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the second strand relative to the second portion of the pulley (19).

(57) Abrégé : Une fenétre coulissante pour un batiment comprend un cadre dormant (4), un ouvrant (3a) et un dispositif d'entralnement
motorisé (5). Le dispositif (5) comprend un actionneur électromécanique (6), un élément flexible (9) et une poulie d'enroulement (19)
de I'¢1ément flexible (9). La poulie (19) est entrainée en rotation par un arbre de sortie (8) de I'actionneur (6). Une extrémité d'un premier
brin (9a) de I'élément flexible (9) est reliée a une premiére partie de la poulie (19). Une extrémité d'un deuxiéme brin (9b) de 1'¢lément
flexible (9) est reliée a une deuxiéme partie de la poulie (19). La poulie (19) et I'arbre de sortie (8) présentent un méme axe de rotation.
Le dispositif (5) comprend, en outre, un premier mécanisme de renvoi d'angle (20) coopérant avec le premier brin (9a), de sorte a guider
le premier brin (9a) par rapport a la premiére partie de la poulie (19), et un deuxiéme mécanisme de renvoi d'angle (21) coopérant avec
le deuxiéme brin, de sorte a guider le deuxiéme brin par rapport a la deuxiéme partie de la poulie (19).
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Fenétre coulissante pour un batiment et installation domotique comprenant une

telle fenétre coulissante

La présente invention concerne une fenétre coulissante pour un batiment
comprenant un dispositif d’'entrainement motorisé pour déplacer un ouvrant par rapport a
un cadre dormant suivant un mouvement de coulissement.

La présente invention concerne également une installation domotique comprenant
une telle fenétre coulissante.

De maniere générale, la présente invention concerne le domaine des fenétres
comprenant un dispositif d’entrainement motorisé mettant en mouvement un ouvrant par
rapport a un cadre dormant suivant un mouvement de coulissement, entre au moins une
premiére position et au moins une deuxiéme position.

Un dispositif d’entrainement motorisé d’'une telle fenétre comprend un actionneur
électromécanique.

On connait déja le document CN 203 160 952 U qui décrit une fenétre coulissante
pour un béatiment comprenant un cadre dormant, un ouvrant et un dispositif
d’entrainement motorisé pour déplacer par coulissement I'ouvrant par rapport au cadre
dormant. Le dispositif d’entrainement motorisé comprend un élément flexible, de type
céble, un chariot et une poulie d’enroulement de I'élément flexible, et un actionneur
électromécanique, qui inclut un moteur électrique et un arbre de sortie. L’axe de rotation
de l'arbre de sortie est paralléle a la direction de coulissement de I'ouvrant par rapport au
cadre dormant. L'élément flexible tourne autour de poulies de renvoi d'angle et est
entrainé en déplacement par I'actionneur électromécanique. L'élément flexible comprend
un premier brin et un deuxieme brin. Le chariot est, d’'une part, fixé sur I'ouvrant et, d'autre
part, relié a I'élément flexible. La poulie d’enroulement est entrainée en rotation par I'arbre
de sortie de l'actionneur électromécanique. Une extrémité du premier brin de I'élément
flexible est reliée a une premiére partie de la poulie d’enroulement. Une extrémité du
deuxiéme brin de I'élément flexible est reliée a une deuxiéme partie de la poulie.

Le dispositif d’entrainement motorisé comprend également un mécanisme de
réduction a engrenages coniques relié, d'une part, a I'arbre de sortie de l'actionneur
électromécanique et, d’autre part, a la poulie d’enroulement.

Cependant, un tel arrangement du dispositif d'entrainement motorisé de la fenétre
coulissante présente l'inconvénient de déporter la poulie d’enroulement sur un c6té de
Iactionneur électromécanique, par rapport a un axe longitudinal de [l'actionneur

électromécanique.
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Par conséquent, ce dispositif d’entrainement motorisé présente un encombrement
important, en particulier suivant I'épaisseur du cadre dormant, et une complexité pour la
fabrication de celui-ci.

En outre, le colt d’obtention de la fenétre coulissante est onéreux en raison du
mécanisme de réduction a engrenages coniques appartenant au dispositif d’entrainement
motorisé.

Par ailleurs, un tel arrangement de la liaison mécanique entre I'arbre de sortie de
I'actionneur électromécanique et la poulie d’enroulement a pour inconvénient de présenter
une fragilité mécanique susceptible de réduire la fiabilité du dispositif d’entrainement
motorisé.

La présente invention a pour but de résoudre les inconvénients précités et de
proposer une fenétre coulissante pour un béatiment comprenant un dispositif
d’entrainement motorisé pour déplacer un ouvrant par rapport a un cadre dormant suivant
un mouvement de coulissement, ainsi qu’une installation domotique comprenant une telle
fenétre coulissante, permettant de minimiser 'encombrement du dispositif d’entrainement
motorisé, de simplifier l'industrialisation et la construction du dispositif d’entrainement
motorisé et d’'améliorer la fiabilité de fonctionnement de la fenétre, tout en minimisant les
colts d'obtention de la fenétre.

A cet effet, la présente invention vise, selon un premier aspect, une fenétre
coulissante pour un batiment comprenant :

- un cadre dormant,
- au moins un ouvrant,
- un dispositif d'entrainement motorisé pour déplacer par coulissement
'ouvrant par rapport au cadre dormant,
o le dispositif d’entrainement motorisé comprenant :

* un actionneur électromécanique, I'actionneur électromécanique
comprenant un moteur électrique et un arbre de sortie, 'axe de
rotation de l'arbre de sortie étant parallele a la direction de
coulissement de 'ouvrant par rapport au cadre dormant,

= un élément flexible, I'élément flexible étant entrainé en
déplacement par [l'actionneur électromécanique, [I'élément
flexible comprenant un premier brin et un deuxieme brin,

= un chariot, le chariot étant, d'une part, fixé sur le premier
ouvrant et, d’autre part, relié a I'élément flexible,

» une poulie denroulement de I'élément flexible, la poulie
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d’enroulement étant entrainée en rotation par I'arbre de sortie
de I'actionneur électromécanique, une extrémité du premier brin
de I'élément flexible étant reliée a une premiére partie de la
poulie d'enroulement, une extrémité du deuxieme brin de
I'élément flexible étant reliée a une deuxiéme partie de la poulie
d’enroulement.

Selon linvention, la poulie d'enroulement et I'arbre de sortie de l'actionneur
électromécanique présentent un méme axe de rotation. Le dispositif d’entrainement
motorisé comprend, en outre, un premier mécanisme de renvoi d’angle coopérant avec le
premier brin de I'élément flexible, de sorte a guider le premier brin de I'élément flexible par
rapport a la premiére partie de la poulie d’enroulement, et un deuxiéme mécanisme de
renvoi d’angle coopérant avec le deuxiéme brin de I'élément flexible, de sorte a guider le
deuxiéme brin de I'élément flexible par rapport a la deuxiéme partie de la poulie
d’enroulement.

Ainsi, la poulie d’enroulement est disposée dans le prolongement de I'arbre de
sortie de 'actionneur électromécanique et est entrainée en rotation autour d’'un méme axe
de rotation que 'arbre de sortie de I'actionneur électromécanique.

En outre, les premier et deuxieme brins de I'élément flexible sont guidés
respectivement au moyen des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle par
rapport aux premiére et deuxiéme parties de la poulie d’enroulement.

De cette maniére, le dispositif d’entrainement motorisé est réalisé de maniere
compacte, tout en garantissant un fonctionnement fiable de la fenétre.

Par ailleurs, I'élément flexible forme une boucle, dite ouverte, entre I'extrémité du
premier brin reliée a la premiere partie de la poulie d’enroulement et I'extrémité du
deuxiéme brin reliée a la deuxiéme partie de la poulie d’enroulement.

De cette maniére, les premier et deuxieme brins de I'élément flexible sont reliés a
la poulie d’enroulement et séparés au niveau des premiére et deuxiéme parties de celle-
Ci.

Selon une caractéristique préférée de linvention, le sens denroulement,
respectivement de déroulement, du premier brin de I'élément flexible autour de la
premiére partie de la poulie d'enroulement est opposé au sens denroulement,
respectivement de déroulement, du deuxieme brin de I'élément flexible autour de la
deuxiéme partie de la poulie d’enroulement.

Selon une caractéristique avantageuse de linvention, chacun des premier et

deuxiéme mécanismes de renvoi d'angle comprend une poulie de renvoi d’angle de l'un
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des premier et deuxiéme brins de I'élément flexible.

Selon une autre caractéristique avantageuse de l'invention, chacun des premier et
deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle comprend également un élément de guidage de
I'un des premier et deuxiéme brins de I'élément flexible. En outre, I'élément de guidage et
la poulie de renvoi d’angle de chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’angle sont configurés pour coopérer ensemble, de sorte a guider I'un des premier et
deuxiéme brins de I'élément flexible.

Selon une autre caractéristique préférée de linvention, le cadre dormant
comprend une traverse supérieure, une traverse inférieure et deux montants latéraux. En
outre, l'actionneur électromécanique est fixé sur la traverse supérieure du cadre dormant
au moyen d’'éléments de fixation.

Selon une autre caractéristique avantageuse de l'invention, I'élément flexible du
dispositif d’entrainement motorisé s'étend le long de la traverse supérieure du cadre
dormant a partir de la premiére partie de la poulie d'enroulement jusqu’a la deuxiéme
partie de la poulie d’enroulement.

Selon une autre caractéristique avantageuse de linvention, I'élément flexible
s'étend, d’'une part, d’'un cété d’'une face supérieure de la traverse supérieure et, d’'autre
part, d’'un c6té d’'une face inférieure de la traverse supérieure, suivant au moins une partie
de la longueur de la traverse supérieure du cadre dormant.

