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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling the operation of a
shading device powered by an apparatus that monitors an electrical charge to discon-
nect the power supply if the value of the electrical charge exceeds a value of a first pre-
determined threshold. The method comprises a step (E10) of executing a movement
of a screen by activating an electromechanical actuator, a step (E20) of determining at
least one value of electrical power consumed by a drive device during the movement
of the screen, and a step (E30) of comparing the determined electrical power value to
avalue of a second predetermined threshold that is strictly below the value of the first
predetermined threshold. On the basis of the result of the comparison step, the method
comprises a step (E40) of reducing the set rotational speed of an output shaft of the
- electromechanical actuator if the value of the datum determined reaches or exceeds
the value of the second predetermined threshold, or a step (E50) of maintaining the
set rotational speed of the output shaft of the electromechanical actuator.

(57) Abrégé : Procédé de commande en fonctionnement d'un dispositif d'occulta-
- tion dans une installation domotique et dispositif d'occultation associ¢ Un procédé de
commande en fonctionnement d'un dispositif d'occultation, alimenté par un équipe-
€50 ment surveillant une charge électrique pour déconnecter l'alimentation si la valeur de
la charge électrique dépasse une valeur d'un premier seuil prédéterminé, comprend
une étape d'exécution (E10) d'un déplacement d'un écran par activation d'un action-
neur électromécanique, une étape de détermination (E20) d'au moins une valeur de
puissance électrique consommeée par un dispositif d'entrainement au cours du dépla-
cement de I'écran, une étape de comparaison (E30) de la valeur de puissance élec-

trique déterminée par rapport a une valeur d'un deuxieme seuil prédéterminé, stricte-
ment inférieure 4 la valeur du premier seuil prédéterminé. En fonction du résultat de
I'étape de comparaison, le procédé comprend une étape de diminution (E40) de la
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consigne de vitesse de rotation d'un arbre de sortie de l'actionneur électromécanique, si la valeur de la donnée déterminée atteint ou
dépasse la valeur du deuxieme seuil prédéterminé, ou une étape de maintien (E50) de la consigne de vitesse de rotation de 1'arbre de
sortie de 'actionneur ¢électromécanique.
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TITRE : Procédé de commande en fonctionnement d’un dispositif d’occultation

dans une installation domotique et dispositif d’occultation associé

La présente invention concerne un procédé de commande en fonctionnement d’'un
dispositif d’occultation.

La présente invention concerne également un dispositif d’occultation adapté a
mettre en ceuvre ce procédé de commande.

De maniére générale, la présente invention concerne le domaine des dispositifs
d’occultation comprenant un dispositif d’entrainement motorisé mettant en mouvement un
écran, entre au moins une premiere position et au moins une deuxiéme position.

Un dispositif d’entrainement motorisé comprend un actionneur électromécanique
d’'un élément mobile de fermeture, d’occultation ou de protection solaire, tel qu'un volet, un
store, une porte, une grille, un rideau ou tout autre matériel équivalent, appelé par la suite
écran.

Un tel actionneur peut étre alimenté en énergie électrique par l'intermédiaire d'un
céable de transmission de données a partir d’un équipement électrique. La technologie PoE
(de l'anglais "Power-over-Ethernet") permet d'alimenter en courant continu des dispositifs
électriquement connectés et de transmettre simultanément des données, telles que des
signaux de commandes des dispositifs, via un support de céble Ethernet.

La norme IEEE 802.3 décrit une installation comprenant un équipement
d'alimentation électrique appelé PSE (de I'anglais "Power Sourcing Equipment") configuré
pour alimenter en puissance électrique au moins un dispositif alimenté appelé PD (de
l'anglais "Powered Device") connecté électriquement a I'équipement d'alimentation
électrique via un cable Ethernet.

Selon cette norme, une étape de négociation est réalisée a la mise sous tension du
dispositif entre I'équipement d'alimentation électrique et le dispositif alimenté afin de
déterminer un seuil de puissance électrique maximum que I'équipement d'alimentation
électrique doit fournir a l'installation, constituée de I'équipement d’alimentation électrique
lui-méme, du cable d’alimentation et du dispositif alimenté, pour ne pas endommager cette
installation.

Cependant, il est possible qu'une configuration particuliére du dispositif
d'entrainement motorisé nécessite momentanément ou durablement un niveau de
puissance supérieur au seuil de puissance électrique maximum négocié avec I'équipement
d'alimentation électrique, par exemple pour entrainer I'élément mobile en mouvement et a

vitesse nominale. |l est alors prévu que I'équipement d'alimentation électrique coupe la
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connexion électrique avec I'actionneur provoquant I'arrét de celui-ci et la rupture temporaire

du lien de communication avec le dispositif.

Ce procédé ne permet donc pas d’empécher un dépassement d’un seuil de
puissance électrique maximum négocié avec un équipement d'alimentation électrique
destiné a alimenter en énergie électrique le moteur électrique de [lactionneur
électromécanique et 'unité électronique de contréle du dispositif d’entrainement motorisé.

La présente invention a pour but de résoudre les inconveénients precités et de
proposer un procédé de commande en fonctionnement d'un dispositif d’occultation, ainsi
gu’'un dispositif d’occultation, permettant dempécher un dépassement d'un seuil de
puissance électrique maximum négocié avec un équipement d'alimentation électrique
destiné a alimenter en énergie électrique un moteur électrique dun actionneur
électromécanique et une unité électronique de contréle d’'un dispositif d’entrainement
motorisé.

A cet égard, la présente invention vise, selon un premier aspect, un procédé de
commande en fonctionnement d’'un dispositif d'occultation, le dispositif d’occultation
comprenant au moins :

- un écran, et

- un dispositif d’entrainement motorisé,

le dispositif d’entrainement motorisé comprenant au moins :

- un actionneur électromécanique configuré pour entrainer en déplacement
I'écran, entre une premiére position de fin de course et une deuxieme position
de fin de course, et inversement, et

- une unité électronique de contréle comprenant au moins :

- un sous-ensemble de mesure configuré pour mesurer une grandeur
représentative du fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé, et

- une unité de contrle d’alimentation électrique adaptée pour recevoir de I'énergie
électrique par l'intermédiaire d'un céble de transmission de données en provenance
d'un équipement d'alimentation électrique, I'équipement d'alimentation électrique
surveillant une charge électrique sur le céble de transmission de données pour
déconnecter l'alimentation de la charge électrique si la valeur de la charge électrique
dépasse une valeur d'un premier seuil prédéterminé.

L’actionneur électromécanique comprend au moins un moteur électrique et un arbre
de sortie.

L’'unité électronique de contrdle et le moteur électrique sont alimentés en énergie

électrique au moyen de I'équipement d'alimentation électrique.
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Le procédé comprend au moins I'étape suivante : exécution d’un déplacement de

I'écran par activation électrique de I'actionneur électromécanique.

Conformément a I'invention, le procédé comprend, en outre, au moins les étapes

suivantes :

détermination d’au moins une valeur de puissance électrique consommée par

le dispositif d'entrainement motorisé au cours du déplacement de I'écran lors

de I'étape d'exécution,

comparaison de la valeur de puissance électrique, déterminée lors de I'étape

de détermination, par rapport @ au moins une valeur d’un deuxiéme seuil

predéterminé, la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé étant strictement

inférieure a la valeur du premier seuil prédéterminé,

en fonction du résultat, obtenu lors de I'étape de comparaison,

diminution d’'une consigne de vitesse de rotation de I'arbre de
sortie de l'actionneur électromécanique si la valeur de la
puissance électrique, déterminée lors de ['étape de
détermination, atteint ou dépasse la valeur du deuxieme seuil
prédéterminé, de sorte a réduire la puissance électrique
consommée par l'actionneur électromécanique provenant de
I'equipement d'alimentation électrique, ou

maintien de la consigne de vitesse de rotation de l'arbre de
sortie de I'actionneur électromécanique tant que la valeur de la
puissance électrique, déterminée lors de ['étape de
détermination, est inférieure a la valeur du deuxiéme seuil

prédéterminé.

Ainsi, le procédé permet de commander I'actionneur électromécanique de maniére

optimale en fonction de la vitesse de I'arbre de sortie, sans dépasser une puissance donnée

pour I'équipement d'alimentation électrique destiné a alimenter en énergie électrique le

moteur électrique de l'actionneur électromécanique et l'unité électronique de controle du

dispositif d’entrainement motorisé.

De cette maniére, le procédé permet de garantir le fonctionnement du dispositif

d'occultation lorsque celui-ci nécessite un niveau de puissance électrique supérieur au seuil

de puissance électrique maximum négocié avec I'équipement d'alimentation électrique.

En outre, un tel procédé peut permetire de minimiser le bruit du dispositif

d’entrainement motorisé et, plus particulierement, du dispositif d’occultation lors de

I'activation électrique de 'actionneur électromécanique.

