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(54) GESTION DU DÉPLACEMENT COMBINÉ DE DEUX VANTAUX MOTORISÉS EN CAS DE 
RENCONTRE D’UN OBSTACLE PAR L’UN DES VANTAUX

(57) L’invention concerne un procédé de gestion de
la rencontre d’obstacles imprévus lors du déplacement
combiné de deux vantaux qui comporte :
- détection d’un obstacle qui stoppe le déplacement d’un
des deux vantaux ;
- si le déplacement des vantaux va dans le sens de
l’ouverture respectivement fermeture, pas d’arrêt de la
commande de l’ouverture respectivement de la fermetu-
re complète du vantail non stoppé ;
- détection de l’arrivée en butée dudit vantail ;
- envoi d’un signal de fermeture respectivement d’ouver-
ture complète des deux vantaux ; et
- commande de l’engagement d’un cycle normal d’ouver-
ture respectivement fermeture.
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Description

[0001] La présente invention a trait à un procédé de
gestion du déplacement combiné de deux vantaux ou
battants, plus particulièrement dans l’hypothèse où l’un
des vantaux rencontre un obstacle imprévu, impliquant
une réponse spécifique du système. Dans ce cas, en
effet, le déplacement en principe automatisé des vantaux
est stoppé et le cycle normal de fermeture ou d’ouverture
ne peut plus se poursuivre normalement.
[0002] En l’absence de problème de cet ordre, la ges-
tion du déplacement relatif de deux vantaux respective-
ment couvrant et couvert de volets battants ou de portes
motorisés se fait en pratique notamment en gérant un
décalage temporel ou une différence de vitesse dans
leurs déplacements, ce qui nécessite un contrôle des
moyens d’entraînement et des positions des battants. En
bref, les vantaux sont prévus pour être mobiles entre
deux positions extrêmes stables d’ouverture et de fer-
meture en vue du dégagement et de l’obturation de baies
pratiquées dans des parois de bâtiments. Cela nécessite
de désigner préalablement un vantail couvrant et un van-
tail couvert dont les déplacements combinés sont gérés
pour prévenir les collisions et garantir la fermeture com-
plète de la baie si elle est souhaitée. Pour pouvoir assurer
leurs déplacements automatisés coordonnés, notam-
ment entre ces positions extrêmes, ces vantaux sont re-
liés à des moyens d’entraînement eux-mêmes pilotés
par des moyens de commande électroniques.
[0003] Il existe de multiples solutions techniques pour
la mise en oeuvre et la commande de ces moyens d’en-
traînement, sachant que les problèmes à résoudre dans
ce contexte sont eux-mêmes de plusieurs ordres : com-
me évoqué, il faut d’abord pouvoir piloter de manière
coordonnée le vantail couvert et le vantail couvrant, afin
qu’ils ne se heurtent pas au cours de leurs déplacements.
La différence de traitement qui en résulte implique de
contrôler à chaque instant le positionnement relatif des
deux vantaux afin de permettre leur déplacement auto-
matisé sans interférences de trajet. Dans nombre de cas,
le fonctionnement de ces vantaux impose par ailleurs de
générer un positionnement des battants dans une posi-
tion intermédiaire, considérée comme optimale par l’uti-
lisateur, notamment pour favoriser une meilleure protec-
tion solaire et/ou une meilleure ventilation, et qu’il faut
prendre en compte dans la gestion. Sans oublier la ges-
tion de conditions anormales de fonctionnement qui ris-
quent de l’endommager, comme la survenue de grands
vents, ou l’existence d’obstacle(s) imprévu(s) sur le trajet
d’au moins un battant, conditions qu’il convient de dé-
tecter et de traiter et qui constituent l’objet de l’invention.
[0004] Pour mémoire, les solutions techniques exis-
tantes permettant de répondre à ces problèmes sont va-
riées, suscitant des modes de fonctionnement parfois
fort différents. Ainsi, la majorité des systèmes existants
sont équipés d’un seul moteur qui gère les déplacements
simultanés des deux battants. L’entraînement par un uni-
que moyen moteur conduit à un positionnement d’un des