Selon une autre caractéristique avantageuse de l'invention, la traverse supérieure
du cadre dormant comprend au moins un élément de guidage de I'élément flexible
s’étendant suivant la longueur de la traverse supérieure.

Selon une autre caractéristique avantageuse de [linvention, [lactionneur
électromécanique et la poulie d’enroulement sont assemblés sur le cadre dormant au
moyen d’'un premier support et d’'un deuxiéme support. En outre, un mécanisme, formant
une liaison glissiére suivant I'axe de rotation, est disposé entre, d'une part, 'un des
premier et deuxiéme supports et, d’autre part, la poulie d’enroulement ou une extrémité
de l'actionneur électromécanique.

Selon une autre caractéristique avantageuse de linvention, les premier et
deuxiéme brins de I'élément flexible sont reliés a un mécanisme de verrouillage et de
déverrouillage du premier ouvrant par rapport au cadre dormant.

Selon une autre caractéristique avantageuse de linvention, le premier brin de
I'élément flexible comprend une premiere extrémité reliée a la premiére partie de la poulie
d’enroulement et une deuxiéme extrémité reliée au mécanisme de verrouillage et de

déverrouillage. En outre, le deuxieme brin de I'élément flexible comprend une premiére
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extrémité reliée a la deuxiéme partie de la poulie d'enroulement et une deuxiéme
extrémité reliée au mécanisme de verrouillage et de déverrouillage.

Selon un premier mode de réalisation de l'invention, les premier et deuxiéme brins
de I'élément flexible s’étendent dans des directions opposées, a partir des premier et
deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle.

Selon un deuxiéme mode de réalisation de l'invention, les premier et deuxiéme
brins de I'élément flexible s’étendent dans une méme direction, a partir des premier et
deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle.

Selon une autre caractéristique avantageuse de linvention, une longueur,
mesurée parallélement a une direction de déplacement de l'ouvrant, d'un ensemble,
formé au moins par lactionneur électromécanique et la poulie d'enroulement est
inférieure a la largeur de 'ouvrant, mesurée parallélement a la méme direction.

La présente invention vise, selon un deuxiéme aspect, une installation domotique
comprenant une fenétre coulissante selon l'invention.

Cette installation domotique présente des caractéristiques et avantages analogues
a ceux décrits précédemment, en relation avec la fenétre coulissante selon l'invention.

D'autres particularités et avantages de linvention apparaitront encore dans la
description ci-apres.

Aux dessins annexés, donnés a titre d'exemples non limitatifs :

- lafigure 1 est une vue schématique partielle en perspective d’une fenétre
coulissante conforme a un premier mode de réalisation de I'invention, ou
un premier ouvrant est dans une position d'ouverture par rapport a un
cadre dormant et ou une trappe d’accés d’un coffre logeant un dispositif
d’entrainement motorisé est en position ouverte ;

- la figure 2 est une vue analogue a la figure 1, ou l'ouvrant est dans une
position de fermeture par rapport au cadre dormant ;

- la figure 3 est une vue schématique en perspective d'un dispositif
d’entrainement motorisé de la fenétre illustrée aux figures 1 et 2, ou le
dispositif d’entrainement motorisé est assemblé sur une traverse
supérieure d’'un cadre dormant de la fenétre ;

- la figure 4 est une vue schématique en coupe partielle et verticale du
dispositif d’entrainement motorisé de la fenétre illustré a la figure 3 ;

- lafigure 5 est une vue a plus grande échelle du détail A de la figure 4 ;

- lafigure 6 est une vue schématique en coupe de la zone correspondante

du détail A de la figure 4, dans un plan de coupe paralléle a celui des
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figures 4 et 5;

- lafigure 7 est une vue schématique en coupe et a plus grande échelle du
détail B de la figure 4 ;

- la figure 8 est une vue schématique de dessus et a plus grande échelle
d’'une partie du dispositif d’entrainement correspondant au détail A de la
figure 4 ;

- la figure 9 est une vue schématique de dessus et a plus grande échelle
d’'une partie du dispositif d’'entrainement correspondant au détail B de la
figure 4 ;

- la figure 10 est une vue schématique en coupe et a plus grande échelle
du détail C de la figure 4 ;

- la figure 11 est une vue schématique partielle en perspective d’'une
fenétre coulissante conforme a un deuxiéme mode de réalisation, ou le
premier ouvrant est dans une position d’ouverture partielle par rapport au
cadre dormant et ou le coffre a été omis ;

- lafigure 12 est une vue a plus grande échelle du détail D de la figure 11 ;
et

- lafigure 13 est une vue a plus grande échelle du détail E de la figure 11.

On décrit tout d’abord, en référence aux figures 1 a 4, une installation domotique
conforme a linvention et installée dans un batiment comportant une ouverture 1, dans
laquelle une fenétre coulissante 2, conforme a un premier mode de réalisation de
l'invention, est disposée.

La fenétre coulissante 2 peut également étre appelée baie coulissante.

La présente invention s’applique aux fenétres coulissantes et aux portes-fenétres
coulissantes, équipées ou non d’un vitrage transparent.

La fenétre 2 comprend au moins un ouvrant 3a, 3b et un cadre dormant 4.

Ici, et tel qu'illustré aux figures 1 et 2, la fenétre 2 comprend un premier ouvrant 3a
et un deuxiéme ouvrant 3b.

La fenétre 2 comprend également un dispositif d’entrainement motorisé 5 pour
déplacer par coulissement un ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

Ici, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est configuré pour déplacer par
coulissement un seul des premier et deuxiéme ouvrants 3a, 3b par rapport au cadre
dormant 4, en particulier le premier ouvrant 3a.

lci, et tel quillustré aux figures 1 et 2, le deuxieme ouvrant 3b est mobile

manuellement, en particulier par l'utilisateur exercant un effort sur une poignée 40 du
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deuxiéme ouvrant 3b.

En variante, le deuxieme ouvrant 3b est fixe.

Le nombre d'ouvrants de la fenétre n’est pas limitatif et peut étre différent, en
particulier égal a trois.

Chaque ouvrant 3a, 3b comprend un cadre 15. Chaque ouvrant 3a, 3b peut
également comprendre au moins une vitre 16 disposée dans le cadre 15.

Le nombre de vitres de l'ouvrant n'est pas limitatif et peut étre différent, en
particulier égal a deux ou plus.

La fenétre 2 comprend également un systeme de ferrure ménagé entre le cadre
dormant 4 et chaque ouvrant 3a, 3b.

Le systéme de ferrure d’'une fenétre est bien connu de 'homme du métier et n'a
pas besoin d’'étre décrit plus en détail ici. Le systéme de ferrure de la fenétre 2 n'est pas
représenté sur les figures 1 et 2, de sorte a faciliter la lecture de celles-ci.

Le cadre dormant 4 comporte une traverse supérieure 4a, une traverse inférieure,
non représentée, et deux montants latéraux 4c, dans la configuration assemblée de la
fenétre 2 par rapport au batiment, comme illustré aux figures 1 et 2.

La traverse supérieure 4a, la traverse inférieure et les deux montants latéraux 4c
du cadre dormant 4 présentent respectivement une face intérieure et au moins une face
extérieure.

La face intérieure de la traverse supérieure 4a, de la traverse inférieure et des
deux montants latéraux 4c du cadre dormant 4 est orientée vers l'intérieur de la fenétre 2
et, en particulier, vers un rebord extérieur du cadre 15 de chaque ouvrant 3a, 3b.

La face extérieure de la traverse supérieure 4a, de la traverse inférieure et des
deux montants latéraux 4c du cadre dormant 4 est orientée vers I'extérieur de la fenétre 2.

Le systéme de ferrure de la fenétre coulissante 2 permet de faire coulisser chaque
ouvrant 3a, 3b par rapport au cadre dormant 4 selon une direction de coulissement D,
dans I'exemple horizontale, dans la configuration assemblée de la fenétre 2 par rapport
au batiment, comme illustré aux figures 1 a 4.

La traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 comprend un rail de coulissement
11a de I'ouvrant 3a et un rail de coulissement 11b de I'ouvrant 3b. La traverse inférieure
du cadre dormant 4 comprend également deux rails de coulissement, respectivement
pour I'ouvrant 3a et 'ouvrant 3b.

Ainsi, chacune des traverses supérieure 4a et inférieure du cadre dormant 4
comprend un premier rail de coulissement 11a ou équivalent du premier ouvrant 3a et un

deuxiéme rail de coulissement 11b ou équivalent du deuxieme ouvrant 3b.
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De cette maniére, les premier et deuxiéme ouvrants 3a, 3b sont configurés pour se
déplacer respectivement le long des premier et deuxiéme rails de coulissement 11a, 11b
et équivalents.

En pratique, les premier et deuxiéme rails de coulissement 11a, 11b sont disposés
parallélement l'un par rapport a l'autre. En outre, les premier et deuxiéme rails de
coulissement 11a, 11b sont décalés I'un par rapport a l'autre suivant I'épaisseur E du
cadre dormant 4.

La fenétre 2 comprend des éléments de coulissement, non représentés,
permettant le déplacement de chaque ouvrant 3a, 3b par rapport au cadre dormant 4. Les
éléments de coulissement sont disposés a l'intérieur des premier et deuxiéme rails de
coulissement de la traverse inférieure.

En pratique, les éléments de coulissement comprennent des roulettes disposées
sous les premier et deuxiéme ouvrants 3a, 3b. Les roulettes sont configurées pour rouler
a l'intérieur des premier et deuxieme rails de coulissement de la traverse inférieure.

