterminée, puis :

a) si la mise en mémoire de la position cible a été
préalablement effectuée, une étape de déplacement
de l’écran motorisé vers la position cible, et
b) si la mise en mémoire de la position cible n’a pas
été préalablement effectuée, la séquence suivante
d’étapes est effectuée :

- détermination d’au moins un prérequis de para-
métrage par une séquence préétablie de dépla-
cements d’une l’extrémité libre (5) de l’écran ou
d’activations de l’actionneur de l’écran motorisé,
et

- détermination de la position cible à l’aide des
prérequis de paramétrage ainsi obtenus.

[0014] Grâce à l’étape de vérification de la mise en
mémoire de la position cible déterminée et à la détermi-
nation de la positon cible à l’aide de prérequis de para-
métrage lorsque cette dernière n’a pas été préalablement
enregistrée, l’installation d’écran motorisé pourra, de fa-
çon automatique, sans intervention de l’utilisateur autre
que l’activation de l’élément de commande de déplace-
ment de l’extrémité libre de l’écran, soit déterminer la
position cible, soit y déplacer l’extrémité libre de l’écran.

[0015] Ainsi, lors d’une première utilisation de l’écran
motorisé, par exemple lors de son installation, l’utilisateur
déclenchera le procédé de réglage par activation de l’élé-
ment de commande, ce qui permettra la détermination
automatique de la position cible avant le déplacement
par apprentissage via l’acquisition de prérequis de para-
métrage. Puis, lors d’utilisations ultérieures, l’activation
de l’élément de commande permettra le déplacement de
l’extrémité libre de l’écran vers la position cible. De ce
fait, l’activation d’un seul et même élément de commande
permet le réglage de l’écran et le déplacement de son
extrémité libre vers la position cible, ce qui simplifie gran-
dement les manipulations à mettre en œuvre par l’utili-
sateur, qui active le même élément de commande que
l’installation d’écran motorisé soit déjà réglée ou non. Par
activation d’un élément de commande ou par activation
d’un élément de commande de déplacement de l’extré-
mité libre de l’écran motorisé jusqu’à une position cible
prédéterminée, on entend une activation particulière, par
un utilisateur, d’un moyens physique, l’effet de l’activa-
tion particulière étant le déplacement du tablier vers la
position cible lorsque celle-ci est connue et en mémoire
de l’actionneur. Ainsi, l’activation d’un seul et même élé-
ment de commande équivaut à une même activation par-
ticulière, par un utilisateur, d’un moyen physique.
[0016] De préférence, ledit au moins un prérequis de
paramétrage est le sens de rotation de l’actionneur.
[0017] De préférence, ledit au moins un prérequis de
paramétrage est une position extrême de l’extrémité libre
de l’écran motorisé dans le sens de déroulement de
l’écran.
[0018] Selon un mode de réalisation particulier de l’in-
vention, le procédé comprend en outre une étape de mise
en mémoire de la position cible.
[0019] Selon un mode de réalisation particulier de l’in-
vention, le procédé comprend une étape de déplacement
de l’extrémité libre de l’écran ou d’activations de l’action-
neur de l’écran motorisé comprenant une succession de
mouvements dans des sens différents.
[0020] Selon un mode de réalisation particulier de l’in-
vention, l’écran comprenant un tablier muni d’une une
pluralité de lames orientables et l’installation comprenant
un mécanisme de basculement de l’orientation des la-
mes, la position cible est une position dite d’orientation,
un basculement de l’orientation des lames orientables
étant activé dans un deuxième sens, notamment le sens
de l’enroulement, si l’extrémité libre du tablier atteint
préalablement au moins une position d’entrée dans le
mécanisme de basculement lors d’un déplacement dans
un premier sens.
[0021] Selon un mode de réalisation particulier de l’in-
vention, l’écran comprenant un tablier apte à être déployé
dans un plan sécant à son plan d’enroulement et l’instal-
lation comprenant un mécanisme de projection du tablier
de manière à le déployer dans un plan sécant à un plan
de déroulement principal, la position cible est une posi-
tion dite de projection, la projection du tablier étant acti-
vée dans un deuxième sens, notamment le sens de l’en-
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roulement, si l’extrémité libre du tablier atteint préalable-
ment au moins une position d’entrée dans le mécanisme
de projection lors d’un déplacement dans un premier
sens.
[0022] Selon un mode de réalisation particulier de l’in-
vention, l’installation comprenant des moyens de ver-
rouillage de l’extrémité libre de l’écran, la position cible
est une position dite verrouillée dans un deuxième sens
de déplacement, notamment le sens de l’enroulement,
le verrouillage étant activé dans le deuxième sens si l’ex-
trémité libre du tablier atteint préalablement au moins
une position d’entrée dans les moyens de verrouillage,
située au-delà de la position verrouillée dans un premier
sens, notamment le sens du déroulement du tablier.
[0023] Selon un mode de réalisation préféré de l’inven-
tion rendant simple la détermination de la position d’en-
trée dans le mécanisme de basculement, le mécanisme
de projection ou les moyens de verrouillage, la position
d’entrée dans le mécanisme de basculement, le méca-
nisme de projection ou les moyens de verrouillage est
obtenue par l’intermédiaire d’une position de référence,
la position de référence étant associée à la détection
d’une valeur maximum d’un paramètre lié au mouvement
de l’écran motorisé.
[0024] De préférence, la position d’entrée dans le mé-
canisme de basculement, le mécanisme de projection
ou les moyens de verrouillage est obtenue par un déca-
lage d’une valeur prédéterminée à partir de la position
de référence. Ce décalage peut notamment être lié à des
considérations géométriques du mécanisme de blocage
ou de sa localisation dans l’installation.
[0025] Ainsi, dans la plupart des installations, lorsque
le mécanisme de blocage est situé à proximité de la po-
sition de référence, la position d’entrée du mécanisme
de blocage pourra être définie à partir de la position de
référence repérée automatiquement.
[0026] Selon un mode de réalisation préféré de l’inven-
tion, l’étape de vérification de la mise en mémoire de la
position cible prédéterminée, de détermination d’au
moins un prérequis de paramétrage et de détermination
de la position cible à l’aide des prérequis de paramétrage
ainsi obtenus sont mises en œuvre par l’actionneur.
[0027] De préférence, afin d’obtenir une ergonomie
particulièrement simple pour l’utilisateur, l’élément de
commande de déplacement de l’extrémité libre de l’écran
motorisé est une touche spécifique d’une télécommande
de déplacement de l’extrémité libre de l’écran motorisé.
Cette touche spécifique est différente de touches de la
télécommande permettant d’activer des déplacements
du tablier vers l’une ou l’autres des positions extrêmes.
[0028] L’invention concerne également une installa-
tion d’écran motorisé comprenant un écran enroulable
sur un tube d’enroulement, un actionneur de manœuvre
du tube d’enroulement, ledit actionneur comprenant une
unité électronique de commande, caractérisé en ce
qu’elle comprend des moyens matériels et logiciels pour
la mise en œuvre du procédé de fonctionnement selon
l’une des revendications précédentes.

