EP 2 216 478 B1

(19)

(12)

(45)

(21)

(22)

Patent Office

Europdisches
Patentamt
0’ European

fesreves (11) EP 2 216 478 B1
FASCICULE DE BREVET EUROPEEN
Date de publication et mention (51) IntCl.:
de la délivrance du brevet: E06B 9/88 (2006.07) E06B 9/17 (2006.07)

15.07.2015 Bulletin 2015/29
Numéro de dépét: 10152385.0

Date de dépdt: 02.02.2010

(54)

Systéme de détection d’obstacle entre un seuil d’une ouverture de batiment et une extrémité
d’un écran motorisé

Anordnung zur Erkennung eines Hindernisses zwischen der Schwelle einer Gebdudedffnung und dem
Endstlck einer motorisierten Abschirmung

Arrangement for detecting an obstacle between the threshold of an opening in a building and the bottom
rail of a motorised screen

(84)

(30)

(43)

(73)

(72)

Etats contractants désignés: * Espana, Frédéric
ATBE BG CHCY CZDE DKEE ES FIFR GB GR 74300, Thyez (FR)
HRHUIEISITLILT LU LV MC MK MT NL NO PL ¢ Girod, Stéphane
PT RO SE SI SK SM TR 74800, La Roche-sur-Foron (FR)
Priorité: 06.02.2009 FR 0900529 (74) Mandataire: Novaimo
Batiment Europa 2
Date de publication de la demande: 310 avenue Marie Curie
11.08.2010 Bulletin 2010/32 Archamps Technopole
74166 Saint Julien en Genevois Cedex (FR)
Titulaire: Somfy SAS

74300 Cluses (FR) (56) Documents cités:

EP-A2- 1970516 DE-U1-20 000 682
Inventeurs:

Nachin, Cyril

74950, Scionzier (FR)

Il est rappelé que: Dans un délai de neuf mois a compter de la publication de la mention de la délivrance du brevet
européen au Bulletin européen des brevets, toute personne peut faire opposition a ce brevet auprés de |'Office européen
des brevets, conformément au réglement d'exécution. L'opposition n'est réputée formée qu'apres le paiement de la taxe
d'opposition. (Art. 99(1) Convention sur le brevet européen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 2 216 478 B1 2

Description

[0001] L’invention concerne un écran mobile motorisé
utilisé dans une installation domotique, telle qu’un volet
roulant, une porte de garage ou un store, et plus parti-
culierement un procédé de détection d’'un obstacle ou
d’une effraction.

[0002] Il est connu, du document DE-U-200 00 682,
I'utilisation d’un accélérométre et/ou inclinométre, placé
surlabarre de charge d’'un volet roulant, pourla détection
d’un obstacle ou d’'une effraction.

[0003] Le brevet US 5,894,267 décrit également un
moyen de détection de I'horizontalité d’'une barre de char-
ge d’une porte enroulable qui provoque l'arrét du dérou-
lement de I'écran lorsque l'inclinaison de I'extrémité ex-
céde un angle prédéterminé.

[0004] Lademande de brevet WO 2005/111960 décrit
un acceéléromeétre placé sur une porte de garage permet-
tant d’indiquer I'état d’'ouverture de I'écran. Cette infor-
mation est alors utilisée pour détecter une éventuelle in-
trusion et déclencher ensuite une alarme.

[0005] La demande de brevet EP-A-1 970 516 décrit
I'utilisation d’'un accélérométre placé sur une porte de
garage pour la détection d’obstacle. L’accélérométre est
utilisé pour réguler la vitesse de déplacement de la porte.
[0006] Danslesdeuxdocumentsde 'art antérieur pro-
posant une mesure d’inclinaison, le procédé de mesure
n’est pas décrit. Il y a tout lieu de penser que la variation
d’angle est mesurée, dans un plan vertical, entre deux
positions angulaires du moyen de détection. Pour pou-
voir détecter une variation angulaire, il est impératif de
considérer une position (angulaire) de référence ou un
axe de référence. Le modeéle d'utilité allemand ne donne
aucune indication précise sur le réglage de I'inclinométre.
Le brevet américain décrit une ampoule a mercure ré-
glable manuellement, indépendamment de la position de
I'extrémité de I'écran. Ce réglage n’est pas évident et
conditionne la précision de la mesure.

[0007] Par ailleurs, concernant les portes de garage
et portail, les normes de sécurité NF EN 12453 et NF EN
12445 imposent que les actionneurs réagissent dés lors
qu’un obstacle est détecté dans la zone de fermeture y
compris sur les bords du tablier et jusque dans les 5
derniers centimétres de la course. La précision d’'une dé-
tection en utilisant des variables de fonctionnement de
'actionneur est généralement insuffisante, du fait de la
cinématique des portes, pour pouvoir répondre aux nor-
mes. Pour respecter ces normes, une solution classique
consiste a utiliser des « bords palpeurs », c’est-a-dire,
une bande déformable, placée sous I'extrémité de la por-
te, intégrant un moyen de détection de la déformation de
la bande. Ces « bords palpeurs » sont chers et leur ins-
tallation prend du temps. De plus, ce moyen de détection
n’est pas adapté aux obstacles de grande surface ou de
surface plane car la déformation du caoutchouc formant
la bande n’est pas garantie.

[0008] Le but de l'invention est de fournir un procédé
de détection remédiant aux inconvénients évoqués et
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améliorant les procédés de détection connus de 'art an-
térieur. En particulier, I'invention permet d’assurer, de
maniere simple et économique, une détection fine d’obs-
tacle et ceci méme dans une zone ou I'écran s’approche
de sa fin de course de fermeture. L’invention porte aussi
sur une installation mettant en oeuvre un tel procédé et
sur un programme

[0009] Le procédé de détection selon l'invention est
défini par la revendication 1.

[0010] Différents modes d’exécution du procédé sont
définis par les revendications 2 a 10.

[0011] L’installation domotique selon linvention est
définie par la revendication 11.

[0012] Undifférent mode de réalisation de 'installation
est défini par la revendication 12.

[0013] Le programme selon l'invention est défini par la
revendication 13.

[0014] L’invention propose un procédé de détection
d’un élément, notamment un obstacle, s’intercalant de
fagon non prévue sur la trajectoire de I'écran. Le procédé
permet non seulement de détecter un obstacle lors de la
fermeture etrespecterles normes précédentes mais peut
également détecter une effraction, comme la présence
d’'une partie d’un levier sous I'extrémité de I'écran. Par
« 'extrémité » de I'écran, on entend un bord de I'écran
destiné a venir en contact avec le seuil de 'ouverture qui
est destinée a étre occultée par I'écran. Cette extrémité
peut également se nommer barre de charge, lame finale
ou bord d’un écran. Le seuil correspond généralement
au sol ou a un appui de fenétre mais peut également étre
un coté du cadre formant I'ouverture, dans le cas d’'un
écran coulissant latéralement par exemple.