Une position d’ouverture par coulissement, partielle ou maximale, de chaque
ouvrant 3a, 3b par rapport au cadre dormant 4 correspond a une position d’'aération du
batiment.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet de déplacer automatiquement par
coulissement le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, en particulier entre la
position d’ouverture maximale par coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4 et la position de fermeture du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 est plus particulierement visible aux figures
3 et suivantes. Ce dernier comprend un actionneur électromécanique 6, de type tubulaire.
L'actionneur électromécanique 6 comprend un moteur électrique 7 et un arbre de sortie 8.
L'axe de rotation X de I'arbre de sortie 8 est paralléle a la direction de coulissement D du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 et, dans le cas présent, du deuxiéme
ouvrant 3b par rapport au cadre dormant 4.

L’actionneur électromécanique 6 est disposé sur une partie fixe par rapport a la
fenétre 2, en particulier par rapport au cadre dormant 4.

L’actionneur électromécanique 6 peut également comprendre un dispositif de
réduction a engrenages, non représenté.

L’actionneur électromécanique 6 peut également comprendre un dispositif de
détection de fin de course et/ou d’'obstacle, non représenté. Ce dispositif de détection

peut étre mécanique ou électronique.
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Avantageusement, le moteur électrique 7 et, éventuellement, le dispositif de
réduction a engrenages sont disposés a lintérieur d’'un carter 17 de l'actionneur
électromécanique 6.

Ici, I'actionneur électromécanique 6 est de type tubulaire.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend également un élément flexible 9.
L'élément flexible 9 est entrainé en déplacement par I'actionneur électromécanique 6.
L'élément flexible 9 comprend un premier brin 9a et un deuxiéme brin 9b.

L’élément flexible 9 peut étre de section circulaire.

La section de I'élément flexible n'est pas limitative et peut étre différente, en
particulier carrée, rectangulaire ou encore ovale.

En pratique, I'élément flexible 9 est un céble ou un cordon.

Il peut étre réalisé dans une matiére synthétique, telle que par exemple du nylon
ou du polyéthylene de masse molaire trés élevée.

Ainsi, [l'utilisation d'un élément flexible 9 en matiere synthétique permet de
minimiser le diameétre de poulies du dispositif d’entrainement motorisé 5.

La matiére de I'élément flexible n’est pas limitative et peut étre différente. En
particulier, il peut s’agir d’un acier.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend un chariot 18, comme illustré a
la figure 4. Le chariot 18 est, d’'une part, fixé sur le premier ouvrant 3a et, d’autre part,
relié a I'élément flexible 9.

Avantageusement, le chariot 18 est disposé au moins en partie le long du premier
rail de coulissement 11a de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

En pratique, le chariot 18 est fixé sur le premier ouvrant 3a au moyen d’'éléments
de fixation, en particulier des vis, non représentés.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend une poulie d’enroulement 19 de
I'élément flexible 9. La poulie d’enroulement 19 est entrainée en rotation par l'arbre de
sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6. Une extrémité du premier brin 9a de 'élément
flexible 9 est reliée a une premiére partie 19a de la poulie d'enroulement 19. Une
extrémité du deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 est reliée a une deuxiéme partie 19b
de la poulie d’enroulement 19, comme illustré aux figures 6 et 8.

Avantageusement, I'extrémité de chacun des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de
I'élément flexible 9 est accrochée respectivement a la premiére partie 19a ou a la
deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19 au moyen d’éléments de fixation 50,
comme illustré a la figure 6.

Ainsi, I'extrémité de chacun des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément



10

15

20

25

30

35

WO 2018/046731 PCT/EP2017/072764

10

flexible 9 est respectivement fixée directement a la premiere partie 19a ou a la deuxieme
partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

En pratique, les éléments de fixation 50 de I'extrémité de chacun des premier et
deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 sont des éléments de type serre-cable.

Ici et comme illustré a la figure 6, ces éléments de fixation 50 sont des vis, en
particulier de type auto-taraudeuses, se vissant dans la poulie d’enroulement 19, de sorte
a fixer les premier et deuxieme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 par coincement entre la
téte des vis 50 et la surface denroulement de I'élément flexible 9 de la poulie
d’enroulement 19.

Le sens d’enroulement, respectivement de déroulement, du premier brin 9a de
I'élément flexible 9 autour de la premiere partie 19a de la poulie d’enroulement 19 est
opposé au sens d’enroulement, respectivement de déroulement, du deuxiéme brin 9b de
I'élément flexible 9 autour de la deuxieme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, lors du déplacement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4
selon un premier sens de coulissement, notamment lors du déplacement de la position de
fermeture vers une position d’ouverture du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4, le premier brin 9a de I'élément flexible 9 s’enroule autour de la premiére partie
19a de la poulie d’enroulement 19, alors que le deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9
se déroule autour de la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

En outre, lors du déplacement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant
4 selon un deuxiéme sens de coulissement, notamment lors du déplacement d’une
position d’ouverture vers la position de fermeture du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4, le premier brin 9a de I'élément flexible 9 se déroule autour de la
premiere partie 19a de la poulie d’enroulement 19, alors que le deuxiéme brin 9b de
I'élément flexible 9 s’enroule autour de la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement
19.

Le deuxiéme sens de coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4 est opposé au premier sens de coulissement.

De cette maniére, le sens d’entrainement en rotation du premier brin 9a de
I'élément flexible 9 autour de la premiere partie 19a de la poulie d’enroulement 19 est
inverse au sens d’entrainement en rotation du deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9
autour de la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Avantageusement, le sens de coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4 est déterminé en fonction du sens de rotation de I'arbre de sortie 8 de

I'actionneur électromécanique 6. En outre, le sens d’entrainement en rotation de la poulie
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d'enroulement 19 est déterminé par le sens de rotation de l'arbre de sortie 8 de
I'actionneur électromécanique 6.

Ainsi, le sens d’'entrainement en rotation du premier brin 9a et du deuxieme brin 9b
de I'élément flexible 9 autour des premiére et deuxieme parties 19a, 19b de la poulie
d’enroulement 19 est fonction du sens de rotation de I'arbre de sortie 8 de I'actionneur
électromagnétique 6.

Ici, le sens d’entrainement en rotation de la poulie d’enroulement 19 est identique
au sens de rotation de I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.

En pratique, I'un des premier et deuxieme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 est
détendu en fonction du sens de déplacement par coulissement du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 et, plus particulierement, en fonction du sens d’entrainement
en rotation de la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, un tel arrangement pour I'enroulement et le déroulement des premier et
deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 permet de faciliter la mise a longueur de
I'élément flexible 9.

Dans un exemple de réalisation, comme illustré aux figures 6 et 8, les premiére et
deuxiéme parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement 19 sont formées par une seule
piéce.

Dans un tel cas et comme illustré a la figure 8, la poulie d'enroulement 19 peut
comprendre une paroi de séparation 19¢c entre les premiére et deuxiéme parties 19a, 19b
de celle-ci.

En variante, non représentée, la poulie d’enroulement 19 est dépourvue d’'une telle
paroi de séparation entre les premiere et deuxiéme parties 19a, 19b de celle-ci.

En variante, non représentée, les premiére et deuxieme parties 19a, 19b de la
poulie d’enroulement 19 sont formées par deux piéces distinctes.

En variante, non représentée, chacune des premiére et deuxieme parties 19a, 19b
de la poulie d’enroulement 19 présente une forme de cbne, de sorte a améliorer le
guidage des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 respectivement
autour des premiére et deuxiéme parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement 19.

Des moyens de commande de l'actionneur électromécanique 6, permettant le
déplacement par coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
comprennent au moins une unité électronique de contréle 10. L'unité électronique de
contréle 10 est configurée pour mettre en fonctionnement le moteur électrique 7 de
I'actionneur électromécanique 6 et, en particulier, permettre l'alimentation en énergie

électrique du moteur électrique 7.
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Ainsi, l'unité électronique de contrdle 10 commande, notamment, le moteur
électrique 7, de sorte a ouvrir ou fermer par coulissement le premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4.

De cette maniere, la fenétre 2 comprend l'unité électronique de contréle 10. Plus
particulierement, l'unité électronique de contrble 10 est intégrée dans le dispositif
d’entrainement motorisé 5.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est un sous-ensemble
pré-assemblé avant montage, dans I'exemple sur le cadre dormant 4, qui comprend au
moins I'actionneur électromécanique 6, la poulie d’enroulement 19, I'élément flexible 9 et
l'unité électronique de contréle 10.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 est commandé par une unité de
commande. L'unité de commande peut étre, par exemple, une unité de commande locale
12.

L'unité de commande locale 12 peut étre reliée en liaison filaire ou non filaire avec
une unité de commande centrale 13. L'unité de commande centrale 13 pilote I'unité de
commande locale 12, ainsi que d'autres unités de commande locales similaires et
réparties dans le batiment.

L’unité électronique de contrble 10 comprend également un module de réception
d'ordres, en particulier d’ordres radioélectriques émis par un émetteur d’'ordres, tel que
lunité de commande locale 12 ou l'unité de commande centrale 13, ces ordres étant
destinés a commander le dispositif d’entrainement motorisé 5. Le module de réception
d’'ordres peut également permettre la réception d’ordres transmis par des moyens filaires.

L'unité électronique de contrdle 10, I'unité de commande locale 12 et/ou l'unité de
commande centrale 13 peuvent étre en communication avec un ou plusieurs capteurs
configurés pour déterminer, par exemple, une température, une hygrométrie, une vitesse
de vent, une mesure d'un paramétre de qualité d'air intérieur ou extérieur ou encore une
présence.

L'unité de commande centrale 13 peut également étre en communication avec un
serveur 14, de sorte a contréler I'actionneur électromécanique 6 suivant des données
mises a disposition a distance par lintermédiaire d'un réseau de communication, en
particulier un réseau internet pouvant étre relié au serveur 14.

