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(54) DÉTECTEUR DE POSITION D’UN PION POUR UNE HUISSERIE À OUVRANT PIVOTANT, ET 
PROCÉDÉ DE DÉTECTION

(57) Un détecteur (12) de position d’un pion (10) mo-
bile d’une huisserie, le détecteur comprenant une tige
(22) configurée pour être déplacée en translation par ac-
tion du pion, selon une course en translation (C22) com-
prenant plusieurs plages (C221) distinctes, dont au
moins une plage critique (C221). Le détecteur (12) com-
prend des capteurs (99) associés aux plages (C221) et
ayant un état dont la valeur varie en fonction de la trans-
lation de la tige (22), dont des capteurs critiques pour
chaque plages critiques. Le détecteur (12) comprend un
analyseur électronique (98), qui détecte dans quelle pla-
ge la tige (22) est positionnée, en fonction des capteurs
(99). Pour que le détecteur soit particulièrement fiable
en matière de détection de la position du pion, notam-
ment s’il s’agit d’une position extrémale du pion, pour
chaque plage critique (C221), l’analyseur électronique
(98) est configuré pour effectuer une détection d’un chan-
gement de sens de translation de la tige (22) sur la base
des capteurs critiques (99A, 99B) associés à ladite plage
critique (C221).
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Description

[0001] La présente invention concerne un détecteur
de position d’un pion mobile d’huisserie, une huisserie
équipée d’un tel détecteur, et un procédé de détection
de position d’un pion mobile, mis en oeuvre à l’aide d’un
tel détecteur.
[0002] L’invention se rapporte aux moyens de détec-
tion d’ouverture d’une huisserie à ouvrant pivotant, par
exemple un ouvrant oscillant et/ou battant. Cette huisse-
rie est par exemple une fenêtre, une porte ou un volet.
Le mouvement de l’ouvrant peut être manuel ou motori-
sé.
[0003] On connaît un détecteur de position d’un pion
de ferrure d’une fenêtre oscillo-battante, qui s’intègre
dans l’interstice étroit ménagé entre l’ouvrant et le dor-
mant de la fenêtre, le détecteur étant fixé sur le chant de
l’ouvrant. Le pion de ferrure, faisant saillie du chant, est
mobile le long du chant sous l’action de la poignée de la
fenêtre, entre une position de battement de l’ouvrant, une
position d’oscillation de l’ouvrant, et une position où
l’ouvrant est maintenu fermé.
[0004] Un tel détecteur de position décrit par DE 44 44
839 C1 comprend une unité de transmission, compre-
nant un boîtier monté sur le chant du dormant et une tige,
partiellement logée dans le boîtier et déplacée en trans-
lation par le pion du dormant. La tige est maintenue en
appui contre le pion par un ressort contenu dans le boî-
tier. La tige porte une plaque métallique, qui vient en
regard d’une unité de détection portée par le dormant,
pour détecter la position de la tige et ainsi déterminer la
position du pion. L’unité de détection est reliée de façon
filaire à un circuit d’alimentation et d’exploitation déporté.
[0005] Dans la pratique, lorsque l’on installe un détec-
teur de position de ce type sur différents types d’huisse-
ries, la course du pion est susceptible de varier de façon
non négligeable d’une huisserie à l’autre. De plus, pour
une huisserie donnée, le pion peut être soumis à un jeu
important par rapport au chant. Par conséquent, il peut
s’avérer difficile de concevoir un détecteur qui permet
d’assurer, quel que soit l’huisserie sur laquelle le détec-
teur est installé, que le pion est dans une position fonc-
tionnelle donnée. Cela est particulièrement critique lors-
que le détecteur est utilisé pour assurer que le pion est
dans une position de verrouillage de l’huisserie, qui peut
correspondre à une configuration de sécurité de ladite
huisserie, pour des questions de protection contre les
cambriolages ou contre les incendies. Lorsque le pion
est mobile entre deux positions, la position de verrouilla-
ge est nécessairement une position de fin de course du
pion. Plus généralement, cette position de verrouillage
correspond le plus souvent à une position extrémale de
la course du pion, de sorte que, d’une huisserie à l’autre,
la variation de la course du pion entre la position de ver-
rouillage et les autres positions fonctionnelles du pion
peut être importante.
[0006] L’invention vise donc à remédier notamment
aux inconvénients susmentionnés de l’art antérieur en

proposant un nouveau détecteur de position d’un pion
d’huisserie, qui est particulièrement fiable en matière de
détection de la position dudit pion, notamment s’il s’agit
d’une position extrémale du pion.
[0007] L’invention a pour objet un détecteur de position
d’un pion mobile, le pion étant porté par un chant appar-
tenant à un ouvrant pivotant ou à un dormant d’une huis-
serie, telle qu’une porte, une fenêtre ou un volet, le dé-
tecteur comprenant : un boîtier, qui est fixé au chant ;
une tige, qui comprend une extrémité palpeuse, s’éten-
dant à l’extérieur du boîtier, et une extrémité interne,
s’étendant à l’intérieur du boîtier, l’extrémité palpeuse et
l’extrémité interne étant traversées par un axe longitudi-
nal du boîtier, la tige étant configurée pour être déplacée
en translation par rapport au boîtier selon l’axe longitu-
dinal, selon une course en translation, par action du pion
sur l’extrémité palpeuse, la course en translation com-
prenant plusieurs plages distinctes de position de la tige,
au moins l’une de ces plages constituant une plage
critique ; des capteurs, contenus dans le boîtier, chaque
capteur ayant un état dont la valeur varie en fonction de
la translation de la tige, chaque plage étant associée à
au moins l’un des capteurs, en ce que l’état de ce capteur
est affecté lorsque la tige est positionnée dans cette pla-
ge, la plage critique étant associée à au moins un capteur
critique, parmi les capteurs ; et un analyseur électroni-
que, qui détecte dans quelle plage la tige est positionnée,
en fonction de valeurs prises par l’état respectif des cap-
teurs.
[0008] Selon l’invention, pour chaque plage critique,
l’analyseur électronique est configuré pour effectuer une
détection d’un changement de sens de translation de la
tige par rapport au boîtier, le long de l’axe longitudinal,
alors que la tige est positionnée dans ladite plage critique,
l’analyseur électronique effectuant la détection sur la ba-
se des valeurs de l’état dudit au moins un capteur critique
associé à ladite plage critique.
[0009] Une idée à la base de l’invention est de prévoir
que ladite au moins une plage critique du détecteur cou-
vre une position de la tige où le pion est dans une position
fonctionnelle, par exemple la position de verrouillage de
l’huisserie. Lorsque le pion est déplacé jusqu’à la position
fonctionnelle, à partir d’une autre position fonctionnelle,
la tige est alors elle-même translatée dans un seul sens
jusqu’à la plage critique. Dès lors, l’analyseur électroni-
que détecte, sur la base de la valeur de l’état du au moins
un capteur associé à cette plage critique, que la tige est
positionnée dans la plage critique. Le détecteur peut
alors avantageusement indiquer à un utilisateur ou à un
système tiers que le pion est dans la position fonction-
nelle, par exemple à l’aide d’un transmetteur électronique
et/ou d’un afficheur approprié. Lorsque le pion est dépla-
cé en sens inverse, à l’écart de la position fonctionnelle
détectée par l’analyseur électronique, le pion ne doit plus
être considéré comme étant dans sa position fonction-
nelle. Toutefois, le pion peut être à une position où la tige
est toujours dans la plage critique. Grâce à l’invention,
l’analyseur détecte que la tige a translaté en sens inver-
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se, de sorte que le détecteur peut avantageusement in-
diquer à un utilisateur ou à un système tiers que le pion
n’est plus dans la position fonctionnelle.
[0010] D’autres caractéristiques optionnelles et avan-
tageuses de l’invention sont définies comme suit.
[0011] De préférence, l’état dudit au moins un capteur
critique prend des valeurs différentes lorsque la tige est
déplacée sans changement de sens de translation le long
de ladite plage critique ; de préférence l’analyseur élec-
tronique comprend : une mémoire électronique, dans la-
quelle un modèle de suite de valeurs est préenregistré,
le modèle correspondant à une suite de valeurs que
prend l’état dudit au moins un capteur critique dans le
cas où la tige est déplacée sans changement de sens
de translation le long de la plage critique ; un enregistreur
électronique, configuré pour enregistrer une suite de va-
leurs prises par l’état dudit au moins capteur critique, dès
que la tige entre dans la plage critique ; et un compara-
teur électronique, configuré pour comparer la suite de
valeurs enregistrée par l’enregistreur électronique par
rapport à la suite de valeurs du modèle préenregistré,
l’analyseur électronique considérant le changement de
sens de translation comme détecté, lorsque la compa-
raison effectuée par le comparateur électronique révèle
une différence entre la suite de valeurs enregistrée et le
modèle préenregistré.
[0012] De préférence, l’analyseur électronique com-
prend un module temporel électronique, qui est configuré
pour mesurer une durée séparant les changements de
valeur successifs de l’état dudit au moins un capteur cri-
tique, un changement de sens de translation de la tige
n’étant détecté que si la durée mesurée excède une va-
leur de seuil prédéterminée.
[0013] De préférence, pour ladite au moins une plage
critique, ledit au moins un capteur critique est constitué
par un seul capteur critique, dont l’état prend individuel-
lement des valeurs différentes lorsque la tige est dépla-
cée sans changement de sens de translation le long de
ladite plage critique.
[0014] De préférence, ladite au moins une plage criti-
que comprend successivement, selon l’un des sens de
translation, une première partie, une deuxième partie et
une troisième partie adjacentes. De préférence, pour cet-
te plage critique, ledit au moins un capteur critique
comprend : un premier capteur critique, qui présente un
premier état qui prend une valeur : dans un premier in-
tervalle de valeurs, lorsque la tige est positionnée dans
la troisième partie de la plage critique et hors de la plage
critique, dans un deuxième intervalle de valeurs, distinct
du premier intervalle, lorsque la tige est positionnée dans
la première partie et dans la deuxième partie de la plage
critique. De préférence, pour cette plage critique, ledit au
moins un capteur critique comprend en outre un deuxiè-
me capteur critique, qui présente un deuxième état qui
prend une valeur : dans le premier intervalle de valeurs,
lorsque la tige est positionnée dans la première partie de
la plage critique et hors de la plage critique, dans le
deuxième intervalle de valeurs, lorsque la tige est posi-