battants qui est nécessairement et à tout instant dans la
dépendance mécanique de l’autre, impliquant une cer-
taine rigidité de fonctionnement. Le choix d’un seul mo-
teur implique de fait la mise en place d’un mécanisme
dédié de type tringlerie, par exemple basé sur une cré-
maillère, qui occupe par ailleurs un espace non négli-
geable sous la partie centrale du linteau de l’ouvrant et
masque une partie de sa surface.
[0005] Une alternative technique consiste à privilégier
une motorisation séparée des vantaux, permettant une
indépendance des déplacements, et par conséquent une
plus grande souplesse, la conséquence du doublement
des équipements d’entraînement étant dans certains cas
de prévoir et gérer des communications entre les deux.
En pratique, ces solutions à voies d’entraînement indé-
pendantes déplacent le type de solution d’un terrain tech-
niquement d’ordre mécanique à une approche plus élec-
trique/électronique.
[0006] A l’intérieur de ces solutions électroniques, il
existe des réponses à deux unités électroniques de pi-
lotage, une par système de motorisation, et des alterna-
tives ne comportant qu’une seule carte électronique gé-
rant les deux blocs de motorisation. La liaison entre les
unités électroniques ou entre les systèmes de motorisa-
tion peut ensuite être sans fil ou au contraire filaire, selon
les options prises et les conditions d’utilisation recher-
chées.
[0007] Les liaisons et, dans certains cas, la communi-
cation entre les cartes électroniques de gestion des
moyens d’entraînement des battants, peuvent complexi-
fier et au final affaiblir la robustesse de la solution. C’est
une question sensible notamment dans la perspective
de la gestion d’événements comme la rencontre d’obs-
tacles entravant le déplacement normal des vantaux, po-
tentiellement destructeurs du système s’ils ne sont pas
traités, question qui est au coeur de la présente invention.
[0008] Cette dernière, qui fait partie du groupe des so-
lutions basées sur des moyens d’entraînement propres
à chaque vantail, propose une solution globale fiable,
robuste et précise au problème de la commande combi-
née des déplacements des vantaux, incluant le traite-
ment des imprévus susceptibles de contrarier le fonc-
tionnement normal du système.
[0009] De fait, l’invention s’incarne plus particulière-
ment dans un procédé de gestion de la rencontre d’obs-
tacles imprévus lors du déplacement combiné de deux
vantaux respectivement principal défini comme couvert
et secondaire défini comme couvrant, pilotés chacun par
des moyens d’entraînement respectivement maîtres
pour le vantail couvert et auxiliaires pour le vantail cou-
vrant, lesdits moyens d’entraînement étant pilotés par
une unité de traitement électronique équipant les moyens
d’entraînement maîtres et à laquelle les moyens d’en-
traînement auxiliaires sont reliés, l’unité de traitement
électronique étant dotée de moyens de mesure du dé-
placement des moyens d’entraînement maîtres. Ce pro-
cédé se caractérise en particulier par les étapes
suivantes :
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- détection permanente d’un obstacle qui stoppe le
déplacement d’un des deux vantaux ;

- si le déplacement des vantaux va dans le sens de
l’ouverture respectivement fermeture, pas d’arrêt de
la commande de l’ouverture respectivement de la
fermeture complète du vantail non stoppé ;

- détection de l’arrivée en butée dudit vantail ;
- envoi par l’unité de traitement électronique aux

moyens d’entraînement maîtres et auxiliaires d’un
signal de fermeture respectivement d’ouverture
complète des deux vantaux ; et

- commande par l’unité de traitement électronique aux
moyens d’entraînement maîtres et auxiliaires de
l’engagement d’un cycle normal d’ouverture respec-
tivement fermeture.