Par ailleurs, un tel procédé permet d’adapter automatiquement le fonctionnement
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de [lactionneur électromécanique en fonction d’une donnée représentative du

fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé au cours du déplacement de I'écran
et, plus particulierement, sa puissance consommée.

Le procédé permet ainsi de s’affranchir d’'un apprentissage, au cours d’'un ou
plusieurs déplacements précédents de I'écran, de la variation de la donnée représentative
du fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé. Ceci évite de devoir déterminer
une consigne speécifique de vitesse de rotation de l'arbre de sortie de l'actionneur
électromécanique, cette consigne spécifique étant différente d’une consigne de vitesse de
rotation nominale, au moins lors dune phase de démarrage de lactionneur
électromécanique.

Selon une caractéristique avantageuse de linvention, I'étape de détermination,
I'étape de comparaison et I'étape de diminution ou I'étape de maintien sont mises en ceuvre
de maniéere itérative selon une période de temps prédéterminée.

Selon une autre -caractéristique avantageuse de Tlinvention, I'étape de
détermination, I'étape de comparaison et I'étape de diminution de la consigne de vitesse de
rotation de l'arbre de sortie de l'actionneur électromécanique sont mises en ceuvre de
maniére itérative jusqu’a l'atteinte d’'une valeur d'un troisieme seuil prédéterminé.

Selon une autre caractéristique avantageuse de linvention, suite a I'étape de
diminution, si la valeur de la donnée, déterminée lors de I'étape de détermination, est
inférieure a la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé, la consigne de vitesse de rotation de
I'arbre de sortie de I'actionneur électromécanique est maintenue a la valeur du troisiéme
seuil prédéterminé.

En variante, suite a l'atteinte de la valeur du troisiéme seuil prédéterminé de vitesse,
le procédé met en ceuvre une étape d’augmentation de la consigne de vitesse de rotation
de l'arbre de sortie de I'actionneur électromécanique.

En variante, dans le cas ou la donnée, déterminée lors de I'étape de détermination,
atteint ou dépasse la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé, au cours d’un déplacement
de I'écran, mis en ceuvre lors de I'étape d’exécution, le procédé met en ceuvre une étape
de modification de la consigne de vitesse de rotation de l'arbre de sortie de I'actionneur
électromécanique, de sorte a adapter la valeur de la consigne de vitesse de rotation de
I'arbre de sortie de I'actionneur électromécanique lors d’'un déplacement de I'écran suivant,
mis en ceuvre lors d’'une nouvelle étape d’exécution.

Selon une autre caractéristique avantageuse de l'invention, le procédé est mis en
ceuvre dans le cas de I'exécution d’un déplacement de montée de I'écran.

La présente invention vise, selon un deuxieme aspect, un dispositif d’occultation,

le dispositif d’occultation comprenant au moins :
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écran, et

- un dispositif d’entrainement motorisé,

le dispositif d’entrainement motorisé comprenant au moins :

-un actionneur électromécanique, lactionneur électromécanique étant

configuré pour entrainer en déplacement I'écran, entre une premiére position

de fin de course et une deuxiéme position de fin de course, et inversement,

- une unité électronique de contréle, et

- un dispositif d’alimentation en énergie électrique,

I'actionneur électromécanique comprenant au moins :

-un

-un

moteur électrique, et

arbre de sortie,

le dispositif d’alimentation en énergie électrique comprenant au moins :

-un

équipement d'alimentation électrique, 'unité électronique de contrdle et le

moteur électrique étant alimentés en énergie électrique au moyen de

I'équipement d'alimentation électrique.

L’unité électronique de contrble est configurée pour mettre en ceuvre le procédé

selon I'invention et tel que mentionné ci-dessus.

Ce dispositif d’occultation présente des caractéristiques et avantages analogues a

ceux décrits précédemment, en relation avec le procédé de commande en fonctionnement

d’un dispositif d’occultation selon l'invention.

D'autres particularités et avantages de linvention apparaitront encore dans la

description ci-apres, faite en référence aux dessins annexés, donnés a titre d'exemples non

limitatifs :

[Fig 1] la figure 1 est une vue schématique en coupe transversale d’'une
installation d’occultation conforme a un premier mode de réalisation de
Pinvention ;

[Fig 2] la figure 2 est une vue schématique en perspective de l'installation
illustrée a la figure 1 ;

[Fig 3] la figure 3 est une vue schématique en perspective d’un dispositif
d’entrainement motorisé de linstallation illustrée aux figures 1 et 2, ce
dispositif ~ d’entrainement motorisé comprenant un  actionneur
électromécanique conforme a l'invention et un tube d’enroulement ;

[Fig 4] la figure 4 est une vue en coupe schématique du dispositif
d’entrainement motorisé illustré a la figure 3, selon un plan de coupe
passant par un axe de rotation d’'un arbre de sortie de l'actionneur

électromécanique ;
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[Fig 5] la figure 5 est un schéma fonctionnel du dispositif d’entrainement

motorisé illustré aux figures 3 et 4; et
[Fig 6] la figure 6 est un schéma bloc d’un procédé de commande en
fonctionnement également conforme a l'invention;

On décrit tout d’abord, en référence aux figures 1 et 2, une installation 6, comprenant
un dispositif de fermeture, d’occultation ou de protection solaire 3, cette installation 6 étant
conforme a un premier mode de réalisation de l'invention et installée dans un batiment B
comportant une ouverture 1, dans laquelle est disposée une fenétre F ou une porte non
représentée. Cette installation 6 est équipée d'un écran 2 appartenant au dispositif de
fermeture, d’occultation ou de protection solaire 3. L’écran 2 du dispositif d’occultation 3 est
un écran de fermeture, d’occultation et/ou de protection solaire.

Le dispositif de fermeture, d’occultation ou de protection solaire 3 est par la suite
appelé « dispositif d’occultation ». Le dispositif d’occultation 3 comprend I'écran 2.

Le dispositif d’occultation 3 peut étre, par exemple, un store, notamment un store
comprenant une toile enroulable, ou un volet roulant comprenant un tablier a lames
empilables et/ou orientables. La présente invention s’applique a tous les types de dispositif
d’occultation dont la vitesse de déplacement de I'écran 2 est pilotable.

On décrit, en référence aux figures 1 a 3, un store enroulable conforme au premier
mode de réalisation de I'invention.

Le dispositif d’occultation 3 comprend un dispositif d’entrainement motorisé 5. Le
dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend un actionneur électromécanique 11 illustré
aux figures 3 a 6.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 et, par conséquent, le dispositif d’occultation
3 comprend, en outre, un tube d’enroulement 4. De plus, le tube d’enroulement 4 est agencé
de sorte a étre entrainé en rotation par I'actionneur électromécanique 11.

Ici, 'écran 2 est enroulable sur le tube d’enroulement 4.

Ainsi, I'écran 2 du dispositif d’occultation 3 est enroulé sur le tube d’enroulement 4
ou déroulé autour de celui-ci, le tube d’enroulement 4 étant entrainé par le dispositif
d’entrainement motorisé 5, en particulier par I'actionneur électromécanique 11.

De cette maniére, I'écran 2 est mobile entre une position enroulée, en particulier
haute, et une position déroulée, en particulier basse, et inversement.

L’écran 2 s’enroule et se déroule autour du tube d’enroulement 4, dont le diameétre
intérieur est supérieur au diametre externe de I'actionneur électromécanique 11, de sorte
que l'actionneur électromécanique 11 peut étre inséré dans le tube d’enroulement 4, lors

de 'assemblage du dispositif d’occultation 3.
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Avantageusement, le dispositif d’occultation 3 comprend un dispositif de maintien 9,

23.

Avantageusement, le dispositif de maintien 9, 23 comprend deux supports 23. Un
support 23 est disposé a chaque extrémité du tube d’enroulement 4, dans une configuration
assemblée du dispositif d’occultation 3.

Ainsi, le tube d’enroulement 4 est maintenu par I'intermédiaire des supports 23. Un
seul des supports 23 est visible a la figure 1. Les supports 23 permettent de lier
mécaniquement le dispositif d’occultation 3 a la structure du batiment B, notamment a un
mur M du batiment B.

Avantageusement, le dispositif de maintien 9, 23 comprend un caisson 9. En outre,
le tube d’enroulement 4 et au moins une partie de I'écran 2 sont logés a lintérieur du
caisson 9, dans la configuration assemblée du dispositif d’occultation 3.

De maniére générale, le caisson 9 est disposé au-dessus de 'ouverture 1, ou encore
en partie supérieure de I'ouverture 1.

Ici et comme illustré a la figure 1, les supports 23 sont également logés a l'intérieur
du caisson 9.

Avantageusement, le caisson 9 comprend deux joues 10, telles quillustrées a la
figure 2. Une joue 10 est disposée a chaque extrémité du caisson 9, en particulier dans la
configuration assemblée du dispositif d’occultation 3.

En variante représentée uniquement a la figure 2, le tube d’enroulement 4 est
maintenu par l'intermédiaire du caisson 9, en particulier par I'intermédiaire des joues 10 du
caisson 9, sans utiliser des supports, tels que les supports 23 mentionnés ci-dessus.