tionnée dans la deuxième partie et dans la troisième par-
tie de la plage critique.
[0015] De préférence, l’analyseur électronique est
configuré pour détecter le changement de sens de trans-
lation de la tige en détectant :

que la suite de valeurs successives suivante s’est
produite : la valeur du premier état est dans le pre-
mier intervalle alors que la valeur du deuxième état
est dans le premier intervalle ; puis la valeur du pre-
mier état est dans le deuxième intervalle alors que
la valeur du deuxième état est dans le premier
intervalle ; puis la valeur du premier état est dans le
premier intervalle alors que la valeur du deuxième
état est dans le premier intervalle ;
ou que la suite de valeurs successives suivante s’est
produite : la valeur du premier état est dans le pre-
mier intervalle alors que la valeur du deuxième état
est dans le premier intervalle ; puis la valeur du pre-
mier état est dans le deuxième intervalle alors que
la valeur du deuxième état est dans le premier
intervalle ; puis la valeur du premier état est dans le
deuxième intervalle alors que la valeur du deuxième
état est dans le deuxième intervalle ; puis la valeur
du premier état est dans le deuxième intervalle alors
que la valeur du deuxième état est dans le premier
intervalle
; ou que la suite de valeurs successives suivantes
s’est produite : la valeur du premier état est dans le
premier intervalle alors que la valeur du deuxième
état est dans le premier intervalle ; puis la valeur du
premier état est dans le deuxième intervalle alors
que la valeur du deuxième état est dans le premier
intervalle ; puis la valeur du premier état est dans le
deuxième intervalle alors que la valeur du deuxième
état est dans le deuxième intervalle ; puis la valeur
du premier état est dans le premier intervalle alors
que la valeur du deuxième état est dans le deuxième
intervalle ; puis la valeur du premier état est dans le
deuxième intervalle alors que la valeur du deuxième
état est dans le deuxième intervalle.

[0016] De préférence, chaque capteur est constitué
par un capteur de proximité électromagnétique, par
exemple un capteur à effet Hall, qui est fixe par rapport
au boîtier, les capteurs étant agencés dans un plan de
capteur parallèle à l’axe longitudinal. De préférence, le
détecteur comprend un témoin aimanté, qui est fixé sur
l’extrémité interne de la tige, le témoin aimanté définis-
sant une paire de pôles magnétiques répartis le long d’un
axe de témoin du témoin aimanté , l’axe de témoin étant
préférentiellement orienté perpendiculairement à l’axe
longitudinal et parallèlement au plan de capteur.
[0017] De préférence, l’axe de témoin s’étend à dis-
tance du plan de capteur.
[0018] Alternativement, l’axe de témoin est avantageu-
sement compris dans le plan de capteur.
[0019] L’invention a également pour objet une huisse-
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rie, telle qu’une porte, une fenêtre ou un volet,
comprenant : le détecteur de position défini ci-avant ; le
dormant ; l’ouvrant pivotant, qui est monté pivotant sur
le dormant ; et le pion, qui est porté par le chant, appar-
tenant à l’ouvrant ou au dormant, le pion étant mobile
par rapport au chant de sorte à déplacer la tige en trans-
lation par rapport au boîtier, par l’intermédiaire de l’ex-
trémité palpeuse, le pion étant mobile entre plusieurs po-
sitions fonctionnelles, dont une position de verrouillage
de l’huisserie, de sorte que le pion positionne la tige res-
pectivement dans l’une des plages de positions de la
tige, lorsque le pion est dans l’une des positions fonc-
tionnelle, la plage correspondant à la position de ver-
rouillage étant l’une des plages critiques.
[0020] L’invention a également pour objet un procédé
de détection de position d’un pion, le pion étant porté par
un chant appartenant à un ouvrant pivotant ou à un dor-
mant d’une huisserie, telle qu’une porte, une fenêtre ou
un volet, le procédé étant mis en oeuvre à l’aide d’un
détecteur tel que défini ci-avant, le procédé comprenant
une étape consistant à détecter, pour l’une des plages
critiques, un changement de sens de translation de la
tige par rapport au boîtier, le long de l’axe longitudinal,
alors que la tige est positionnée dans ladite plage critique,
la détection étant effectuée par l’analyseur électronique
du détecteur, qui effectue la détection sur la base des
valeurs de l’état dudit au moins un capteur critique as-
socié à ladite plage critique.
[0021] L’invention et d’autres avantages de celle-ci ap-
paraitront plus clairement à la lumière de la description
qui suit de modes de réalisation conformes à l’invention,
donnée uniquement à titre d’exemple et faite en référen-
ce aux dessins ci-dessous dans lesquels :

[Fig 1] La figure 1 est une vue en perspective d’une
huisserie, équipée d’un détecteur de position d’un
pion, selon un premier mode de réalisation conforme
à l’invention.
[Fig 2] La figure 2 est une vue en perspective du
détecteur de la figure 1, dépourvu de couvercle et
d’une partie des moyens électroniques.
[Fig 3] La figure 3 est une vue similaire à celle de la
figure 2, dans laquelle les moyens électroniques sont
montrés.
[Fig 4] La figure 4 est un graphe montrant des valeurs
prises par les états respectifs de capteurs apparte-
nant au détecteur de position des figures précéden-
tes.
[Fig 5] La figure 5 est un graphe montrant des valeurs
prises par les états de sortie des capteurs susmen-
tionnés, selon une variante conforme à l’invention.
[Fig 6] La figure 6 est une vue schématique montrant
des valeurs prises par l’état d’un capteur, pour un
deuxième mode de réalisation de l’invention.

[0022] La figure 1 illustre une huisserie 1 battante, qui
est un type particulier d’huisserie à ouvrant pivotant, pour
sélectivement fermer ou ouvrir une baie d’un mur de bâ-