[0015] Le procédé proposé reprend le principe de la
détection de la présence d’'un élément intrus a partir
d’'une mesure de l'inclinaison de I'extrémité de I'écran
obtenue par un moyen de détection ou moyen de déter-
mination ou capteur. Ce capteur est fixé a proximité de
I'extrémité de I'écran, c’est-a-dire, soit sur la lame finale,
soit proche du bord de I'écran, de préférence a moins de
10 centimétres de ce bord. La mesure d’angle d’inclinai-
son utilisée pour la détection correspond a I'angle entre
un axe de référence déterminé et un axe propre au
moyen de détection. Cette valeur est mesurée dans un
plan paralléle au plan formé par I'écran (au moins au
voisinage de I'extrémité) une fois I'’écran déployé. Le plan
peut notamment passer par I'extrémité de I'écran.
[0016] Le procédé selonl'invention comprend une éta-
pe de détermination, préalable a la détection. Dans cette
étape de détermination, on définit un axe de référence
utilisé pour I'évaluation de I'angle d’inclinaison. Lors de
cette étape, I'écran est placé dans une certaine configu-
ration de maniére a ce que la position de I'extrémité, et
plus particulierement son inclinaison, corresponde a une
position normale qui servira de référence pour la détec-
tion de la variation angulaire de I'extrémité de I'écran
dans une zone de la course précise. Quand I'extrémité
est ainsi positionnée, le moyen de détection est apte a
déterminer un axe de référence a partir des mesures du
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capteur. Le moyen de détection peut étre un accéléro-
meétre de préférence a deux directions de mesure. Avan-
tageusement, le capteur est un accéléromeétre a trois di-
rections de mesure. Une fois I'axe de référence détermi-
né, les mesures d’inclinaison de I'extrémité de I'écran
dans une zone de la course se font par rapport a cet axe
de référence. Si la valeur de la variation angulaire entre
la position courante de I'extrémité et 'axe de référence
est supérieure a une valeur seuil, alors une unité de trai-
tement détecte la présence d’'un élément obstruant la
fermeture de I'écran. Un scénario peut alors étre déclen-
ché en fonction de cette détection. En conséquence, la
détermination de I'axe de référence, a partir d’'une posi-
tion spécifique de I'extrémité de I'écran, permet d’avoir
un bon réglage du moyen de détection, facilement con-
trélable par l'installateur. La précision de mesure peut
également étre améliorée puisque I'axe référence pour
la mesure est déterminé a partir d’'une position ou incli-
naison réelle de I'extrémité de I'écran et n’est pas un axe
de référence défini de maniére intrinséque par le moyen
de détection. En effet, il est fréquent que linstallation
induise une inclinaison naturelle de 'extrémité de I'écran,
plus ou moins constante, pendant le déplacement de
I'écran. Cela peut étre dilau mécanisme d’entrainement,
au guidage de I'écran ou a toute autre cause.

[0017] Selonune variante, la détermination de I'axe de
référence est obtenue a partir de plusieurs mesures du
moyen de détection. L’extrémité de I'écran est placée a
différentes positions le long d’'une zone particuliere de la
course de I'écran. Pour chacune de ces positions, le
moyen de détection permet de déterminer un axe de ré-
férence propre, a chaque position. A partir de 'ensemble
des axes de références propres aux positions, il est pos-
sible de déterminer un axe de référence moyen qui est
affecté a cette zone.

[0018] Avantageusement, la mesure d’inclinaison est
effectuée par rapport a un axe de référence spécifique
correspondant a une zone de la course particuliére de
I'écran. On peut ainsi améliorer la précision de la détec-
tion en découpant la course en plusieurs zones et en
affectant a chaque zone, un axe de référence spécifique.
Cela signifie que le systéme doit pouvoir reconnaitre dif-
férentes zones de la course. Cette reconnaissance peut
étre obtenue par comptage, par des capteurs externes
(utilisation d’aimants par exemple) ou d’autres moyens.
Par ailleurs, la valeur d’angle seuil considérée pour la
mesure peut varier en fonction des zones de la course.
Cela permet d’accroitre également la précision de dé-
tection. Un autre intérét de définir plusieurs zones est la
garantie d’'une bonne fermeture de I'écran. En effet, le
seuil de I'ouverture peut ne pas étre horizontal et son
angle d’inclinaison ne correspond pas forcément a I'in-
clinaison naturelle de I'écran lors de son déplacement.
En conséquence, en considérant au moins un deuxiéme
axe de référence correspondant a l'inclinaison du seuil,
on peut s’assurer, avec ce procédé, que I'écran est bien
fermé. A I'approche du seuil ou une fois I'écran fermé, le
procédé va considérer I'axe de référence correspondant
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al'inclinaison du seuil. Ainsi, juste aprées la fermeture de
I'écran, si le capteur détecte une variation d’angle par
rapport a ce nouvel axe de référence, alors le systeme
détecte que I'écran n’est pas complétement fermé et or-
donne I'exécution d’'un scénario correspondant. Le scé-
nario peut comprendre I'envoi d’'un message d’alerte si-
gnalant qu’un obstacle empéche la fermeture compléte
de I'écran.

[0019] Unautre avantage consiste a utiliser ce procédé
comme dispositif de détection d’effraction. Aprés un
temps déterminé, par exemple 10 secondes, suivant la
fermeture de I'écran et/ou que le procédé a détecté une
fermeture effective de I'écran, le procédé surveille régu-
lierement l'inclinaison de I'extrémité de I’écran. Sile cap-
teur détecte une variation angulaire, cela signifie qu’il y
a une tentative d’effraction. Une personne a, sans doute,
glissé I'extrémité d’un levier sous I'écran. Le systeme
peut alors envoyer un signal d’alerte et déclencher une
alarme/siréne. L’activation du mode de surveillance
apres fermeture de I'écran peut étre automatique et/ou
systématique. Il peut étre déclenché sur ordre de I'utili-
sateur.

[0020] Un avantage supplémentaire relatif a I'utilisa-
tion d’au moins un deuxiéme axe de référence réside
dans le cas des applications devantrespecter les normes
de sécurité définies précédemment. En effet, ces normes
imposent qu’en cas de détection d’un obstacle pendant
le déplacement de I'écran et jusqu’a une distance de 5
cm du seuil, 'actionneur doit au moins s’arréter et I'effort
résiduel exercé sur I'obstacle doit étre inférieur a 25 N.
Généralement, les systémes ordonnentl'ouverture totale
ou partielle de I'écran en cas de détection d’'un obstacle.
Dans la zone d’approche du seuil, c’est-a-dire du seuil
jusqu’a 5 cm de celui-ci, le scénario de sécurité déclen-
ché par une détection d’obstacle est inhibé. Le capteur
est utilisé pour détecter la fin de course, pour savoir si le
seuil est atteint ou non. Si un obstacle est présent dans
cette zone d’approche, il est écrasé et aucun scénario
de sécurité n’est prévu. Avec le procédé selonl’invention,
il est alors possible de proposer une détection d’obstacle
dans cette zone d’approche. En effet, si un obstacle em-
péchelafermeture dans cette zone, I'extrémité de I'écran
ne peut pas étre en contact continu avec le seuil. En
conséquence, I'extrémité s’incline et forme un angle par
rapport a l'inclinaison du seuil. Cet angle est détecté et
un scénario de sécurité peut étre déclenché. Pour que
cette détection fonctionne, il est clair que la mesure d’in-
clinaison de I'extrémité de I'écran doit étre faite une fois
que le seuil est atteint et non juste aprés le franchisse-
ment de la limite de la zone d’approche. Sila mesure est
effectuée avant, linclinaison mesurée correspondra a
linclinaison naturelle de I'extrémité de I'écran et il est
probable qu’elle soit différente de l'inclinaison du seuil.
Ainsi, le systéme considére qu’un obstacle est détecté
et lance le scénario de sécurité. L’écran ne peut donc
jamais étre fermé. En conséquence, si on veut une dé-
tection d’obstacle dans cette zone d’approche, le procé-
dé doit d’abord détecter que le seuil est atteint autrement
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que par une mesure de l'inclinaison.