L'unité électronique de contréle 10 peut étre commandée depuis l'unité de
commande locale 12. L'unité de commande locale 12 est pourvue d'un clavier de
commande. Le clavier de commande de l'unité de commande locale 12 comprend des
éléments de sélection et, éventuellement, des éléments d’affichage.
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A titre d’exemples nullement limitatifs, les éléments de sélection peuvent étre des
boutons poussoirs ou des touches sensitives, les éléments d’affichage peuvent étre des
diodes électroluminescentes, un afficheur LCD (acronyme du terme anglo-saxon « Liquid
Crystal Display ») ou TFT (acronyme du terme anglo-saxon « Thin Film Transistor »). Les
éléments de sélection et d'affichage peuvent étre également réalisés au moyen d'un
écran tactile.

L'unité de commande locale 12 peut étre un point de commande fixe ou nomade.
Un point de commande fixe correspond a un boitier de commande destiné a étre fixé sur
une fagade d’un mur du batiment, ou encore sur une face du cadre dormant 4 de la
fenétre 2. Un point de commande nomade correspond a une télécommande.

L'unité de commande locale 12 permet de commander directement ['unité
électronique de contrdle 10 en fonction d’'une sélection effectuée par I'utilisateur.

L’'unité de commande locale 12 permet a l'utilisateur d'intervenir directement sur
I'actionneur électromécanique 6 du dispositif d’entrainement motorisé 5 par l'intermédiaire
de l'unité électronique de contréle 10 associée a ce dispositif d’entrainement motorisé 5,
ou dintervenir indirectement sur [l'actionneur électromécanique 6 du dispositif
d’entrainement motorisé 5 par l'intermédiaire de l'unité de commande centrale 13.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5, en particulier l'unité électronique de
contrble 10, est, de préférence, configuré pour exécuter des ordres de commande de
fermeture par coulissement ainsi que d’ouverture par coulissement du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4, ces ordres de commande pouvant étre émis, notamment,
par I'unité de commande locale 12 ou par l'unité de commande centrale 13.

L'unité électronique de contr6le 10 est ainsi apte a mettre en fonctionnement
I'actionneur électromécanique 6 du dispositif d’entrainement motorisé 5 et, en particulier,
permettre I'alimentation en énergie électrique de I'actionneur électromécanique 6.

Ici, et tel qu'illustré a la figure 4, I'unité électronique de contrble 10 est disposée a
l'intérieur du carter 17 de I'actionneur électromécanique 6.

Les moyens de commande de l'actionneur électromécanique 6 comprennent des
moyens matériels et/ou logiciels.

A titre d’exemple nullement limitatif, les moyens matériels peuvent comprendre au
moins un microcontréleur.

Avantageusement, I'unité de commande locale 12 comprend un capteur mesurant
au moins un paramétre de I'environnement a l'intérieur du batiment et intégré a cette
unité.

Ainsi, l'unité de commande locale 12 peut communiquer avec l'unité de
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commande centrale 13, et l'unité de commande centrale 13 peut commander l'unité
électronique de contrbéle 10 associée au dispositif d’entrainement motorisé 5 en fonction
de données provenant du capteur mesurant le paramétre de I'environnement a l'intérieur
du batiment.

Par ailleurs, I'unité de commande locale 12 peut commander directement l'unité
électronique de contrdle 10 associée au dispositif d’entrainement motorisé 5 en fonction
de données provenant du capteur mesurant le paramétre de I'environnement a l'intérieur
du béatiment.

A titre d’'exemples nullement limitatifs, un paramétre de I'environnement a
I'intérieur du batiment mesuré par le capteur intégré a l'unité de commande locale 12 est
humidité, la température, le taux de dioxyde de carbone ou le taux d’'un composé
organique volatile dans l'air.

Préférentiellement, I'activation de l'unité de commande locale 12 par l'utilisateur
est prioritaire par rapport a I'activation de l'unité de commande centrale 13, de sorte a
contréler la fermeture et I'ouverture par coulissement du premier ouvrant 3a par rapport
au cadre dormant 4.

Ainsi, l'activation de l'unité de commande locale 12 pilote directement l'unité
électronique de contrbéle 10 associée au dispositif d’entrainement motorisé 5 en fonction
d'une sélection effectuée par l'utilisateur, en inhibant éventuellement un ordre de
commande pouvant étre émis par l'unité de commande centrale 13 ou en ignorant une
valeur mesurée par un capteur mesurant au moins un paramétre de I'environnement a
I'intérieur du batiment ou a I'extérieur du batiment, ou un signal de détection de présence
a l'intérieur du batiment.

Ici, le dispositif d'entrainement motorisé 5, en particulier [Ilactionneur
électromécanique 6, est alimenté en énergie électrique a partir d’'un réseau d’alimentation
électrique. Dans un tel cas, l'actionneur électromécanique 6 comprend un cable
d’'alimentation électrique, non représenté, permettant son alimentation en énergie
électrique depuis le réseau d’alimentation électrique du secteur.

En variante, le dispositif d’entrainement motorisé 5, en particulier I'actionneur
électromécanique 6, est alimenté en énergie électrique au moyen d’'une batterie, non
représentée. Dans un tel cas, la batterie peut étre rechargée, par exemple, par un
panneau photovoltaique ou tout autre systeme de récupération d’énergie, notamment, de
type thermique.

On décrit maintenant, en référence aux figures 3 a 10, l'intégration du dispositif

d’entrainement motorisé 5 au niveau de la fenétre coulissante 2.
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La poulie d’enroulement 19 et I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique
6 présentent un méme axe de rotation X. En d’autres termes, I'axe de rotation de la poulie
d'enroulement 19 est confondu avec l'axe de rotation X de larbre de sortie 8 de
I'actionneur électromécanique 6.

Ainsi, la poulie d’enroulement 19 est disposée dans le prolongement de 'arbre de
sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6 et est entrainée en rotation autour d’'un méme
axe de rotation X que I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.

Le dispositif d'entrainement motorisé 5 comprend, en outre, un premier
mécanisme de renvoi d’angle 20 coopérant avec le premier brin 9a de I'élément flexible 9,
de sorte a guider le premier brin 9a de I'élément flexible 9 par rapport a la premiére partie
19a de la poulie d'enroulement 19, et un deuxiéme mécanisme de renvoi d’angle 21
coopérant avec le deuxieme brin 9b de I'élément flexible 9, de sorte a guider le deuxiéme
brin 9b de I'élément flexible 9 par rapport a la deuxiéme partie 19b de la poulie
d’enroulement 19.

En outre, les premier et deuxieme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 sont guidés
respectivement au moyen des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d'angle 20, 21
par rapport aux premiére et deuxiéme parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement 19.

De cette maniére, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est réalisé de maniere
compacte, tout en garantissant un fonctionnement fiable de la fenétre 2.

Par ailleurs, I'élément flexible 9 forme une boucle, dite ouverte, entre I'extrémité du
premier brin 9a reliée a la premiere partie 19a de la poulie d'enroulement 19 et I'extrémité
du deuxiéme brin 9b reliée a la deuxieéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

De cette maniére, les premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 sont
reliés a la poulie d’enroulement 19 et séparés au niveau des premiére et deuxiéme parties
19a, 19b de celle-ci.

L'utilisation de I'élément flexible 9, de type céble ou cordon, avec les premier et
deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 permet de positionner la poulie
d’enroulement 19 dans le prolongement de larbre de sortie 8 de [Iactionneur
électromécanique 6 et daligner l'actionneur électromécanique 6 avec la poulie
d’enroulement 19, suivant la longueur L de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4,
de sorte a minimiser I'encombrement du dispositif d’entrainement motorisé 5.

Avantageusement, le premier mécanisme de renvoi d’angle 20 est disposé en vis-
a-vis de la premiére partie 19a de la poulie d’enroulement 19. En outre, le deuxiéme
mécanisme de renvoi d’angle 21 est disposé en vis-a-vis de la deuxiéme partie 19b de la
poulie d’enroulement 19.
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Ainsi, le parcours et le guidage des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément
flexible 9 sont simplifiés.

Ici et comme illustré a la figure 8, les premier et deuxieme mécanismes de renvoi
d’'angle 20, 21 sont disposés d’'un méme c6té de I'axe de rotation X, suivant I'épaisseur E
de la traverse supérieure 4a.

Préférentiellement, chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’angle 20, 21 comprend une poulie de renvoi d’angle 22 de 'un des premier et deuxieme
brins 9a, 9b de I'élément flexible 9.

Avantageusement, chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d'angle 20, 21 comprend également un élément de guidage 23 de I'un des premier et
deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9. En outre, I'élément de guidage 23 et la
poulie de renvoi d’angle 22 de chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’'angle 20, 21 sont configurés pour coopérer ensemble, de sorte a guider I'un des premier
et deuxieme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9.

Dans I'exemple de réalisation illustré aux figures 3 a 5, les premier et deuxieme
brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 s'étendent dans des directions opposées, a partir des
premier et deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 et, plus particulierement, de
chaque poulie de renvoi d’'angle 22 des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’angle 20, 21.

Ici et comme illustré a la figure 5, I'élément de guidage 23 de chacun des premier
et deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 est un anneau de guidage.

Pour chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21,
lanneau de guidage 23 comprend une ouverture de passage 24 de I'élément flexible 9.
L'ouverture de passage 24 de I'anneau de guidage 23 est disposée en vis-a-vis d'une
gorge 25 de la poulie de renvoi d'angle 22 du mécanisme de renvoi d'angle 20, 21, de
sorte a guider I'élément flexible 9.

