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(54) Procédé et dispositif de manoeuvre d’un élément de fermeture de protection solaire

(57) Ce dispositif comprend des moyens d’entraîne-
ment de l’élément entre deux positions de fin de course
et une unité de commande de ces moyens d’entraîne-
ment, cette unité étant apte à agir sur ces moyens pour
interrompre et/ou inverser leur fonctionnement en fonc-
tion de la valeur (θ) ou de la variation (dθ/dt) d’un para-
mètre représentatif d’une interaction entre cet élément
et un obstacle. Des moyens formant butée sont aptes à
limiter le déplacement de l’élément au niveau de l’une
des positions extrêmes, alors que la limitation du dépla-
cement par ces moyens induit une variation (dθ/dt) de
ce paramètre. L’unité de commande est apte à différen-
cier (1004) une variation (dθ/dt) du paramètre représen-
tative d’une interaction (∆t≤∆T) avec un obstacle d’une
variation résultant de l’action (∆t≤∆T) des moyens de bu-
tée. L’unité commande différemment (1005, 1006) les
moyens d’entraînement en fonction du résultat de la dif-
férenciation.
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Description

�[0001] L’invention a trait à un dispositif de manoeuvre
d’un élément de fermeture ou de protection solaire ainsi
qu’à un procédé de contrôle de la manoeuvre d’un tel
élément.
�[0002] Par élément de fermeture, on entend une porte,
un vantail de portail, un volet, une grille ou un matériel
équivalent. Par élément de protection solaire, on entend
un écran de protection solaire, de type store ou équiva-
lent.
�[0003] Pour garantir la sécurité des personnes contre
les risques de collision ou d’écrasement du fait de la ma-
noeuvre d’un élément de fermeture ou de protection so-
laire, il est connu d’observer une grandeur qui varie avec
l’effort de manoeuvre de cet élément et de comparer à
chaque instant cette grandeur à une valeur de consigne
prédéterminée. En cas d’évolution anormale de cette
grandeur, il est connu d’activer une procédure de sécurité
qui inverse le sens de déplacement de cet élément. L’in-
version du sens de déplacement permet de dégager
l’obstacle plus aisément ou, si l’obstacle est une person-
ne permet à cette personne, de se retirer.
�[0004] Par ailleurs, les dispositifs de manoeuvre mo-
torisés comportent généralement un dispositif pour arrê-
ter le déplacement de l’élément de fermeture ou de pro-
tection solaire dans ses positions de fin de course. Il exis-
te des installations qui, pour arrêter l’élément précité
dans ses positions de fin de course, comportent une bu-
tée disposée sur sa trajectoire, ainsi qu’un compteur me-
surant en permanence la distance parcourue par cet élé-
ment. Le compteur permet de savoir lorsque l’élément
est dans une zone proche de sa position de fin de course,
par exemple à quelques centimètres de cette position.
Dans cette zone, la procédure de sécurité est inhibée,
en totalité ou en partie, pour laisser place à une simple
procédure d’arrêt de l’élément de fermeture ou de pro-
tection solaire. Lorsque l’élément déplacé arrive contre
la butée, la grandeur observée dépasse la valeur de con-
signe et l’élément est arrêté. GB-�A-�1 538 258 et US-�A-
3,764,874 divulguent des installations dans lesquelles la
grandeur qui varie avec l’effort de manoeuvre est la ten-
sion mécanique d’une chaîne de transmission de mou-
vement d’un moteur à une porte de garage. Un contact
est utilisé pour, lorsque l’écran arrive au voisinage de
ses positions de fin de course, commuter la procédure
dite de sécurité en procédure d’arrêt.
�[0005] Ces installations sont relativement compli-
quées à mettre en oeuvre puisqu’elles nécessitent l’em-
ploi d’un compteur du déplacement de l’écran, un tel
compteur étant difficile à loger dans les dispositifs de
manoeuvre modernes pour lesquels une compacité de
plus en plus élevée est recherchée. Ce compteur doit
être réglé de façon précise lors de la mise en service de
l’installation, ce qui s’avère long et requiert une main
d’oeuvre qualifiée. En outre, des marges de sécurité suf-
fisantes doivent être prévues pour absorber les modifi-
cations inévitables dans les courses des parties mobiles,