[0021] Ainsi, la mesure de linclinaison de I'extrémité
peut étre réalisée soit tout au long d’une zone, soita une
position particuliere de la zone. Par exemple, dans la
zone de sécurité Zs, on mesure régulierement l'inclinai-
son de I'extrémité de I'’écran. Par contre, dans la zone
d’approche, on mesure l'inclinaison de I'extrémité uni-
quement quand elle a atteint une position particuliére, a
savoir, lorsqu’elle est en appui sur le sol.

[0022] Préférentiellement, le ou les axes de référence
sont redéfinis régulierement. Ce peut étre a chaque ma-
noeuvre de I'écran ou suite a un certain nombre de ma-
noeuvres. L'écran est placé dans une configuration par-
ticuliere. Le systéme mesure l'inclinaison de I'extrémité
de I'écran et déduit I'axe de référence a affecter a la zone
de la course correspondante. Par exemple, pour une
course allant de I'ouverture totale correspondant a la fin
de course haute jusqu’a 5 cm du seuil, un premier axe
de référence peut étre déterminé automatiquement
quand I'extrémité est en fin de course haute, sil'extrémité
n’est pas en appui sur des butées. Pour la zone d’appro-
che, la détermination d’un second axe de référence peut
étre obtenue quand I'écran est complétement fermé, son
extrémité appuyant sur le seuil. Ces opérations de mise
ajourdes axes deréférence peuvent étre régulieres mais
n’ont pas forcément la méme fréquence de mise a jour.
L’avantage de ces mises a jour estde prendre en compte
le vieillissement de l'installation ou les variations de fonc-
tionnement du systéme, par exemple celles dues aux
variations climatiques. L’inclinaison naturelle de I'extré-
mité de I’écran peut fluctuer avec le temps. Le réajuste-
ment du référentiel compense ces variations et permet
de garder une bonne précision de la détection. Il convient
de noter que le réajustement est opéré uniquement si
aucun obstacle n’est détecté ou si I'écran est dans une
position de repos, c’est a dire, dans une position ou I'ex-
trémité est libre, non contrainte. Ainsi, en fin de course
haute, I'extrémité peut étre considérée comme au repos
si elle n'est pas en appui sur des butées. A linverse,
lorsque I'extrémité est en appui sur le seuil, il estimpératif
qu’aucun obstacle ne soit détecté. Le réajustement dans
ce cas, compense de faibles variations angulaires de
I'axe de référence.

[0023] Pour faciliter l'installation, le moyen de détec-
tion peut communiquer par radio avec une unité de trai-
tement ou de commande pilotant I'actionneur et/ou une
centrale d’alarme. Grace a ce mode de communication,
il n'est pas besoin de relier le capteur a l'unité de traite-
ment par fil. L’installateur doit seulement fixer le moyen
de détection sur I'extrémité de I'écran. Avantageuse-
ment, la comparaison de l'inclinaison de I'extrémité de
I'écran par rapport a un axe de référence est effectuée
au niveau du moyen de détection. Ainsi, 'unité de traite-
ment peut réagir rapidement et consommer moins
d’énergie.

[0024] Le moyen de détection peut mesurer une va-
riation d’angle de la position de I'extrémité de I'écran en
relatif ou par rapport a un référentiel absolu, parexemple,
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la verticale. Dans le second cas, il est alors nécessaire
de retranscrire la mesure en relatif par rapport a I'axe de
référence considéré. En mesurant par rapport a un réfé-
rentiel absolu, le traitement du signal par le capteur est
direct, rapide et peu consommateur en énergie.

[0025] L’invention sera mieux comprise a la lecture de
la description qui va suivre, donnée uniquement a titre
d’exemple et faite en se référant aux dessins annexés
sur lesquels :

- lafigure 1 est une représentation d’'un écran enrou-
lable avec lequel peut étre mise en oeuvre l'inven-
tion,

- lafigure 2 est une vue de face de I'écran enroulable
partiellement ouvert,

- lafigure 3 est une vue de face de I'écran enroulable
fermé,

- lafigure 4 est un ordinogramme relatif a la détermi-
nationd’un axe de référence, étape préalable du pro-
cédé de détection selon I'invention,

- lafigure 5 est un ordinogramme du procédé de dé-
tection selon l'invention selon un premier mode de
réalisation,

- lafigure 6 décrit une étape complémentaire relative
a la prise en compte d’un axe de référence prédé-
terminé en fonction de la configuration de I'écran lors
du procédeé de détection de la figure 5,

- lafigure 7 est un ordinogramme du procédé de dé-
tection selon I'invention selon un deuxieme mode de
réalisation,

- lesfigures 8 et 9 sont des vues représentant le com-
portement de la porte enroulable lorsqu’elle rencon-
tre un obstacle dans une premiére zone de la course
de I’écran,

- les figures 10 et 11 sont des vues représentant le
comportement de la porte enroulable lorsqu’elle ren-
contre un obstacle dans une deuxieme zone de la
course de I'écran, cette zone étant a proximité du
seuil de 'ouverture,

- lafigure 12 estune vue de coté d’'une porte de garage
basculante, non débordante, avec laquelle peut étre
mise en oeuvre l'invention,

- lafigure 13 estune vue de face de la porte de garage
basculante de la figure 12.

[0026] L’invention est applicable a différents types
d’écrans. Les figures 1 a 11 illustrent I'application du pro-
cédé a des écrans enroulables tels que des portes en-
roulables, grilles ou volets roulants. Les figures 12 et 13
représentent une application du procédé a une porte de
garage basculante, non débordante. Bien entendu, ces
exemples ne sont pas limitatifs, I'invention pouvant étre
adaptée a d’autres types d’écrans comme des portes de
garage sectionnelles, des portes de garage basculantes
débordantes, des portails...

[0027] Alafigure 1, uneinstallation domotique ID com-
prend un tablier d’'un écran enroulable 1, installé entre
deux coulisses latérales 11a et 11b. Ces deux coulisses
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assurent un bon guidage de I'écran. A I'extrémité infé-
rieure du tablier 1 est fixée une barre 2, appelée com-
munément « lame finale ». Lorsque I'écran est une toile
ou un store vénitien, cette barre est généralement dési-
gnée comme barre de charge ou de lest. L’écran est en-
roulé autour d’'un tube représenté par son axe de rotation
3. Le tube est entrainé en rotation par un actionneur 4
piloté par une unité de commande 5. L’actionneur peut
étre un actionneur tubulaire s’'insérant dans le tube et
fixé au bati. L’'unité de traitement 5 peut étre reliée a une
centrale d’alarme 6. L'écran enroulable 1 est destiné a
obturer une ouverture O délimitée par les deux coulisses
etun seuil 7 correspondant, dans ce cas, au sol. En outre,
un moyen de détection 8 est fixé a proximité d’'un bord
latéral de lalame finale. Les fonctionnalités et la structure
du moyen de détection seront décrites plus loin.