timent. L’huisserie 1 est présentement une fenêtre. Al-
ternativement, l’huisserie 1 est une porte ou un volet, ou
toute autre huisserie similaire, notamment applicable à
un bâtiment.
[0023] L’huisserie 1 comprend un ouvrant 3, qui est
préférentiellement vitré, et un dormant 4, qui constitue
un cadre fixe, délimitant la baie du bâtiment. L’ouvrant 3
est monté pivotant sur le dormant 4 à l’aide de charnières
non représentées, ou tout moyen approprié.
[0024] L’ouvrant 3 peut être monté battant, c’est-à-dire
pivotant autour d’un axe de vertical de battement, ou os-
cillant, c’est-à-dire pivotant autour d’un axe horizontal
d’oscillation. L’ouvrant 3 est configuré pour pouvoir être
pivoté selon les deux modes d’ouverture, de façon à être
oscillo-battant. Le mouvement de l’ouvrant 3 peut être
manuel ou motorisé.
[0025] L’ouvrant 3 comprend un chant 5, qui est une
surface périphérique externe de l’ouvrant 3, délimitant
son pourtour. De même, le dormant comprend un chant
6, qui est une surface périphérique interne du dormant
4, délimitant son contour intérieur. Lorsque l’ouvrant 3
est dans une position fermée, le chant 5 de l’ouvrant 3
se trouve en regard du chant 6 du dormant 4, de sorte
qu’un interstice mince est ménagé entre les chants 5 et 6.
[0026] Pour pouvoir être verrouillé en position fermée,
l’ouvrant 3 est équipé d’un pion 10, porté par un méca-
nisme interne de l’ouvrant 3, parfois dénommé
« ferrure », non représenté, mobile par rapport à la sur-
face S5 du chant 5. Cette surface S5 s’étend de préfé-
rence parallèlement à l’axe vertical de battement de
l’ouvrant 3 et/ou perpendiculairement à l’axe horizontal
d’oscillation de l’ouvrant 3.
[0027] La ferrure portant le pion 10 s’étend, pour sa
dimension la plus longue, selon un axe longitudinal X20,
attaché à l’ouvrant 3, et, pour sa dimension la plus étroite,
selon un axe transversal Y20, perpendiculaire à l’axe lon-
gitudinal X20. La ferrure est avantageusement parallèle
à l’axe vertical de battement et/ou perpendiculaire à l’axe
horizontal d’oscillation.
[0028] L’axe X20 est préférentiellement vertical lors-
que l’ouvrant 3 est fermé. L’axe transversal Y20 est avan-
tageusement horizontal lorsque l’ouvrant 3 est fermé. On
définit un axe d’épaisseur Z20, perpendiculaire aux axes
X20 et Y20, et qui traverse les deux surfaces des chants
5 et 6 en regard lorsque l’ouvrant 3 est fermé.
[0029] Le pion 10 est mobile en translation le long du
chant 5, selon l’axe longitudinal X20, entre deux positions
fonctionnelles, dont l’une est représentée sur la figure 2,
et l’autre sur la figure 3. Sur les figures 2 et 3, le pion 10
est montré en traits discontinus. Lorsque l’ouvrant 3 est
fermé, le pion 10 coopère avantageusement, tel un pêne,
avec une gâche équipant le chant 6 du dormant 4. Pour
une position fonctionnelle donnée du pion 10 selon l’axe
X20, qui est une position de verrouillage, l’ouvrant 3 est
maintenu verrouillé en position fermée. De préférence,
pour une autre position fonctionnelle du pion 10 selon
l’axe X20, l’ouvrant 3 est libéré de la position fermée de
façon à pouvoir être mû en position ouverte en pivote-
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ment de battement. De préférence, le pion 10 peut adop-
ter une autre position fonctionnelle selon l’axe X20 dans
laquelle l’ouvrant 3 est libéré de la position fermée de
façon à pouvoir être mû en position ouverte en pivote-
ment d’oscillation. De préférence, lorsque le pion 10 peut
adopter trois positions fonctionnelles différentes, la po-
sition de verrouillage est une position extrémale de la
course du pion 10.
[0030] L’ouvrant 3 est avantageusement équipé d’une
poignée 7 pour actionner le déplacement du pion 10, par
l’intermédiaire de la ferrure. Alternativement ou en com-
plément, la ferrure et le pion peuvent être déplacés par
l’intermédiaire d’un actionneur électromécanique, non
représenté.
[0031] L’huisserie 1 est équipée d’un détecteur de po-
sition 12 du pion 10, montré sur les figures 1 à 3. Plus
largement, le pion 10 mobile peut correspondre à tout
point de la ferrure mis en mouvement par la poignée ou
par un actionneur électromécanique, et dont une position
de verrouillage est détectable par le détecteur de posi-
tion.
[0032] Le détecteur 12 comprend essentiellement un
boîtier 20, une tige 22 et des moyens électroniques 24.
Les moyens électroniques 24 ne sont montrés que sur
la figure 3.
[0033] Le boîtier 20 est fixé au chant 5 ou intégré au
moins partiellement au chant 5, par exemple dans une
encoche prévue débouchant à la surface du chant 5, par
exemple par l’intermédiaire d’oreilles de vissage 40 dont
le boîtier 20 est pourvu, ou tout moyen similaire. Le boîtier
20 est de faible épaisseur selon l’axe Z20, comparative-
ment à ses dimensions selon l’axe Y20 et selon l’axe
X20, afin de pouvoir être logé dans l’interstice ménagé
entre les chants 5 et 6 en position fermée de l’huisserie 1.
[0034] Dans le présent exemple, le boîtier 20 est de
forme générale parallélépipédique, en étant de forme al-
longée selon l’axe longitudinal X20. Le boîtier 20 enferme
les moyens électroniques 24 et une partie de la tige 22.
Sur les figures 2 et 3, pour montrer la tige 22, on a omis
une paroi supérieure du boîtier 20, qui vient normalement
fermer le boîtier 20.
[0035] Le boîtier 20 comprend avantageusement une
paroi de sortie 45, orientée parallèlement aux axes Y20
et Z20, et pourvue d’une ouverture ou encoche 47 tra-
versée par la tige 22.
[0036] La tige 22 comprend une extrémité palpeuse
51, qui s’étend à l’extérieur du boîtier 20 et une extrémité
interne 52, qui s’étend à l’intérieur du boîtier 20. Les ex-
trémités 51 et 52 sont donc de part et d’autre de la paroi
45. Les extrémités 51 et 52 sont chacune centrée sur
l’axe X20. Entre les extrémités 51 et 52, la tige 22 est
avantageusement rectiligne et centrée sur l’axe X20.
[0037] On définit un sens avant X51 et un sens arrière
X52, opposés et parallèles à l’axe longitudinal X20. Le
sens X51 est orienté de l’extrémité 52 à l’extrémité 51.
Le sens X51 est orienté de la paroi de l’extrémité 51 à
l’extrémité 52. Le pion 10 se trouve dans le sens X51 par
rapport au boîtier 20.

[0038] La tige 22 est montée dans le boîtier 20 de façon
mobile, en étant guidée par le boîtier 20 dans une trans-
lation rectiligne le long de l’axe X20, par rapport au boîtier
20. Le guidage en translation est par exemple obtenu
par coulissement longitudinal de la tige 22 au travers de
l’ouverture 47 et au travers d’un cavalier 60, fixé à l’inté-
rieur du boîtier 20. Pour toute position en translation de
la tige, l’extrémité 51 s’étend dans le sens X51 par rapport
à l’ouverture 47, alors que l’extrémité 52 s’étend dans le
sens X52 par rapport au cavalier 60. La translation de la
tige 22 par rapport au boîtier s’effectue le long d’une cour-
se en translation C22 qui est bornée par le boîtier 20. En
effet, aux extrémités de la course C22, la tige 22 arrive
en butée contre le boîtier 20, respectivement dans la di-
rection X51 et dans la direction X52. Par exemple, dans
le sens X51, un premier épaulement de la tige 22 arrive
en butée longitudinale contre le cavalier 60, alors que,
dans le sens X52, un second épaulement de la tige 22
arrive en butée longitudinale contre la paroi 45.
[0039] L’extrémité 51 est prévue pour recevoir le pion
10, ou de manière équivalente une extrémité de la tige
22 en appui contre elle selon l’axe longitudinal X20, com-
me montré sur les figures 2 et 3. Pour cela, l’extrémité
51 présente avantageusement une forme en creux ar-
rondie, comme montré aux figures 2 et 3, afin d’épouser
la forme du pion 10, généralement cylindrique à base
circulaire, coaxialement à un axe parallèle à l’axe Z20.
Selon un mode de réalisation alternatif, la tige 22 est
fixée au pion 10, de sorte à être en appui sur le pion 10
et de sorte que la tige 22 puisse ainsi être tirée par le
pion 10. Plus généralement, l’extrémité palpeuse 51 est
avantageusement prévue pour recevoir une action mé-
canique de la part du pion 10, c’est-à-dire un effort trans-
mis par contact du pion 10 contre l’extrémité 51, afin de
déplacer la tige 22, pour que la position de la tige 22
reflète la position du pion 10. Le boîtier 20 étant fixé au
chant 5, le pion 10, translatant le long de l’axe X20 par
rapport au chant 5, entraîne en translation la tige 22 par
rapport au boîtier 20 selon l’axe X20 via l’extrémité 51.
L’extrémité 51 étant maintenue au contact du pion 10, la
tige 22 et le pion 10 sont solidaires en translation par
rapport au chant 5 et au boîtier 20. La position de la tige
22 reflète ainsi la position du pion 10.
[0040] De préférence, comme montré sur la figure 2,
le détecteur 12 comprend en outre un ressort 70, avan-
tageusement un ressort axial disposé coaxialement avec
l’axe X20. Le ressort 70 est avantageusement entière-
ment disposé à l’intérieur du boîtier 20. Le ressort 70
impartit un effort sur la tige 22 par rapport au boîtier 20,
tendant à déplacer la tige 22 et son extrémité palpeuse
51 vers l’extérieur du boîtier 20, c’est-à-dire dans la di-
rection X51. Pour cela, le ressort 70 est par exemple un
ressort de compression, longitudinalement interposé en-
tre le cavalier 60 et un épaulement axial de la tige 22.
[0041] La tige 22 est élastiquement rappelée par le res-
sort 70 vers une position déployée, montrée sur la figure
2, qui correspond à la fin de course en translation C22
de la tige 22 selon le sens X51. Pour amener la tige 22
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vers une position rétractée, telle que montrée sur la figure
3, c’est-à-dire translater la tige 22 vers l’intérieur du boî-
tier 20 dans le sens X52, il convient de pousser la tige
22 à l’encontre de l’effort imparti par le ressort 70. La
position rétractée constitue la fin de course en translation
C22 de la tige 22 selon le sens X52. Lorsque le détecteur
12 est monté et que le pion 10 est en appui contre l’ex-
trémité 51 dans le sens X52, l’effort fourni par le ressort
70 maintient la tige 22 en appui contre le pion 10 dans
la direction avant X51. Aucune fixation de la tige 22 au
pion 10 n’est donc nécessaire, l’effort du ressort 70 ren-
dant le pion 10 et la tige 22 solidaires en translation selon
l’axe X20.
[0042] Les moyens électroniques 24 sont entièrement
reçus à l’intérieur du boîtier 20.
[0043] Les moyens électroniques 24 comprennent un
témoin 57, une carte électronique 80, un analyseur élec-
tronique 98, un transmetteur électronique 82, et des cap-
teurs 99, qui sont contenus dans le boîtier 20.
[0044] De préférence, les moyens électroniques 24
comprennent une réserve d’énergie électrique embar-
quée, par exemple des batteries 30 et 32 embarquées
dans le boîtier sont prévues pour alimenter les moyens
électroniques 24 en énergie électrique, par exemple la
carte électronique 80, l’analyseur 98, le transmetteur 82,
et/ou les capteurs 99. Sinon, une source d’énergie élec-
trique externe au boîtier 20 peut être prévue. On peut
optionnellement prévoir que le détecteur 12 soit alimenté
de façon filaire sur secteur ou par un bus d’alimentation
filaire.
[0045] La carte électronique 80, notamment de type
circuit imprimé ou « Printed Circuit Board », « PCB » en
langue anglaise, est fixée à l’intérieur du boîtier 20, mon-
trée sur la figure 3 et omise sur la figure 2. La carte 80
sert à la fois de support mécanique pour certains com-
posants, par exemple pour l’analyseur 98, le transmet-
teur 82 et les capteurs 99, tout en comportant un ou plu-
sieurs circuits électroniques assurant les connexions
électriques entre les différents moyens électroniques 24.
De préférence, la carte électronique 80 est orientée pa-
rallèlement aux axes X20 et Y20, en étant en appui, de
préférence sur son pourtour, contre les parois du boîtier
20. Pour toute position de la tige 22, l’extrémité 52 de la
tige 22 est avantageusement disposée, selon l’axe Z20,
entre la carte 80 et une paroi de fond du boîtier 20 qui
est parallèle à la carte 80.
[0046] Le témoin 57, s’il est prévu, est porté par l’ex-
trémité 52 de la tige 22. Le déplacement en translation
du témoin 57 par rapport au boîtier 20 reflète donc celui
du pion 10. Comme la tige 22, le témoin 57 se déplace
de façon bornée selon la course en translation C22, par
rapport au boîtier 20. Le témoin 57 a vocation à permettre
la détection de la position de la tige 22 par les capteurs 99.
[0047] Pour toute position de la tige 22 le long de la
course C22, le témoin 57 est entièrement disposé à l’in-
térieur du boîtier 20 en étant par exemple porté par l’ex-
trémité 52, par l’intermédiaire d’un bras reliant le témoin
57 à la tige 22. Le témoin 57 est fixement lié à la tige 22,