ces modifications résultant du rodage de l’installation, de
son usure, voire des conditions climatiques. Enfin, la sé-
curité n’est plus assurée au voisinage des fins de course,
ce qui peut s’avérer dangereux.
�[0006] US-�A-�5,668,451 prévoit d’adapter la réponse
d’un dispositif de sécurité en fonction de la rigidité d’un
obstacle rencontré par une vitre ou un toit ouvrant élec-
trique. Ce dispositif de sécurité n’est pas en mesure de
gérer des fins de course.
�[0007] Il est par ailleurs connu de US- �A-�4,501,963
d’utiliser, à la place du compteur de déplacement men-
tionné ci- �dessus, un interrupteur placé sur la trajectoire
de l’écran et actionné par celui-�ci, lorsqu’il arrive au voi-
sinage d’une de ses positions de fin de course, pour ar-
rêter le fonctionnement d’un moteur d’entraînement. Une
telle installation impose la fixation et le câblage de l’in-
terrupteur, ce qui renchérit son prix de revient et rend
complexe sa mise en service.
�[0008] C’est à ces inconvénients qu’entend plus par-
ticulièrement remédier l’invention en proposant un nou-
veau dispositif de manoeuvre d’un élément de fermeture
ou de protection solaire dont la mise en service est par-
ticulièrement simple et qui permet d’assurer à la fois la
sécurité des personnes et/ou des matériels se trouvant
à proximité de la zone de manoeuvre de l’élément dé-
placé, ainsi que son arrêt lorsqu’il parvient dans l’une de
ses positions de fin de course.
�[0009] Dans cet esprit, l’invention concerne un dispo-
sitif de manoeuvre d’un élément de fermeture ou de pro-
tection solaire, ce dispositif comprenant des moyens
d’entraînement de cet élément entre deux positions de
fin de course, ainsi qu’une unité de commande de ces
moyens d’entraînement, cette unité étant apte à agir sur
ces moyens pour interrompre et/ou inverser leur fonc-
tionnement en fonction de la valeur et/ou la variation d’un
paramètre représentatif d’une interaction entre cet élé-
ment et un obstacle sur la trajectoire de cet élément entre
les deux positions précitées. Ce dispositif est caractérisé
en ce que les moyens d’entraînement comprennent des
moyens formant butée et aptes à limiter le déplacement
de cet élément au niveau de l’une de ses positions ex-
trêmes, en ce que la limitation de ce déplacement par
ces moyens formant butée induit une variation de ce pa-
ramètre, en ce que l’unité de commande peut différencier
une variation du paramètre précité, représentative d’une
interaction de l’élément précité avec un obstacle, d’une
variation résultant de l’action des moyens formant butée
et en ce que cette unité peut commander différemment
les moyens d’entraînement en fonction du résultat de la
différenciation précitée.
�[0010] L’unité de commande permet donc, grâce à la
différenciation qu’elle opère, d’assurer à la fois une fonc-
tion de sécurité anti-�collision et une fonction d’arrêt de
l’élément de fermeture lorsqu’il parvient dans l’une ou
l’autre de ses positions de fin de course, sans qu’il soit
nécessaire d’utiliser un compteur ou un interrupteur. La
mise en service d’un tel dispositif est donc simple et ra-
pide et son prix de revient est plus attractif que celui des
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matériels connus.
�[0011] Selon des aspects avantageux mais non obli-
gatoires de l’invention, un tel dispositif peut incorporer
une ou plusieurs des caractéristiques suivantes :�

- L’unité de commande peut différencier les variations
précitées du paramètre par rapport à des variations
de ce paramètre qui sont induites par le fonctionne-
ment normal des moyens d’entraînement, notam-
ment les variations de ce paramètre qui résultent
d’oscillations de faible amplitude de l’élément de fer-
meture ou de protection solaire lors de son déplace-
ment. Dans le cas d’un écran enroulable, ces varia-
tions normales peuvent, par exemple, résulter de la
sur ou sous-�compensation du poids de cet écran.

- Les moyens formant butée sont positionnés, par rap-
port à des moyens de détection des valeurs et/ou
variations du paramètre, plus près que la zone d’in-
teraction entre un obstacle et cet élément en cours
de déplacement.

- La chaîne de transmission d’efforts entre les moyens
formant butée et des moyens de détection des va-
leurs et/ou variations du paramètre est telle qu’un
effort au niveau des moyens formant butée est trans-
mis avec un amortissement moindre qu’un effort en-
tre un obstacle et l’élément de fermeture ou de pro-
tection solaire en cours de déplacement.

- Les moyens d’entraînement sont constitués par un
vérin, alors que les moyens formant butée compren-
nent des moyens de butée intrinsèque de ce vérin.