[0028] Lors de la fermeture de I'écran, I'extrémité (la
lame finale) parcourt une course que I'on peut découper
en plusieurs zones. Dans notre exemple, la course est
divisée en deux zones. Une premiéere zone Zs, dite zone
de sécurité, est délimitée par la fin de course haute du
tablier, c’est-a-dire la position telle que le tablier est en-
roulé, dégageant ainsil’ouverture, et par une limite basse
arbitraire 10. Dans cette zone, les exigences des normes
de sécurité EN 12453 et EN 12445 sont respectées. Un
scénario de sécurité est exécuté en cas de détection
d’obstacle. La deuxiéme zone Za, dite zone d’approche,
s’étend de la limite basse précédente jusqu’au seuil de
I'ouverture, ce seuil correspondant a la fin de course bas-
se et donc a la fermeture compléte de I'écran. Avanta-
geusement, cette limite basse arbitraire correspond a la
position de la lame finale quand elle est distante de 5 cm
du seuil. Pour identifier dans quelle zone I'écran se trou-
ve, on peut utiliser différents moyens, tel que le comptage
du nombre de tours du tube d’enroulement. Cependant,
ce comptage n’est pas trés précis et peut étre insuffisant
pour identifier la limite basse arbitraire 10. Un autre
moyen consiste a utiliser un capteur réagissant a des
aimants placés sur une coulisse, a des positions souhai-
tées de la course. Ainsi, lorsque le capteur passe devant
un aimant, il détecte une limite de zones. Dans notre
exemple, on peut fixer un aimant au niveau de la fin de
course haute et un autre aimant de maniere a ce que
lorsque I'aimant est détecté par le capteur, la lame finale
soit a 5 cm du seuil. Ce principe de détection des zones
est décrit dans la demande EP-A-1 598 518. Dans cette
demande, la lame finale est munie d’un « bord palpeur »
etle traitement d’une détection d’obstacle différe en fonc-
tion de la zone dans lequel se trouve le « bord palpeur ».
Dans la zone de sécurité, un scénario de sécurité est
exécuté en cas de détection afin de se conformer aux
normes de sécurité. Dans la zone d’approche, la détec-
tion du « bord palpeur » sert uniquement a reconnaitre
le contactavec le seuil. lIn’y a pas de scénario de sécurité
dans cette zone.

[0029] L’installation comprend des moyens matériels
et logiciels permettant de régir son fonctionnement con-
formément au procédé de détection objet de 'invention.
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En particulier, il comprend des moyens matériels et/ou
logiciels pour assurer 'enchainement des étapes du pro-
cédé selon linvention. L’installation peut notamment
comprendre un moyen de code de programme informa-
tique adapté a la réalisation des étapes du procédé de
détection selon l'invention, lorsque le programme tourne
sur un ordinateur, comme un microcontréleur de I'instal-
lation. En particulier, I'installation, notamment 'unité de
traitement ou le moyen de détection, comprend :

- un moyen de détermination d’'un axe de référence
utilisé pour la détermination d’'une valeur d’angle
d’inclinaison d’une extrémité d’un écran dans une
zone définie de la course de I'écran,

- un moyen de détection permettant de déterminer
une valeur d’angle d’inclinaison de I'extrémité de
'’écran,

- un moyen de génération d’un signal de commande
en fonction de la valeur d’angle d’inclinaison de I'ex-
trémité de I'écran.

[0030] De préféerence, le moyen de génération com-
prend un comparateur destiné a comparer la valeur d’an-
gle d’inclinaison de I'extrémité de I'écran et une valeur
d’angle seuil définie et propre a une zone définie de la
course de I'écran. Le signal de commande peut étre gé-
néré au niveau du moyen de détection. De préférence,
le signal de commande déclenche I'exécution d’un scé-
nario régit par l'unité de traitement.

[0031] La figure 2 représente I'écran enroulable par-
tiellement ouvert. La lame finale est positionnée dans la
zone de sécurité Zs. Dans cette zone, de par la cinéma-
tique de linstallation et de son vieillissement, la lame
finale a tendance a s’incliner « naturellement » d’'un an-
gle Bs par rapport a I'horizontale. L’inclinaison naturelle
de la lame finale est sensiblement la méme, tout le long
de la course, dans cette zone. Cette inclinaison naturelle
peut étre assimilée a une inclinaison de la lame au repos
dans cette zone. On note I'axe Xs-Xs’, un axe représen-
tatif de I'orientation de la lame finale quand celle-ci est
dans cette position d’'inclinaison naturelle. Cet axe est
de préférence mémorisé comme premier axe de référen-
ce pour la zone Zs conformément au procédé proposé
et décrit en référence a la figure 4.

[0032] Lafigure 3représente'’écranenroulable fermé.
La lame finale est positionnée dans la zone d’approche
Za. Lorsque I'’écran touche le seuil, la lame finale s’orien-
te enfonction de I'inclinaison o du seuil. On mesure alors
l'inclinaison pa de la lame finale, celle-ci correspondant
a l'angle a.. On note I'axe Xa-Xa’, un axe représentatif
de l'orientation de la lame finale quand celle-ci est dans
cette position d’appui sur le seuil. Cet axe est de préfé-
rence mémorisé comme deuxiéme axe de référence pour
la zone Za. La mémorisation de I'axe de référence est
réalisée de la méme fagon que précédemment.

[0033] La figure 4 représente un mode d’exécution
d’'une procédure de détermination d’un axe de référence
utilisé dans le procédé objet de l'invention. Différentes
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étapes de ce mode d’exécution permettentde mémoriser
I'axe de référence a affecter a une zone spécifique de la
course.

[0034] Dans une premiére étape E110, on positionne
I'extrémité de I'écran, par exemple la lame finale, a une
position spécifique. Cette position doit étre représentati-
ve de la position que I'extrémité occupe le long de la zone
au sens que linclinaison de I'extrémité dans cette posi-
tion est prise comme référence pour la détection d’obs-
tacle.

[0035] Dans une seconde étape E120, I'installation,
notamment l'unité de commande ou le moyen de détec-
tion, détermine un axe de référence X-X' a partir des
données mesurées par le moyen de détection 8, par
exemple fixé sur la lame finale 2. Ainsi, quand I'extrémité
est placée a la position spécifique de I'étape E110, le
moyen de détection mesure sa position angulaire. Ces
mesures sont enregistrées et servent a définir 'axe de
référence X-X'. Dans notre exemple, le moyen de détec-
tion, tel qu’'un accélérométre, posséde au moins deux
axes de mesure ou, tout au moins, retranscrit ses mesu-
res selon deux axes X8 et Y8 dans un plan paralléle au
plan formé par I'écran, une fois déployé. Nous avons
considéré que I'axe de référence X-X' pris en compte
correspond a I'axe X8 au moment ou la lame finale est
dans la position spécifique. Nous aurions pu également
considérer 'axe Y8 au lieu de 'axe X8 comme axe de
transposition. Préférentiellement, nous avons placé le
capteur sur la lame finale de maniére a ce que I'axe X8
coincide au moins sensiblement avec I'orientation longi-
tudinale de la lame finale. Ce n’est qu’un choix, une autre
orientation du moyen de détection est également possi-
ble.