Avantageusement, le dispositif d’occultation 3 peut également comprendre deux
coulisses latérales 26, comme illustré uniquement a la figure 2. Chaque coulisse latérale
26 comprend une gorge 29. Chaque gorge 29 de 'une des coulisses latérales 26 coopere,
autrement dit est configurée pour coopérer, avec un bord latéral 2a de I'écran 2, dans la
configuration assemblée du dispositif d’occultation 3, de sorte a guider I'écran 2, lors de
'enroulement et du déroulement de I'écran 2 autour du tube d’enroulement 4.

L’actionneur électromécanique 11 est, par exemple, de type tubulaire. Celui-ci
permet de mettre en rotation le tube d’enroulement 4 autour d’'un axe de rotation X, de sorte
a dérouler ou enrouler I'écran 2 du dispositif d’occultation 3.

Ainsi, I'écran 2 peut étre enroulé et déroulé sur le tube d’enroulement 4. Dans I'état
monté, l'actionneur électromécanique 11 est inséré dans le tube d’enroulement 4.

Avantageusement, le dispositif d’occultation 3 comprend également une barre de

charge 8 pour exercer une tension sur I'écran 2.
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Le store enroulable, qui forme le dispositif d’occultation 3, comporte une toile,

formant I'écran 2 du store enroulable 3. Une premiére extrémité de I'écran 2, en particulier
l'extrémité supérieure de I'écran 2, dans la configuration assemblée du dispositif
d’occultation 3, est fixée au tube d’enroulement 4. En outre, une deuxieme extrémité de
I'écran 2, en particulier 'extrémité inférieure de I'écran 2, dans la configuration assemblée
du dispositif d’occultation 3, est fixée a la barre de charge 8.

Ici, la toile formant I'écran 2 est réalisée a partir d’'un matériau textile.

La premiére extrémité de I'écran 2 est disposée au niveau du dispositif de maintien
9, 23, en ce sens que cette premiére extrémité demeure au-dessus de I'ouverture 1 en
configuration assemblée du dispositif d’occultation 3.

Dans le cas du store enroulable de 'exemple illustré a la figure 1, la position haute
enroulée correspond a une position de fin de course haute FACH prédéterminée, ou encore
a la mise en appui de la barre de charge 8 de I'écran 2 contre un bord du caisson 9 du store
enroulable 3, et la position basse déroulée correspond a une position de fin de course basse
FACB prédéterminée, ou a la mise en appui de la barre de charge 8 de I'écran 2 contre un
seuil 7 de l'ouverture 1, ou encore au déroulement complet de I'écran 2.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est commandé par une
unité de commande. L'unité de commande peut étre, par exemple, une unité de commande
locale 12 ou une unité de commande centrale 13.

Avantageusement, I'unité de commande locale 12 peut étre reliée, en liaison filaire
ou non filaire, avec l'unité de commande centrale 13.

Avantageusement, l'unité de commande centrale 13 peut piloter l'unité de
commande locale 12, ainsi que d'autres unités de commande locales similaires et réparties
dans le batiment B.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 est, de préférence, configuré pour exécuter
les commandes de déroulement ou d'enroulement de I'écran 2 du dispositif d’occultation 3,
pouvant étre émises, notamment, par l'unitt de commande locale 12 ou l'unité de
commande centrale 13.

L’installation 6 comprend soit l'unité de commande locale 12, soit I'unité de
commande centrale 13, soit 'unité de commande locale 12 et 'unité de commande centrale
13.

Avantageusement, l'unité de commande locale 12 est un point de commande,
pouvant étre fixe ou nomade. Un point de commande fixe peut étre un boitier de commande
destiné a étre fixé sur une fagade du mur M du batiment B ou sur une face d’un cadre
dormant d’'une fenétre ou d’'une porte. A titre d'exemple nullement limitatif, un point de

commande nomade peut étre une télécommande, un téléphone intelligent ou une tablette.
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Comme visible a la figure 2, I'installation 2 peut comprendre deux unités de commande

locales 12 de types différents.

On décrit a présent, plus en détail et en référence aux figures 2 et 3, le dispositif
d’entrainement motorisé 5, y compris l'actionneur électromécanique 11, appartenant a
l'installation 6 et, plus particulierement, au dispositif d’occultation 3 illustré aux figures 1 et
2.

L’actionneur électromécanique 11 comprend un moteur électrique 16. Le moteur
électrique 16 comprend un rotor et un stator, non représentés, positionnés de maniéere
coaxiale autour de I'axe de rotation X du tube d’enroulement 4 en configuration montée du
dispositif d’entrainement motorisé 5.

Ici, le moteur électrique 16 est un moteur électrique a courant continu, couramment
dénommé moteur « DC » (acronyme du terme anglo-saxon Direct Current).

En variante, le moteur électrique 16 de 'actionneur électromécanique 11 peut étre
du type sans balais a commutation électronique, appelé également « BLDC » (acronyme
du terme anglo-saxon BrushLess Direct Current) ou « synchrone a aimants permanents ».

Avantageusement, I'actionneur électromécanique 11 comprend un carter 17, en
particulier tubulaire. Le moteur électrique 16 est monté a lintérieur du carter 17, en
particulier dans une configuration assemblée de I'actionneur électromécanique 11.

Ici, le carter 17 de lactionneur électromécanique 11 est de forme cylindrique,
notamment de révolution autour de I'axe de rotation X.

Dans un exemple de réalisation, le carter 17 est réalisé dans un matériau métallique.

La matiére du carter de l'actionneur électromécanique n'est pas limitative et peut
étre différente. Il peut s’agir, en particulier, d’'une matiére plastique.

L’actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, un arbre de sortie 20.

Avantageusement, l'arbre de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11 est
disposé a l'intérieur du tube d’enroulement 4 et au moins en partie a I'extérieur du carter 17
de l'actionneur électromécanique 11.

Ici, une extrémité de l'arbre de sortie 20 est en saillie par rapport au carter 17 de
I'actionneur électromécanique 11, en particulier par rapport a une deuxieme extrémité 17b
du carter 17 opposée a la premiere extrémité 17a.

Avantageusement, l'arbre de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11 est
configuré pour entrainer en rotation un élément de liaison 22. Cet élément de liaison 22 est
relié au tube d’enroulement 4, dans la configuration assemblée du dispositif d’occultation
3. L’élément de liaison est réalisé sous la forme d’une roue.

Lors de la mise en fonctionnement de I'actionneur électromécanique 11, le moteur

électrique 16 et le réducteur 19 entrainent en rotation I'arbre de sortie 20. En outre, l'arbre
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de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11 entraine en rotation le tube d’enroulement

4 par l'intermédiaire de I'élément de liaison 22.

Ainsi, le tube d’enroulement 4 entraine en rotation I'écran 2 du dispositif
d’occultation 3, de sorte a ouvrir ou fermer 'ouverture 1.

Avantageusement, l'actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, un
réducteur 19.

Avantageusement, le réducteur 19 comprend au moins un étage de réduction.
L’étage de réduction peut étre un train d’engrenages de type épicycloidal.

Le type et le nombre d’étages de réduction du réducteur ne sont pas limitatifs.

Avantageusement, I'actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, un frein
32.

A titre d’exemples nullement limitatifs, le frein 32 peut étre un frein a ressort, un frein
a came, un frein magnétique ou un frein électromagnétique.

Le frein 32 est configuré pour freiner et/ou pour bloquer en rotation I'arbre de sortie
20, de sorte aréguler la vitesse de rotation du tube d’enroulement 4, lors d’'un déplacement
de l'écran 2, et a maintenir bloqué le tube d’enroulement 4, lorsque l'actionneur
électromécanique 11 est désactivé électriguement.

Ici et comme visible a la figure 4, dans la configuration assemblée de I'actionneur
électromécanique 11, le frein 32 est configuré pour étre disposé, autrement dit est disposé,
entre le moteur électrique 16 et le réducteur 19, c’est-a-dire a la sortie du moteur électrique
16.

Avantageusement, le réducteur 19 et, éventuellement, le frein 32 sont disposés a
lintérieur du carter 17 de lactionneur électromécanique 11, dans la configuration
assemblée de I'actionneur électromécanique 11.

Le tube d’enroulement 4 est entrainé en rotation autour de I'axe de rotation X et du
carter 17 de l'actionneur électromécanique 11 en étant soutenu par l'intermédiaire de deux
liaisons pivot.

La premiére liaison pivot est réalisée au niveau d’'une premiére extrémité du tube
d’enroulement 4 au moyen d’une couronne 53 insérée autour d’'une premiére extrémité 17a
du carter 17 de I'actionneur électromécanique 11. La couronne 53 permet ainsi de réaliser
un palier.

La deuxiéme liaison pivot, non représentée a la figure 2, estréalisée au niveau d’une
deuxiéme extrémité du tube d’enroulement 4, non visible sur cette figure.