[0029] D’autres caractéristiques et avantages de l’in-
vention ressortiront à la lecture de la description qui suit,
en référence aux figures annexées, dans laquelle :

- la figure 1 est une vue schématique de face d’une
installation d’écran motorisé permettant de mettre
en œuvre le procédé de réglage selon l’invention ;

- la figure 2 est une vue schématique de côté d’une
installation d’écran motorisé munie d’un mécanisme
de projection, permettant de mettre en œuvre le pro-
cédé de réglage selon l’invention ;

- la figure 3 est une vue schématique partielle d’une
installation d’écran motorisé munie d’un mécanisme
de basculement, permettant de mettre en œuvre le
procédé de réglage selon l’invention ;

- la figure 4 est un schéma illustrant une procédure
d’exécution du procédé de commande selon l’inven-
tion.

[0030] Une installation d’écran motorisé 1 est repré-
sentée à la figure 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
dès que les lames 3 reposent les unes sur les autres. Le
tablier 2 est lié, à une de ses extrémités, dite extrémité
supérieure, à un tube d’enroulement 4. A l’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 bâtiment, le
tablier 2 étant destiné à recouvrir l’ouverture lorsqu’il est
fermé. Le tube d’enroulement 4 est de préférence monté
au-dessus de l’ouverture que le tablier 2 est destiné à
recouvrir. Le tablier 2 vient de préférence s’enrouler dans
un caisson 6 destiné à le protéger.
[0031] L’écran motorisé 1 peut notamment consister
en un élément de fermeture, d’occultation ou de protec-
tion solaire. Dans l’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 reliées les unes aux autres par des
parties escamotables et ajourées.
[0032] Les déplacements du tablier 2 sont commandés
par les déplacements de rotation du tube d’enroulement
4, dont l’entraînement est assuré par exemple à l’aide
d’un actionneur comprenant par exemple un ensemble
motoréducteur tubulaire (non représenté) disposé à l’in-
térieur du tube d’enroulement 4. L’ensemble motoréduc-
teur comprend notamment un moteur électrique et un
réducteur, en particulier un réducteur épicycloïdal. Le
moteur électrique peut être de type à courant continu et
à balais et collecteur, à courant continu et à commutation
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électronique (Brushless Direct Current motor en langue
anglaise) ou asynchrone. Le moteur est piloté par une
unité électronique de commande 7, celle-ci étant égale-
ment reliée à une interface utilisateur 8 par le biais de
laquelle un utilisateur peut commander les mouvements
du tablier 2. L’interface utilisateur 8 peut être reliée à
l’unité de commande 7 par des moyens de communica-
tion filaire ou non filaire tels que des ondes radioélectri-
ques ou des rayons infrarouges. L’interface utilisateur 8
est par exemple munie de deux touches qui permettent
à un utilisateur de commander respectivement un dépla-
cement de l’écran motorisé 1 vers le haut (enroulement)
ou vers le bas (déroulement). Une combinaison de tou-
ches permet également de déplacer l’écran motorisé 1
vers une position cible, définie plus loin. Dans une va-
riante, l’interface utilisateur comprend une touche spéci-
fique dont l’activation permet le déplacement de l’écran
motorisé 1 dans la position cible. L’interface utilisateur 8
est par exemple une télécommande portative.
[0033] L’unité électronique de commande 7 comprend
un ou plusieurs moyens de détection 9 de la variation
d’un paramètre lié au mouvement de l’écran motorisé 1.
Dans le mode de réalisation illustré ici, l’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 l’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.
[0034] Le long des rails de guidage disposés de part
et d’autre de l’ouverture, l’installation 1 comprend un mé-
canisme de blocage, par exemple des moyens de ver-
rouillage 18. Ces moyens de verrouillage 18 peuvent être
logés à l’intérieur des rails de guidage et comprennent
notamment deux ensembles similaires de part et d’autre
du tablier 2 de l’écran motorisé 1. Les moyens de ver-
rouillage 18 coopèrent avec les extrémités de la lame
inférieure 5, en particulier avec des ergots fixés élasti-
quement aux extrémités de la lame finale (non représen-
tés). Ces moyens de verrouillage 18 déterminent une
position d’entrée dans les moyens verrouillage PEV, telle
que lorsque la lame inférieure 5 dépasse cette position
dans le sens du déroulement de l’écran 1, la lame infé-
rieure 5 est bloquée dans les moyens de verrouillage 18
lors d’un mouvement de montée. Un mouvement de des-
cente au-delà d’une position de sortie des moyens de
verrouillage 18 est nécessaire pour que la lame inférieure
5 puisse remonter au-delà de la position d’entrée PEV.
Le fonctionnement de tels moyens de verrouillage 8, con-
nus de l’art antérieur, est notamment décrit, en référence
à la figure 3, dans le deuxième mode de réalisation de
la demande de brevet FR 3 009 577.
[0035] On notera que dans ce qui suit, on considère
que le tablier 2 se déroule vers le bas, notamment sous
l’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.
[0036] On a représenté aux figures 2 et 3 deux autres
installations d’écran motorisé 1 nécessitant la détermi-
nation de positions cibles pouvant être commandée par
le procédé de commande selon l’invention.
[0037] La figure 2 illustre en coupe droite une baie vi-
trée 20 équipée d’une installation d’écran motorisé 1.