Ici et comme illustré aux figures 5 et 6, la poulie de renvoi d’angle 22, ainsi que
I'élément de guidage 23, du premier mécanisme de renvoi d’angle 20 sont disposés en
vis-a-vis d’'une zone inférieure d’enroulement de la premiere partie 19a de la poulie
d’enroulement 19. En outre, la poulie de renvoi d’angle 22, ainsi que I'élément de guidage
23, du deuxiéme mécanisme de renvoi d’angle 21 son disposés en vis-a-vis d’'une zone
supérieure d’enroulement de la deuxieme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Par ailleurs, pour chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d'angle
20, 21, un axe de rotation Y de la poulie de renvoi d’angle 22 est perpendiculaire a un axe
Z de l'ouverture de passage 24 de I'élément de guidage 23 du méme mécanisme de
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renvoi d’angle 20, 21.

En pratique, chacun des premier et deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20,
21 comprend également un support 26.

Avantageusement, le support 26 de chacun des premier et deuxiéme mécanismes
de renvoi d'angle 20, 21 est fixé sur la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 par
vissage.

En pratique, chaque support 26 comprend au moins un trou de passage 27 d'une
vis de fixation. Dans I'exemple de réalisation et comme illustré a la figure 8, chaque
support 26 comprend deux trous de passage 27 d’'une vis de fixation.

En outre, une vis de fixation traversant un trou de passage 27 est vissée dans la
traverse supérieure 4a du cadre dormant 4, en particulier dans une ouverture de vissage
ménagée dans la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4. En pratique, cette vis de
fixation est de type auto-taraudeuse.

Avantageusement, chaque support 26 comprend un pion 42 coopérant avec une
rainure 43 ménagée dans la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4, tel qu'illustré a la
figure 8 pour le premier mécanisme de renvoi d’angle 20.

Ainsi, chaque support 26 est orienté et positionné par rapport a la traverse
supérieure 4a du cadre dormant 4.

La poulie de renvoi d’angle 22 de chacun des premier et deuxieme mécanismes
de renvoi d'angle 20, 21 peut étre réalisée, par exemple, par une poulie folle, autrement
dit montée libre en rotation autour de son axe de rotation Y, en particulier sur le support
26 du mécanisme de renvoi d’angle 20, 21, ou par une poulie fixe, autrement dit solidaire
de son axe, en particulier fixée sur le support 26 du mécanisme de renvoi d’angle 20, 21.

En pratique, chaque support 26 comprend des éléments de maintien de la poulie
de renvoi d'angle 22, en particulier un logement 45 et un arbre de rotation 46, tel
gu'illustré aux figures 5 et 8. L'arbre de rotation 46 s’étend au travers de la poulie de
renvoi d'angle 22, en particulier en partie centrale de celle-ci. En outre, chaque support 26
comprend des éléments de maintien de I'élément de guidage 23, en particulier un
logement 47. Le logement 47 comprend un rebord 48 coopérant avec une gorge 49
ménagée sur le contour extérieur de I'élément de guidage 23, de sorte a maintenir en
position I'élément de guidage 23 dans le logement 47, tel qu'illustré a la figure 5.

Préférentiellement, l'actionneur électromécanique 6 est fixé sur la traverse
supérieure 4a du cadre dormant 4 au moyen d’'éléments de fixation 28.

Ainsi, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est configuré pour étre mis en ceuvre

sur une fenétre coulissante 2 comprenant un cadre dormant 4 pourvue d’une traverse
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inférieure et de montants latéraux 4c standards.

En outre, la poulie d’enroulement 19 est maintenue au travers des mémes
éléments de fixation 28.

Avantageusement, l'actionneur électromécanique 6 est positionné a proximité
d’'une extrémité de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

Ainsi, le positionnement de l'actionneur électromécanique 6 a proximité d'une
extrémité de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 permet de limiter la fleche de
la traverse supérieure 4a due au poids de I'actionneur électromécanique 6, en particulier
par rapport a un positionnement central de I'actionneur électromécanique 6 sur la traverse
supérieure 4a, suivant la longueur L de celle-ci.

En pratique, les éléments de fixation 28 de 'actionneur électromécanique 6 sur la
traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 comprennent des supports, en particulier des
équerres de fixation.

Avantageusement, ces supports 28 sont fixés sur la traverse supérieure 4a du
cadre dormant 4 par vissage.

En pratique, chaque support 28 comprend au moins un trou de passage 29 d'une
vis de fixation. Dans I'exemple de réalisation illustré aux figures 8 et 9, chaque support 28
comprend deux trous de passage 29 d’une vis de fixation.

En outre, une vis de fixation traversant un trou de passage 29 est vissée dans la
traverse supérieure 4a du cadre dormant 4, en particulier dans une ouverture de vissage
ménagée dans la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4. En pratique, cette vis de
fixation est de type auto-taraudeuse.

Ici, les éléments de fixation 28 de I'actionneur électromécanique 6 sur la traverse
supérieure 4a du cadre dormant 4 comprennent deux supports. Un premier support 28 est
assemblé a une premiére extrémité 6a de I'actionneur électromécanique 6. Un deuxiéme
support 28 est assemblé a une deuxieme extrémité 6b de I'actionneur électromécanique
6. La premiere extrémité 6a de l'actionneur électromécanique 6 est opposée a la
deuxiéme extrémité 6b de I'actionneur électromécanique 6.

Avantageusement, chaque support 28 comprend au moins un pion 44 coopérant
avec la rainure 43 ménagée dans la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4. Dans
'exemple de réalisation illustré aux figures 8 et 9, chaque support 28 comprend deux
pions 44.

Ainsi, chaque support 28 est orienté et positionné par rapport a la traverse
supérieure 4a du cadre dormant 4.

Avantageusement, chaque support 28 peut comprendre un élément
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d’amortissement de vibrations, non représenté, en particulier un élément en élastomére,
positionné entre la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 et lactionneur
électromécanique 6, lors de la fixation du support 28 sur la traverse supérieure 4a du
cadre dormant 4.

Avantageusement, la fixation de I'actionneur électromécanique 6, ainsi que la
poulie d’enroulement 19, sur les supports 28 est mise en ceuvre par des éléments de
fixation 41, en particulier par vissage, tel gu'illustré aux figures 3, 6 et 7.

En variante, les éléments de fixation de I'actionneur électromécanique 6, ainsi que
de la poulie d’enroulement 19, sur les supports 28 sont des éléments d’encliquetage
élastique.

Ici et comme illustré aux figures 3, 4 et 10, I'élément flexible 9 du dispositif
d’entrainement motorisé 5 s’étend le long de la traverse supérieure 4a du cadre dormant
4 a partir de la premiere partie 19a de la poulie d’enroulement 19 jusqu’a la deuxiéme
partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, un tel arrangement de I'élément flexible 9 permet de garantir les
déplacements par coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
ainsi que l'aspect esthétique de la fenétre 2.

Ici et comme illustré aux figures 3 et 4, I'élément flexible 9 s’étend, d’'une part, du
c6té de la face supérieure de la traverse supérieure 4a et, d’autre part, du c6té de la face
inférieure de la traverse supérieure 4a, suivant au moins une partie de la longueur L de la
traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

En pratique, le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend au moins deux
poulies de renvoi d'angle 35 distantes d'un écartement déterminé S suivant la longueur L
de la traverse supérieure 4a.

Au moins une premiére poulie de renvoi d’angle 35 est disposée d'un premier cété
de [lactionneur électromécanique 6, c'est-a-dire de la premiére extrémité 6a de
I'actionneur électromécanique 6. Au moins une deuxiéme poulie de renvoi d'angle 35 est
disposée d'un deuxieme c6té de I'actionneur électromécanique 6, c'est-a-dire de la
deuxiéme extrémité 6b de I'actionneur électromécanique 6.

Ici, le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend deux paires de poulies de
renvoi d’angle 35 distantes de I'écartement déterminé S.

Le nombre de poulies de renvoi d’angle n’est pas limitatif et peut étre différent.

Avantageusement, I'écartement déterminé S entre les poulies de renvoi d’angle 35
est supérieur a la course de déplacement par coulissement du premier ouvrant 3a.

Préférentiellement, dans le cas ou le dispositif d'entrainement motorisé 5 est
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configuré pour déplacer par coulissement un seul ouvrant 3a au moyen de I'élément
flexible 9, I'écartement déterminé S entre les poulies de renvoi d’angle 35 est supérieur ou
égal a la moitié de la longueur L de la traverse supérieure 4a.

Chaque poulie de renvoi d'angle 35 peut étre réalisée, par exemple, par une poulie
folle, autrement dit montée libre en rotation, en particulier sur la traverse supérieure 4a du
cadre dormant 4, ou par une poulie fixe, autrement dit solidaire de son axe, en particulier
fixée sur la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

Avantageusement, la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 comprend au
moins un élément de guidage 36 de I'élément flexible 9 s’étendant suivant la longueur L
de la traverse supérieure 4a.

En pratique, un premier élément de guidage 36 de I'élément flexible 9 s’étend du
c6té de la face inférieure de la traverse supérieure 4a et un deuxiéme élément de guidage
36 s’étend du c6té de la face supérieure de la traverse supérieure 4a, tel qu'illustré aux
figures 3, 4 et 10.

Préférentiellement, les premier et deuxiéme éléments de guidage 36 sont formés
par une cavité ménagée a l'intérieur de la traverse supérieure 4a.

Ainsi, I'élément flexible 9 occupe une position dissimulée a l'intérieur des premier
et deuxieme éléments de guidage 36 formés par une cavité.

De cette maniére, I'élément flexible 9 est protégé contre l'usure, les risques de
coincement de celui-ci avec les éléments de coulissement du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 et les tentatives d’effraction.

Dans I'exemple représenté, chaque cavité ménagée a lintérieur de la traverse
supérieure 4a débouche uniquement aux deux extrémités longitudinales. En variante, au
moins une de ces cavités débouche dans une ouverture latérale de la traverse supérieure
4a.

En outre, l'intégration des cavités ménagées a l'intérieur de la traverse supérieure
4a permet ainsi de guider et de maintenir I'élément flexible 9, en particulier le premier brin
9a ou le deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 qui est détendu en fonction du sens
d’entrainement en rotation de la poulie d’enroulement 19.