[0036] Les étapes E110 et E120 permettent donc de
définir un axe de référence pour chaque zone de décou-
page de la course de I'écran. Ces opérations sont donc
a répéter autant de fois qu’il y a de zones. De méme,
elles peuvent étre répétées régulierement au cours de
la vie du produit, par exemple, a chaque manoeuvre de
I'écran ou tous les « n » cycles, par exemple n= 10 (ce
qui peut correspondre a une semaine d’utilisation) ou 40
(pour correspondre a un mois d’utilisation).

[0037] Pour chaque zone, outre I'axe de référence a
déterminer, il faut également définir et enregistrer une
valeur seuil d’angle au-dela de laquelle I'inclinaison de
I'extrémité est considérée comme anormale. La valeur
seuil peut étre une valeur pré-enregistrée, par défaut.
Cette valeur seuil conditionne la précision de la détection
d’obstacle mais ne doit pas étre inférieure a une limite,
parexemple 0,5°, pour ne pas déclencher des détections
intempestives du fait du mécanisme de I'installation (frot-
tements normaux, gel...). Pour assurer une bonne pré-
cision de détection, la valeur seuil est inférieure a 10
degrés, de préférence inférieure a 3 degrés.

[0038] Pourla zone de sécurité Zs, telle qu'illustrée a
la figure 2, le systéme doit mémoriser I'axe de référence
Xs-Xs'. L’écran est donc placé a une position spécifique
comme la position de fin de course haute par exemple.
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De cette position, le systéeme détermine I'axe de référen-
ce Xs-Xs'. Du fait de I'alignement entre la direction de
mesure du capteur avec I'axe longitudinal de I'extrémite,
I'axe de référence Xs-Xs’ considéré correspond a l'incli-
naison naturelle de la lame finale d’'un angle Bs par rap-
port a I'horizontale.

[0039] La figure 3 illustre la mémorisation de I'axe de
référence Xa-Xa’ pour la zone d’approche Za. Pour cette
zone, la position spécifique est la position de la lame
finale en appui sur le seuil. Pour les mémes raisons que
précédemment, I'axe de référence Xa-Xa’ considéré cor-
respond a I'inclinaison de lalame finale posée sur le seuil
d’'un angle Ba par rapport a I'horizontale.

[0040] La figure 5 représente un premier mode d’exé-
cution d’'une autre procédure du procédé de détection
objet de I'invention, cette autre procédure faisant suite a
la procédure décrite en référence a la figure 4.

[0041] Dansunetroisieme étape E130, suite aun ordre
de commande, I'extrémité de I'écran est déplacée dans
une zone de la course de I'écran.

[0042] Dans une quatrieme étape E140, on analyse la
position de I'écran pour s’assurer que l'extrémité de
I'écran se situe toujours dans la zone de course souhai-
tée. Si cette extrémité sort de la zone, on passe a une
huitiéme étape E180, sinon, on passe a une cinquiéme
étape E150.

[0043] Dans lacinquieme étape E150, on mesure I'an-
gle d’inclinaison de I'extrémité de I'écran par rapport a
'axe de référence prédéterminé correspondant a la zone
parcourue.

[0044] Dans une sixieme étape E160, 'angle mesuré
est comparé par rapport a la valeur seuil prédéterminée
affecté a la zone parcourue. Sil'angle est inférieur a I'an-
gle seuil, I'écran poursuit sa course, on passe a I'étape
E140 avecou sans temporisation. Sil'angle est supérieur
a cet angle seuil, on passe a une septieme étape E170.
[0045] Dans la septieme étape E170, un scénario de
sécurité est exécuté.

[0046] Une huitiéme étape E180 permet de sortir de
ce processus de détection une fois que I'extrémité dé-
passelazone concernée. Celasignifie qu’iln’y aeu aucu-
ne détection dans cette zone. Un message ou un feed-
back peut étre envoyé a l'utilisateur pour I'en informer.
Si 'extrémité de I'écran entre dans une nouvelle zone,
onpasseal’étape E130, enintégrantl'étape E135 définie
a la figure 6 ou on passe a une étape E230 du procédé
deéfini a la figure 7. Si la fin de course est atteinte, le
procédeé de détection prend fin et un message ou un feed-
back peut étre envoyé a l'utilisateur pour I'en informer.
[0047] La figure 6 représente I'étape 135 ajoutée au
procéde décrit a la figure 5.

[0048] Dans cette étape 135 suivant I'étape E130, le
systéme va considérer I'axe de référence prédéterminé
correspondant a la zone a parcourir et la valeur seuil
prédéterminée affectée a cette zone.

[0049] La figure 7 représente un deuxieme mode
d’exécution de la procédure décrite a la figure 5. La prin-
cipale différence est que la mesure de I'angle d’inclinai-
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son de I'extrémité de I'écran est effectuée une seule fois,
a une position spécifique de la zone considérée.

[0050] Dans une étape E230, I'écran est déplacé jus-
qu’a une position spécifique de la zone considérée de la
course. Dans I'exempleillustré alafigure 3, cette position
correspond a la position fermée de I'écran, lorsque I'ex-
trémité de I'écran touche le seuil.

[0051] Une étape E240 est analogue a I'étape E150.
[0052] Une étape E250 est analogue a I'étape E160.
Si I'angle mesuré est inférieur a la valeur seuil considé-
rée, alors on passe a une étape E260. Dans le cas con-
traire, on passe a une étape E270.

[0053] L’étape E260 consiste a exécuter un scénario
de sécurité qui peut étre le méme que celui de I'étape
E170.

[0054] L’étape E270 marque la fin du procédé dans le
cas ou la position spécifique a été correctement atteinte.
La aussi, un message ou un feed-back peut étre envoyé
a l'utilisateur pour I'en informer.

[0055] Les figures 8 a 11 représentent les différentes
configurations traitées par le procédé de détection selon
linvention. Dans notre exemple, la détection d’'un élé-
ment entre le seuil d’'une ouverture et la lame finale est
réalisée par un accélérométre selon trois axes. Ce
moyen de détection s’aveére avantageux mais il pourrait
étre envisagé d'utiliser un autre moyen, comme un incli-
nometre. L’accéléromeétre est fixé a proximité d’'un bord
latéral de lalame finale. Cette disposition particuliére per-
met d’intégrer également, dans ce moyen de détection,
un capteur de détection d’une limite de zone tel que décrit
précédemment. En effet, les aimants étant au niveau
d’une coulisse, le moyen de détection doit étre a proxi-
mité de cette coulisse, donc proche d’un bord latéral de
la lame finale. En regroupant la détection d’obstacle et
de limite de zones dans un méme boitier, le moyen de
détection s’avére économique, simple a réaliser et a ins-
taller. Si, un autre moyen de détection de limite de zones
était utilisé, on pourrait envisager de placer I'accéléro-
meétre ailleurs sur la lame finale, au centre par exemple.
Par exemple, on peut envisager d’utiliser un seul accé-
léromeétre pour déterminer la position d’inclinaison de
I'extrémité de I'’écran et la position verticale de I'extrémité
del'écran par rapportala course. Dans ce cas, laposition
est obtenue par double intégration temporelle des va-
leurs d’accélération selon la direction de la course de
I'écran.