en étant disposé radialement par rapport à l’axe X20.
[0048] Le témoin 57 est préférentiellement agencé à
hauteur, ou dans le même plan, que la carte 80. Lors de
la translation de la tige 22 sur toute la course C22, le
témoin 57 circule le long d’un bord longitudinal 83 de la
carte 80, parallèle à l’axe X20. Dans le présent exemple,
le bord 83 est formé dans une encoche longitudinale de
la carte 80, au sein de laquelle le témoin 57 circule.
[0049] Chaque capteur 99 est fixe par rapport au boî-
tier 20, en étant avantageusement disposé sur la carte
80, en étant fixe par rapport à la carte 80. Dans le mode
de réalisation illustré aux figures 1 à 4, on prévoit six
capteurs 99. Un nombre de capteurs 99 différent de six
peut être prévu, selon l’application.
[0050] Chaque capteur 99 est avantageusement un
composant électronique qui est directement soudé sur
la carte 80. De préférence, les capteurs 99 sont placés
le long du bord 83 de la carte, comme montré sur la figure
3. Les capteurs 99 sont avantageusement agencés en
étant répartis le long d’un axe parallèle à l’axe X20. En
fonction de l’application, on peut prévoir que les capteurs
99 sont régulièrement répartis parallèlement à l’axe X20,
ou que les capteurs 99 sont, au contraire, agencés par
groupes, comme montré sur la figure 3. Plus générale-
ment, les capteurs 99 sont géométriquement agencés
dans un même plan de capteur P99, qui est avantageu-
sement parallèle ou coplanaire avec la carte 80. Le plan
de capteur P99 est parallèle à l’axe X20. En particulier,
on prévoit qu’un centre théorique de chaque capteur 99
soit disposé dans le plan P99.
[0051] Chaque capteur 99 présente un état, dont la
valeur varie en fonction de la translation de la tige 22 par
rapport au boîtier 20. Pour chaque capteur 99, l’état se
manifeste sous la forme d’une grandeur physique élec-
trique, par exemple une valeur de tension aux bornes du
capteur 99, une valeur de résistance du capteur 99, ou
plus généralement un signal électrique analogique, ou
encore ou un signal numérique, émis par le capteur 99.
La valeur de la grandeur électrique dépend de la position
de la tige 22 le long de la course C22. En d’autres termes,
chaque capteur 99 est un transducteur qui convertit l’abs-
cisse de position de la tige 22 le long de l’axe X20 en
grandeur électrique exploitable par les moyens électro-
niques 24 du détecteur 12, en particulier par l’analyseur
98.
[0052] Pour détecter la position de la tige 22 le long de
la course C22, chaque capteur 99 détecte avantageuse-
ment le témoin 57. Pour cela, le témoin 57 se présente
avantageusement sous la forme d’un aimant, pour cons-
tituer un témoin aimanté, ou pour le moins sous la forme
d’une pièce ferromagnétique, par exemple métallique.
Plus généralement, le témoin 57 se présente sous une
forme qui le rend facilement détectable par les capteurs
99, lorsque le témoin 57 passe à proximité ou vient au
contact des capteurs 99, selon le type de capteur envi-
sagé.
[0053] Lorsque l’on prévoit un témoin 57 aimanté, il
émet un champ électromagnétique. Chaque capteur 99
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constitue alors avantageusement un capteur de champ
électromagnétique, pour détecter le champ électroma-
gnétique généré par le témoin 57. Chaque capteur 99
convertit le champ électromagnétique du capteur en le
signal électrique susmentionné. Par exemple, chaque
capteur 99 est un capteur de déplacement, par exemple
à effet Hall. Chaque capteur 99 est avantageusement
tout ou rien ou linéaire ou non linéaire. Chaque capteur
99 peut être tout autre capteur électromagnétique appro-
prié, comme par exemple un capteur magnéto-résistif.
De préférence, chaque capteur 99 est un capteur de
proximité, c’est-à-dire un capteur sans contact avec la
tige 22 ou avec le témoin 57, afin d’éviter les frottements
mécaniques lors du déplacement de la tige 22.
[0054] En variante encore, on pourrait prévoir que la
position de la tige 22 est détectée par des capteurs met-
tant en oeuvre une autre technologie qu’une détection
électromagnétique, par exemple des capteurs optiques.
[0055] Lorsque le témoin 57 est un témoin aimanté, il
définit une paire de pôles magnétiques, c’est-à-dire un
pôle positif et un pôle négatif opposés. Un axe Y57 tra-
verse le témoin 57 de part en part. Le témoin 57 forme
par exemple un aimant cylindrique à base circulaire,
coaxial avec l’axe Y57, les pôles étant tournés vers les
surfaces des bases du cylindre. L’axe de témoin Y57,
peut être perpendiculaire ou parallèle à l’axe Y20, et donc
respectivement parallèle ou perpendiculaire à l’axe X20.
L’axe Y57 est avantageusement parallèle au plan P99.
[0056] Dans une première configuration dans laquelle
l’axe de témoin Y57 est parallèle au sens de déplacement
de la tige 22, le champ magnétique est réparti de manière
uniforme dans les plans perpendiculaires à l’axe de té-
moin Y57 coupant le témoin 57. Dans ce cas, l’axe de
témoin Y57 peut être inclus dans le plan P99 ou décalé,
sans que cela n’influe sur la mesure fournie par les cap-
teurs 99.
[0057] Dans une seconde configuration dans laquelle
l’axe de témoin Y57 est perpendiculaire au sens de dé-
placement de la tige 22, le champ magnétique vu par le
capteur 99 n’est pas uniforme, le champ magnétique au
niveau des pôles, et en particulier au niveau du centre
des bases du cylindre, ayant une norme, c’est-à-dire une
valeur absolue, plus faible. Il est alors préférable de dé-
caler l’axe de témoin Y57 parallèlement au plan P99.
Ainsi, l’axe de témoin Y57 ne coupe pas l’axe X20, mais
au contraire s’étend à distance de l’axe X20, selon l’axe
Z20.
[0058] La figure 4 illustre deux courbes 100, dont l’une
correspond aux valeurs fournies par le capteur 99B et
l’autre correspond aux valeurs fournies par le capteur
99A, immédiatement successif au capteur 99B, et situé
dans le sens X52 par rapport au capteur 99B. Le capteur
99A est situé à une extrémité de la course C22. Sur la
figure 4, l’abscisse des courbes 100 montre la position
de la tige 22, en particulier du témoin 57, le long de l’axe
X20, par rapport au boîtier 20. En ordonnée de chaque
courbe 100 est illustrée la valeur absolue du champ ma-
gnétique perçu respectivement par chaque capteur 99,