Une telle installation est notamment connue du docu-
ment FR2962759. Elle comporte un tube d’enroulement
4 logé à l’intérieur d’un caisson 6 et autour duquel est
apte à venir s’enrouler un tablier 2 constitué de lames 3
articulées entre elles, dont une lame inférieure 5. L’ins-
tallation d’écran motorisé 1 comprend de plus deux cou-
lisses latérales 26, 28 solidaires du caisson 6 disposées
en regard l’une de l’autre, dans lesquelles les deux bor-
dures latérales opposées 30, 32 du tablier 2 sont enga-
gées et peuvent coulisser. Le caisson 6 est monté pivo-
tant autour du tube d’enroulement 4 avec les coulisses
latérales 26, 28. La baie 20 présente deux montants la-
téraux opposés 34, 36 équipés respectivement d’un vérin
à gaz 38, 40 reliant les coulisses latérales 26, 28 au
moyen d’une chape 42, 44. Par ce biais, les coulisses
latérales 26, 28 et le tablier 2 qui s’étend entre elles,
peuvent être disposés dans une position de basculement
écartée des montants latéraux 34, 36. Les montants la-
téraux 34, 36 sont équipés respectivement d’un méca-
nisme de projection comprenant un verrou 46, 48, per-
mettant de maintenir les coulisses latérales 26, 28 contre
leur montant latéral respectif 34, 36 et donc le tablier 2
dans une position de projection PJ dans laquelle il est
déployé dans un plan sécant au plan de son enroulement
2. La figure 2 illustre l’écran motorisé 1 en position de
projection PJ. Cette position de projection PJ peut être
atteinte à partir du moment où l’extrémité libre 5 du tablier
2 a atteint une position de blocage P2 dans le mécanisme
de blocage, ici par le biais des vérins 38, 40, ou, 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 être déter-
minée par le procédé selon l’invention.
[0038] La figure 3 illustre schématiquement une instal-
lation 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
glissière 54 correspondante. Le passage de la lame in-
férieure 5 dans le mécanisme de basculement 52 définit,
de manière similaire aux moyens de verrouillage décrits
plus hauts, une position d’entrée P3 dans le mécanisme
de basculement 52. Pour provoquer le basculement des
lames 3 du tablier 2, il est nécessaire que la lame finale
5 atteigne la position d’entrée P3 du mécanisme de bas-
culement 52, lors d’un déroulement du tablier 2. Une in-
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version de sens vient ensuite bloquer l’ergot 50 dans la
position de blocage P2. La poursuite du mouvement
d’enroulement permet l’extension du tablier 2 et le bas-
culement en ouverture des lames 3. La lame inférieure
5 est alors dans une position d’orientation PO des lames
orientables 3. Pour enrouler de nouveau le tablier 2, un
mouvement de déroulement permet le basculement des
lames 3 en fermeture, puis le déplacement de la lame
inférieure 5 au-delà de la position de sortie du mécanisme
de basculement P4. Le tablier 2 peut ensuite être com-
plètement enroulé.
[0039] On va maintenant décrire le procédé de com-
mande selon l’invention en référence à la figure 4.
[0040] Au cours d’une première étape d’activation 100,
un utilisateur active un élément de commande de dépla-
cement de l’extrémité libre de l’écran motorisé 1 jusqu’à
une position cible prédéterminée. La position cible peut
être une position de blocage dans un mécanisme de blo-
cage, telle que la position verrouillée PV, la position de
projection PJ ou la position d’orientation PO, selon le
type d’installation d’écran motorisé 1. L’élément de com-
mande est ici une touche de l’interface utilisateur 8 de
déplacement de la lame inférieure 5.
[0041] Après activation par l’utilisateur, une étape de
vérification 102 s’enclenche, durant laquelle l’on vérifie
que la position cible a été enregistrée ou non dans la
mémoire 16 de l’unité de commande 7. Si la mise en
mémoire de la position cible PV, PJ ou PO a été préala-
blement effectuée, une étape de déplacement 104 de
l’extrémité libre de l’écran motorisé vers la position cible
PV, PJ, PO est effectuée.
[0042] Dans le cas contraire, si la mise en mémoire de
la position cible n’a pas été préalablement effectuée, on
détermine au moins un prérequis de paramétrage par
une séquence préétablie de déplacements de l’extrémité
libre 5 du tablier 2 ou d’activations de l’actionneur de
l’écran motorisé 1. La détermination de ce ou ces prére-
quis de paramétrage permettra la détermination de la
position cible PV, PJ ou PO comme le verra plus loin.
[0043] Dans le mode de réalisation préféré de l’inven-
tion illustré à la figure 4, au moins un des prérequis de
paramétrage est le sens de rotation de l’actionneur.
[0044] Ainsi, au cours d’une étape 106, l’on vérifie que
le sens de rotation de l’actionneur est déjà connu (mis
en mémoire dans la mémoire 16 de l’unité de commande
7). Si tel n’est pas le cas, au cours d’une étape 108, on
met en œuvre une séquence de mouvements, compre-
nant par exemple une succession de mouvements dans
des sens différents, tout en surveillant des paramètres
de l’actionneur, tel que le courant ou la tension. Cette
étape 108 permet, de façon connue de l’art antérieur avec
diverses méthodes, de déterminer automatiquement le
sens de rotation de l’actionneur.
[0045] Une fois l’étape 108 réalisée ou si le sens de
rotation de l’actionneur était préalablement enregistré
dans la mémoire 16, l’on vérifie, lors d’une étape 110, si
une position extrême inférieure FDCB est connue, c’est-
à-dire si elle a été préalablement enregistrée dans la mé-