[0010] En substance, quand un vantail rencontre un
problème lors de son déplacement, le système maintient
le déplacement en cours de l’autre vantail. Puis une in-
version des déplacements permet de revenir à la situa-
tion d’origine, c’est-à-dire précédant le déplacement au
cours duquel le problème est survenu. Le système réa-
lise en quelque sorte une réinitialisation du fonctionne-
ment à partir des données de base mémorisées, en par-
ticulier les positions en butée d’où partent les déplace-
ments.
[0011] Selon le procédé, lorsque le cycle normal de
fermeture est engagé, si les vantaux principal et secon-
daire ne retrouvent pas une position de fermeture com-
plète avec leur définition de vantail respectivement cou-
vert et couvrant, l’unité de traitement électronique dé-
clenche une procédure de recalage permettant de re-
trouver une telle position.
[0012] Dans le cadre de l’invention, une étape d’ap-
prentissage est prévue, qui réalise la détection et la mé-
morisation dans l’unité traitement électronique d’au
moins les positions stables ouvertes et fermées de cha-
que vantail dans la fonction couvert/couvrant qui leur a
été affectée. C’est notamment sur la base de ces posi-
tions mémorisées que s’effectue la procédure de reca-
lage.
[0013] De préférence, cette étape d’apprentissage
comporte la mémorisation, au moins pour les moyens
d’entraînement maîtres du vantail couvert, de la course
parcourue au cours du déplacement entre les positions
stables ouverte et fermée.
[0014] La connaissance par le système des positions
en butée voire des courses à effectuer par les vantaux
permet, en cas de détection d’obstacles intempestifs, de
réinitialiser le système en fin d’inversion des déplace-
ments et, si ladite réinitialisation ne correspond pas aux
informations de positionnement aux bornes telles que
mémorisées, le déclenchement d’une procédure de re-
calage.
[0015] Les déplacements normaux des vantaux sont
gérés sur la base d’un décalage temporel prédéterminé
et mémorisé dans une mémoire de stockage de l’unité