ou la valeur de l’état pris par chaque capteur 99, en fonc-
tion de la position de la tige 22 montrée en abscisse.
[0059] Pour le mode de réalisation des figures 1 à 4,
lorsque l’on met en oeuvre la deuxième configuration où
l’axe de témoin Y57 est perpendiculaire au sens de dé-
placement de la tige 22, on prévoit avantageusement
que l’axe X57 s’étend à distance non négligeable du plan
de capteur P99, par exemple dans un plan parallèle au
plan de capteur P99, mais décalé de celui-ci de quelques
millimètres, par exemple d’une distance d’environ 2 à 3
millimètres. Ceci permet la lecture par le capteur de li-
gnes de champ magnétique homogènes. Ainsi, le champ
magnétique perçu par chaque capteur 99 décrit une cour-
be monotone croissante lorsque le témoin 57 s’approche
du capteur 99, et décrit une courbe monotone décrois-
sante lorsque le témoin 57 s’éloigne du capteur 99, com-
me illustré sur la figure 4. En d’autres termes, chaque
courbe 100 forme une simple bosse, relativement étroite,
lors du passage du témoin 57 devant le capteur 99. Cela
facilite le traitement de la valeur de l’état des capteurs
99 par l’analyseur 98. Ces courbes représentent les va-
leurs fournies par des capteurs linéaires ou non linéaires,
qui ne sont pas des capteurs en tout ou rien.
[0060] Les capteurs 99 sont agencés le long de la cour-
se C22, et sont attribués à des plages C221 de la course
C22, c’est-à-dire des portions de la course C22, que l’on
souhaite observer. Chaque plage C221, ou seulement
certaines plages C221, couvre au moins une position de
la tige 22 qui correspond à l’une des positions fonction-
nelles du pion 10. Selon l’huisserie sur laquelle le détec-
teur 12 est monté, certains plages C221 correspondent
à l’une des positions fonctionnelles et d’autres non. Dans
le présent exemple, on considère que la plage C221 si-
tuée à l’extrémité de la course C22 dans le sens X52
concerne une position fonctionnelle de verrouillage du
pion 10, alors que la plage C221 centrale concerne une
position de déverrouillage du pion 10. De préférence, on
prévoit trois plages C221 pour la course C22. En variante,
on pourrait prévoir seulement deux plages C221.
[0061] Ici, trois plages C221 sont observées, de sorte
que le détecteur 12 peut être installé sur une huisserie
où le pion 10 prend trois position fonctionnelles, ou deux
positions fonctionnelles. Dans le cas où le pion 10 prend
seulement deux positions fonctionnelles, l’une des trois
plages C221 n’est pas utilisée. On peut alternativement
prévoir seulement deux plages C221.
[0062] Chaque plage C221 est une partie continue de
la course C22. Les plages C221 sont distinctes et ne se
recouvrent pas. Selon l’application, les plages C221 peu-
vent, comme illustré sur les figures 2 et 3, être adjacen-
tes, ou en variante, comme illustré sur la figure 4, dis-
jointes.
[0063] Chaque plage C221 est définie en ce qu’au
moins l’un des capteurs 99 est associé à ladite plage
C221. Lorsque la tige 22 est positionnée dans cette plage
C221, au moins l’un des capteurs 99 associés à cette
plage C221 voit la valeur de son état affectée. Par exem-
ple, alors que la valeur de l’état du capteur 99 est nulle
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lorsque la tige 22 est hors de la plage C221, la valeur de
l’état devient non nulle lorsque la tige 22 est dans la plage.
Ici, chaque plage C221 est associée à deux des capteurs
99. Lorsque la tige 22 est positionnée dans l’une des
plages C221, la valeur de l’état au moins l’un des deux
capteurs 99 est différente que lorsque la tige 22 est hors
de ladite plage 221.
[0064] Plus précisément, dans le premier mode de réa-
lisation illustré aux figures 1 à 4, la valeur de l’état de
chaque capteur 99 oscille entre un intervalle de valeurs
101 et un intervalle de valeurs 102, comme montré sur
la figure 4. Ces intervalles de valeurs sont séparés par
une valeur de seuil. Pour une plage C221 donnée, lors-
que la tige 22 est positionnée hors de la plage C221, la
valeur de tous les capteurs 99 associées à cette plage
C221 est dans le premier intervalle de valeurs 101. Lors-
que la tige 22 est positionnée dans la plage C221, la
valeur de l’état d’au moins l’un des capteurs 99 associés
à cette plage C221 est affectée, en ce qu’elle est dans
l’intervalle de valeur 102.
[0065] De manière simple, l’analyseur électronique 98
considère que l’état de sortie d’un capteur, dont la valeur
est dans le premier intervalle de valeur 101 est un état
binaire bas, tandis que l’état de sortie d’un capteur, dont
la valeur est dans le deuxième intervalle de valeurs 102
est un état binaire haut.
[0066] Alternativement, ces états de sortie sont fournis
directement par des capteurs en tout ou rien, comme
indiqué sur la figure 5. Sur la figure 5, les états de sortie
des capteurs sont à un état bas ou à un état haut, en
fonction de la position de la tige 22. Lorsque le capteur
est à l’état haut, l’état prend une unique valeur haute, qui
constitue l’intervalle 102. En d’autres termes, l’intervalle
102 ne comprend qu’une seule valeur haute pour le cas
de la figure 5. Il en est de même pour l’état bas, qui cor-
respond à une seule valeur basse, qui constitue l’inter-
valle 101.
[0067] L’analyseur électronique 98 est un système
électronique, comportant par exemple un processeur
mettant en œuvre un code informatique stocké sur une
mémoire. L’analyseur 98 se présente sous la forme d’un
ou plusieurs composants électroniques montés sur la
carte 80 et électroniquement interconnectés. Fonction-
nellement, l’analyseur 98 est conçu pour déterminer la
position longitudinale du pion 10, sur la base des valeurs
prises par les états respectifs des capteurs 99. Pour cela,
les capteurs 99 sont électroniquement reliés à l’analy-
seur 98 via les circuits de la carte 80.
[0068] Lorsque l’état de sortie de l’un ou plusieurs des
capteurs 99 est un état haut, l’analyseur 98 interprète
que la tige 22 est positionnée dans la plage C221 asso-
ciée à ce(s) capteur(s) 99. Lorsque l’état de sortie de
tous les capteurs 99 associées à une plage C221 donnée
est à l’état bas, l’analyseur 98 interprète que la tige 22
est positionnée hors de la plage C221 à ce(s) capteur(s)
99. Ces informations sont utilisées à titre indicatif par
l’analyseur 98 pour détecter dans quelle plage C221 la
tige 22 est positionnée, en fonction des valeurs prises