Avantageusement, l'actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, un

support de couple 21, pouvant également étre appelé « téte d’actionneur ».
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Ici, le support de couple 21 est disposé au niveau de la premiere extrémité 17a du

carter 17 de l'actionneur électromécanique 11, en particulier dans la configuration
assemblée de I'actionneur électromécanique 11.

Le support de couple 21 permet d’assurer la reprise des efforts exercés par
lactionneur électromécanique 11, en particulier le couple exercé par [l'actionneur
électromécanique 11 sur la structure du béatiment B. Le support de couple 21 permet
avantageusement de reprendre, en outre, des efforts exercés par le tube d’enroulement 4,
notamment le poids du tube d’enroulement 4, de I'actionneur électromécanique 11 et de
I'écran 2, et d’assurer la reprise de ces efforts par la structure du batiment B.

Ainsi, le support de couple 21 de l'actionneur électromécanique 11 permet de fixer
I'actionneur électromécanique 11 sur le dispositif de maintien 9,23, en particulier a 'un des
supports 23 ou a I'une des joues 10 du coffre 9.

Avantageusement, le support de couple 21 est en saillie au niveau de la premiere
extrémité 17a du carter 17 de l'actionneur électromécanique 11, en particulier I'extrémité
17a du carter 17 recevant la couronne 53. La couronne 53 constitue, autrement dit est
configurée pour constituer, un palier de guidage en rotation du tube d’enroulement 4, dans
la configuration assemblée du dispositif d’occultation 3.

Avantageusement, le support de couple 21 de l'actionneur électromécanique 11
peut également permettre d’obturer la premiére extrémité 17a du carter 17.

Des moyens de commande de l'actionneur électromécanique 11, permettant le
déplacement de I'écran 2 du dispositif d’occultation 3, comprennent au moins une unité
électronique de contrble 15. Cette unité électronique de contrble 15 est apte a mettre en
fonctionnement le moteur électrique 16 de l'actionneur électromécanique 11 et, en
particulier, permettre I'alimentation en énergie électrique du moteur électrique 16.

Ainsi, l'unité électronique de controle 15 commande, notamment, le moteur
électrique 16, de sorte a ouvrir ou fermer I'écran 2, comme décrit précédemment.

Les moyens de commande de I'actionneur électromécanique 11 comprennent des
moyens matériels et/ou logiciels.

A titre d’'exemple nullement limitatif, les moyens matériels peuvent comprendre au
moins un microcontréleur 30.

Ici et comme illustré a la figure 4, I'unité électronique de contréle 15 comprend au
moins une carte électronique. En outre, la carte électronique est configurée pour contréler
le moteur électrique 16 et, éventuellement, accéder a des fonctions de paramétrage et/ou
de configuration de I'actionneur électromécanique 11, au moyen d’éléments de sélection

et, éventuellement, d’affichage, non représentés.
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Ici et comme illustré a la figure 4, 'unité électronique de contréle 15 comprend une

premiére carte électronique 15a et une deuxieme carte électronique 15b. La premiére carte
électronique 15a est configurée pour contréler, autrement dit contréle, le moteur électrique
16. En outre, la deuxiéme carte électronique 15b est configurée pour permettre et,
éventuellement, accéder a des fonctions de paramétrage et/ou de configuration de
'actionneur électromécanique 11, au moyen d’éléments de sélection et, éventuellement,
d’affichage, non représentés.

Avantageusement, l'unité électronique de contréle 15 et, plus particulierement,
chacune des premiére et deuxieme cartes électroniques 15a, 15b comprend au moins un
circuit imprimé 40a, 40b.

Avantageusement, le ou chaque circuit imprimé 40a, 40b est équipé de composants
électroniques 56.

En variante non représentée, I'unité électronique de contréle 15 comprend une seule
carte électronique.

Avantageusement, l'actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, des
premiers conducteurs électriques 37.

Ici, les premiers conducteurs électriques 37 s’étendent entre l'unité électronique de
contrdle 15 et le moteur électrique 16, comme illustré en partie centrale de la figure 4.

L’actionneur électromécanique 11 comprend, en outre, un cable de transmission de
données 18.

Avantageusement, le cable de transmission de données 18 comprend au moins des
deuxiemes conducteurs électriques 38.

Avantageusement, les deuxiémes conducteurs électriques 38 sont adaptés pour
transmettre un niveau de puissance électrique et des signaux de communication selon un
quelconque protocole de communication.

Ici, les deuxiémes conducteurs électriques 38 sont visibles aux figures 4 a 6, au
niveau d’'une extrémité du céble de transmission de données 18, et sont constitués de
quatre paires de fil de cuivre torsadées, formants par exemple un cable standard Ethernet.

Avantageusement, le céble d'alimentation électrique 18, en particulier les
deuxiemes conducteurs électriques 38, sont reliés électriquement a 'unité électronique de
contréle 15.

Ici, le céble de transmission de données 18, en particulier les deuxiémes
conducteurs électriques 38, sont reliés électriquement, a des pistes électriques, non
représentées, du premier circuit imprimé 40a au moyen d’un deuxiéme connecteur
électrique 59 du cable de transmission de données 18 et d’'un connecteur électrique 60 de

la premiere carte électronique 15a, comme illustré a la figure 4.
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L'installation 6 comprend, en outre, un équipement d'alimentation électrique 31,

visible a la figure 2.

L’actionneur électromécanique 11 Le dispositif d’entrainement motorisé 5 est
configuré pour étre relié électriquement, autrement dit est relié électriquement, a
I'équipement d'alimentation électrique 31 au moyen du cable d'alimentation électrique 18.

En variante non représentée, l'installation 6 comprend, en outre, un réseau de
communication et d'alimentation en énergie électrique non représenté. Dans cette variante,
I'actionneur électromécanique 11 est relié électriguement a I'équipement d'alimentation
électrique 31 par l'intermédiaire du réseau de communication et d'alimentation en énergie
électrique.

L’'unité électronique de contréle 15 et le moteur électrique 16 et, plus généralement,
actionneur électromécanique 11 sont configurés pour étre alimentés, autrement dit
alimentés, en énergie électrique au moyen de I'équipement d'alimentation électrique 31.

Le moteur électrique 16 est alimenté en énergie électrique par l'intermédiaire des
premiers conducteurs électriques 37, eux-mémes reliés électriquement aux deuxiemes
conducteurs électriques 38 par l'intermédiaire de 'unité électronique de contrble 15.

Ainsi, le moteur électrique 16 est configuré pour étre alimenté en énergie électrique,
autrement dit est alimenté en énergie électrique, par I'équipement d'alimentation électrique
31, au travers du céble de transmission de données 18.

Ici, la tension de sortie de I'équipement d'alimentation électrique 31 est,
preférentiellement, continue et dite « trés basse tension ». La valeur de la tension de
I'équipement d'alimentation électrique 31 est, préférentiellement, inférieure ou égale a 120
volts et, plus particuliérement, inférieure ou égale a 50 volts. La valeur de la tension de
I'équipement d'alimentation électrique 31 peut étre, par exemple, de I'ordre de 12 volts, 24
volts ou 48 volts.

A titre d'exemple nullement limitatif, I'équipement d'alimentation électrique 31 peut
étre un équipement PoE (de l'anglais "Power-over-Ethernet"), tel qu'un concentrateur, un
commutateur ou un routeur, dont les éléments constitutifs sont connus en soi.

L'équipement d'alimentation électrique 31 est adapté pour transmettre au dispositif
d'entrainement motorisé 5 un niveau de puissance électrique, par l'intermédiaire du cable
d'alimentation électrique 18.

De maniére connue, I'équipement d’alimentation électrique 31 est configuré pour
exécuter, a la mise sous tension de l'actionneur électromécanique 11, un procédé de
détection et de classification de I'actionneur électromécanique 11, le procéde de détection
et de classification comprenant au moins une étape de détection de la présence de

actionneur électromécanique 11, une étape de détermination de la compatibilité de
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I'actionneur électromécanique 11 avec l'un des standards IEEE 802.3, et une étape de

détermination de la valeur d’un premier seuil prédéterminé P_dec de puissance électrique
requis par I'actionneur électromécanique 11.

De maniére connue, I'équipement d'alimentation électrique 31 est configuré pour
surveiller une charge électrique sur le céble de transmission de données 18 pour
déconnecter l'alimentation de la charge électrique si la valeur de la puissance électrique
consommée par la charge électrique atteint ou dépasse la valeur du premier seull
prédéterminé P_dec, par exemple égal a 25,4 watts.

Ici, 'équipement d'alimentation électrique 31 surveille, via le cable de transmission
de données 18, le niveau de puissance électrique consommé par [l'actionneur
électromécanique 11, et déconnecte l'alimentation de 'actionneur électromécanique 11 si
la valeur de la puissance électrique consommeé par I'actionneur électromécanique 11 atteint
ou dépasse la valeur du premier seuil prédéterminé P_dec.