�[0012] L’invention concerne également un procédé de
contrôle de la manoeuvre d’un élément de fermeture ou
de protection solaire qui peut être mis en oeuvre avec le
dispositif mentionné ci-�dessus et, plus spécifiquement,
un procédé dans lequel on détecte la valeur et/ou la va-
riation d’un paramètre représentatif d’une interaction en-
tre un tel élément et un obstacle, sur la trajectoire de cet
élément entre les positions précitées. Ce procédé est
caractérisé en ce qu’il comprend des étapes consistant
à :�

- a) limiter le déplacement de l’élément par des
moyens formant butée au niveau de l’une au moins
des positions de fin de course, en induisant une va-
riation du paramètre ;

- b) différencier une variation du paramètre représen-
tatif d’une interaction avec un obstacle d’une varia-
tion résultant de la limitation du mouvement par les
moyens formant butée et ;

- c) agir sur les moyens d’entraînement en fonction
du résultat de la différenciation.

�[0013] On différencie avantageusement les variations
précitées de celles induites par le fonctionnement normal
des moyens d’entraînement.
�[0014] La différenciation peut être effectuée sur la ba-
se de la durée d’une variation du paramètre qui corres-

pond sensiblement à un arrêt des moyens d’entraîne-
ment.
�[0015] Le paramètre dont les valeurs et/ou variations
sont détectées peut être la position ou la vitesse de ro-
tation d’un moteur d’entraînement électrique, le couple
développé par le moteur, la force contre-�électromotrice
du moteur, le courant d’alimentation du moteur ou le dé-
phasage en tension ou en courant entre des enroule-
ments de ce moteur. �

- De façon avantageuse, on agit sur les moyens d’en-
traînement pour:�

- d) inverser le sens de fonctionnement des
moyens d’entraînement lorsque la variation du
paramètre est différenciée comme représenta-
tive d’une interaction de l’élément avec un obs-
tacle et

- e) arrêter le fonctionnement de ces moyens d’en-
traînement lorsque la variation du paramètre est dif-
férenciée comme résultant de la limitation du mou-
vement par les moyens formant butée.

�[0016] L’invention sera mieux comprise et d’autres
avantages de celle- �ci apparaîtront plus clairement à la
lumière de la description qui va suivre de quatre modes
de réalisation d’un dispositif de manoeuvre conforme à
son principe et de leurs procédés de mise en oeuvre,
donnée uniquement à titre d’exemple et faite en référen-
ce aux dessins annexés dans lesquels : �

- La figure 1 est une représentation schématique de
principe, en vue de dessus, d’un portail à un vantail
incorporant un dispositif de manoeuvre conforme à
l’invention;

- La figure 2 est une coupe longitudinale schématique
à plus grande échelle d’un bras de manoeuvre de
l’installation de la figure 1 dans une première confi-
guration;

- La figure 3 est une vue analogue à la figure 2 lorsque
le bras est dans une seconde configuration ;

- La figure 4 est une représentation schématique de
principe de la variation de vitesse de rotation du mo-
teur de l’installation des figures 1 à 3, lorsque le van-
tail heurte un obstacle ;

- La figure 5 est une représentation analogue à la fi-
gure 4 représentant la variation de la vitesse lorsque
le vantail arrive dans sa position de fin de course de
fermeture ;

- La figure 6 est un schéma-�bloc représentant un pro-
cédé de contrôle mis en oeuvre dans l’installation
des figures 1 à 3 ;

- La figure 7 est une vue analogue à la figure 2 pour
une installation conforme à un second mode de réa-
lisation de l’invention ;

- La figure 8 est une représentation en vue de côté
d’une l’installation conforme à un troisième mode de
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réalisation de l’invention ;
- La figure 9 est une vue dans le sens de la flèche A

à la figure 8, lorsque la porte est en train de parvenir
dans sa position de fermeture et

- La figure 10 est une vue analogue à la figure 9 pour
une installation conforme à un quatrième mode de
réalisation de l’invention, alors que la porte est en
train de parvenir dans sa position d’ouverture maxi-
male et

- la figure 11 est un schéma bloc analogue à celui de
la figure 6 pour un autre procédé de contrôle.