[0056] Les figures 8 et 9 illustrent une détection dans
lazone de sécurité Zs. La détection d’obstacle dans cette
zone est obtenue de plusieurs maniéres : par détection
delinclinaisonde lalame finale, et/ou par détectiond’une
variation de vitesse ou d’accélération de celle-ci.
[0057] La figure 8 représente la premiére maniere de
détection. Un élément, comme un obstacle 9, survient
du cété de la lame finale 2 ou il n’y a pas le moyen de
détection 8. Dans ce cas, lorsque lalame finale rencontre
I'obstacle, la lame finale va pivoter autour de I'appui sur
I'obstacle. Cela signifie que le bord latéral de la lame,
c6té moyen de détection continue son mouvement. Ainsi,
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l'accélérometre ne détecte pas de variation de vitesse,
d’accélération ou, tout au moins, pas une variation signi-
ficative. L’obstacle peut étre alors écrasé plus que les
normes de sécurité I'exigent. En conséquence, I'utilisa-
tion d’'unaccélérometre ne considérant que les variations
de vitesse/accélération selon la verticale ne permet pas
de détecter un obstacle et de réagir conformément aux
normes de sécurité précédentes. Pourrépondre a ce pro-
bléme, il est proposé d’utiliser I'accélérométre pour dé-
tecter également I'angle d’inclinaison de la lame finale.
Dans notre cas, lorsque la lame finale va pivoter, I'accé-
lérométre va mesurer, directement ou indirectement,
I'angle 6s correspondant a I'inclinaison entre la position
lalamefinale alinstantde la mesure etl'axe de référence
Xs-Xs' défini auparavant. Cet axe représente, comme
nous l'avons vu, la position « naturelle » de la lame dans
cette zone. Si cet angle dépasse une valeur seuil prédé-
terminée affectée a cette zone, alors le moyen de détec-
tion émet un signal de détection a l'unité de traitement
qui peut lancer I'exécution d’un scénario de sécurité. Ce
scénario peut étre 'ouverture de I’écran ou, au moins, la
relaxation de I'effort sur obstacle. En conséquence, si la
valeur seuil est correctement dimensionnée, I'effort sur
obstacle peut étre limité. Quoiqu'’il en soit, cet effort est
moins important que s’il avait été finalement détecté di-
rectement par une variation de vitesse ou d’accélération.
[0058] La figure 9 représente la deuxieme maniére de
détection. Un obstacle 9 est placé sous le moyen de dé-
tection 8, d’un coté de la lame finale 2. Lorsque la lame
finale percute I'obstacle, la vitesse et 'accélération, de
la lame finale chutent brusquement. Cette variation est
détectée rapidement par I'accélérométre avant méme
que I'inclinaison naturelle de la lame finale puisse varier.
Dans ce cas, le capteur transmet a I'unité de traitement
un signal correspondant a la détection d’'un obstacle.
L’unité de traitementlance alors 'exécution d’'un scénario
de sécurité qui peut étre analogue au scénario préceé-
dent. A noter que la détection d’inclinaison est un moyen
de détection complémentaire qui, en principe, n’est pas
activé lorsque l'obstacle survient sous le capteur. Ce-
pendant, ce mode de détection s’avére étre une sécurité
au cas ou la variation de vitesse ou d’accélération ne
serait pas détectée. La détection de I'inclinaison et son
traitement sontanalogues a ceux définis précédemment.
Dans ce cas, l'effort sur obstacle au moment de la dé-
tection d’inclinaison serait plus important que s’il avait
été détecté directement par une variation de vitesse ou
d’accélération.

[0059] Lesfigures10et11illustrentune détectiondans
lazone d’approche. Dans cette zone, la majorité des sys-
témes de portes de garage inhibe le déclenchementd’un
scénario de sécurité en cas de détection d’obstacle. La
raison de cette inhibition est simple : lorsque la lame fi-
nale rencontre le seuil de I'ouverture, le capteur consi-
dére le sol comme un obstacle et provoque le scénario
de sécurité. Cela a pour effet, au mieux une mauvaise
fermeture de la porte et au pire 'ouverture de la porte.
En conséquence, dans cette zone, le capteur sert uni-
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quement a détecter la fin de course de la porte, mais cela
ne signifie pas forcément que la porte est bien fermée.
En effet, le capteur peut détecter un obstacle au lieu du
sol. Dans ce cas, le systéme ne fait pas de distinction et
considere que la porte est fermée, comme le montrent
lesfigures 10 et 11. Dans le cas de l'invention, le passage
de lalame finale dans cette zone d’approche a pour effet
de d’inhiber le déclenchement d’un scénario de sécurité
en cas détection de variation de vitesse ou d’accélération
par I'accélérometre. Cependant, le systéme maintient le
déclenchement d’un scénario de sécurité en cas de dé-
tection de I'inclinaison de la lame finale par rapport a un
axe de référence correspondant a l'orientation du seuil,
une fois que la lame finale a atteint ce seuil. Pour étre
sQr que la mesure de l'inclinaison a lieu alors que I'écran
est effectivement considéré comme fermé, elle peut étre
effectuée apreés que le systeme détecte une fin de course,
ce peut étre par détection de la variation de vitesse ou
d’accélération par I'accélérometre, par comptage au ni-
veau de l'actionneur... ou aprés une temporisation sui-
vant un événement, par exemple, le passage dans la
zone d’approche, ou encore, par détection de repos com-
plet du capteur, aucune vibration n’étant alors détectée.
Ainsi, au moment de la mesure, 'accélérométre va dé-
terminer, directement ou indirectement, I'angle 6a cor-
respondant a l'inclinaison entre la position la lame finale,
une fois le sol atteint, et I'axe de référence Xa-Xa’ défini
auparavant. Il correspond, en principe, a l'inclinaison o
du sol. Si cet angle dépasse une valeur seuil prédéter-
minée affectée a cette zone, alors le moyen de détection
émet un signal de détection a l'unité de traitement qui
peutlancerl’exécution d’'un scénario de sécurité. Ce scé-
nario peut étre 'ouverture de I'écran ou, au moins, la
relaxation de I'effort sur obstacle.