Avantageusement, 'unité électronique de contréle 15 comprend, en outre, une unité
de contréle d'alimentation électrique 73, I'unité de contréle d'alimentation électrique 73 étant
reliée électriquement a I'équipement d'alimentation électrigue 31 par I'intermédiaire des
deuxiemes conducteurs électriques 38 du céble de transmission de données 18..

Avantageusement, l'unité de contréle d'alimentation électrique 73 comprend, en
outre, au moins un redresseur de tension électrique et une interface de gestion
d’alimentation électrique, non représentée. A titre d’'exemple nullement limitatif, I'interface
de gestion d’alimentation électrique est compatible avec un standard IEEE 802.3, par
exemple le standard IEEE 802.3bt. Le redresseur de tension électrique est adapté pour
redresser la tension électrique traversant les conducteurs électriques 38 a destination de
I'interface de gestion d’alimentation électrique.

Avantageusement, I'unité de contréle d'alimentation électrique 73, en particulier son
interface de gestion d’alimentation électrique, est adaptée pour négocier avec I'équipement
d'alimentation électrique 31 le premier seuil prédéterminé P_dec de puissance électrique,
le premier seuil prédéterminé P_dec de puissance électrique correspondant a la valeur
maximale de puissance pouvant étre fournie par 'équipement d’alimentation électrique 31
a l'actionneur électromécanique 11.

Avantageusement, 'unité de contréle d'alimentation électrique 73, en particulier son
interface de gestion d’alimentation électrique, comprend au moins une résistance de
classification de la couche physique de linterface de gestion d’alimentation électrique,
également non représentée. Cette résistance de classification est représentative du premier
seuil prédéterminé P_dec de puissance électrique adapté pour entrainer I'élément mobile

en mouvement et a vitesse nominale. Dans cette configuration, I'équipement d'alimentation
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électrique 31 détermine la valeur de la résistance de classification a la mise sous tension

de l'actionneur électromécanique 11.

Avantageusement, 'unité électronique de contrdle 15 comprend un sous-ensemble
de mesure 75 .Le sous-ensemble de mesure 75 est configuré pour mesurer, autrement dit
mesure, au moins une grandeur U_Moteur, |_Conso représentative du fonctionnement du
dispositif d’entrainement motorisé 5.

Avantageusement, 'unité électronique de contréle 15 comprend, en outre, un
premier module de communication 27, en particulier de réception d’ordres de commande,
les ordres de commande étant émis par un émetteur d’ordres, tel que l'unité de commande
locale 12 ou l'unité de commande centrale 13, ces ordres étant destinés a commander le
dispositif d’entrainement motorisé 5.

Avantageusement, le premier module de communication 27 de l'unité électronique
de contréle 15 est configuré pour recevoir des ordres de commande par l'intermédiaire du
céable de transmission de données 18.

Avantageusement, l'unité électronique de contréle 15, l'unité de commande locale
12 et/ou l'unité de commande centrale 13 peuvent également étre en communication avec
un serveur 28, tel qu’illustré a la figure 2, de sorte a contrdler I'actionneur électromécanique
11 suivant des données mises a disposition a distance par l'intermédiaire d’'un réseau de
communication, en particulier un réseau internet pouvant étre reli€ au serveur 28.L’unité
électronique de contrble 15 peut étre commandée a partir de 'unité de commande locale
12 et/ou centrale 13. L'unité de commande locale 12 et/ou centrale 13 est pourvue d'un
clavier de commande. Le clavier de commande de l'unité de commande locale 12 ou
centrale 13 comprend un ou plusieurs éléments de sélection non représentés et,
éventuellement, un ou plusieurs éléments d’affichage, également non représentés.

A titre d’exemples nullement limitatifs, les éléments de sélection peuvent
comprendre des boutons poussoirs et/ou des touches sensitives. Les éléments d’affichage
peuvent comprendre des diodes électroluminescentes et/ou un afficheur LCD (acronyme
du terme anglo-saxon « Liquid Crystal Display ») ou TFT (acronyme du terme anglo-saxon
« Thin Film Transistor »). Les éléments de sélection et d’affichage peuvent étre également
réalisés au moyen d’'un écran tactile.

L’unité de commande locale 12 et/ou centrale 13 comprend au moins un deuxieme
module de communication 36. Par souci de simplification, le deuxiéme module de
communication 36 n’est représenté que pour une unité locale 12 et/ou centrale 13 a la figure
2.

Ainsi, le deuxiéme module de communication 36 de I'unité de commande locale 12

ou centrale 13 est configuré pour émettre, autrement dit émet, des ordres de commande,
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en particulier par des moyens sans fil, par exemple radioélectriques, ou par des moyens

filaires.

En outre, le deuxieme module de communication 36 de l'unité de commande locale
12 ou centrale 13 peut également étre configuré pour recevoir, autrement dit recoit, des
ordres de commande, en particulier par I'intermédiaire des mémes moyens.

Le deuxieme module de communication 36 de I'unité de commande locale 12 ou
centrale 13 est configuré pour communiquer, autrement dit communique, avec le premier
module de communication 27 de l'unité électronique de contréle 15.

Ainsi, le deuxiéme module de communication 36 de I'unité de commande locale 12
ou centrale 13 échange des ordres de commande avec le premier module de
communication 27 de [lunité électronique de controle 15, soit de maniére
monodirectionnelle, soit de maniére bidirectionnelle.

Avantageusement, I'unité de commande locale 12 et/ou centrale 13 comprend, en
outre, un contréleur 35.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5, en particulier 'unité électronique de contréle
15, est, de préférence, configuré pour exécuter des ordres de commande de déplacement,
notamment de fermeture ainsi que d’ouverture, de I'écran 2 du dispositif d’occultation 3.
Ces ordres de commande peuvent étre émis, notamment, par 'unité de commande locale
12 ou par l'unité de commande centrale 13.

Le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut étre contrélé par l'utilisateur, par
exemple par la réception d’'un ordre de commande correspondant & un appui sur le ou l'un
des éléments de sélection 14 de 'unité de commande locale 12 ou centrale 13.

Le dispositif dentrainement motorisé 5 peut également étre contrélé
automatiquement, par exemple par la réception d’'un ordre de commande correspondant a
au moins un signal provenant d’au moins un capteur et/ou a un signal provenant d’'une
horloge de l'unité électronique de contréle 15, en particulier du microcontréleur 30. Le
capteur et/ou I'horloge peuvent étre intégrés a 'unité de commande locale 12 ou a l'unité
de commande centrale 13.0n décrit a présent, en référence a la figure 6, un mode
d’exécution d’un procédé de commande en fonctionnement du dispositif d’occultation 3,
illustré aux figures 1 a 5, ce procédé de commande en fonctionnement étant conforme a
l'invention.

Le procédé de commande en fonctionnement du dispositif d’occultation 3 comprend
une étape d’exécution E10 d’'un déplacement de I'écran 2 par activation électrique de
I'actionneur électromécanique 11.

Ici, le déplacement de I'écran 2 est exécuté initialement a une consigne de vitesse

de rotation nominale Vn de I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11.
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Le procédé de commande en fonctionnement du dispositif d’occultation 3 comprend

au moins les étapes suivantes, de préférence exécutées dans 'ordre mentionné ci-apres :
- determination E20 d’au moins une valeur de puissance électrique P
consommee par le dispositif d’entrainement motorisé 5 au cours du
déplacement de I'écran 2, lors de 'étape d’exécution E10, et
- comparaison E30 de la valeur de puissance électrique P, déterminée lors de
I'étape de détermination E20, par rapport & au moins une valeur d'un deuxieme
seuil prédéterminé P_max, P_max étant une valeur prédéterminée d'un seuil
de puissance électrique.

En fonction du résultat, obtenu lors de I'étape de comparaison E30, le procédé
comprend :

- une étape de diminution E40 de la consigne de vitesse de rotation V de l'arbre
de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 si la valeur de puissance
électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination E20, atteint ou
dépasse la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max, autrement dit est
supérieure ou égale a la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max, ou

- une étape de maintien E50 de la consigne de vitesse de rotation V de I'arbre de
sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 tant que la valeur de puissance
électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination E20, est strictement
inférieure a la valeur du deuxieme seuil prédéterminé P_max.

L’étape de diminution E40 permet de réduire, autrement dit de limiter, la puissance
électrique consommée par I'actionneur électromécanique 11, en particulier par le moteur
électrique 16, cette puissance électrique provenant de I'équipement d'alimentation
électrique 31. En outre, I'étape de maintien E50 permet de maintenir la puissance électrique
consommeée par l'actionneur électromécanique 11, autrement dit de conserver un méme
niveau de la puissance électrique consommée par I'actionneur électromécanique 11, en
particulier par le moteur électrique 16, cette puissance électrique provenant de I'équipement
d'alimentation électrique 31.