�[0017] L’installation représentée aux figures 1 à 3 est
destinée à déplacer un vantail 1 entre une position ouver-
te, représentée en traits pleins et une position fermée
représentée en traits mixtes, où le vantail obture une
ouverture définie entre deux piliers 2 et 2’. Le vantail 1
pivote autour d’un axe vertical Z1 défini par une patte 21
solidaire du pilier 2. Le vantail 1 est entraîné par un vérin
électrique 3 lui-�même articulé autour d’un axe Z3 paral-
lèle à l’axe Z1 et défini par une autre patte 22 portée par
le pilier 2. La tige 31 du vérin 3 est articulée, autour d’un
axe Z31 parallèle à l’axe Z1, sur une patte 11 portée par
le vantail 1.
�[0018] Une unité de commande 4 permet de contrôler
les mouvements du vantail 1 en pilotant de façon appro-
priée le vérin 3.
�[0019] Comme il ressort plus particulièrement des fi-
gures 2 et 3, le vérin 3 comprend un boîtier 32 dont une
extrémité 32a est articulée sur la patte 22 et dans lequel
est disposé un moteur électrique 33, par exemple à cou-
rant continu, alimenté en courant I par l’unité 4 au moyen
d’un câble multiconducteur 41.
�[0020] L’arbre de sortie 34 du moteur 33 est fileté et
vissé dans un taraudage interne 31a de la tige 31 qui est
immobilisée en rotation et dont l’extrémité 31b est arti-
culée sur la patte 11, comme expliqué ci-�dessus.
�[0021] Un codeur 35 permet de détecter la position
angulaire instantanée α du rotor du moteur 33 et transmet
l’information correspondante à l’unité 4 sous la forme
d’un signal électrique S1 �(α), ceci par un câble conducteur
42.
�[0022] Comme il ressort plus particulièrement de la fi-
gure 6, le procédé de traitement des données à l’intérieur
de l’unité 4 comprend une première étape 1001 dans
laquelle est calculée, à partir du signal S1�(α), la vitesse

de rotation  du moteur 3.

�[0023] Dans une seconde étape 1002, l’unité 4 calcule
la variation de la vitesse θ en fonction du temps, soit

.

�[0024] Dans une troisième étape 1003, la valeur ab-
solue de cette variation est comparée à une première
valeur prédéterminée V1 représentative des variations