de traitement électronique, qui est mis en oeuvre au dé-
marrage des moyens d’entraînement, à réception d’un
signal de fermeture respectivement d’ouverture des van-
taux dans l’unité de traitement électronique du système.
[0016] De préférence, au titre de l’invention, les
moyens d’entraînement sont des moteurs électriques.
Dans ce cas, une valeur seuil de courant traduisant le
blocage des moteurs électriques est mémorisée dans
une mémoire de stockage de l’unité de traitement élec-
tronique, et la valeur instantanée du courant est mesurée
en permanence par des moyens de mesure du courant
dans chaque moteur électrique. Cette valeur est compa-
rée en continu à la valeur seuil mémorisée, et chaque
moteur électrique est arrêté lorsque la valeur instantanée
qui y est mesurée est supérieure à ladite valeur seuil. Il
s’agit en d’autres termes d’un fonctionnement par mesu-
re du couple appelé des moteurs.
[0017] La mesure des courants dans les moteurs, qui
permet au système de savoir si les vantaux sont en cours
de déplacement ou en butée contre quelque chose, com-
binée à la connaissance mémorisée des courses par-
courues par les vantaux entre les positions d’arrêt pré-
déterminées, permet de gérer les déplacements et de
savoir s’ils peuvent être considérés comme normaux ou
si un problème est survenu.
[0018] L’invention concerne aussi un dispositif de ges-
tion du déplacement combiné de deux vantaux respec-
tivement couvrant et couvert de volets battants ou de
portes motorisés, mobiles entre deux positions stables
d’ouverture et de fermeture pour le dégagement et l’ob-
turation d’ouvertures de portes ou de fenêtres, chacun
des vantaux étant équipé de moyens d’entraînement gé-
rés selon le procédé mentionné auparavant en cas de
rencontre d’obstacle, c’est-à-dire permettant notamment
la mesure du déplacement des moyens d’entraînement.
Selon l’invention, le procédé est en particulier tel que les
moyens d’entraînement d’un premier vantail sont maîtres
des moyens d’entraînement auxiliaires d’un second van-
tail, lesdits moyens d’entraînement maîtres et auxiliaires
étant reliés à une unité de traitement électronique équi-
pant les moyens d’entraînement maîtres.
[0019] Il n’y a donc, dans l’hypothèse de l’invention,
qu’une seule carte électronique qui relève des moyens
d’entraînement maîtres, et qui gère les deux dispositifs
d’entraînement.
[0020] Cette unité de traitement électronique comporte
un récepteur de signaux radiofréquences, au moins une
mémoire de stockage de données et des moyens de me-
sure du déplacement des moyens d’entraînement maî-
tres. Le récepteur a notamment pour objet de recevoir,
en vue de les traiter, les signaux envoyés par une télé-
commande apte à actionner les volets, vantaux, bat-
tants...
[0021] De préférence, les moyens d’entraînement sont
constitués d’un moteur électrique pour chaque vantail,
et les moyens de mesure consistent en un compte-tour
qui mesure le déplacement du moteur maître, celui du
moteur auxiliaire pouvant être déduit de la connaissance
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de la temporisation et de la mesure des courants signa-
lant les arrivées en butée.
[0022] Le comptage des tours parcourus par l’arbre
moteur est une opération simple à effectuer, très fiable,
et qui permet de donner une indication extrêmement pré-
cise de la position du vantail. C’est aussi un moyen simple
et efficace de gérer des positions intermédiaires s’il y a
lieu, par exemple une position entrouverte prédétermi-
née des battants, ou pour aider à l’évaluation des situa-
tions qui s’écartent du fonctionnement de base consis-
tant à fermer et à ouvrir les vantaux.
[0023] Selon une possibilité préférentielle, les moyens
d’entraînement peuvent être alimentés par au moins une
batterie rechargée par au moins un panneau photovol-
taïque, ce qui rend le fonctionnement des vantaux éner-
gétiquement autonomes.
[0024] Comme évoqué, le système est piloté au moyen
d’une télécommande à émetteur radiofréquence en-
voyant des messages d’ouverture et de fermeture au ré-
cepteur de l’unité de traitement électronique des vantaux.
C’est en fait l’interface, pour l’utilisateur, lui permettant
de faire fonctionner l’ensemble.
[0025] Afin de mettre en oeuvre les déplacements dé-
calés des vantaux et de détecter notamment les arrivées
en butée, l’unité de traitement électronique comporte un
étage de temporisation et des moyens de mesure du
courant dans les moteurs. Ils permettent en pratique de
détecter un blocage du moteur, puisque cela provoque
une brusque augmentation du courant. Cette mesure est
d’abord utile pour détecter les arrivées en butée, en vue
de gérer les différents trajets et les nombres de tours qui
leurs correspondent. Elle sert également à détecter les
blocages accidentels dus à des obstacles indésirables,
et qui ne correspondent pas à des trajets/arrêts prévisi-
bles.
[0026] L’étage de temporisation gère le décalage entre
vantaux, qui peut être prédéterminé et mémorisé dans
la mémoire de stockage de l’unité de traitement électro-
nique. Il déclenche la temporisation à réception du signal
de la télécommande dans l’unité électronique.
[0027] Le décalage est en pratique de l’ordre de 3 à 5
secondes, c’est-à-dire que pour permettre aux vantaux
de se croiser dans de bonnes conditions, l’un ou l’autre,
selon la nature de l’opération commandée (ouverture ou
fermeture), part le premier et effectue son déplacement
avec un peu d’avance, le second étant entraîné dans la
foulée avec un décalage d’une valeur de cet ordre.
[0028] L’invention va à présent être décrite plus en dé-
tail, en référence aux figures annexées, pour lesquelles :

- la figure 1 représente un organigramme simplifié de
fonctionnement du système lorsqu’un vantail ren-
contre un obstacle imprévu à l’ouverture ; et

- la figure 2 montre un organigramme similaire de
fonctionnement du système lorsqu’un vantail ren-
contre un obstacle imprévu à la fermeture.