moire 16. Si tel n’est pas le cas, au cours d’une étape
112, un ou plusieurs mouvements dans le sens du dé-
roulement sont effectués. Cette étape 112 permet, de
façon connue de l’art antérieur, de déterminer la position
extrême inférieure FDCB de l’écran 1.
[0046] Une fois l’étape 112 réalisée ou si la position
extrême inférieure FDCB était préalablement enregistrée
dans la mémoire 16, l’on détermine, au cours d’une étape
114, une position de référence permettant de déterminer
la position cible. On notera ici que l’étape 114 est option-
nelle, la position cible pouvant dans certains cas être
déterminée sans passer par la détermination d’une po-
sition de référence intermédiaire.
[0047] Dans le cas de la recherche d’une position cible
telle que la position de blocage dans un mécanisme de
blocage, par exemple la position de verrouillage PV, l’éta-
pe 114 est effectuée. En particulier, cette étape permet
de déterminer une position de référence PMB, par exem-
ple correspondant au décollement de la lame inférieure
5 du tablier 2 d’une position en contact avec un seuil de
l’ouverture, lors d’un mouvement d’enroulement du ta-
blier 2.
[0048] Cette position PMB est associée à la détection
d’une valeur maximum d’un paramètre lié au mouvement
de l’écran motorisé 1. Le paramètre est de préférence le
couple exercé par l’actionneur entraînant en mouvement
l’écran motorisé 1 au cours d’un mouvement de montée.
Ce couple est par exemple déterminé à partir d’une me-
sure du courant traversant un moteur électrique de l’ac-
tionneur.
[0049] La position dans laquelle la lame inférieure 5
est décollée du seuil du volet peut être repérée de ma-
nière fiable par la détermination d’un maximum local de
couple, au voisinage du mécanisme de blocage.
[0050] L’obtention de cette position de décollement,
ou position de référence PMB, permet de déterminer la
position d’entrée dans les moyens de verrouillage PEV
par un décalage d’une valeur prédéterminée à partir de
la position de référence PMB. En effet, la position d’en-
trée dans les moyens de verrouillage PEV et la position
de décollement PMB sont espacées par une distance
prédéterminée, qui dépend des caractéristiques de l’ins-
tallation et notamment du mécanisme de blocage et de
sa localisation par rapport aux rails de guidage de l’ins-
tallation. La position d’entrée P3 dans le mécanisme de
projection ou les positions d’entrée P3 dans le mécanis-
me de basculement peuvent être déterminée de manière
analogue via la connaissance de la position de décolle-
ment PMB.
[0051] A partir de la détermination position d’entrée
dans les moyens de verrouillage PEV, la position de ver-
rouillage PV peut être obtenue par diverses manières
connues en soi, par exemple par un procédé d’appren-
tissage tel que celui décrit dans EP 1 650 625. La position
de projection PJ ou d’orientation PO peut être déterminée
de manière analogue via la connaissance, respective-
ment, de la position P3 d’entrée dans le mécanisme de
projection ou de la position d’entrée P3 dans le méca-
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nisme de basculement.
[0052] Ainsi, au cours d’une étape 116, la position cible
est déterminée à l’aide des prérequis de paramétrage
obtenus au cours des étapes 106 et 110, et éventuelle-
ment à l’aide de la position de référence PMB.
[0053] Dans le mode de réalisation préféré de l’inven-
tion illustré à la figure 4, l’étape 102 de vérification de la
mise en mémoire de la position cible prédéterminée, de
détermination d’u ou des prérequis de paramétrage 106,
108 et de détermination de la position cible 116 à l’aide
des prérequis de paramétrage ainsi obtenus sont mises
en œuvre par l’actionneur.
[0054] Enfin, la position cible est mise en mémoire au
terme de l’étape 116 de détermination de cette position
cible et la lame inférieure 5 du tablier 2 est déplacée vers
la position cible au cours de l’étape 104.
[0055] Naturellement, les exemples représentés sur
les figures et discutés ci-dessus ne sont donnés qu’à titre
illustratif et non limitatif. Diverses variantes sont envisa-
geables. En particulier, la description donnée à titre
d’exemple de moyens de verrouillage est tout à fait ap-
plicable également à d’autres types de mécanismes de
blocage fonctionnant de manière similaire. En outre, la
détermination et le déplacement vers d’autres position
cibles que celles évoquées peuvent être effectuées à
l’aide du procédé de commande selon l’invention. Les
sens de déplacement pour atteindre ou quitter la position
de blocage peuvent être adaptés en fonction des types
de mécanismes de blocage.