de vitesse se produisant normalement lors des mouve-
ments d’ouverture et de fermeture du vantail 1 entre ses
positions de fin de course représentées respectivement
en traits pleins et en traits mixtes à la figure 1. Compte
tenu des frottements dans les articulations et d’éventuels
points durs dans les jonctions, la vitesse θ peut varier le
long de la trajectoire du vantail 1, dans des proportions
normales. La valeur V1 est choisie pour que l’on puisse
considérer que le fonctionnement est normal lorsque la
valeur absolue de dθ/dt est inférieure à cette valeur. Dans
ce cas, on reprend les étapes 1001 à 1003 et l’unité 4
continue à alimenter normalement le moteur 33.
�[0025] Lorsque la valeur absolue de dθ/dt est supé-
rieure à V1, on différencie l’attitude à adopter en fonction
des conditions de variations de la vitesse.
�[0026] Plus précisément, si l’on considère le cas où le
vantail 1 rencontre un obstacle sur sa trajectoire lorsqu’il
est en cours de déplacement, sa vitesse décroît, comme
représenté à la figure 4, entre une valeur normale θn et
une valeur nulle θ0. On note ∆t le temps mis par la vitesse
θ pour passer de la vitesse θn à la vitesse θ0.
�[0027] La valeur de ∆t dépend du rattrapage des jeux
au niveau des articulations du vérin 3 sur les pattes 11
et 22, ainsi qu’au niveau de l’articulation du vantail 1 sur
le pilier 2 et au niveau des interfaces entre la tige 31 et
l’arbre 34 et entre les composants internes du moteur
33. En pratique, la valeur de ∆t est de l’ordre de 300
millisecondes.
�[0028] Une butée 36 en forme de collerette est fixée
autour de la tige 31 à l’intérieur du boîtier 22 et destinée
à venir en appui contre un couvercle 37 du boîtier 32
lorsque le vérin est complètement déployé, c’est- �à-�dire
lorsque le vantail est en position fermée, comme repré-
senté à la figure 3.
�[0029] Le capteur 35 est également utilisé pour détec-
ter l’arrêt du moteur 33 lorsque la butée 36 heurte le
couvercle 37. Dans ce cas, la variation de la vitesse de
rotation θ, entre sa valeur normale θn et la valeur θ0 re-
présentative d’un arrêt, se produit sur un intervalle de
temps ∆t beaucoup plus court que dans le cas précédent.
En pratique, la valeur de ∆t dans ce cas est de l’ordre de
20 millisecondes. En effet, aucun rattrapage du jeu ne
se produit au niveau des articulations entre le vérin 3 et
les pattes 11 et 22 ou entre le vantail 1 et le pilier 2, de
telle sorte que la variation de la vitesse correspondant à
l’arrêt du moteur 33 est beaucoup plus rapide.
�[0030] Cette variation plus rapide de la vitesse provient
de ce que la chaîne de transmission d’effort entre la butée
36 et le codeur 35 est plus courte et plus précise que la
chaîne de transmission d’effort entre le vantail 1 et le
codeur 35. Il en résulte que l’amortissement de l’effort
de blocage F1, exercé sur la butée 36 par le couvercle
37 et transmis au moteur 33 pour l’arrêter, est moindre
que l’amortissement de l’effort de blocage résultant de
l’interaction entre le vantail 1 et un obstacle placé sur sa
trajectoire. Ceci correspond au fait que la butée 36 est
placée plus près du moteur 33 et du codeur 35 que le
vantail 1 lui- �même.
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�[0031] On utilise le fait que la durée de variation ∆t est
plus faible lorsque la butée 36 entre en action pour dif-
férencier un arrêt du moteur 33 dû à une interaction du
vantail 1 avec un obstacle d’un arrêt dû à la mise en
oeuvre de la butée 36. Plus précisément, on compare,
lors d’une étape 1004, la valeur de ∆t définie ci- �dessus
à une valeur de référence ∆T prédéterminée, par exem-
ple égale à 100 millisecondes. Lors de l’étape 1004, on
peut considérer que, si ∆t est inférieur à ∆T, on est dans
la situation de la figure 5 où la butée 36 est intervenue,
alors que, si ∆t est supérieur à ∆T, on est dans la situation
de la figure 4 correspondant à un blocage du vantail 1
par un obstacle.
�[0032] Pour tenir compte de l’écart des valeurs de ∆t
aux figures 4 et 5, l’échelle du temps sur ces figures est
différente.
�[0033] Lorsque ∆t est inférieur à ∆T, l’unité 1004 peut
être programmée pour, dans une étape 1005, comman-
der l’arrêt du moteur 33 qui est alors parvenu dans sa
position de fin de course correspondant à la fermeture
du vantail.
�[0034] Au contraire, lorsque ∆t est supérieur à ∆T, l’uni-
té 1004 peut être programmée pour commander, dans
une étape 1006, une inversion du sens de déplacement
du moteur 33, c’est-�à-�dire du vantail 1 pour libérer un
obstacle heurté par ce vantail.
�[0035] La butée 36 et le couvercle 37 constituent les
moyens de butée intrinsèque du mouvement d’extension
maximum du vérin 3. Aucune partie ne doit donc être
ajoutée au vérin 3 pour assurer la fonction de butée uti-
lisée dans l’invention.
�[0036] En outre, les vérins sont généralement livrés
en configuration complètement déployée, c’est- �à-�dire
dans une configuration où leur butée intrinsèque est ac-
tive. Lorsqu’on installe un vantail comme représenté à la
figure 1, il suffit de le poser en configuration fermée, puis
de monter le vérin 3 tel que livré, à la fois sur le pilier 2
et sur le vantail 1 pour obtenir une butée de fin de course
sans autre réglage.
�[0037] La mesure de la vitesse θ peut être effectuée
directement par un codeur de type optique ou à effet hall,
par la mesure de la force contre-�électromotrice du moteur
dans le cas d’un moteur à courant continu, ou par tout
autre moyen connu.
�[0038] Le paramètre utilisé par l’unité 4 pour détecter
ses variations peut également être le couple développé
par le moteur 33 pendant la manoeuvre, ce couple pou-
vant être mesuré par le courant d’alimentation du moteur.
Dans le cas d’un moteur à courant alternatif, par exemple
de type asynchrone diphasé, la mesure du couple peut
également être réalisée par la mesure du déphasage en
tension ou en courant entre des enroulements du moteur.
�[0039] Les variations de vitesse ou de couple sont ob-
tenues classiquement par un calcul de dérivée.
�[0040] Comme représenté à la figure 7, deux butées
36 et 36’ peuvent être montées sur la tige 31 d’un vérin
3, ce qui permet de détecter l’arrivée du vantail 1 dans
ses deux positions de fin de course ouverte et fermée,