Ici et comme illustré a la figure 3, le premier élément de guidage 36 comprend une
goulotte 37 ménagée a lintérieur du premier rail de coulissement 11a de la traverse
supérieure 4a.

En variante, non représentée, I'élément de guidage 36 comprend une goulotte

ménagée a I'extérieur du premier rail de coulissement 11a de la traverse supérieure 4a.
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Avantageusement, le deuxiéme élément de guidage 36 est formé par un
évidement 38 de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 logeant I'actionneur
électromécanique 6 et la poulie d’enroulement 19. L'évidement 38 s'étend suivant la
longueur L de la traverse supérieure 4a.

Ainsi, I'élément flexible 9 occupe une position dissimulée a l'intérieur du deuxiéme
élément de guidage 36 formé par I'évidement 38.

Tel quiillustré aux figures 1 et 2, l'actionneur électromécanique 6 et la poulie
d’enroulement 19 sont disposés dans un coffre 30 ménagé au-dessus de la fenétre 2, en
particulier s'étendant au-dessus de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

Ainsi, l'actionneur électromécanique 6 et la poulie denroulement 19 sont
dissimulés dans le coffre 30, de sorte a garantir I'aspect esthétique de la fenétre
coulissante 2.

Avantageusement, la fenétre 2 comprend une trappe d’'accés 31 au dispositif
d’entrainement motorisé 5 et, plus particulierement, a I'actionneur électromécanique 6 et
a la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, la trappe d’accés 31 permet de réaliser une opération de maintenance du
dispositif d’entrainement motorisé 5 et/ou une opération de réparation de celui-ci.

Ici et tel qu'illustré aux figures 1 et 2, la trappe d'acces 31 s’étend suivant la totalité
de la longueur L de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

En variante, la trappe d'accés 31 s’étend seulement suivant une partie de la
longueur L de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4.

Ici et tel qu'illustré aux figures 1 et 2, la trappe d’accés 31 est ménagée dans le
coffre 30.

En variante, la trappe d’accés 31 est ménagée dans la traverse supérieure 4a du
cadre dormant 4, notamment au travers du premier rail de coulissement 11a de la
traverse supérieure 4a ou entre les premier et deuxiéme rails de coulissement 11a, 11b
de la traverse supérieure 4a.

Avantageusement, I'actionneur électromécanique 6 et la poulie d’enroulement 19
sont assemblés sur le cadre dormant 4, en particulier sur la traverse supérieure 4a, au
moyen du premier support 28 et du deuxiéme support 28. En outre, un mécanisme 32,
formant une liaison glissiére suivant I'axe de rotation X, est disposé entre, d’'une part, I'un
des premier et deuxieme supports 28 et, d'autre part, la poulie d’enroulement 19 ou une
extrémité 6a, 6b de I'actionneur électromécanique 6.

Ainsi, la poulie d’enroulement 19 ou Il'actionneur électromécanique 6, ou ces

derniers ensemble, peuvent étre déplacés suivant 'axe de rotation X au moyen du
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mécanisme 32 entre les premier et deuxiéme supports 28.

De cette maniere, les spires des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément
flexible 9 autour des premiéres et deuxiémes parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement
19 sont réparties de maniére uniforme et tout en évitant de se chevaucher l'une par
rapport a l'autre.

Ici et comme illustré aux figures 5 et 6, le mécanisme 32 est réalisé au travers de
la poulie d’enroulement 19 et entre I'un des supports 28 et I'extrémité 6a de I'actionneur
électromécanique 6.

Dans I'exemple de réalisation illustré aux figures 5 et 6, la poulie d’enroulement 19
est fixée a I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6 par l'intermédiaire du
mécanisme 32.

Avantageusement, I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6 est relié
a la poulie d’enroulement 19 au moyen du mécanisme 32 de type vis-écrou, de sorte a
entrainer en rotation et en translation la poulie d’enroulement 19, lors de I'entrainement
en rotation de I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.

Ainsi, la poulie d’enroulement 19 est entrainée en rotation par I'arbre de sortie 8 de
I'actionneur électromécanique 6 et en translation par le mécanisme 32 de type vis-écrou,
lors de I'activation de I'actionneur électromécanique 6.

De cette maniere, les spires des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément
flexible 9 autour des premiéres et deuxiémes parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement
19 sont réparties de maniéere uniforme et tout en évitant de se chevaucher l'une par
rapport a l'autre.

Ici et comme illustré aux figures 5 et 6, le mécanisme 32 de type vis-écrou est fixé,
d’'une part, a I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6 et, d’autre part, a I'un
des supports 28 de I'actionneur électromécanique 6.

En outre, I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6 est relié a une vis
filetée 33 coopérant avec un trou taraudé 34 ménagé a lintérieur de la poulie
d’enroulement 19.

En variante, non représentée, la poulie d’enroulement 19 est fixée directement a
I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.

Avantageusement, le seul ouvrant 3a, parmi les premier et deuxi€me ouvrants 3a,
3b, pouvant étre entrainé en coulissement par le dispositif d’entrainement motorisé 5 est
un ouvrant intérieur de la fenétre 2. L'ouvrant intérieur 3a est disposé du c6té intérieur par
rapport au batiment, dans la configuration assemblée de la fenétre 2 dans le batiment.

Ainsi, I'élément flexible 9 permettant I'entrainement par coulissement du premier
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ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 est maintenu inaccessible a partir de
I'extérieur du batiment et, plus particulierement, de la fenétre 2, lorsque le premier ouvrant
3a est dans une position de fermeture ou de ventilation sécurisée par rapport au cadre
dormant 4.

La position de ventilation sécurisée est une position du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 dans laquelle le premier ouvrant 3a est entrebiillé par rapport
au cadre dormant 4 et maintenu verrouillé par un mécanisme de verrouillage, non
représenté.

En outre, dans le cas ou le deuxiéme ouvrant 3b est mobile manuellement, celui-ci
peut étre déplacé par l'utilisateur indépendamment du premier ouvrant 3a, notamment en
cas d'absence d’alimentation en énergie électrique du dispositif d’entrainement motorisé 5
ou de panne du dispositif d’entrainement motorisé 5.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet de faire coulisser automatiquement
le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 selon la direction de coulissement
D, en enroulant, respectivement en déroulant, le premier brin 9a de I'élément flexible 9
autour de la premiére partie 19a de la poulie d’enroulement 19 et en déroulant,
respectivement en enroulant, le deuxieme brin 9b de I'élément flexible 9 autour de la
deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet de fermer et d’ouvrir de maniére
motorisée le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, par coulissement selon
la direction de coulissement D.

Avantageusement, en cas de panne du dispositif d’'entrainement motorisé 5, un
coulissement manuel, en particulier par I'utilisateur, du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4 selon la direction de coulissement D peut étre mis en ceuvre, suite a la
désolidarisation de I'élément flexible 9 par rapport au premier ouvrant 3a.

Par ailleurs, I'utilisation de I'élément flexible 9 pour déplacer le premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4 permet de minimiser les colts d'obtention du dispositif
d’entrainement motorisé 5, ainsi que de minimiser I'encombrement du dispositif
d’entrainement motorisé 5, en particulier par rapport a une courroie.

Ici, I'élément flexible 9 constitué des premier et deuxiéme brins 9a, 9b est réalisé
en une seule partie. Dans un tel cas, I'élément flexible 9 s’étend a partir de la premiere
partie 19a de la poulie d'enroulement 19 jusqu’a la deuxieme partie 19b de la poulie
d’enroulement 19.

En variante, non représentée, le premier brin 9a de I'élément flexible 9 comprend

une autre extrémité reliée a un mécanisme de verrouillage et déverrouillage du premier
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ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4. En outre, le deuxieme brin 9b de 'élément
flexible 9 comprend une autre extrémité reliée au mécanisme de verrouillage et
déverrouillage.

L'autre extrémité du premier brin 9a de I'élément flexible 9 est opposée a
extrémité du premier brin 9a de I'élément flexible 9 reliée a la premiére partie 19a de la
poulie d’enroulement 19. En outre, l'autre extrémité du deuxiéme brin 9b de I'élément
flexible 9 est opposée a I'extrémité du deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 reliée a la
deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, I'élément flexible 9 est réalisé en deux parties. La premiere partie de
I'élément flexible 9 est formée par le premier brin 9a s’étendant entre la premiére partie
19a de la poulie d’enroulement 19 et le mécanisme de verrouillage et déverrouillage. En
outre, la deuxieme partie de I'élément flexible 9 est formée par le deuxiéme brin 9b
s'étendant entre la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19 et le mécanisme de
verrouillage et déverrouillage.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut étre contrélé par l'utilisateur, par
exemple par la réception d’'un ordre de commande correspondant a un appui sur un
élément de sélection de l'unité de commande locale 12, telle qu'une télécommande ou un
point de commande fixe.

Le dispositif d'entrainement motorisé 5 peut également étre contrdlé
automatiquement, par exemple par la réception d’'un ordre de commande correspondant a
au moins un signal provenant d’au moins un capteur et/ou a un signal provenant d’'une
horloge. Le capteur et/ou I'horloge peuvent étre intégrés a l'unité de commande locale 12
ou a l'unité de commande centrale 13.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet de déplacer
automatiquement par coulissement le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4
jusqu'a une position prédéterminée, entre la position de fermeture et la position
d'ouverture maximale. Le déplacement par coulissement du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 jusqu’a la position prédéterminée, en particulier d’ouverture
partielle ou de fermeture, est mis en ceuvre suite a la réception d'un ordre de commande
émis par I'unité de commande locale 12, I'unité de commande centrale 13 ou un capteur.