par l’état respectif des capteurs 99. La détection de plage
dans laquelle est positionnée la tige peut être complétée
par d’autres vérifications, comme il sera vu par la suite,
pour définir une position de la tige 22. De manière com-
plémentaire, il est également possible d’exploiter l’en-
semble des plages de valeurs d’état de sortie, telles que
visibles sur la figure 4, fournies par des capteurs autres
que tout ou rien, pour déterminer la position relative du
témoin 57 par rapport à chacun des capteurs.
[0069] L’analyseur 98 génère alors une information
concernant la position de la tige 22, qui est électronique-
ment transmise au transmetteur 82, par l’intermédiaire
du circuit de la carte 80. Certaines plages C221 de po-
sition de la tige 22 comprenant une position de la tige 22
dans laquelle le pion 10 est dans l’une de ses positions
fonctionnelles, par exemple de verrouillage ou de déver-
rouillage de l’huisserie 1, l’information de l’analyseur 98
permet de déduire la position fonctionnelle courante du
pion 10. De préférence, à l’installation du détecteur 12
sur une huisserie donnée, l’installateur configure avan-
tageusement le détecteur 12, par exemple par l’intermé-
diaire d’une interface à laquelle le détecteur 12 est con-
necté, pour déterminer quelle plage correspond à quelle
position fonctionnelle.
[0070] Le transmetteur 82 est un système électroni-
que, comportant par exemple un processeur mettant en
œuvre un code informatique stocké sur une mémoire. Le
transmetteur 82 se présente sous la forme d’un ou plu-
sieurs composants électroniques montés sur la carte 80
et électroniquement interconnectés. Le transmetteur 82
constitue avantageusement un système électronique
distinct de l’analyseur 98, mais un seul composant élec-
tronique pourrait alternativement embarquer le transmet-
teur 82 et l’analyseur 98.
[0071] Le transmetteur 82 comprend par exemple un
émetteur sans fil, tel qu’un émetteur radio comprenant
une antenne, ou un émetteur à connexion filaire, conçu
pour transmettre l’information de position de la tige 22,
fournie par l’analyseur, à un dispositif tiers. Selon l’ap-
plication, le dispositif tiers peut être distant du détecteur
12, ou au contraire embarqué sur le détecteur 12. Le
dispositif tiers comprendre un afficheur, une interface,
ou tout moyen similaire, visant à informer l’utilisateur de
la position fonctionnelle courante du pion 10, selon l’in-
formation de position.
[0072] Les plages de positions fonctionnelles du pion
10 peuvent être assez variables, notamment en fonction
des huisseries, mais également des jeux mécaniques
mis en œuvre, selon le sens de mouvement par exemple,
ou du fait du vieillissement de l’huisserie. La détermina-
tion de la position fonctionnelle du pion 10 dans une plage
C221 est une condition nécessaire pour la détermination
de la position du pion 10, mais pas nécessairement suf-
fisante, en particulier pour des positions critiques comme
la position de verrouillage.
[0073] Outre la détection de la position de la tige 22
par l’analyseur 98 dans les plages C221, l’analyseur 98
effectue une détection supplémentaire pour au moins
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l’une de ces plages C221, qui est alors qualifiée de plage
critique. Dans le présent exemple, toutes les plages
C221 sont des plages critiques. En variante, on peut pré-
voir que seules certaines plages C221 sont des plages
critiques, ou qu’une seule des plages C221 est une plage
critique. De préférence, on prévoit au moins que les pla-
ges C221 situées aux extrémités de la course C22 sont
des plages critiques, alors que la plage C221 centrale
n’est pas forcément une plage critique. Les capteurs 99
associés à une plage critique sont dits « capteurs
critiques ».
[0074] Pour chaque plage critique C221, l’analyseur
98 est configuré pour effectuer au moins une détection
d’un changement de sens de translation de la tige 22 par
rapport au boîtier 20, le long de l’axe longitudinal X20,
alors que la tige 22 est positionnée dans ladite plage
critique C221. En d’autres termes, si la tige 22 entre dans
l’une des plages critiques C221 en translatant par exem-
ple dans le sens X51, l’analyseur 98 vérifie si la tige 22,
alors qu’elle est toujours dans cette plage critique C221,
n’est pas translatée en sens inverse, à savoir le sens
X52. Tant que la tige 22 est entrée dans la plage critique
C221 sans changement de sens, l’analyseur 98 consi-
dère que le pion 10 est dans la position fonctionnelle
associée à cette plage critique, par exemple une position
de verrouillage de l’huisserie 1. Dès qu’un changement
de sens de la tige 22 est détecté, et donc du pion 10,
l’analyseur 98 considère que, même si la tige 22 est en-
core dans la même plage critique C221, le pion 10 a
quitté la position fonctionnelle, et n’est donc, par exem-
ple, plus dans la position de verrouillage de l’huisserie
1. L’analyseur 98 transmet alors cette information au
transmetteur 82. Cela permet au détecteur 12 d’être
adapté à la détection des positions fonctionnelles du pion
pour plusieurs huisseries, dont la course du pion 10 peut
différer, ou présenter une hystérésis ou un jeu important.
L’étendue de la plage critique C221 permet d’assurer
que la position réelle du pion 10 tombe dans la plage
critique C221, même si l’emplacement du pion 10 diffère
pour une même position fonctionnelle, d’une huisserie à
l’autre, ou d’un mouvement de pion 10 à l’autre au sein
d’une même huisserie. On assure alors que le pion 10 a
bien atteint (ou dépassé) la position fonctionnelle, et ne
s’en est pas écarté, en vérifiant qu’aucun changement
de sens de déplacement n’a été opéré. La détection de
la position fonctionnelle du pion 10 est alors particuliè-
rement fiable.
[0075] L’analyseur électronique 98 effectue la détec-
tion du changement de sens de la tige 22 sur la base des
valeurs de l’état du ou des capteurs critiques 99 associés
à ladite plage critique C221 dans laquelle se déplace la
tige 22.
[0076] Dans le cas des figures 1 à 5, on prévoit que
chaque plage critique C221 est associée à au moins deux
capteurs 99 pour permettre la détection du changement
de sens. Pour l’exemple, on considère la plage critique
C221 associée aux capteurs 99A et 99B, à l’extrémité
de la course C22 dans le sens X52. Du fait de la présence

de deux capteurs 99A et 99B, comme montré sur la figure
4, de préférence, la plage critique C221 comprend suc-
cessivement, selon le sens X52, une première partie C1,
une deuxième partie C2 et une troisième partie C3 ad-
jacentes. Dans le cas des figures 1 à 5, l’analyseur 98
traite des valeurs d’états binaires ou logiques, fournies
par des capteurs tout ou rien ou analyse les valeurs four-
nies par les capteurs 99A et 99B et les traite éventuelle-
ment sous forme d’états binaires, c’est-à-dire logiques.
En pratique, l’analyseur 98 considère que l’état d’un cap-
teur 99 est à « zéro » ou à un état bas, lorsque la valeur
fournie par le capteur est dans l’intervalle 101, et que
l’état d’un capteur 99 est à « un » ou à un état haut, lors-
que la valeur fournie par le capteur est dans l’intervalle
102, ou inversement. C’est notamment pour cette inter-
prétation des signaux des capteurs qu’il est avantageux
que l’axe Y57, lorsque celui-ci est perpendiculaire à l’axe
X20 de déplacement de la tige 22, soit à distance du plan
de capteur P99, de sorte que la courbe 100 respective
des valeurs de chaque capteur 99 soit en forme de cloche
lisse et régulière, c’est à dire forme une seule « bosse »,
lorsque le témoin 57 passe devant le capteur 99. Le trai-
tement des valeurs d’état de sortie de capteurs en tant
qu’états binaire est avantageux en termes d’exploitation
de données et donc de ressources de calcul et de con-
sommation d’énergie. Le traitement de l’état de sortie
des capteurs en tant que valeurs dynamiques, peut four-
nir plus d’information, notamment sur la position relative
du témoin 57 par rapport à un capteur.
[0077] Pour la plage critique C221 considérée, la va-
leur de l’état du capteur 99B est dans l’intervalle 101,
lorsque la tige 22 est positionnée dans la partie C3 ou
est positionnée hors de la plage C221 considérée. En
revanche, la valeur de l’état du capteur 99B est dans
l’intervalle 102 lorsque la tige 22 est positionnée dans
les parties C1 et C2. En effet, le témoin 57 est au plus
proche du capteur 99B lorsque la tige 22 est disposée
au niveau des parties C1 et C2 et est éloigné du capteur
99B pour le reste de la course C22.
[0078] Pour cette même plage C221, la valeur de l’état
du capteur 99A est dans l’intervalle 101, lorsque la tige
22 est positionnée dans la partie C1 ou hors de la plage
C221 considérée. La valeur de l’état du capteur 99A est
dans l’intervalle 102, lorsque la tige 22 est positionnée
dans la partie C2 ou dans la partie C3. En effet, le témoin
57 est au plus proche du capteur 99A lorsque la tige 22
est disposée au niveau des parties C2 et C3 et est éloigné
du capteur 99A pour le reste de la course C22.
[0079] Dès lors, le groupe formé par les capteurs 99A
et 99B, pour la plage C221 considérée, renvoie un état
global, qui est la combinaison des états individuels de
chaque capteur 99A et 99B, qui présente une succession
de valeurs différentes, prévisible, lorsque la tige 22 est
déplacée sans changement de sens, c’est-à-dire exclu-
sivement dans la direction X52, ou exclusivement dans
la direction X51. Cette succession de valeurs différentes
constitue un code qui peut être reconnu par l’analyseur
98. Si la succession de valeurs captée diffère de cette
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prévision, l’analyseur 98 conclut que la tige 22 a changé
de sens de translation.
[0080] Une analyse plus fine des valeurs de capteurs
peut également permettre d’arriver au même résultat ou
permettre de déterminer d’autres facteurs, comme par
exemple si le pion a été bloqué par un obstacle. Alterna-
tivement, les informations fournies par les capteurs de
déplacement peuvent être combinées avec d’autres va-
leurs, comme par exemple des données fournies par un
accéléromètre.
[0081] En détails, de préférence, l’analyseur 98 com-
prend une mémoire électronique 111, un enregistreur
électronique 112, et un comparateur électronique 113,
qui sont formés par des composants électroniques équi-
pant la carte 80, distincts ou combinés entre eux, ou qui
sont obtenus par programmation informatique de l’ana-
lyseur 98. Dans la mémoire électronique 111, on a préen-
registré un modèle, soit à la fabrication du détecteur 12,
soit pendant le réglage du détecteur 12 par l’installateur.
Le modèle est notamment une suite d’états binaires, que
l’on sait que les capteurs 99A et 99B prendraient, dans
le cas où la tige 22 est déplacée dans un seul sens. Dans
le cas présent, la suite de valeurs serait que, la tige par-
courant successivement les parties C1, C2 et C3, l’état
du capteur 99B est successivement 1, 1, 0 (c’est-à-dire,
« état haut, état haut, état bas »), alors que, simultané-
ment, l’état du capteur 99A est successivement 0, 1, 1
(c’est-à-dire « état bas, état haut, état haut »). Dans
l’autre sens, l’état du capteur 99B est successivement 0,
1, 1, alors que, simultanément, l’état du capteur 99A est
successivement 1, 1, 0. Durant l’utilisation, l’enregistreur
112 enregistre la suite de valeurs effectivement prises
par les capteurs 99A et 99B, dès que la tige est entrée
dans la plage C221 concernée, c’est-à-dire dès que la
valeur de l’un des deux capteurs 99A et 99B atteint l’in-
tervalle 102. Dès que l’enregistrement de l’enregistreur
112 a débuté, le comparateur électronique 113 compare
la suite de valeurs enregistrée par l’enregistreur 112 par
rapport à la suite de valeurs du modèle préenregistré. Si
une différence entre le modèle préenregistré et les va-
leurs enregistrées se produit, alors l’analyseur 98 conclut
que la tige 22 a changé de sens de translation.
[0082] Dans le cas d’exemple montré sur la figure 4,
le changement de sens de translation de la tige serait
détecté si la suite d’états successifs suivante s’est
produite : pour le capteur 99B : 0, 1, 0 et pour le capteur
99A : 0, 0, 0. Dans ce cas, le changement de sens de la
tige s’est produit dans la partie C1 de la plage critique
C221.
[0083] Dans le cas d’exemple montré sur la figure 4,
le changement de sens de translation de la tige serait
détecté si la suite de d’états successifs suivante s’est
produite : pour le capteur 99B : 0, 1, 1, 1 et pour le capteur
99A : 0, 0, 1, 0. Dans ce cas, le changement de sens de
la tige s’est produit dans la partie C2 de la plage critique
C221.
[0084] Dans le cas d’exemple montré sur la figure 4,
le changement de sens de translation de la tige serait