les butées 36’ et 36 venant alors respectivement en appui
contre le couvercle 37 du boîtier 32 du vérin. On peut
alors agir selon l’étape 1005 dans ces deux positions.
�[0041] Dans le troisième mode de réalisation de l’in-
vention représenté aux figures 7 et 8, les éléments ana-
logues à ceux du premier mode de réalisation portent
des références identiques augmentées de 100. Cette ins-
tallation permet la manoeuvre d’une porte de garage sec-
tionnelle 101 entre une position fermée représentée en
traits pleins et une position ouverte représentée en traits
mixtes. La porte 101 est reliée à un chariot 105 animé
d’un mouvement de va- �et- �vient parallèle au plafond 102
d’un bâtiment. Le chariot 105 est relié à la porte 101 par
un bras 106 qui est articulé sur une patte 111 et sur une
patte 151 respectivement solidaires de la porte 101 et
du chariot 105.
�[0042] Le chariot 105 est entraîné en rapprochement
et en éloignement du linteau 121 de l’ouverture à obturer
au moyen d’un dispositif d’entraînement 103 qui com-
prend une chaîne sans fin 131 disposée à l’intérieur d’un
rail 132 et entraînée par un moteur électrique 133 dont
l’arbre de sortie est en prise avec un pignon denté 134
autour duquel est enroulée la chaîne 131 sur environ
180°, alors qu’un second pignon 134’ est monté fou sur
le rail 132, à distance du pignon 134.
�[0043] Une noix de liaison 138 est fixée sur la chaîne
131 en étant solidarisée au chariot 105, ce qui permet
d’obtenir un mouvement de va-�et- �vient du chariot 105 en
fonction de la rotation imprimée par le moteur 133 au
pignon 134.
�[0044] Un codeur 135 est accolé au moteur 133 et per-
met de détecter la position instantanée α de son rotor.
�[0045] Comme dans le premier mode de réalisation,
le signal de sortie S1 �(α) du codeur 135 est transmis, par
un câble conducteur 142, à une unité de commande 104
qui fournit au moteur 133 son courant d’entraînement I
au moyen d’un câble multiconducteur 141.
�[0046] Une navette de butée 136 est fixée sur la chaîne
131. Elle est destinée à venir en appui contre une butée
137 montée de façon réglable sur le rail 132. La navette
136 et la butée 137 sont positionnées respectivement
sur la chaîne 131 et sur le rail 132 pour que la butée 136
vienne en appui contre la butée 137 lorsque le chariot
105 arrive en fin de course lors de la fermeture de la
porte 101, c’est-�à- �dire lorsque la porte 101 atteint sa con-
figuration représentée en traits pleins à la figure 8, à partir
de celle représentée en traits mixtes.
�[0047] Comme dans le premier mode de réalisation,
l’unité 104 peut différencier une variation de la vitesse
de rotation θ=dα/dt du moteur 133 résultant d’un blocage
de la porte 101 par un obstacle en cours de descente ou
de remontée, auquel cas l’intervalle de temps ∆t pendant
lequel la vitesse de rotation du moteur passe d’une vi-
tesse normale θn à une vitesse nulle ou quasi- �nulle θ0
est de l’ordre de quelques centaines de millisecondes,
d’une variation plus brutale de cette vitesse, de l’ordre
de quelques dizaines de millisecondes, qui se produit
lorsque la navette 136 entre en contact avec la butée 137.
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�[0048] Comme dans le premier mode de réalisation,
la butée 136 est plus proche du moteur 133 et du codeur
135 que le panneau inférieur 112 de la porte 101.
�[0049] La butée 137 est positionnée de façon que, lors-
que la navette 136 est en appui contre cette butée, la
portion de chaîne séparant cette navette 136 du pignon
134 est très courte, en pratique aussi courte que possible,
ce qui permet de conserver à l’intervalle ∆t correspondant
à celui représenté à la figure 5 pour le premier mode de
réalisation une valeur faible, par exemple inférieure à 20
millisecondes.
�[0050] L’amortissement dû au rattrapage des jeux en-
tre les panneaux de la porte, les pattes 111 et 151, la
crosse 106, le chariot 105 et la chaîne 131, qui se produit
lorsque la porte 101 rencontre un obstacle, ne se produit
pas en cas d’interaction entre les éléments 136 et 137.
�[0051] Comme dans le premier mode de réalisation,
des variations de faible amplitude de la vitesse θ ne sont
pas prises en compte pour agir sur les moyens d’entraî-
nement 103. Ces variations peuvent résulter de varia-
tions dans la compensation du poids de la porte 101.
�[0052] Comme représenté à la figure 10, une seconde
navette 136’ peut être montée sur la chaîne 131, une
seconde butée 137’ étant alors montée en un emplace-
ment approprié sur le rail 132 pour arrêter le fonctionne-
ment du moteur 133 au niveau de la fin de course d’ouver-
ture de la porte 101. Dans la configuration de la figure
10, la navette 136 est éloignée de la butée 137 et se
trouve dans la partie coupée du rail sur cette figure.
�[0053] L’invention est décrite dans ce qui précède pour
des applications où l’on tient compte de variations de
vitesse en fonction du temps. Elle est également appli-
cable au cas où l’unité de commande détermine si un
paramètre dépasse une valeur de seuil, indépendam-
ment de la variation temporelle de ce paramètre. Par
exemple, si le paramètre détecté est le couple C généré
par un moteur, ce couple varie en croissant jusqu’à dé-
passer une première valeur C1 lorsqu’un vantail ou une
porte heurte un obstacle. Lorsque le vantail ou la porte
parvient dans une position de fin de course, le couple
varie en croissant jusqu’à dépasser une seconde valeur
C2, supérieure à C1 car l’amortissement de l’effet de blo-
cage du vantail ou de la porte est moindre qu’en cas
d’interaction avec un obstacle. En mesurant la valeur du
couple C et en déterminant si elle est comprise entre C1
et C2 ou supérieure à C2, il est donc possible de diffé-
rencier les causes d’augmentation de ce couple et d’agir
en conséquence sur le moteur d’entraînement.
�[0054] Comme représenté à la figure 11, un procédé
conforme à l’invention comprend ainsi une étape 1003
où la valeur de C est comparée à C1 et où le fonctionne-
ment normal est conservé tant que C reste inférieure ou
égale à C1. Si C dépasse C1, une étape de différentiation
1004 est mise en oeuvre en comparant C à la valeur C2.
Si C est inférieure à C2, alors on peut considérer que
l’élément déplacé a rencontré un obstacle et le fonction-
nement des moyens d’entraînement est inversé dans
une étape 1006. Si C est supérieure ou égale à C2, alors