Ainsi, le procédé permet de commander l'actionneur électromécanique 11 de
maniere optimale en fonction de la vitesse de l'arbre de sortie 20, sans dépasser une
puissance électrique donnée pour I'équipement d'alimentation électrique 31.

En outre, un tel procédé peut permetire de minimiser le bruit du dispositif
d’entrainement motorisé 5 et, plus particulierement, du dispositif d’occultation 3 lors de
I'activation électrique de 'actionneur électromécanique 11.

Par ailleurs, un tel procédé permet d’adapter automatiquement le fonctionnement

de l'actionneur électromécanique 11 en fonction de la puissance électrique consommée par
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le dispositif d’entrainement motorisé 5 au cours du déplacement de I'écran 2.

Le procédé peut permettre ainsi de s’affranchir d’'un apprentissage, au cours d’'un
ou plusieurs déplacements précédents de I'écran 2, de la variation de la valeur de
puissance électrique P consommeée par le dispositif d’entrainement motorisé 5. Ceci évite
de devoir déterminer une consigne spécifique de vitesse de rotation V de l'arbre de sortie
20 de l'actionneur électromécanique 11, cette consigne spécifique étant différente de la
consigne de vitesse de rotation nominale Vn, au moins lors d’'une phase de démarrage de
I'actionneur électromécanique 11.

Dans le cas ou la valeur de puissance électrique P, déterminée lors de 'étape de
détermination E20, atteint ou dépasse la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max, la
consigne de vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique
11 est diminuée, pour la suite de I'étape d’exécution E10 d’un déplacement de I'écran 2.

Avantageusement, I'exécution de I'étape de diminution E40 de la consigne de
vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11 permet
d’empécher que la valeur de puissance électrique P dépasse, pendant une période de
temps de traitement par l'unité électronique de contrdle 15, en particulier d’exécution des
etapes E20 a E40, la valeur du deuxieme seuil prédéterminé P_max.

Tant que la valeur de puissance électrique P, déterminée lors de I'étape de
détermination E20, est strictement inférieure a la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé
P_max, la consigne de vitesse de rotation V de l'arbre de sortie 20 de l'actionneur
électromécanique 11 est maintenue soit a la consigne de vitesse de rotation nominale Vn
soit a une consigne de vitesse de rotation V en cours, lors de I'étape d’exécution E10.

Ainsi, 'exécution de I'étape de maintien E50 permet de conserver la consigne de
vitesse de rotation nominale Vn ou une consigne de vitesse de rotation V en cours, qui peut
étre définie suite a I'exécution d’'une ou plusieurs itérations de I'étape de diminution E40.

Avantageusement, les étapes de détermination E20, de comparaison E30, de
diminution E40 et de maintien E50 sont mises en ceuvre par l'unité électronique de contréle
15 et, plus particulierement, par le microcontréleur 30.

Avantageusement, le procédé, en particulier ses étapes E20, E30, E40 et E50, est
mis en ceuvre dans le cas de I'exécution d’'un déplacement de montée de I'écran 2, en
particulier entre la deuxiéme position de fin de course FACB, autrement la position de fin
de course basse ou déroulée, et la premiére position de fin de course FACH, autrement dit
la position de fin de course haute ou enroulée.

Avantageusement, I'étape de détermination E20 est mise en ceuvre entre les

deuxieme et premiére positions de fin de course FdCB, FACH.
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Avantageusement, I'étape de détermination E20, I'étape de comparaison E30 et

I'étape de diminution E40 ou I'étape de maintien E50 sont mises en ceuvre de maniére
itérative selon une période de temps prédéterminée T.

A titre d'exemple nullement limitatif, la période de temps prédéterminée T est de
I'ordre de cing millisecondes.

En variante, I'étape de détermination E20 est mise en ceuvre de maniére itérative a
des instants définis en fonction de la position du rotor du moteur électrique 16, de méme
pour I'étape de comparaison E30 et I'étape de diminution E40 ou I'étape de maintien E50.

A titre d'exemple nullement limitatif, les instants d’exécution de [I'étape de
détermination peuvent étre dépendants d’'un nombre de tours du rotor du moteur électrique
16 ou une fraction d’un tour du rotor du moteur électrique 16.

A titre d'exemple nullement limitatif pour déterminer la valeur de puissance
électrique P consommeée par le dispositif d'entrainement motorisé 5, le sous-ensemble de
mesure 75 de I'unité électronique de contrdle 15 comprend un premier dispositif de mesure
75a et un deuxiéme dispositif de mesure 75b. Le premier dispositif de mesure 75a est
configuré pour mesurer, autrement dit mesure, une premiere grandeur U_Moteur
repreésentative du fonctionnement du moteur électrique 16. La premiere grandeur U_Moteur
représentative du fonctionnement du moteur électrique 16 est, par exemple, la tension
présente aux bornes du moteur électrique 16. En outre, le deuxiéme dispositif de mesure
75b est configuré pour mesurer, autrement dit mesure, une deuxieme grandeur |_Conso
représentative du fonctionnement du dispositif d'entrainement motorisé 5. La deuxiéme
grandeur |_Conso représentative du fonctionnement dispositif d'entrainement motorisé 5
est, par exemple, le courant consommé par le moteur électrique 16 et dans cet exemple le
deuxieme dispositif de mesure 75b est un capteur de courant placé en entrée des moyens
de commutation de puissance, non représentés, de l'unité de pilotage 74 du moteur
électrique 16. En variante, la deuxiéme grandeur | _Conso représentative du
fonctionnement du dispositif d'entrainement motorisé 5 est le courant consommé par l'unité
de contréle 15 ou par I'ensemble constitué de l'unité de contrble 15 et de I'actionneur
électromécanique 11 et, dans cette variante, le deuxieme dispositif de mesure 75b est un
capteur de courant placé en sortie de l'unité de contréle d'alimentation électrique 73.

Avantageusement, la valeur de puissance électrique P consommée par I'actionneur
électromécanique 11 peut étre obtenue, notamment, par la formule suivante :

P =DC xU_Moteur X I_Conso
ou DC correspond a un rapport cyclique de commande du moteur électrique 16,
U_Moteur correspond a la tension aux bornes du moteur électrique 16, et

|_Conso correspond au courant consommé par I'actionneur électromécanique 11.
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Avantageusement, [l'unité électronique de contrdle 15, en particulier le

microcontrleur 30, comprend au moins une mémoire, non représentée. La ou les
mémoires de l'unité électronique de contréle 15 sont configurées pour stocker une ou
plusieurs valeurs de puissance électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination
E20. En outre, la ou les mémoires de l'unité électronique de contrdle 15 sont configurées
pour stocker une ou plusieurs valeurs de la ou des grandeurs U_Moteur, |_Conso mesurées
par le sous-ensemble de mesure 75.

Avantageusement, I'étape de détermination E20 de la valeur de puissance
électrique P comprend une premiére sous-étape de mesure E201 d’au moins une valeur
de la premiére grandeur U_Moteur et une deuxiéme sous-étape de mesure E202 d’au
moins une valeur de la deuxiéme grandeur |_Conso.

Avantageusement, I'étape de détermination E20 de la valeur de puissance
électrique P comprend, en outre, une premiere sous-étape de mémorisation E203 d’au
moins une valeur mesurée de la ou de chacune des grandeurs U_Moteur, |_Conso, lors de
la premiere ou deuxiéme sous-étape de mesure E201, E202, et une deuxieme sous-étape
de mémorisation E204 d’au moins une valeur de puissance électrique P, déterminée lors
de 'étape de détermination E20.

Avantageusement, la tension de sortie U_Moteur, aux bornes du moteur électrique
16 est obtenue au moyen du premier dispositif de mesure 75a, pouvant étre, par exemple,
un pont résistif. En outre, le courant |_Conso consommé par le moteur électrique 16 est
obtenu au moyen du deuxiéme dispositif de mesure 75b, pouvant étre, par exemple, un
capteur de courant. Chacune des valeurs issues du premier dispositif de mesure 75a et du
deuxieme dispositif de mesure 75b sont converties d’un signal analogique a un signal
numérique au moyen d’un convertisseur analogique/numérique, non représenté, puis
traitées par le microcontréleur 30 de l'unité électronique de contrdle 15.

Ici, le convertisseur analogique/numérique est intégré au microcontréleur 30.

En variante non représentée, le convertisseur analogique/numérique est un élément
distinct du microcontréleur 30.

Avantageusement, le courant |_Conso consommé par le moteur électrique 16 peut
étre une valeur instantanée, correspondant a un échantillon, ou une valeur moyenne,
correspondant a une moyenne de plusieurs échantillons, pouvant étre enregistrés, par
exemple, dans une mémoire du microcontréleur 30.

Avantageusement, I'étape de diminution E40 de la consigne de vitesse de rotation
V de l'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 peut étre mise en ceuvre a
plusieurs reprises et, plus particulierement, a chaque fois que la valeur de puissance

électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination E20, atteint ou dépasse la valeur
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du deuxieme seuil prédéterminé P_max, au cours de la mise en ceuvre de I'étape

d’exécution E10 d’un déplacement de I'écran 2.