Revendications

1. Procédé de commande d’une installation d’écran
motorisé (1) comprenant un écran (2) enroulable sur
un tube d’enroulement (4) et un actionneur de
manœuvre du tube d’enroulement, ledit actionneur
comprenant une unité électronique de commande
(7), le procédé comprenant une étape d’activation
(100), par un utilisateur, d’un élément de commande
de déplacement de l’écran motorisé (1) jusqu’à une
position cible (PV ; PJ ; PO) prédéterminée, carac-
térisé en ce qu’il comprend, après l’étape d’activa-
tion (100), et grâce à l’unité électronique de com-
mande (7), une étape de vérification de la mise en
mémoire de la position cible (PV ; PJ ; PO) prédé-
terminée, puis :

a) si la mise en mémoire de la position cible a
été préalablement effectuée, une étape de dé-
placement (104) de l’écran motorisé vers la po-
sition cible, ou
b) si la mise en mémoire de la position cible (PV ;
PJ ; PO) n’a pas été préalablement effectuée,
la séquence suivante d’étapes est effectuée :

- détermination (106, 110) d’au moins un
prérequis de paramétrage par une séquen-

ce préétablie de déplacements d’une extré-
mité libre (5) de l’écran ou d’activations de
l’actionneur de l’écran motorisé, et
- détermination (116) de la position cible
(PV ; PJ ; PO) à l’aide des prérequis de pa-
ramétrage ainsi obtenus.

2. Procédé de commande selon la revendication 1,
dans lequel ledit au moins un prérequis de paramé-
trage est le sens de rotation de l’actionneur.

3. Procédé de commande selon la revendication 1 ou
2, dans lequel ledit au moins un prérequis de para-
métrage est une position extrême (FDCB) de l’ex-
trémité libre (5) de l’écran motorisé dans le sens de
déroulement de l’écran (1).

4. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes comprenant en outre
une étape de mise en mémoire de la position cible
(PV ; PJ ; PO).

5. Procédé de commande selon la revendication pré-
cédente, comprenant en outre une étape de dépla-
cement (108, 112) de l’extrémité libre (5) de l’écran
ou d’activations de l’actionneur de l’écran motorisé
comprenant une succession de mouvements dans
des sens différents.

6. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel, l’écran (1)
comprenant un tablier (2) muni d’une une pluralité
de lames (3) orientables et l’installation comprenant
un mécanisme de basculement (46, 48) de l’orien-
tation des lames (3), la position cible est une position
dite d’orientation (PO), un basculement de l’orienta-
tion des lames orientables (3) étant activé dans un
deuxième sens, notamment le sens de l’enroule-
ment, si l’extrémité libre (5) du tablier (2) atteint préa-
lablement au moins une position d’entrée (P3) dans
le mécanisme de basculement (46, 48) lors d’un dé-
placement dans un premier sens.

7. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel, l’écran (1)
comprenant un tablier (2) apte à être déployé dans
un plan sécant à son plan d’enroulement et l’instal-
lation comprenant un mécanisme de projection (52)
du tablier (2) de manière à le déployer dans un plan
sécant à un plan de déplacement principal, la posi-
tion cible est une position dite de projection (PJ), la
projection du tablier (2) étant activée dans un deuxiè-
me sens, notamment le sens de l’enroulement, si
l’extrémité libre (5) du tablier (2) atteint préalable-
ment au moins une position d’entrée (P3) dans le
mécanisme de projection (52) lors d’un déplacement
dans un premier sens.
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8. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel, l’installa-
tion comprenant des moyens de verrouillage (18) de
l’extrémité libre (5) du tablier (2), la position cible est
une position dite verrouillée (PV) dans un deuxième
sens de déplacement, notamment le sens de l’en-
roulement, le verrouillage étant activé dans le
deuxième sens si l’extrémité libre (5) du tablier (2)
atteint préalablement au moins une position d’entrée
dans les moyens de verrouillage (P3, PEV), située
au-delà de la position verrouillée (PV) dans un pre-
mier sens, notamment le sens du déroulement du
tablier.

9. Procédé de commande selon l’une des revendica-
tions 6 à 8, dans lequel la position d’entrée dans le
mécanisme de basculement, le mécanisme de pro-
jection ou les moyens de verrouillage (P3, PEV) est
obtenue par l’intermédiaire d’une position de réfé-
rence (PMB), la position de référence étant associée
à la détection d’une valeur maximum d’un paramètre
lié au mouvement de l’écran motorisé (2).

10. Procédé de commande selon la revendication 9,
dans lequel la position d’entrée dans le mécanisme
de basculement, le mécanisme de projection ou les
moyens de verrouillage (P3, PEV) est obtenue par
un décalage d’une valeur prédéterminée à partir de
la position de référence (PMB).

11. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel l’étape de
vérification (102) de la mise en mémoire de la posi-
tion cible prédéterminée, de détermination (106,
110) d’au moins un prérequis de paramétrage et de
détermination (116) de la position cible à l’aide des
prérequis de paramétrage ainsi obtenus sont mises
en œuvre par l’actionneur.

12. Procédé de commande selon l’une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel l’élément
de commande de déplacement de l’extrémité libre
de l’écran motorisé est une touche spécifique d’une
télécommande (8) de déplacement de l’extrémité li-
bre (5) de l’écran motorisé.

13. Installation d’écran motorisé (1) comprenant un
écran (2) enroulable sur un tube d’enroulement (4),
un actionneur de manœuvre du tube d’enroulement,
ledit actionneur comprenant une unité électronique
de commande, caractérisé en ce qu’elle comprend
des moyens matériels et logiciels pour la mise en
œuvre du procédé de commande selon l’une des
revendications précédentes.

Patentansprüche

1. Steuerverfahren einer motorbetriebenen Rollladen-
anlage (1), umfassend einen Rollladen (2), der auf
einem Wickelrohr (4) aufgewickelt werden kann, und
eine Betätigungsvorrichtung zur Handhabung des
Wickelrohrs, umfassend eine elektronische Steuer-
einheit (7), wobei das Verfahren einen Schritt des
Aktivierens (100), durch einen Benutzer, eines Steu-
erelements zur Verschiebung des motorbetriebenen
Rollladens (1) bis in eine vorbestimmte Zielposition
(PV; PJ; PO) umfasst,
dadurch gekennzeichnet, dass es, nach dem
Schritt des Aktivierens (100), und dank der elektro-
nischen Steuereinheit (7), einen Schritt des Über-
prüfens der Speicherung der Zielposition (PV; PJ;
PO) umfasst, dann:

a) wenn die Speicherung der Zielposition im Vo-
raus durchgeführt wurde, einen Schritt des Ver-
schiebens (104) des motorbetriebenen Rollla-
dens in die Zielposition, oder
b) wenn die Speicherung der Zielposition (PV;
PJ; PO) nicht im Voraus durchgeführt wurde,
Durchführen der folgenden Sequenz von Schrit-
ten:

- Bestimmen (106, 110) mindestens einer
Voraussetzung der Parametrierung durch
eine im Voraus festgelegte Sequenz von
Verschiebungen von einem freien Ende (5)
des Rollladens oder Betätigungen der Be-
tätigungsvorrichtung der motorbetriebenen
Rollladens, und
- Bestimmen (116) der Zielposition (PV; PJ;
PO) mit Hilfe der so erhaltenen Vorausset-
zungen der Parametrierung.

2. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1, wobei die
mindestens eine Voraussetzung der Parametrie-
rung die Drehrichtung der Betätigungsvorrichtung
ist.