on peut considérer que l’élément parvient en fin de cour-
se et les moyens d’entraînement sont arrêtés dans une
étape 1005.
�[0055] Dans tous les cas, l’invention permet, au moyen
d’une unique unité de commande 4 ou 104 de réaliser
deux opérations différenciées de contrôle des mouve-
ments d’un élément de fermeture ou de protection solai-
re, à savoir la commande d’un mouvement en sens in-
verse lorsqu’un obstacle est rencontré sur la trajectoire
de cet élément ou la commande de l’arrêt du moteur lors-
que l’élément parvient dans une position de fin de course,
la différenciation entre les deux actions à entreprendre
étant effectuée sur la base du mode de variation du pa-
ramètre utilisé.

Revendications

1. Dispositif de manoeuvre d’un élément (1 ; 101) de
fermeture ou de protection solaire, ledit dispositif
comprenant des moyens (3 ; 103) d’entraînement
dudit élément entre deux positions de fin de course
et une unité de commande (4 ; 104) desdits moyens
d’entraînement, ladite unité étant apte à agir sur les-
dits moyens pour interrompre et/ou inverser leur
fonctionnement en fonction de la valeur (α, θ, C)
et/ou de la variation (θ, dθ/dt) d’un paramètre repré-
sentatif d’une interaction entre ledit élément et un
obstacle sur la trajectoire dudit élément entre lesdi-
tes positions, caractérisé en ce que  les moyens
d’entraînement (3 ; 103) comprennent des moyens
formant butée (36, 37, 36’ ; 136, 137, 136’, 137’) ap-
tes à limiter le déplacement dudit élément au niveau
de l’une desdites positions extrêmes, en ce que la
limitation dudit déplacement par lesdits moyens for-
mant butée induit une variation dudit paramètre, en
ce que ladite unité de commande (4 ; 104) est apte
à différencier (1004) une variation (dθ/dt, C) dudit
paramètre (θ, C) représentative d’une interaction
(∆t>∆T ; C1<C<C2) dudit élément (1 ; 101) avec un
obstacle d’une variation résultant de l’action (∆t≤∆T ;
C≥C2) desdits moyens formant butée et en ce que
ladite unité est apte à commander différemment
(1005, 1006) lesdits moyens d’entraînement (3;
1003) en fonction du résultat de la différenciation.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que  ladite unité de commande (4 ; 1004) est apte
à différencier lesdites variations dudit paramètre de

variations  dudit paramè-

tre induites par le fonctionnement normal desdits
moyens d’entraînement (3 ; 103).