[0029] En référence à la figure 1, lorsqu’un opérateur
actionne une télécommande en vue de l’ouverture de
volets battants ou vantaux aptes à obturer une baie, ladite
télécommande envoie un signal radiofréquence capté
par le récepteur de l’unité de traitement électronique qui
commande les deux moteurs. La commande des vantaux
se fait comme on l’a vu avec un léger décalage de l’un
par rapport à l’autre pour éviter toute interférence posi-
tionnelle dans les courses d’ouverture des deux vantaux.
Plus précisément, au cours d’une phase d’ouverture, le
vantail couvrant démarre son déplacement quelques se-
condes avant le vantail couvert, en d’autres termes le
moteur auxiliaire est actionné en premier, suivi avec un
léger décalage du moteur maître.
[0030] Si l’un des vantaux, quel qu’il soit (couvrant ou
couvert) rencontre un obstacle imprévu, détecté dans le
système par une augmentation du couple et donc du cou-
rant, ledit vantail se bloque, et l’alimentation du moteur
correspondant est coupée par l’unité électronique. Celle-
ci maintient cependant la commande de l’ouverture de
l’autre vantail jusqu’à son arrivée en butée dans sa po-
sition d’ouverture complète.
[0031] Lorsque cette arrivée en butée est détectée,
l’unité de traitement électronique commande la fermetu-
re des deux vantaux, ce qui est en principe possible puis-
que l’obstacle rencontré se situe dans la trajectoire de
l’ouverture et n’est donc pas actif dans un déplacement
de fermeture.
[0032] Lorsque les deux vantaux sont correctement re-
fermés, le système commande alors un nouveau cycle
normal d’ouverture. Dans l’hypothèse où le vantail prin-
cipal portant le moteur maître ne retrouve pas, à l’issue
de cette opération de fermeture, dans sa position initiale
de fermeture telle que résultant notamment des informa-
tions mémorisées via le compte-tour, conduisant à une
fermeture qui n’est pas correctement effectuée, une pro-
cédure de recalage est lancée, qui garantit que le vantail
couvert est bien recouvert complètement par le vantail
couvrant.
[0033] L’équivalent est vrai lors d’un cycle de fonction-
nement visant à la fermeture des vantaux, tel que repré-
senté à la figure 2. On démarre d’une position ouverte
et un cycle de fermeture normal est initié par action sur
la télécommande, ensuite répercuté par l’unité de traite-
ment électronique qui commande les deux moteurs :
d’abord le moteur maître du vantail couvert et ensuite,
après une temporisation de quelques secondes, le mo-
teur auxiliaire du vantail couvrant.
[0034] Si un obstacle se présente sur le trajet de fer-
meture d’au moins un des deux vantaux, le système sus-
pend la commande du moteur correspondant mais n’agit
pas sur la commande du moteur de l’autre vantail, qui
se ferme normalement. Lorsqu’il arrive en butée, l’unité
électronique commande l’ouverture des deux vantaux,
ce qui est a priori possible puisque l’obstacle rencontré
s’oppose à la fermeture et non pas à l’ouverture du vantail
concerné. Puis, le système initie un nouveau cycle nor-
mal de fermeture.
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[0035] La gestion des événements imprévus de type
obstacles s’opposant aux déplacements des vantaux est
réalisé, dans le cadre de l’invention, par un procédé sim-
ple et efficace mis en oeuvre par un dispositif particuliè-
rement robuste et fiable.
[0036] L’invention ne se limite bien entendu pas aux
exemples de fonctionnement qui sont exposés en réfé-
rence aux figures, mais elle englobe les variantes et ver-
sions qui entrent dans la portée des revendications.

Revendications

1. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux respectivement principal défini comme couvert
et secondaire défini comme couvrant, pilotés chacun
par des moyens d’entraînement respectivement
maîtres pour le vantail couvert et auxiliaires pour le
vantail couvrant, lesdits moyens d’entraînement
étant pilotés par une unité de traitement électronique
équipant les moyens d’entraînement maîtres et à la-
quelle les moyens d’entraînement auxiliaire sont re-
liés, l’unité de traitement électronique étant dotée de
moyens de mesure du déplacement des moyens
d’entraînement maîtres, caractérisé par :

- détection d’un obstacle qui stoppe le déplace-
ment d’un des deux vantaux ;
- si le déplacement des vantaux va dans le sens
de l’ouverture respectivement fermeture, pas
d’arrêt de la commande de l’ouverture respec-
tivement de la fermeture complète du vantail non
stoppé ;
- détection de l’arrivée en butée dudit vantail ;
- envoi par l’unité de traitement électronique aux
moyens d’entraînement maîtres et auxiliaires
d’un signal de fermeture respectivement
d’ouverture complète des deux vantaux ; et
- commande par l’unité de traitement électroni-
que aux moyens d’entraînement maîtres et auxi-
liaires de l’engagement d’un cycle normal
d’ouverture respectivement fermeture.

2. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux selon la revendication précédente, caractérisé
en ce que, lorsque le cycle normal de fermeture est
engagé, si les vantaux principal et secondaire ne
retrouvent pas une position de fermeture complète
avec leur définition de vantail respectivement cou-
vert et couvrant, l’unité de traitement électronique
déclenche une procédure de recalage permettant de
retrouver une telle position.

3. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux selon la revendication précédente, caractérisé

en ce qu’une étape d’apprentissage réalise la dé-
tection et la mémorisation dans l’unité traitement
électronique d’au moins les positions stables ouver-
tes et fermées de chaque vantail dans la fonction
couvert/couvrant qui leur a été affectée.

4. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux selon la revendication précédente, caractérisé
en ce que l’étape d’apprentissage comporte la mé-
morisation, au moins pour les moyens d’entraîne-
ment maîtres du vantail couvert, de la course par-
courue au cours du déplacement entre les positions
stables ouverte et fermée.

5. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux selon l’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce qu’un décalage temporel prédéter-
miné et mémorisé dans une mémoire de stockage
de l’unité de traitement électronique est mis en
oeuvre au démarrage des moyens d’entraînement,
à réception d’un signal de fermeture respectivement
d’ouverture des vantaux dans l’unité de traitement
électronique.

6. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux selon l’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entraînement sont
des moteurs électriques.

7. Procédé de gestion de la rencontre d’obstacles im-
prévus lors du déplacement combiné de deux van-
taux (selon la revendication précédente, caractéri-
sé en ce qu’une valeur seuil de courant traduisant
le blocage des moteurs électriques étant mémorisée
dans une mémoire de stockage de l’unité de traite-
ment électronique, la valeur instantanée du courant
mesurée en permanence par des moyens de mesure
du courant dans chaque moteur électrique est com-
parée en continu à la valeur seuil mémorisée, et cha-
que moteur électrique est arrêté lorsque la valeur
instantanée qui y est mesurée est supérieure à ladite
valeur seuil.

8. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux respectivement couvrant et couvert de
volets battants ou de portes motorisés, mobiles entre
deux positions stables d’ouverture et de fermeture
pour le dégagement et l’obturation d’ouvertures de
portes ou de fenêtres, chacun des vantaux étant
équipé de moyens d’entraînement gérés selon le
procédé des revendications précédentes en cas de
rencontre d’obstacle, caractérisé en ce que les
moyens d’entraînement d’un premier vantail sont
maîtres des moyens d’entraînement auxiliaires d’un
second vantail, lesdits moyens d’entraînement maî-

7 8 



EP 3 514 307 A1

6

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

tres et auxiliaires étant reliés à une unité de traite-
ment électronique équipant les moyens d’entraîne-
ment maîtres.

9. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon la revendication précédente, ca-
ractérisé en ce que l’unité de traitement électroni-
que comporte un récepteur de signaux radiofréquen-
ces, au moins une mémoire de stockage de données
et des moyens de mesure du déplacement des
moyens d’entraînement maîtres.

10. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon l’une des revendications 8 et 9,
caractérisé en ce que les moyens d’entraînement
sont constitués d’un moteur électrique pour chaque
vantail, et les moyens de mesure consistent en un
compte-tour.

11. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon l’une des revendications 8 à 10,
caractérisé en ce que les moyens d’entraînement
sont alimentés par au moins une batterie rechargée
par au moins un panneau photovoltaïque.

12. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon l’une des revendications 8 à 11,
caractérisé en ce qu’il est piloté au moyen d’une
télécommande à émetteur radiofréquence envoyant
des messages d’ouverture et de fermeture au récep-
teur de l’unité de traitement électronique.

13. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon l’une des revendications 8 à 12,
caractérisé en ce que l’unité de traitement électro-
nique comporte un étage de temporisation.

14. Dispositif de gestion du déplacement combiné de
deux vantaux selon l’une des revendications 8 à 13,
caractérisé en ce que l’unité de traitement électro-
nique comporte des moyens de mesure du courant
dans les moteurs.
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