Avantageusement, I'étape de détermination E20, I'étape de comparaison E30 et
I'étape de diminution E40 de la consigne de vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de
l'actionneur électromécanique 11 sont mises en ceuvre de maniére itérative, comme
représenté par la fleche de gauche de la figure 4 reliant I'étape E40 a I'étape E20, jusqu’a
latteinte d’'une valeur d’un troisiéeme seuil prédéterminé V_limitée, le troisieme seuil
predéterminé V_limitée étant une valeur d’un seuil prédéterminé de vitesse de rotation V
de l'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11.

Ainsi, au cours de I'étape d’exécution E10 d’un déplacement de I'écran 2 par
I'activation électrique de I'actionneur électromécanique 11, dans le cas ou la valeur de la
puissance électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination E20, atteint ou dépasse
la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max, la consigne de vitesse de rotation V de
I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 est diminuée de maniére itérative
jusqu’a la valeur du troisieme seuil prédéterminé V_limitée.

Ici, le procédé permet de garantir une vitesse de déplacement constante de I'écran
2, au cours d’'un déplacement de ce dernier par I'activation électrique de l'actionneur
électromécanique 11, quelle que soit la position de I'’écran 2 entre les deuxieme et premiére
positions de fin course FACB, FACH, en particulier dans le cas d’un volet roulant ou d’un
store enroulable ou I'écran 2 est configuré pour s’enrouler autour du tube d’enroulement 4,
lors d’'un déplacement de montée de I'écran 2 de la deuxiéme position de fin de course
FACB vers la premiére position de fin de course FACH.

Avantageusement, suite a I'étape de diminution E40, si la valeur de puissance
électrique P, déterminée lors de I'étape de détermination E20, est inférieure a la valeur du
deuxieme seuil prédéterminé P_max, la consigne de vitesse de rotation V de l'arbre de
sortie 20 de 'actionneur électromécanique 11 est maintenue a la valeur du troisiéme seuil
prédéterminé V_limitée.

Avantageusement, le procédé comprend, en outre, une étape de sélection E60 de
la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max parmi une pluralité de valeurs P_max1,
P_max2, en fonction d’au moins la valeur du premier seuil prédéterminé P_dec, la valeur
du deuxieme seuil prédéterminé P_max étant sélectionnée de maniére a étre strictement
inférieure a la valeur du premier seuil prédéterminé P_dec de puissance électrique.

Avantageusement, I'étape de sélection E60 comprend en outre, éventuellement, la
sélection du deuxiéme seuil prédéterminé P_max parmi une pluralité de valeurs P_max1,

P_max2, en fonction d’au moins une condition C.
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Avantageusement, la condition C peut étre, par exemple, une condition de

fonctionnement de I'équipement d’alimentation électrique 31, par exemple la disponibilité
d’'un niveau de puissance électrique inférieur ou supérieur au premier seuil de puissance
prédéterminé P_dec.

Avantageusement, la condition C peut étre, en outre, une condition climatique, par
exemple une température a I'extérieur du batiment ou la température du moteur électrique
16 ou l'usure des composants.

Avantageusement, 'étape de sélection E60 est mise en ceuvre en fonction d'une
combinaison de conditions C, par exemple une ou plusieurs conditions de fonctionnement
de I'équipement d’'alimentation électrique 31, telles que mentionnées ci-dessus, et une
condition climatique, telle que mentionnée ci-dessus.

Ici, la valeur du premier seuil prédéterminé P_max est sélectionnée parmi deux
valeurs P_max1, P_max2, une premiere valeur P_max1 dite nominale et une deuxiéme
valeur P_max2 dite dégradée. En outre, la premiere valeur P_max1 est supérieure a la
deuxiéme valeur P_max2.

En pratique, la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max est sélectionnée de
telle sorte que, lorsque la valeur de puissance électrique P déterminée lors de I'étape de
détermination E20 atteint ou dépasse la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max, la
diminution de la consigne de vitesse entraine une réduction de la puissance électrique
consommeée par l'actionneur électromécanique provenant de I'équipement d’alimentation
électrique 31, la puissance électrique consommée par l'actionneur électromécanique
n’atteignant ni ne dépassant jamais la valeur du premier seuil prédéterminé P_dec.

Ainsi le procédé de commande en fonctionnement d’un dispositif d’occultation, ainsi
gu’un dispositif d’occultation, permet d'empécher un dépassement d'un seuil de puissance
électrique maximum négocié avec un équipement d'alimentation électrique destiné a
alimenter en énergie électrique un moteur électrique d’un actionneur électromécanique et
une unité électronique de contrdle d’un dispositif d’entrainement motorisé.

Avantageusement, I'étape de sélection E6O est exécutée pendant la mise en ceuvre
de l'étape d’exécution E10 d’un déplacement de I'écran 2 et, plus particuliérement, au
démarrage de I'étape d’exécution E10 d’un déplacement de I'écran 2.

Avantageusement, I'étape de sélection E60 est exécutée a chaque mise en ceuvre
de l'étape d’exécution E10 d’'un déplacement de I'écran 2 par l'activation électrique de
l'actionneur électromécanique 11.

Avantageusement, I'étape de sélection E60 est mise en ceuvre avant I'étape de
comparaison E30.

Avantageusement, I'étape de sélection E60 est mise en ceuvre par lunité
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électronique de contréle 15 et, plus particulierement, par le microcontréleur 30 de l'unité

électronique de contrble 15.

Avantageusement, I'étape de sélection E60 comprend une sous-étape de
détermination E601 de la valeur du premier seuil prédéterminé P_dec.

De préférence, la sous-étape de détermination E601 comprend au moins la lecture
de la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_dec enregistrée dans une mémoire de
l'unité électronique de contréle 15 au cours d'une sous-sous-étape de configuration du
dispositif d'entrainement motorisé 5, par exemple réalisée en usine ou via une mise a jour
du dispositif d'entrainement motorisé 5, dans tous les cas avant la mise en ceuvre de I'étape
d’exécution E10 d’'un déplacement de I'écran 2 par activation électrique de I'actionneur
électromécanique 11.

Optionnellement, la sous-étape E601 comprend la lecture de la valeur du premier
seuil prédéterminé P_dec transmise par le premier module de communication 27 via une
sous-sous-étape de communication entre I'équipement d'alimentation électrique 31 et le
premier module de communication 27, par exemple via le protocole LLDP.

De préférence, la valeur du deuxieme seuil prédéterminé P_max sélectionnée dans
'étape de sélection E60 est enregistrée dans une mémoire de l'unité électronique de
contrdle 15.

En variante non représentée, suite a latteinte de la valeur du troisieme seuil
prédéterminé de vitesse V_limitée, le procédé met en ceuvre une étape d’'augmentation de
la consigne de vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de 'actionneur électromécanique
11, en particulier jusqu’a atteindre la consigne de vitesse de rotation nominale Vn.

Une telle étape d’augmentation peut étre mise en ceuvre, notamment, dans le cas
ou le bruit généré par l'activation électrique de l'actionneur électromécanique 11 et/ou la
variation de consigne de vitesse de rotation V de l'arbre de sortie 20 de I'actionneur
électromécanique 11 ne sont pas perceptibles par I'utilisateur ou génants pour ce dernier.

En variante non représentée, dans le cas ou la puissance électrique P, déterminée
lors de I'étape de détermination E20, atteint ou dépasse la valeur du deuxiéme seuil
prédéterminé P_max, au cours d’'un déplacement de I'écran 2, mis en ceuvre lors de I'étape
d’exécution E10, le procédé met en csuvre une étape de modification de la consigne de
vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11, de sorte
a adapter la valeur de la consigne de vitesse de rotation V de l'arbre de sortie 20 de
I'actionneur électromécanique 11 lors d’'un déplacement de I'écran 2 suivant, mis en ceuvre
lors d’'une nouvelle étape d’exécution E10.

Ainsi, une consigne de vitesse de rotation modifiée Vm de I'arbre de sortie 20 de

I'actionneur électromécanique 11 est inférieure ou supérieure a une consigne de vitesse de
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rotation VO initiale de I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11, lors de la

mise en ceuvre du déplacement de I'écran 2 suivant.

De cette maniere, la modification de la consigne de vitesse de rotation V de I'arbre
de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 pour un déplacement de I'écran 2 suivant,
lors de I'exécution d’'une nouvelle étape d’exécution E10, permet de minimiser, voire de
supprimer, une perception de variation de la vitesse de rotation de I'arbre de sortie 20 de
l'actionneur électromécanique 11, lors de la mise en ceuvre du déplacement de I'écran 2
suivant.