détecté si la suite d’états successifs suivante s’est
produite : pour le capteur 99B : 0, 1, 1, 0, 1 et pour le
capteur 99A : 0, 0, 1, 1, 1.
[0085] De préférence, l’analyseur électronique 98
comprend en outre un module temporel électronique
114, qui est formé par des composants électronique équi-
pant la carte 80, distinct des autres composants électro-
niques de l’analyseur 98 ou combinés avec eux. Alter-
nativement, le module temporel 114 est obtenu par pro-
grammation informatique de l’analyseur 98.
[0086] Pour fiabiliser la détection du changement de
sens de la tige 22, le module temporel 114 mesure la
durée qui sépare deux changements d’états successifs
des capteurs 99A et 99B de la zone critique. De préfé-
rence, la mesure de la durée débute lorsqu’un change-
ment d’état se produit, qu’il concerne indifféremment
l’état du capteur 99A ou du capteur 99B, relatifs à la plage
critique C221 concernée. La mesure de la durée est ter-
minée dès qu’un changement d’état se produit, qu’il con-
cerne l’état du capteur 99A ou l’état du capteur 99B, re-
latifs à cette même plage C221. L’analyseur 98 conclut
qu’un changement de sens de la tige 22 est détecté seu-
lement si la durée est supérieure à une valeur de seuil
prédéterminée, éventuellement réglable, ou qui peut être
apprise par l’analyseur 98, notamment dans le cas d’une
huisserie où la translation du pion 10 est motorisée.
[0087] En variante, on peut prévoir qu’une ou plusieurs
plages C221 sont respectivement associées à plus de
deux capteurs 99. Alternativement, on peut prévoir que
l’une ou plusieurs plages C221, parmi les plages non-
critiques, sont respectivement associées à un seul cap-
teur 99, puisque la détection du changement de sens
éventuel de la tige 22 n’est pas prévue pour les plages
non-critiques.
[0088] Pour le deuxième mode de réalisation illustré
sur la figure 6, l’une des plages critiques C221, ou chaque
plage critiques C221, voire chaque plage C221 de la
course C22 de la tige 22, est associée à un unique cap-
teur 99C. Chaque plage critique C221 est alors délimitée
par un seul capteur 99C sur lequel ladite plage est cen-
trée. Ce capteur 99C est avantageusement identique aux
capteurs 99 définis ci-avant. Toutefois, la valeur de son
état est analysée différemment par l’analyseur 98 que
pour le premier mode de réalisation. En particulier, l’état
de cet unique capteur critique 99C prend des valeurs
différentes lorsque la tige 22 est déplacée sans change-
ment de sens le long de ladite plage critique, que l’ana-
lyseur considère de façon progressive plutôt que binaire.
Le deuxième mode de réalisation permet donc de réduire
le nombre de capteurs implémentés dans le détecteur 12.
[0089] Pour ce deuxième mode de réalisation, l’axe
Y57 du témoin aimanté 57 est compris dans le plan de
capteur P99 ou décalé parallèlement au plan de capteur
P99, mais dans une moindre mesure que pour le premier
mode de réalisation. Le témoin aimanté 57, présentant
une paire de pôles opposés répartis le long de l’axe Y57,
le champ magnétique, illustré par les lignes de champ
57A de la figure 6, présente une répartition particulière,
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où la norme ou valeur absolue du champ magnétique est
moins élevée sur l’axe Y57 que dans une zone annulaire
autour de l’axe Y57. En effet, au niveau des pôles ma-
gnétiques, les lignes de champ se rebouclent sur le pôle
opposé en formant des parties de cercles de rayon plus
important que les lignes de champ issues de ces zones
annulaires autour de l’axe Y57. Cette augmentation de
rayon (ou divergence des lignes de champ) a pour con-
séquence une diminution de la norme du champ magné-
tique, lorsque l’axe du témoin Y57 est aligné avec le cen-
tre du capteur. Le deuxième mode de réalisation va ex-
ploiter cette variation de norme du champ magnétique.
La figure 6 montre une courbe 100, avec les mêmes va-
riables en abscisse et en ordonnée que pour la figure 6.
Comme illustré sur la figure 6, au fur et à mesure de la
translation du témoin 57 dans un seul sens le long de la
course C22, la valeur absolue du champ magnétique,
symbolisée par la courbe 100, adopte d’abord une valeur
minimale à l’entrée dans la plage critique C221, puis aug-
mente pour atteindre une première valeur haute, puis
décroit pour atteindre une valeur intermédiaire au mo-
ment où l’axe Y57 est centré sur le capteur 99C, puis
augmente à nouveau jusqu’à la valeur haute, pour enfin
décroitre en jusqu’à la valeur minimale à la fin de la plage
C221. On obtient donc une courbe formant deux pics
successifs, séparés par un creux.
[0090] En premier lieu, l’analyseur 98 détecte que la
tige 22 est positionnée dans l’intervalle critique C221 dès
lors que la valeur de l’état du capteur 99C dépasse un
seuil prédéterminé, entre la valeur minimale et la valeur
intermédiaire. L’analyseur 98 détecte un éventuel chan-
gement de sens de translation de la tige 22 en analysant
les valeurs prises par le seul capteur 99C lorsque la tige
22 est détectée comme étant positionnée dans la plage
C221.
[0091] Pour le deuxième mode de réalisation, le mo-
dèle préenregistré dans la mémoire 111 correspond à la
suite de valeurs que prendrait l’état de l’unique capteur
99C lors de la translation de la tige 22 dans un seul sens.
Pendant l’utilisation, l’enregistreur 112 enregistre les va-
leurs effectivement prises par l’état du capteur 99C pen-
dant qu’il se déplace dans la plage critique C221 asso-
ciée au capteur 99C. Le comparateur 113 compare la
suite de valeur enregistrée par l’enregistreur 112 par rap-
port au modèle préenregistré dans la mémoire 111. Dès
qu’une différence est constatée, l’analyseur 98 indique
qu’un changement de sens de translation de la tige 22
s’est produit. La forme particulière de la courbe 100 gé-
nérée par le capteur 99C, du fait de la position du témoin
57 par rapport au plan de capteur P99, facilite la recon-
naissance, par l’analyseur 98 d’un changement de sens
de translation de la tige 22, par comparaison avec le mo-
dèle. De même que pour le premier mode de réalisation,
le changement de sens n’est avantageusement consi-
déré comme détecté que si une durée séparant deux
changements de valeur d’états successifs du capteur
99C, mesurée par le module temporel 114, excède une
valeur de seuil prédéterminée. En effet, dans la mesure

où un changement de sens correspond à un changement
de direction d’actionnement du pion, le mouvement induit
est plus long que la simple translation dans un seul sens.
Pour le deuxième mode de réalisation, on mesure par
exemple la durée entre le moment où une première va-
leur donnée a été prise par l’état du capteur 99C, et le
moment où une deuxième valeur donnée a été prise par
l’état du capteur 99C, la différence entre la première va-
leur étant supérieure à une valeur de seuil prédétermi-
née. Plus généralement, quel que soit le mode de réali-
sation, le module temporel effectue une analyse tempo-
relle des valeurs de l’état du ou des capteurs critiques.
[0092] Chaque caractéristique d’un mode de réalisa-
tion ou variante décrit dans ce qui précède peut être mise
en œuvre dans les autres modes de réalisation et va-
riantes décrits dans ce qui précède, pour autant que tech-
niquement admissible.