3. Dispositif selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que  lesdits moyens formant
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butée (36, 37, 36’ ; 136, 137, 136’, 137’) sont posi-
tionnés, par rapport à des moyens (35; 135) de dé-
tections des valeurs (α, θ, C) et/ou variations (θ,
dθ/dt, C) dudit paramètre, plus près que la zone d’in-
teraction (112) entre un obstacle et ledit élément (1 ;
101).

4. Dispositif selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que  la chaîne (31-34 ;
131-134) de transmission d’efforts entre lesdits
moyens formant butée (36, 37, 36’ ; 136, 137, 136’,
137’) et des moyens (35 ; 135) de détection des va-
leurs et/ou variations dudit paramètre est telle qu’un
effort (F1) au niveau desdits moyens formant butée
est transmis avec un amortissement moindre qu’un
effort entre un obstacle et ledit élément (1 ; 101) en
cours de déplacement sur sa trajectoire entre lesdi-
tes positions de fin de course.

5. Dispositif selon l’une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que  lesdits moyens d’entraî-
nement sont constitués par un vérin (3) et en ce que
lesdits moyens de butée (36, 37, 36’) comprennent
les moyens de butée intrinsèque (36, 37) de la tige
(31) dudit vérin.

6. Procédé de contrôle de la manoeuvre, entre deux
positions de fin de course, d’un élément (1 ; 101) de
fermeture ou de protection solaire par des moyens
d’entraînement, procédé dans lequel on détecte la
valeur (α, θ, C) et/ou la variation (θ, dθ/dt) d’un pa-
ramètre représentatif d’une interaction entre ledit
élément et un obstacle sur la trajectoire dudit élé-
ment entre lesdites positions, caractérisé en ce
qu’ il comprend des étapes consistant à : �

- a) limiter le déplacement de l’élément par des
moyens formant butée (36, 37, 36’ ; 136, 137,
136’, 137’) au niveau de l’une au moins desdites
positions de fin de course, en induisant une va-
riation (θ, dθ/dt) dudit paramètre ;
- b) différencier (1004) une variation du paramè-
tre représentative d’une interaction (∆t>∆T ;
C1<C<C2) avec un obstacle d’une variation
(∆t≤∆T ; C≥C2) résultant de la limitation du mou-
vement par lesdits moyens formant butée et ;
- c) agir (1005, 1006) sur les moyens d’entraî-
nement (3 ; 103) en fonction du résultat de la
différenciation.

7. Procédé selon la revendication 6, caractérisé en
ce que  l’on différencie également les variations (dθ/
dt≤V1 ; C≤C1) dudit paramètre induites par le fonc-
tionnement normal desdits moyens d’entraînement
(3, 103).

8. Procédé selon l’une des revendications 6 ou 7, ca-
ractérisé en ce que  la différenciation est effectuée

sur la base de la durée d’une variation (∆t) dudit pa-
ramètre correspondant sensiblement à un arrêt (θn-
θo) desdits moyens d’entraînement (3 ; 103).

9. Procédé selon l’une des revendications 6 à 8, ca-
ractérisé en ce que  le paramètre dont les valeurs
et/ou variations sont détectées est la position (α) ou
la vitesse (θ) d’un moteur (33 ; 133) d’entraînement
électrique, le couple (C) développé par ledit moteur,
la force contre-�électromotrice dudit moteur, le cou-
rant (I) d’alimentation dudit moteur ou le déphasage
en tension ou en courant entre les enroulements du-
dit moteur.

10. Procédé selon l’une des revendications 6 à 9, ca-
ractérisé en ce qu’ on agit sur lesdits moyens d’en-
traînement pour :�

- d) inverser (1006) le sens de fonctionnement
desdits moyens d’entraînement, lorsque la va-
riation dudit paramètre est différenciée (1004)
comme représentative d’une interaction (∆t
≤∆T ; C1<C<C2) dudit élément avec un obstacle
ou
- e) arrêter (1005) le fonctionnement desdits
moyens d’entraînement lorsque la variation du-
dit paramètre est différenciée (1004) comme ré-
sultant de la limitation du mouvement (∆t≤∆T ;
C≥C2) par lesdits moyens formant butée (36,
37, 36’, 37’ ; 136, 137, 136’, 137’).
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