[0060] La figure 10 représente la configuration de
I'écran au moment ou un obstacle 9, placé du c6té de la
lame finale 2 ou il n’y a pas capteur 8, est détecté.
[0061] La figure 11 représente la configuration de
I’écran au momentou un obstacle 9, placé sous le moyen
de détection 8, d’'un coté de la lame finale 2, est détecté.
[0062] Ces deux figures 10 et 11 illustrent également
le cas d’'une détection d’effraction. L’'obstacle 9 repré-
sente alors I'outil utilisé pour I'effraction, par exemple,
I'extrémité d’un levier, type pied de biche. La différence
par rapport au procédé précédent est le moment ou la
mesure d’inclinaison de la lame finale est réalisée. Pour
détecter une effraction, il est préférable que I'inclinaison
soit mesurée soit a intervalle de temps régulier apres la
fermeture de la porte, soit sur demande de I'utilisateur.
Une demande de l'utilisateur peut étre une requéte émise
par une télécommande soit en vue de lancer un program-
me de scrutation réguliére de l'inclinaison de la lame fi-
nale, soit pour une vérification ponctuelle qu’il n’y a pas
eu d’effraction. En alternative, le capteur est réveillé par
le mouvement de la porte alors qu’aucun ordre n’a été
émis. Si une effraction est détectée, un signal est émis
vers l'unité de traitement qui peut alors déclencher une
alarme.
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[0063] Les figures 12 et 13 représentent le procédé
selon l'invention appliqué a une porte de garage bascu-
lante, non débordante. La porte 11 est reliée par un bras
133 a un chariot 132 mobile le long d’'un rail 131. Le
chariot est entrainé en translation par un moteur 14 grace
a une chaine ou une courroie non représentée sur la
figure. Le moteur est piloté par une unité de traitement
15. La porte de garage obture une ouverture O. L’extré-
mité basse 12 de la porte vient en contact avec le seuil
17 de I'ouverture. Le moyen de détection 18 ou capteur
est fixé sur cette extrémité 12. Le fonctionnement du pro-
cédé de détection et sa configuration sont les mémes
que ceux décrits précédemment. A noter que la mesure
delinclinaison estréalisée parrapporta un plan paralléle
au plan formé par la porte, une fois fermée. Dans ce cas,
'angle d’inclinaison est mesuré dans un plan vertical.
[0064] Lorsque le moyen de détection mesure I'incli-
naison de I'extrémité de I'écran par rapport a un repére
absolu fixe, I'angle mesuré peut étre retranscrit par rap-
port a I'axe de référence considéré. La retranscription
peut devenir 'angle d’inclinaison a comparer.

[0065] La détermination d’'une valeur de I'angle d’incli-
naison de I'extrémité de I'écran signifie que le moyen de
détection évalue la variation angulaire de I'extrémité de
I'écran par rapport a un référentiel. Cette détermination
nécessite généralement un traitement des mesures de
moyen de détection pour les exprimer par rapport a I'axe
de référence considéré. La valeur transposée corres-
pond a la valeur de I'angle d’inclinaison de I'extrémité de
I'écran. Elle traduit directement la variation angulaire de
I'extrémité. Alternativement, il peut étre envisagé de
transcrire 'axe de référence dans le référentiel de me-
sure. L’analyse est moins directe dans ce cas.

[0066] Lamesure del'angle d’inclinaison parle moyen
de détection doit étre comprise au sens large et pas uni-
quement par une mesure angulaire stricte. Ainsi, en uti-
lisant un accéléromeétre, I'angle peut étre déduit a partir
des mesures d’accélération ax et ay respectivement se-
lon deux directions de mesure, X et Y, par exemple. L’an-
gle est alors défini par le rapport ax / ay.

Revendications

1. Procédé de détection de la présence d’'un élément
(9) entre un seuil (7) d’'une ouverture (O) et une ex-
trémité (2) d’'un écran motorisé (1) destinée a venir
en contact avec ce seuil, I'écran comprenant un
moyen de détection (8) apte a déterminer l'inclinai-
son de I'extrémité de I'écran par rapport a un axe de
référence déterminé, I'inclinaison étant déterminée
dans un plan paralléle au plan formé par I'écran une
fois celui-ci déployé, le procédé comprenant les éta-
pes successives dans lesquelles :

b) le moyen de détection détermine une valeur
de I'angle d’inclinaison de I'extrémité de I'écran,
c) une unité de traitement (5) exécute un scé-
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nario spécifique lorsque la valeur de I'angle d’in-
clinaison déterminée est supérieure a une va-
leur d’angle seuil définie, la valeur d’angle seuil
définie étant propre a une zone définie (Zs ; Za)
de la course de I'écran, caractérisé en ce que

le procédé comprend une étape préalable a) de dé-
termination de I'axe de référence a partir d’au moins
une mesure du moyen de détection, cet axe de ré-
férence, affecté a la zone définie de la course de
I'écran, étant utilisé pour la détermination de la va-
leur de l'angle d’inclinaison de I'extrémité lors de
I'étape b).

Procédé de détection selon la revendication 1 ca-
ractérisé en ce que lors de I'étape a), I'axe de ré-
férence est déterminé dans une position spécifique,
relativement a sa course, de I'extrémité de I'écran.

Procédé de détection selon 'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
b), 'axe de référence considéré pour la mesure de
l'inclinaison dépend de la position de I'extrémité de
I'écran, la course de I'écran pouvant alors étre dé-
coupé en plusieurs zones définies (Zs, Za).

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
c), la valeur d’angle seuil considérée pour exécuter
le scénario dépend de la position de I'écran ou de
I'axe de référence considéré.

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
c), la valeur d’angle seuil considérée est inférieure
a 10 degrés, de préférence inférieure a 3 degrés.

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
b), 'angle d’inclinaison de I'extrémité de I'écran est
mesuré uniqguement a une position spécifique de
I'extrémité de I'écran dans une zone définie de la
course.

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que I'étape a) est
réalisée régulierement.

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
c), le scénario spécifique exécuté comprend I'ouver-
ture de I'écran et/ou I'envoi d’'un message d’alerte.

Procédé de détection selon I'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
c), l'unité de traitement recgoit un signal radio du
moyen de détection.
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Procédé de détection selon 'une des revendications
précédentes caractérisé en ce que lors de I'étape
c), 'angle d’inclinaison est comparé avec la valeur
d’angle seuil au niveau du moyen de détection, celui-
ci envoyant alors un signal spécifique a l'unité de
traitement lorsque la valeur d’angle seuil est dépas-
sée.

Installation domotique (ID) comprenant des moyens
matériels (4, 5, 8) et/ou logiciels de mise en oeuvre
du procédé de détection selon 'une des revendica-
tions précédentes et comprenant :

- un moyen de détermination d’'un axe de réfé-
rence utilisé pour la détermination d’'une valeur
d’angle d’inclinaison d’'une extrémité (2) d'un
écran (1) dans une zone (Zs ; Za) définie de la
course de I'écran,

- un moyen de détection (8) permettant de dé-
terminer une valeur d’angle d’inclinaison de I'ex-
trémité de I'écran,

- un moyen de génération d’un signal de com-
mande en fonction de la valeur d’angle d'incli-
naison de I'extrémité de 'écran.

Installation domotique selon la revendication 11, ca-
ractérisée en ce que le moyen de génération com-
prend un comparateur destiné a comparer la valeur
d’angle d’inclinaison de I'extrémité de I'écran et une
valeur d’angle seuil définie et propre a une zone dé-
finie de la course de I'écran.

Programme informatique comprenant un moyen de
code de programme informatique adapté a la réali-
sation des étapes du procédé de détection selon
I'une des revendications 1 a 10, lorsque le program-
me est exécuté sur un ordinateur.