3. Steuerungsverfahren nach Anspruch 1 oder 2, wo-
bei die mindestens eine Voraussetzung der Para-
metrierung eine Endstellung (FDCB) des freien En-
des (5) des motorbetriebenen Rollladens in der Wi-
ckelrichtung des Rollladens (1) ist.

4. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, umfassend außerdem einen Schritt
des Speicherns der Zielposition (PV; PJ; PO).

5. Steuerungsverfahren nach dem vorhergehenden
Anspruch, umfassend außerdem einen Schritt des
Verschiebens (108, 112) der freien Endes (5) des
Rollladens oder Betätigungen der Betätigungsvor-
richtung des motorbetriebenen Rollladens, umfas-
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send eine Aufeinanderfolge von Bewegungen in ver-
schiedene Richtungen.

6. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, wobei, da der Rollladen (1) einen
Behang (2) umfasst, versehen mit einer Vielzahl von
ausrichtbaren Lamellen (3), und da die Anlage einen
Mechanismus zum Kippen (46, 48) der Ausrichtung
der Lamellen (3) umfasst, die Zielposition eine so-
genannte Ausrichtungsposition (PO) ist, wobei ein
Kippen der Ausrichtung der ausrichtbaren Lamellen
(3) in eine zweiten Richtung aktiviert wird, insbeson-
dere in die Wickelrichtung, wenn das freie Ende (5)
des Behangs (2) im Voraus mindestens eine Eintritt-
sposition (P3) in den Kippmechanismus (46, 48) bei
einer Verschiebung in eine ersten Richtung erreicht.

7. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, wobei, da der Rollladen (1) einen
Behang (2) umfasst, der ausgelegt ist, um in einer
Ebene ausgebreitet zu werden, die seine Rollebene
schneidet, und wobei die Anlage einen Projektions-
mechanismus (52) des Behangs (2) umfasst, um ihn
in einer Ebene zu entfalten, die eine Hauptverschie-
bungsebene schneidet, die Zielposition eine soge-
nannte Projektionsposition (PJ) ist, wobei die Pro-
jektion des Behangs (2) in eine zweiten Richtung
aktiviert wird, insbesondere in die Wickelrichtung,
wenn das freie Ende (5) des Behangs (2) im Voraus
mindestens eine Eintrittsposition (P3) in den Projek-
tionsmechanismus (52) bei einer Verschiebung in
eine ersten Richtung erreicht.

8. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, wobei, da die Anlage Mittel zur Ver-
riegelung (18) des freien Endes (5) des Behangs (2)
umfasst, die Zielposition eine sogenannte verriegel-
te Position (PV) in einer zweiten Verschiebungsrich-
tung ist, insbesondere in die Wickelrichtung, wobei
die Verriegelung in der zweiten Richtung aktiviert
wird, wenn das freie Ende (5) des Behangs (2) im
Voraus mindestens eine Eintrittsposition in die Ver-
riegelungsmittel (P3, PEV) erreicht, die sich über die
verriegelte Position (PV) hinaus in einer ersten Rich-
tung befindet, insbesondere in der Wickelrichtung
des Behangs.

9. Steuerungsverfahren nach einem der Ansprüche 6
bis 8, wobei die Eintrittsposition in den Kippmecha-
nismus, den Projektionsmechanismus oder die Ver-
riegelungsmittel (P3, PEV) mit Hilfe einer Referenz-
position (PMB) erhalten wird, wobei die Referenz-
position mit dem Nachweis eines maximalen Werts
eines Parameters assoziiert ist, der mit der Bewe-
gung des motorbetriebenen Rollladens (2) verbun-
den ist.

10. Steuerungsverfahren nach Anspruch 9, wobei die

Eintrittsposition in den Kippmechanismus, den Pro-
jektionsmechanismus oder die Verriegelungsmittel
(P3, PEV) durch eine Versetzung eines vorbestimm-
ten Werts ausgehend von der Referenzposition
(PMB) erhalten wird.

11. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, wobei der Schritt des Überprüfens
(102) der Speicherung der vorbestimmten Zielposi-
tion, des Bestimmens (106, 110) mindestens einer
Voraussetzung der Parametrierung und des Bestim-
mens (116) der Zielposition mit Hilfe der so erhalte-
nen Voraussetzungen der Parametrierung durch die
Betätigungsvorrichtung durchgeführt werden.

12. Steuerungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, wobei das Element zur Steuerung
der Verschiebung des freien Endes des motorbetrie-
benen Rollladens eine spezifische Taste einer Fern-
bedienung (8) zur Verschiebung des freien Endes
(5) des motorbetriebenen Rollladens ist.

13. Motorbetriebene Rollladenanlage (1), umfassend ei-
nen Rollladen (2), der auf einem Wickelrohr (4) auf-
gewickelt werden kann, eine Betätigungsvorrichtung
zur Handhabung des Wickelrohrs, umfassend eine
elektronische Steuereinheit, dadurch gekenn-
zeichnet, dass sie Hardware- und Softwaremittel
zur Durchführung des Steuerungsverfahrens nach
einem der vorhergehenden Ansprüche umfasst.