Revendications

1. Détecteur (12) de position d’un pion (10) mobile, le
pion (10) étant porté par un chant (5) appartenant à
un ouvrant pivotant (3) ou à un dormant (4) d’une
huisserie (1), telle qu’une porte, une fenêtre ou un
volet, le détecteur (12) comprenant :

- un boîtier (20), qui est fixé au chant (5) ;
- une tige (22), qui comprend une extrémité pal-
peuse (51), s’étendant à l’extérieur du boîtier
(20), et une extrémité interne (52), s’étendant à
l’intérieur du boîtier (20), l’extrémité palpeuse
(51) et l’extrémité interne (52) étant traversées
par un axe longitudinal (X20) du boîtier (20), la
tige (22) étant configurée pour être déplacée en
translation par rapport au boîtier (20) selon l’axe
longitudinal (X20), selon une course en transla-
tion (C22), par action du pion (10) sur l’extrémité
palpeuse (51), la course en translation (C22)
comprenant plusieurs plages (C221) distinctes
de position de la tige (22), au moins l’une de ces
plages (C221) constituant une plage critique
(C221) ;
- des capteurs (99), contenus dans le boîtier
(20), chaque capteur (99) ayant un état dont la
valeur varie en fonction de la translation de la
tige (22), chaque plage (C221) étant associée
à au moins l’un des capteurs (99), en ce que
l’état de ce capteur (99) est affecté lorsque la
tige (22) est positionnée dans cette plage
(C221), la plage critique (C221) étant associée
à au moins un capteur critique (99A, 99B ; 99C),
parmi les capteurs (99) ; et
- un analyseur électronique (98), qui détecte
dans quelle plage la tige (22) est positionnée,
en fonction de valeurs prises par l’état respectif
des capteurs (99) ; caractérisé en ce que, pour
chaque plage critique (C221), l’analyseur élec-
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tronique (98) est configuré pour effectuer une
détection d’un changement de sens de transla-
tion de la tige (22) par rapport au boîtier (20), le
long de l’axe longitudinal (X20), alors que la tige
(22) est positionnée dans ladite plage critique
(C221), l’analyseur électronique (98) effectuant
la détection sur la base des valeurs de l’état dudit
au moins un capteur critique (99A, 99B ; 99C)
associé à ladite plage critique (C221).

2. Détecteur (12) selon la revendication 1, dans lequel :

- l’état dudit au moins un capteur critique (99A,
99B ; 99C) prend des valeurs différentes lors-
que la tige (22) est déplacée sans changement
de sens de translation le long de ladite plage
critique (C221) ;
- l’analyseur électronique (98) comprend :

+ une mémoire électronique (111), dans la-
quelle un modèle de suite de valeurs est
préenregistré, le modèle correspondant à
une suite de valeurs que prend l’état dudit
au moins un capteur critique (99A, 99B ;
99C) dans le cas où la tige (22) est déplacée
sans changement de sens de translation le
long de la plage critique (C221) ;
+ un enregistreur électronique (112), confi-
guré pour enregistrer une suite de valeurs
prises par l’état dudit au moins capteur cri-
tique (99A, 99B ; 99C), dès que la tige (22)
entre dans la plage critique (C221) ; et
+ un comparateur électronique (113), confi-
guré pour comparer la suite de valeurs en-
registrée par l’enregistreur électronique par
rapport à la suite de valeurs du modèle
préenregistré, l’analyseur électronique (98)
considérant le changement de sens de
translation comme détecté, lorsque la com-
paraison effectuée par le comparateur élec-
tronique révèle une différence entre la suite
de valeurs enregistrée et le modèle préen-
registré.

3. Détecteur (12) selon la revendication 2, dans lequel
l’analyseur électronique (98) comprend un module
temporel électronique (114), qui est configuré pour
mesurer une durée séparant les changements de
valeur successifs de l’état dudit au moins un capteur
critique (99A, 99B ; 99C), un changement de sens
de translation de la tige (22) n’étant détecté que si
la durée mesurée excède une valeur de seuil pré-
déterminée.

4. Détecteur (12) selon l’une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel, pour ladite au
moins une plage critique (C221), ledit au moins un
capteur critique (99C) est constitué par un seul cap-

teur critique, dont l’état prend individuellement des
valeurs différentes lorsque la tige (22) est déplacée
sans changement de sens de translation le long de
ladite plage critique (C221).

5. Détecteur (12) l’une quelconque des revendications
1 à 3, dans lequel :

- ladite au moins une plage critique (C221) com-
prend successivement, selon l’un des sens de
translation, une première partie (C1), une
deuxième partie (C2) et une troisième partie
(C3) adjacentes ;
- pour cette plage critique (C221), ledit au moins
un capteur critique (99A, 99B) comprend :

+ un premier capteur critique (99B), qui pré-
sente un premier état qui prend une valeur :

• dans un premier intervalle de valeurs
(101), lorsque la tige (22) est position-
née dans la troisième partie (C3) de la
plage critique (C221) et hors de la plage
critique (C221),
• dans un deuxième intervalle de va-
leurs (102), distinct du premier interval-
le, lorsque la tige (22) est positionnée
dans la première partie (C1) et dans la
deuxième partie (C2) de la plage criti-
que (C221) ;et

+ un deuxième capteur critique (99A), qui
présente un deuxième état qui prend une
valeur :

• dans le premier intervalle de valeurs
(101), lorsque la tige (22) est position-
née dans la première partie (C1) de la
plage critique (C221) et hors de la plage
critique (C221),
• dans le deuxième intervalle de valeurs
(102), lorsque la tige (22) est position-
née dans la deuxième partie (C2) et
dans la troisième partie (C3) de la plage
critique (C221).

6. Détecteur (12) selon la revendication 5, dans lequel
l’analyseur électronique (98) est configuré pour dé-
tecter le changement de sens de translation de la
tige (22) en détectant :

- que la suite de valeurs successives suivante
s’est produite :

la valeur du premier état est dans le premier
intervalle (101) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
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la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
la valeur du premier état est dans le premier
intervalle (101) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101),

- ou que la suite de valeurs successives suivante
s’est produite :

la valeur du premier état est dans le premier
intervalle (101) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le deuxième inter-
valle (102) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ;

- ou que la suite de valeurs successives suivan-
tes s’est produite :

la valeur du premier état est dans le premier
intervalle (101) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le premier intervalle
(101) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le deuxième inter-
valle (102) ; puis
la valeur du premier état est dans le premier
intervalle (101) alors que la valeur du
deuxième état est dans le deuxième inter-
valle (102) ; puis
la valeur du premier état est dans le deuxiè-
me intervalle (102) alors que la valeur du
deuxième état est dans le deuxième inter-
valle (102).

7. Détecteur (12) selon l’une quelconque des revendi-
cations précédentes, dans lequel :

- chaque capteur (99) est constitué par un cap-
teur de proximité électromagnétique, par exem-

ple un capteur à effet Hall, qui est fixe par rapport
au boîtier (20), les capteurs (99) étant agencés
dans un plan de capteur (P99) parallèle à l’axe
longitudinal (X20) ; et
- le détecteur (12) comprend un témoin aimanté
(57), qui est fixé sur l’extrémité interne (52) de
la tige (22), le témoin aimanté (57) définissant
une paire de pôles magnétiques répartis le long
d’un axe de témoin (Y57) du témoin aimanté
(57), l’axe de témoin (Y57) étant préférentielle-
ment orienté perpendiculairement à l’axe longi-
tudinal (X20) et parallèlement au plan de capteur
(P99).

8. Détecteur (12) selon la revendication 7, dans lequel
l’axe de témoin (Y57) s’étend à distance du plan de
capteur (P99).

9. Détecteur (12) selon la revendication 7, dans lequel
l’axe de témoin (Y57) est compris dans le plan de
capteur (P99).

10. Huisserie (1), telle qu’une porte, une fenêtre ou un
volet, comprenant :

- le détecteur (12) de position selon l’une quel-
conque des revendications précédentes ;
- le dormant (4) ;
- l’ouvrant pivotant (3), qui est monté pivotant
sur le dormant (4) ;
- le pion (10), qui est porté par le chant (5), ap-
partenant à l’ouvrant ou au dormant (4), le pion
(10) étant mobile par rapport au chant (5) de
sorte à déplacer la tige (22) en translation par
rapport au boîtier (20), par l’intermédiaire de
l’extrémité palpeuse (51), le pion (10) étant mo-
bile entre plusieurs positions fonctionnelles,
dont une position de verrouillage de l’huisserie
(1), de sorte que le pion (10) positionne la tige
(22) respectivement dans l’une des plages
(C221) de positions de la tige (22), lorsque le
pion (10) est dans l’une des positions fonction-
nelle, la plage (C221) correspondant à la posi-
tion de verrouillage étant l’une des plages criti-
ques (C221).

11. Procédé de détection de position d’un pion (10), le
pion (10) étant porté par un chant (5) appartenant à
un ouvrant pivotant (3) ou à un dormant (4) d’une
huisserie (1), telle qu’une porte, une fenêtre ou un
volet, le procédé étant mis en œuvre à l’aide d’un
détecteur (12) conforme à l’une quelconque des re-
vendications 1 à 9, le procédé comprenant une étape
consistant à détecter, pour l’une des plages critiques
(C221), un changement de sens de translation de la
tige (22) par rapport au boîtier (20), le long de l’axe
longitudinal (X20), alors que la tige (22) est position-
née dans ladite plage critique (C221), la détection
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étant effectuée par l’analyseur électronique (98) du
détecteur (12), qui effectue la détection sur la base
des valeurs de l’état dudit au moins un capteur cri-
tique (99A, 99B ; 99C) associé à ladite plage critique
(C221).
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