Ici, un mouvement par coulissement du premier ouvrant 3 par rapport au cadre
dormant 4 selon la direction de coulissement D est mis en ceuvre en alimentant en
énergie électrique l'actionneur électromécanique 6, de sorte a dérouler ou enrouler les
premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 autour des premiére et deuxiéme
parties 19a, 19b de la poulie d’enroulement 19.



10

15

20

25

30

35

WO 2018/046731 PCT/EP2017/072764

25

Ainsi, le déroulement ou I'enroulement des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de
élément flexible 9 autour des premiére et deuxiéme parties 19a, 19b de la poulie
d’enroulement 19 est contrdlé par l'alimentation en énergie électrique de I'actionneur
électromécanique 6.

En pratique, I'alimentation en énergie électrique de I'actionneur électromécanique
6 est pilotée par un ordre de commande recu par l'unité électronique de contréle 10
provenant de l'unité de commande locale 12, de I'unité de commande centrale 13 ou d’'un
capteur.

Dans un deuxiéme mode de réalisation, représenté aux figures 11 a 13, les
éléments analogues a ceux du premier mode de réalisation décrit précédemment portent
les mémes références et fonctionnent comme expliqué ci-dessus. Dans ce qui suit, on ne
décrit, principalement, que ce qui distingue ce mode de réalisation du précédent. Dans ce
qui suit, lorsqu’un signe de référence est utilisé sans étre reproduit sur l'une des figures
11 a 13, il correspond a l'objet portant la méme référence sur I'une des figures 1 a 10.

On décrit maintenant, en référence aux figures 11 a 13, l'intégration du dispositif
d’entrainement motorisé 5 au niveau de la fenétre coulissante 2, selon le deuxieme mode
de réalisation.

Ici et de maniére similaire au premier mode de réalisation, chacun des premier et
deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 comprend une poulie de renvoi d’angle
22 de I'un des premier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9.

En outre, chacun des premier et deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21
comprend également un élément de guidage 23 de I'un des premier et deuxieme brins 9a,
9b de I'élément flexible 9.

Ici, les premier et deuxieme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 s'étendent dans
une méme direction, a partir des premier et deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20,
21 et, plus particulierement, de chaque poulie de renvoi d’angle 22 des premier et
deuxieme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21.

Avantageusement, le chariot 18 est fixé sur le cadre 15 du premier ouvrant 3a et,
plus particulierement, sur un montant latéral du cadre 15 configuré pour coopérer avec un
montant latéral 4c du cadre dormant 4, dans la position fermée du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4.

En outre, le chariot 18 est fixé sur une partie supérieure du cadre 15 du premier
ouvrant 3a, dans la configuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment.

La fixation du chariot 18 sur le cadre 15 du premier ouvrant 3a peut étre mise en

ceuvre par des éléments de fixation par vissage.
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Ici et comme illustré a la figure 11, I'actionneur électromécanique 6 est assemblé
sur la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 du cbté opposé au premier ouvrant 3a,
lorsque le premier ouvrant 3a est dans la position fermée par rapport au cadre dormant 4.

Ainsi, le premier ouvrant 3a et, plus particulierement, le chariot 18 peuvent étre
disposés de sorte a ne pas se déplacer en vis-a-vis de I'actionneur électromécanique 6 et
de la poulie d’enroulement 19. A cette fin, la longueur V, mesurée parallélement a la
direction de déplacement du premier ouvrant 3a, de I'ensemble formé par I'actionneur
électromécanique 6 et la poulie d’enroulement 19, y compris le mécanisme 32 de type vis-
écrou formant une liaison glissiere si celui-ci est présent, doit étre inférieure a la largeur W
du premier ouvrant 3a, mesurée parallélement a la méme direction.

De cette maniére, I'encombrement du dispositif d’entrainement motorisé 5 est
minimisé et, en particulier, de maniere encore plus importante par rapport au mode de
réalisation décrit précédemment.

Ici, le premier mécanisme de renvoi d’angle 20 coopérant avec le premier brin 9a
de I'élément flexible 9 et le deuxiéme mécanisme de renvoi d’angle 21 coopérant avec le
deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 sont réalisés au travers du méme support 26.

Dans cet exemple de réalisation, la poulie de renvoi d’angle 22 de chacun des
premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 peut étre réalisée, par
exemple, par une poulie folle, autrement dit montée libre en rotation autour de son axe de
rotation Y, en particulier sur le support 26 du mécanisme de renvoi d'angle 20, 21, ou par
une poulie fixe, autrement dit solidaire de son axe, en particulier fixée sur le support 26 du
mécanisme de renvoi d'angle 20, 21.

Ici et comme illustré aux figures 11 et 12, I'élément de guidage 23 de chacun des
premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d’angle 20, 21 est un trou de passage
ménagé dans le support 26.

Le trou de passage formant I'élément de guidage 23 est disposé en vis-a-vis de la
gorge 25 de la poulie de renvoi d'angle 22 du mécanisme de renvoi d'angle 20, 21, de
sorte a guider I'élément flexible 9.

Par ailleurs, pour chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d'angle
20, 21, I'axe de rotation Y de la poulie de renvoi d’angle 22 est perpendiculaire a un axe
Z' du trou de passage formant I'élément de guidage 23 du méme mécanisme de renvoi
d’angle 20, 21.

Avantageusement, le support 26 des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’'angle 20, 21 est fixé sur la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4, en particulier par
vissage.
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Ici, le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend uniquement deux poulies de
renvoi d’angle 35 disposées du premier cété de I'actionneur électromécanique 6, c’est-a-
dire de la premiere extrémité 6a de I'actionneur électromécanique 6. Une seule de ces
poulies 35 est visible aux figures 11 et 13.

Ainsi, dans ce mode de réalisation, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est
réalisé en s’affranchissant de la ou les poulies de renvoi d’angle 35 disposées du
deuxiéme cbté de I'actionneur électromécanique 6, c’est-a-dire de la deuxiéme extrémité
6b de I'actionneur électromécanique 6.

De cette maniére, le nombre de poulies de renvoi d’angle 35 est moins important
dans ce mode de réalisation, par rapport au mode de réalisation décrit précédemment.

Le nombre de poulies de renvoi d’angle n’est pas limitatif et peut étre différent. En
particulier, le dispositif d’entrainement motorisé peut comprendre une seule poulie de
renvoi d’angle disposée du premier c6té de I'actionneur électromécanique, c’'est-a-dire de
la premiére extrémité de I'actionneur électromécanique.

Ici et comme illustré aux figures 11 et 13, les poulies de renvoi d’angle 35 sont
assemblées sur un support 52. Le support 52 est fixé sur la traverse supérieure 4a du
cadre dormant 4, en particulier par vissage.

Chaque poulie de renvoi d'angle 35 peut étre réalisée, par exemple, par une poulie
folle, autrement dit montée libre en rotation, en particulier sur le support 52, ou par une
poulie fixe, autrement dit solidaire de son axe, en particulier fixée sur le support 52.

Dans cet exemple de réalisation, I'actionneur électromécanique 6 et I'élément
flexible 9 sont disposés dans le coffre 30, non représenté aux figures 11 a 13, ménagé
au-dessus de la fenétre 2, en particulier s’étendant au-dessus de la traverse supérieure
4a du cadre dormant 4.

Ainsi, I'actionneur électromécanique 6 et I'élément flexible 9 sont dissimulés dans
le coffre 30, de sorte a garantir 'aspect esthétique de la fenétre coulissante 2.

De méme, la poulie d’enroulement 19 est disposée dans le coffre 30 ménagé au-
dessus de la fenétre 2.

Ici et comme dans le mode de réalisation décrit précédemment, en référence aux
figures 6 a 8, une extrémité du premier brin 9a de I'élément flexible 9 est reliée a la
premiére partie 19a de la poulie d’enroulement 19. Une extrémité du deuxiéme brin 9b de
I'élément flexible 9 est reliée a la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

En outre, dans ce deuxieme mode de réalisation, le premier brin 9a de I'élément
flexible 9 comprend une autre extrémité reliée a un mécanisme de verrouillage et

déverrouillage 51 du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4. En outre, le
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deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 comprend une autre extrémité reliée au
mécanisme de verrouillage et déverrouillage 51.

L'autre extrémité du premier brin 9a de I'élément flexible 9 est opposée a
extrémité de ce premier brin 9a de I'élément flexible 9 reliée a la premiére partie 19a de
la poulie d’enroulement 19. En outre, l'autre extrémité du deuxiéme brin 9b de 'élément
flexible 9 est opposée a I'extrémité de ce deuxieme brin 9b de I'élément flexible 9 reliée a
la deuxieme partie 19b de la poulie d’enroulement 19.

Ainsi, I'élément flexible 9 est réalisé en deux parties. La premiere partie de
I'élément flexible 9 est formée par le premier brin 9a s’étendant entre la premiére partie
19a de la poulie d’enroulement 19 et le mécanisme de verrouillage et déverrouillage 51.
En outre, la deuxiéeme partie de I'élément flexible 9 est formée par le deuxiéme brin 9b
s'étendant entre la deuxiéme partie 19b de la poulie d’enroulement 19 et le mécanisme de
verrouillage et déverrouillage 51.

Par ailleurs, le mécanisme de verrouillage et déverrouillage 51 est configuré pour
actionner un verrou, non représenté. En outre, le verrou est configuré pour coopérer avec
une crémone du systéme de ferrure.

Gréace a la présente invention, la poulie d'enroulement est disposée dans le
prolongement de l'arbre de sortie de I'actionneur électromécanique et est entrainée en
rotation autour d'un méme axe de rotation que l'arbre de sortie de l'actionneur
électromécanique.

En outre, les premier et deuxieme brins de I'élément flexible sont guidés
respectivement au moyen des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d'angle par
rapport aux premiére et deuxiéme parties de la poulie d’enroulement.