Claims

1. A control method of a motorized screen installation
(1) comprising a screen (2) able to be wound on a
winding tube (4) and a maneuvering actuator of the
winding tube comprising an electronic control unit
(7), the method comprising a step for activation
(100), by a user, of an element for controlling move-
ment of the motorized screen (1) to a predetermined
target position (PV; PJ; PO),
characterized in that it comprises, after the activa-
tion step (100) and owing to the electronic control
unit (7), a step for verifying the placement in memory
of the predetermined target position (PV; PJ; PO),
then:

a) if the placement in memory of the target po-
sition has been done beforehand, a step for
moving (104) the motorized screen toward the
target position, or
b) if the placement in memory of the target po-
sition (PV; PJ; PO) has not been done before-
hand, the following sequence of steps is carried
out:

- determination (106, 110) of at least one
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configuration prerequisite through a prees-
tablished sequence of movements of a free
end (5) of the screen or activations of the
actuator of the motorized screen, and
- determination (116) of the target position
(PV; PJ; PO) using configuration prerequi-
sites thus obtained.

2. The control method according to claim 1, wherein
said at least one configuration prerequisite is the di-
rection of rotation of the actuator.

3. The control method according to claim 1 or 2, where-
in said at least one configuration prerequisite is an
extreme position (FDCB) of the free end (5) of the
motorized screen in the unwinding direction of the
screen (1).

4. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, further comprising a step for placing
the target position (PV; PJ; PO) in memory.

5. The control method according to the preceding
claim, further comprising a step for moving (108,
112) the free end (5) of the screen or activating the
actuator of the motorized screen comprising a series
of movements in different directions.

6. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, wherein, the screen (1) comprising
an apron (2) provided with a plurality of adjustable
slats (3) and the installation comprising a mechanism
for switching (46, 48) the orientation of the slats (3),
the target position is a so-called orientation position
(PO), a switching of the orientation of the adjustable
slats (3) being activated in a second direction, in par-
ticular the winding direction, if the free end (5) of the
apron (2) reaches at least one entry position (P3) in
the switching mechanism (46, 48) beforehand during
a movement in a first direction.

7. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, wherein, the screen (1) comprising
an apron (2) able to be deployed in a plane secant
to its winding plane and the installation comprising
a projection mechanism (52) of the apron (2) so as
to deploy it in a plane secant to a main movement
plane, the target position is a so-called projection
position (PJ), the projection of the apron (2) being
activated in a second direction, in particular the di-
rection of the winding, if the free end (5) of the apron
(2) reaches at least one entry position (P3) in the
projection mechanism (52) beforehand during a
movement in a first direction.

8. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, wherein, the installation comprising
locking means (18) of the free end (5) of the apron

(2), the target position is a so-called locked position
(PV) in a second movement direction, in particular
the winding direction, the locking being activated in
the second direction if the free end (5) of the apron
(2) reaches at least one entry position in the locking
means (P3, PEV) beforehand, located past the
locked position (PV) in a first direction, in particular
the direction of the unwinding of the apron.

9. The control method according to one of claims 6 to
8, wherein the entry position in the switching mech-
anism, the projection mechanism or the locking
means (P3, PEV) is obtained by means of a refer-
ence position (PMB), the reference position being
associated with the detection of a maximum value
of a parameter related to the movement of the mo-
torized screen (2).

10. The control method according to claim 9, wherein
the entry position in the switching mechanism, the
projection mechanism or the locking means (P3,
PEV) is obtained by a shift by a predetermined value
from the reference position (PMB).

11. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, wherein the verification step (102) of
the placement in memory of the predetermined tar-
get position, the step for determining (106, 110) at
least one configuration prerequisite and the step for
determining (116) the target position using the con-
figuration prerequisites thus obtained are carried out
by the actuator.

12. The control method according to any one of the pre-
ceding claims, wherein the element for controlling
the movement of the free end of the motorized screen
is a specific button of a remote control (8) for the
movement of the free end (5) of the motorized
screen.

13. A motorized screen installation (1) comprising a
screen (2) able to be wound on a winding tube (4),
a maneuvering actuator of the winding tube compris-
ing an electronic control unit,
characterized in that it comprises hardware and
software means for carrying out the control method
according to one of the preceding claims.

17 18 



EP 3 470 617 B1

11



EP 3 470 617 B1

12



EP 3 470 617 B1

13

RÉFÉRENCES CITÉES DANS LA DESCRIPTION

Cette liste de références citées par le demandeur vise uniquement à aider le lecteur et ne fait pas partie du document
de brevet européen. Même si le plus grand soin a été accordé à sa conception, des erreurs ou des omissions ne peuvent
être exclues et l’OEB décline toute responsabilité à cet égard.

Documents brevets cités dans la description

• EP 2226462 A [0006] [0038]
• FR 2942051 A1 [0007]
• FR 2962759 [0007] [0037]
• FR 2941996 [0007]

• EP 2783063 A [0007]
• FR 3009577 [0034]
• EP 1650625 A [0051]


	bibliographie
	description
	revendications
	dessins
	références citées