Patentanspriiche

Verfahren zur Erkennung des Vorhandenseins eines
Elements (9) zwischen einer Schwelle (7) einer Off-
nung (0) und einem Endstlick (2) einer motorisierten
Abschirmung (1), das dazu bestimmt ist, mit dieser
Schwelle in Kontakt zu kommen, wobei die Abschir-
mung ein Erkennungsmittel (8) umfasst, das geeig-
net ist, die Neigung des Endstlicks der Abschirmung
in Bezug zu einer bestimmten Bezugsachse zu be-
stimmen, wobei die Neigung in einer Ebene parallel
zuder vonder Abschirmung gebildeten Ebene, wenn
diese ausgefahrenist, bestimmtwird, wobei das Ver-
fahren die aufeinanderfolgenden Schritte umfasst,
in denen:

b) das Erkennungsmittel einen Wert des Nei-
gungswinkels des Endstlicks der Abschirmung
bestimmt,
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c) eine Verarbeitungseinheit (5) ein spezifisches
Szenario ausfihrt, wenn der bestimmte Wert
des Neigungswinkels grof3er als ein definierter
Winkelschwellenwert ist, wobei der definierte
Winkelschwellenwert einer definierten Zone
(Zs; Za) des Weges der Abschirmung eigen ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Verfahren einen vorherigen Schritt a) der Be-
stimmung der Bezugsachse aus mindestens einer
Messung des Erkennungsmittels umfasst, wobei
diese Bezugsachse, die der definierten Zone des
Weges der Abschirmung zugeordnet ist, fir die Be-
stimmung des Werts des Neigungswinkels des End-
stiicks in Schritt b) verwendet wird.

Erkennungsverfahren nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass in Schritt a) die Bezugsach-
se in einer spezifischen Position des Endstlicks der
Abschirmung in Bezug zu ihrem Weg bestimmt wird.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt b) die betreffende Bezugsachse fiir das Mes-
sen der Neigung von der Position des Endstlicks der
Abschirmung abhangt, wobei der Weg der Abschir-
mung nun in mehrere definierte Zonen (Zs, Za) un-
terteilt werden kann.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt c) der betreffende Winkelschwellenwert fir
die Ausflihrung des Szenarios von der Position der
Abschirmung oder von der betreffenden Bezugsach-
se abhangt.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt c) der betreffende Winkelschwellenwert klei-
ner als 10 Grad, vorzugsweise kleiner als 3 Grad ist.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schrittb) der Neigungswinkel des Endstiicks der Ab-
schirmung nur an einer spezifischen Position des
Endstiicks der Abschirmung in einer definierten Zo-
ne des Weges gemessen wird.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass
der Schritt a) regelmaRig durchgefihrt wird.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt ¢) das ausgefiihrte spezifische Szenario das
Offnen der Abschirmung und/oder das Senden einer
Warnmeldung umfasst.
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Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt ¢) die Verarbeitungseinheit ein Funksignal
des Erkennungsmittels empfangt.

Erkennungsverfahren nach einem der vorhergehen-
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass in
Schritt ¢) der Neigungswinkel mit dem Winkel-
schwellenwert im Bereich des Erkennungsmittels
verglichen wird, wobei dieses nun ein spezifisches
Signal an die Verarbeitungseinheit sendet, wenn der
Winkelschwellenwert tberschritten wird.

Hausanlage (ID), umfassend Hardware- (4, 5, 8)
und/oder Software-Mittel fiir den Einsatz des Erken-
nungsverfahrens nach einem der vorhergehenden
Anspriiche und umfassend:

- ein Mittel zur Bestimmung einer Bezugsachse,
die fur die Bestimmung eines Neigungswinkel-
werts eines Endstlicks (2) einer Abschirmung
(1) in einer definierten Zone (Zs, Za) des Weges
der Abschirmung verwendet wird,

- ein Erkennungsmittel (8), das es ermdglicht,
einen Neigungswinkelwert des Endstlicks der
Abschirmung zu bestimmen,

- ein Mittel zur Erzeugung eines Steuersignals
in Abhangigkeit vom Neigungswinkelwert des
Endstiicks der Abschirmung.

Hausanlage nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Erzeugungsmittel einen Kom-
parator umfasst, der dazu bestimmt ist, den Nei-
gungswinkelwert des Endstlicks der Abschirmung
und einen definierten und einer definierten Zone des
Weges der Abschirmung eigenen Winkelschwellen-
wert zu vergleichen.

Informatikprogramm, umfassend ein Codemittel ei-
nes Informatikprogramms, das fiir die Ausfiihrung
der Schritte des Erkennungsverfahrens nach einem
der Anspriiche 1 bis 10 geeignet ist, wenn das Pro-
gramm auf einem Computer ausgefiihrt wird.

Claims

Method for detecting the presence of an element (9)
between a sill (7) of an opening (O) and an end (2)
of a motorized screen (1) intended to come into con-
tact with this sill, the screen comprising a detection
means (8) able to determine the inclination of the
end of the screen with respect to a predetermined
reference axis, the inclination being determined in a
plane parallel to the plane formed by the screen once
the latter has been closed, the method comprising
the successive steps in which:
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b) the detection means determines a value of
theinclination angle of the end of the screen, and
c) a processing unit (5) runs a specific scenario
when the determined value of the inclination an-
gle is greater than a defined threshold angle val-
ue, the defined threshold angle value being par-
ticular to a defined region (Zs; Za) of the screen
travel,

characterized in that

the method comprises a first step a) of determining
the reference axis on the basis of at least one meas-
urement by the detection means, this reference axis,
which is assigned to the defined region of the screen
travel, being used to determine the value of the in-
clination angle of the end during step b).

Detection method according to Claim 1, character-
ized in that during step a) the reference axis is de-
termined at a specific position of the end of the
screen relative to its travel.

Detection method according to either of the preced-
ing claims, characterized in that during step b) the
reference axis considered for measuring the inclina-
tion depends on the position of the end of the screen,
it thus being possible for the screen travel to be split
into several defined regions (Zs, Za).

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step c) the
threshold angle value considered for running the
scenario depends on the position of the screen or of
the reference axis considered.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step c) the
threshold angle value considered is less than 10 de-
grees, preferably less than 3 degrees.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step b) the in-
clination angle of the end of the screen is measured
solely at a specific position of the end of the screen
in a defined region of the travel.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that step a) is carried out
regularly.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step c) the spe-
cific scenario which is run comprises the opening of
the screen and/or the sending of awarning message.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step c) the
processing unit receives a radio signal from the de-
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tection means.

Detection method according to one of the preceding
claims, characterized in that during step c) the in-
clination angle is compared with the threshold angle
value at the detection means, the latter then sending
a specific signal to the processing unit when the
threshold angle value is exceeded.

Home automation installation (ID) comprising hard-
ware means (4, 5, 8) and/or software means for im-
plementing the detection method according to one
of the preceding claims and comprising:

- ameans for determining a reference axis used
for determining a value of the inclination angle
of an end (2) of a screen (1) in a defined region
(Zs, Za) of the screen travel,

- a detection means (8) for determining a value
of the inclination angle of the end of the screen,
and

- a means for generating a control signal as a
function of the value of the inclination angle of
the end of the screen.

Home automation installation according to Claim 11,
characterized in that the generating means com-
prises a comparator intended to compare the value
of the inclination angle of the end of the screen with
a defined threshold angle value particular to a de-
fined region of the screen travel.

Computer program comprising a computer program
code means suitable for carrying out the steps of the
detection method according to one of Claims 1 to 10
when the program is run on a computer.
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