De cette maniere, le dispositif d’entrainement motorisé est réalisé de maniére
compacte, tout en garantissant un fonctionnement fiable de la fenétre.

De nombreuses modifications peuvent étre apportées aux exemples de réalisation
décrits précédemment sans sortir du cadre de l'invention défini par les revendications.

En particulier, le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut étre configuré pour
déplacer par coulissement plusieurs ouvrants 3a, 3b au moyen de I'élément flexible 9,
selon un méme sens de déplacement ou selon un sens de déplacement opposé.

Par ailleurs, la ou les poulies de renvoi d’angle 35 disposées du premier cbté et/ou
du deuxiéme cbté de I'actionneur électromécanique 6 peuvent étre remplacées par un ou
plusieurs éléments de guidage. Chaque élément de guidage peut étre réalisé, par
exemple, par un anneau de guidage comprenant une ouverture de passage de I'élément
flexible 9, tels que ceux décrits dans le premier mode de réalisation représenté aux
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figures 3 et 8. Chaque élément de guidage peut également étre réalisé au moyen d’'un
trou de passage ménagé dans le support 52 ou encore au moyen d'un tube creux et
coudé au travers duquel I'élément flexible 9 peut se déplacer.

De maniére générale, le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend un ou
plusieurs éléments de renvoi d'angle 35 disposés du premier cété et/ou du deuxieme cboté
de l'actionneur électromécanique 6 et configurés pour guider I'élément flexible 9 selon un
angle prédéterminé, préférentiellement de l'ordre de 180°, pris isolément ou en
combinaison.

Par ailleurs, dans le cas du premier mode de réalisation, les premier et deuxieme
brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 peuvent également étre reliés au mécanisme de
verrouillage et déverrouillage 51 du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
tel que décrit précédemment en référence au deuxiéme mode de réalisation.

En outre, les modes de réalisation et variantes envisagés peuvent étre combinés
pour générer de nouveaux modes de réalisation de l'invention, sans sortir du cadre de

I'invention défini par les revendications.
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REVENDICATIONS

1- Fenétre coulissante (2) pour un batiment comprenant :

un cadre dormant (4),

au moins un ouvrant (3a, 3b),

un dispositif d’entrainement motorisé (5) pour déplacer par coulissement

Fouvrant (3a) par rapport au cadre dormant (4),

o le dispositif d’entrainement motorisé (5) comprenant :

un actionneur électromécanique (6), I'actionneur
électromécanique (6) comprenant un moteur électrique (7) et un
arbre de sortie (8), I'axe de rotation (X) de I'arbre de sortie (8)
étant parallele a la direction de coulissement (D) de I'ouvrant
(3a) par rapport au cadre dormant (4),

un élément flexible (9), I'élément flexible (9) étant entrainé en
déplacement par I'actionneur électromécanique (6), I'élément
flexible (9) comprenant un premier brin (9a) et un deuxieéme brin
(9b),

un chariot (18), le chariot (18) étant, d’'une part, fixé sur le
premier ouvrant (3a) et, d’autre part, relié a I'élément flexible (9),
une poulie d’enroulement (19) de I'élément flexible (9), la poulie
d’enroulement (19) étant entrainée en rotation par l'arbre de
sortie (8) de I'actionneur électromécanique (6), une extrémité du
premier brin (9a) de I'élément flexible (9) étant reliée a une
premiére partie (19a) de la poulie d'enroulement (19), une
extrémité du deuxiéme brin (9b) de I'élément flexible (9) étant
reliée a une deuxiéme partie (19b) de la poulie d’enroulement
(19),

caractérisée en ce que la poulie d’enroulement (19) et l'arbre de sortie (8) de

I'actionneur électromécanique (6) présentent un méme axe de rotation (X),

et en ce que le dispositif d’'entrainement motorisé (5) comprend en outre :

un premier mécanisme de renvoi d’angle (20) coopérant avec le premier brin

(9a) de I'élément flexible (9), de sorte a guider le premier brin (9a) de

I'élément flexible (9) par rapport a la premiere partie (19a) de la poulie

d’enroulement (19), et

un deuxiéme mécanisme de renvoi d’angle (21) coopérant avec le deuxiéme



5

10

15

20

25

30

35

WO 2018/046731 PCT/EP2017/072764

2-

31

brin (9b) de I'élément flexible (9), de sorte a guider le deuxieme brin (9b) de
I'élément flexible (9) par rapport a la deuxiéme partie (19b) de la poulie
d’enroulement (19).

Fenétre coulissante (2) pour un béatiment selon la revendication 1, caractérisée en
ce que le sens d’enroulement, respectivement de déroulement, du premier brin (9a)
de I'élément flexible (9) autour de la premiere partie (19a) de la poulie d’enroulement
(19) est opposé au sens d'enroulement, respectivement de déroulement, du
deuxiéme brin (9b) de I'élément flexible (9) autour de la deuxiéme partie (19b) de la
poulie d'enroulement (19).

Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon la revendication 1 ou la revendication
2, caractérisée en ce que chacun des premier et deuxiéme mécanismes de renvoi
d’angle (20, 21) comprend une poulie de renvoi d’angle (22) de I'un des premier et
deuxiéme brins (9a, 9b) de I'élément flexible (9).

Fenétre coulissante (2) pour un béatiment selon la revendication 3, caractérisée en
ce que:

- chacun des premier et deuxiéeme mécanismes de renvoi d’angle (20, 21)
comprend également un élément de guidage (23) de l'un des premier et
deuxiéme brins (9a, 9b) de I'élément flexible (9), et

- I'élément de guidage (23) et la poulie de renvoi d’angle (22) de chacun des
premier et deuxiéme mécanismes de renvoi d’'angle (20, 21) sont configurés
pour coopérer ensemble, de sorte a guider I'un des premier et deuxiéme
brins (9a, 9b) de I'élément flexible (9).

Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon I'une quelconque des revendications
1 a 4, caractérisée en ce que :
- le cadre dormant (4) comprend une traverse supérieure (4a), une traverse
inférieure et deux montants latéraux (4c), et
- l'actionneur électromécanique (6) est fixé sur la traverse supérieure (4a) du

cadre dormant (4) au moyen d’éléments de fixation (28).

Fenétre coulissante (2) pour un béatiment selon la revendication 5, caractérisée en

ce que I'élément flexible (9) du dispositif d’entrainement motorisé (5) s’étend le long
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de la traverse supérieure (4a) du cadre dormant (4) a partir de la premiére partie
(19a) de la poulie d’enroulement (19) jusqu’a la deuxiéme partie (19b) de la poulie
d’enroulement (19).

7- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon la revendication 5 ou la revendication

6, caractérisée en ce que I'élément flexible (9) s’étend, d’'une part, d’'un c6té d’'une
face supérieure de la traverse supérieure (4a) et, d’autre part, d'un c6té d’'une face
inférieure de la traverse supérieure (4a), suivant au moins une partie de la longueur

(L) de la traverse supérieure (4a) du cadre dormant (4).

8- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon I'une quelconque des revendications

5 a 7, caractérisée en ce que la traverse supérieure (4a) du cadre dormant (4)
comprend au moins un élément de guidage (36) de I'élément flexible (9) s’étendant
suivant la longueur (L) de la traverse supérieure (4a).

9- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon I'une quelconque des revendications

1 a 8, caractérisée en ce que lactionneur électromécanique (6) et la poulie
d’enroulement (19) sont assemblés sur le cadre dormant (4) au moyen d’'un premier
support (28) et d’'un deuxieme support (28), et en ce qu'un mécanisme (32), formant
une liaison glissiére suivant I'axe de rotation (X), est disposé entre, d'une part, I'un
des premier et deuxiéme supports (28) et, d’autre part, la poulie d’enroulement (19)
ou une extrémité (6a, 6b) de I'actionneur électromécanique (6).

10- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon I'une quelconque des revendications

1 a9, caractérisée en ce que les premier et deuxiéme brins (9a, 9b) de I'élément
flexible (9) sont reliés a un mécanisme de verrouillage et de déverrouillage (51) du

premier ouvrant (3a) par rapport au cadre dormant (4).

11- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon la revendication 10, caractérisée en

ce que le premier brin (9a) de I'élément flexible (9) comprend une premiére
extrémité reliée a la premiére partie (19a) de la poulie d’enroulement (19) et une
deuxiéme extrémité reliée au mécanisme de verrouillage et de déverrouillage (51) et
en ce que le deuxiéme brin (9b) de I'élément flexible (9) comprend une premiére
extrémité reliée a la deuxiéme partie (19b) de la poulie d’enroulement (19) et une

deuxieme extrémité reliée au mécanisme de verrouillage et de déverrouillage (51).
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12- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon 'une quelconque des revendications
1 a 11, caractérisée en ce que les premier et deuxieme brins (9a, 9b) de I'élément
flexible (9) s'étendent dans des directions opposées, a partir des premier et
5 deuxieme mécanismes de renvoi d’angle (20, 21).

13- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon 'une quelconque des revendications
1 a 11, caractérisée en ce que les premier et deuxieme brins (9a, 9b) de I'élément
flexible (9) s’étendent dans une méme direction, a partir des premier et deuxiéme

10 mécanismes de renvoi d'angle (20, 21).

14- Fenétre coulissante (2) pour un batiment selon la revendication 13, caractérisée en
ce qu’une longueur (V), mesurée parallélement a une direction de déplacement du
premier ouvrant (3a), d'un ensemble, formé au moins par [lactionneur

15 électromécanique (6) et la poulie d’enroulement (19) est inférieure a la largeur (W)

du premier ouvrant (3a), mesurée parallélement a la méme direction.

15- Installation domotique, caractérisée en ce que ladite installation comprend une
fenétre coulissante (2) conforme a I'une quelconque des revendications 1 a 14.
20
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