Avantageusement, la consigne de vitesse de rotation modifiee Vm de l'arbre de
sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11 est déterminée en fonction de la vitesse de
rotation minimale de 'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11, atteinte lors
de la mise en ceuvre du déplacement de I'écran 2, et, éventuellement, d’'une période de
temps déterminée pendant laquelle la vitesse de rotation de l'arbre de sortie 20 de
I'actionneur électromécanique 11 a été inférieure a la consigne de vitesse de rotation V de
l'arbre de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11, lors de la mise en ceuvre du
déplacement de I'écran 2.

En variante non représentée, au cours d’'un déplacement de I'écran 2, entre la
deuxieme position de fin de course FACB et la premiére position de fin de course FACH,
mis en ceuvre lors d’une premiére étape d’exécution E10, le procédé met en ceuvre une
étape de détermination d’'une valeur de la puissance électrique P maximale atteinte.

Cette valeur déterminée de la puissance électrique P maximale atteinte est destinée
a étre utilisée au cours d’'un déplacement suivant de I'écran 2, mis en ceuvre lors d'une
étape d’exécution E10 suivante, comme étant la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé
P_max.

Dans cette variante, I'étape de détermination E20 est appelée par la suite premiére
étape de détermination. En outre, I'étape de détermination de la valeur de la puissance
électrique P maximale atteinte est appelée par la suite deuxiéme étape de détermination.

Avantageusement, le procédé comprend une premiere étape d’enregistrement de
la valeur de la puissance électrique P maximale, déterminée lors de la deuxiéme étape de
détermination, en particulier dans une mémoire du microcontréleur 30 de l'unité
électronique de contrdle 15.

Le procédé comprend une troisiéme étape de détermination d’'une position
spécifiqgue de I'écran 2, entre la deuxiéme position de fin de course FACB et la premiére
position de fin de course FACH, pour laquelle la valeur de la puissance électrique P
maximale est déterminée, lors de la deuxiéme étape de détermination.

Avantageusement, la troisieme étape de détermination de la position spécifique de
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'écran 2 est mise en ceuvre au moyen d'un dispositif de comptage, non représenté. En

outre, le dispositif de comptage est configuré pour coopérer, autrement dit coopere, avec
'unité électronique de contrdle 15.

Avantageusement, le dispositif de comptage comprend au moins un capteur, en
particulier de position.

Le nombre de capteurs du dispositif de comptage n’est pas limitatif et peut étre égal
a un, deux ou plus.

Dans un exemple de réalisation, le dispositif de comptage est de type magnétique,
par exemple un encodeur équipé d’'un ou plusieurs capteurs a effet Hall. Par ailleurs, le
dispositif de comptage est configuré pour déterminer, autrement dit détermine, une position
angulaire du rotor du moteur électrique 16 et/ou un nombre de tours effectués, a partir d’'une
position de référence, par ce rotor.

En variante non représentée, le dispositif de comptage est configuré pour
déterminer, autrement dit détermine, une position angulaire et/ou un nombre de tours
effectués, a partir d'une position de référence, de l'arbre de sortie 20 de l'actionneur
électromécanique 11.

Le type du dispositif de comptage n’est pas limitatif et peut étre différent. Ce
dispositif de comptage peut, en particulier, étre de type optique, par exemple un encodeur
équipé d’un ou plusieurs capteurs optiques, ou de type temporel, par exemple une horloge
du microcontréleur 30.

Ici, le dispositif de comptage est configuré pour déterminer, autrement dit détermine,
une position courante de I'écran 2 et/ou une atteinte de 'une des positions de fin de course
haute FACH et basse FACB de I'écran 2.

Avantageusement, le procédé comprend une deuxiéme étape d’enregistrement de
la position spécifique correspondant a la valeur de la puissance électrique P maximale,
déterminée lors de la troisiéme étape de détermination, en particulier dans une mémoire du
microcontréleur 30 de l'unité électronique de contréle 15.

Le procédé comprend une quatrieme étape de détermination d’une rampe
d’accélération, correspondant a une augmentation de la consigne de vitesse de rotation V
de l'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique 11, a partir de la deuxiéme position
de fin de course FACB jusqu’a la position spécifique correspondant a la valeur de la
puissance électrique P maximale.

La rampe d’accélération est déterminée, lors de la quatrieme étape de
détermination, de sorte a atteindre la consigne de vitesse de rotation nominale Vn de l'arbre
de sortie 20 de l'actionneur électromécanique 11 a l'instant ou I'écran 2 atteint la position

spécifique correspondant a la valeur de la puissance électrique P maximale, déterminée
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lors de la troisiéme étape de détermination, lors d’'un déplacement suivant de I'écran 2, mis

en ceuvre lors d’'une étape d’exécution E10 suivante.

Lors d’'une étape d’exécution E10 suivante, le déplacement de I'écran 2 est mis en
ceuvre en suivant la rampe d’accélération, déterminée lors de la quatriéme étape de
détermination.

Ainsi, la valeur de la puissance électrique P maximale atteinte est déterminée lors
de I'exécution d’un déplacement de montée de I'écran 2 et la rampe d’accélération de la
consigne de vitesse de rotation V de I'arbre de sortie 20 de I'actionneur électromécanique
11 est calculée en fonction des caractéristiques du dispositif d’occultation 3.

De cette maniére, une variation brusque de la vitesse de déplacement de I'écran 2
est moins perceptible par l'utilisateur, lors de la mise en ceuvre de I'étape d’exécution E10
suivante, dans le cas ou I'étape de diminution E40 est exécutée, c’est-a-dire lors du
franchissement de la position correspondant a la valeur de la puissance électrique P
maximale.

En variante, non représentée, le procédé comprend, au cours de I'étape d’exécution
E10, pouvant étre la premiére étape d’exécution envisagée ci-dessus, 'une des étapes
d’exécution suivantes ou chacune des étapes d’exécution suivantes, une étape de mesure
d’au moins une valeur de la tension de sortie U_Moteur de, en particulier lors de la mise en
ceuvre de la rampe d’accélération, déterminée lors de la quatriéme étape de détermination.

Ici, 'étape de mesure est mise en ceuvre au moyen du premier dispositif de mesure
37.

En outre, le procédé comprend une étape de comparaison de la valeur de la tension
de sortie U_Moteur mesurée, lors de I'étape de mesure, par rapport a une valeur d’'un
quatriéme seuil prédéterminé U_min.

Dans cette variante, I'étape de comparaison E30 correspond a une premiére étape
de comparaison. En outre, I'étape de comparaison de la valeur de la tension de sortie
U_Moteur mesurée est appelée par la suite deuxiéme étape de comparaison.

Avantageusement, la deuxiéme étape de comparaison est mise en ceuvre tout au
long du déplacement de I'écran 2, lors de I'étape d’exécution E10.

En fonction du résultat, obtenu lors de la deuxieme étape de comparaison, le
procédé met en ceuvre une étape de modification de la valeur du deuxieme seuil
prédéterminé P_max si la valeur de la tension de sortie U_Moteur, mesurée lors de I'étape
de mesure, est strictement inférieure a la valeur du quatriéme seuil prédéterminé U_min,
ou une étape de maintien de la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé P_max tant que la
valeur de la tension de sortie U_Moteur, mesurée lors de I'étape de mesure, est supérieure

ou égale a la valeur du quatrieme seuil prédéterminé U_min.



10

15

20

25

30

WO 2023/213786 PCT/EP2023/061491

27
Avantageusement, les deuxiéme, troisieme et quatrieme étapes de détermination,

I'étape de mesure et la deuxiéme étape de comparaison sont mises en ceuvre par l'unité
électronique de contréle 15 et, plus particulierement, par le microcontréleur 31.

Grace a la présente invention, quel que soit le mode de réalisation ou la variante, le
procédé permet de commander I'actionneur électromécanique de maniére optimale en
fonction de la vitesse de l'arbre de sortie, sans dépasser une puissance donnée pour
alimenter en énergie électrique le moteur électrique de l'actionneur électromécanique et
l'unité électronique de contréle du dispositif d’entrainement motorisé.

En outre, un tel procédé peut permetire de minimiser le bruit du dispositif
d’entrainement motorisé et, plus particulierement, du dispositif d’occultation lors de
I'activation électrique de 'actionneur électromécanique.

Par ailleurs, un tel procédé permet d’adapter automatiquement le fonctionnement
de [lactionneur électromécanique en fonction d’'une donnée représentative du
fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé au cours du déplacement de I'écran
et, plus particulierement, sa puissance consommée.

Le procédé permet ainsi de s’affranchir d’'un apprentissage, au cours d’'un ou
plusieurs déplacements précédents de I'écran, de la variation de la donnée représentative
du fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé. Ceci évite de devoir déterminer
une consigne speécifique de vitesse de rotation de l'arbre de sortie de l'actionneur
électromécanique, cette consigne spécifique étant différente de la consigne de vitesse de
rotation nominale, au moins lors d'une phase de démarrage de [lactionneur
électromécanique.

En variante non représentée, I'actionneur électromécanique 11 est inséré dans un
rail, en particulier de section carrée ou rectangulaire, pouvant étre ouvert a 'une ou a ses
deux extrémités, dans la configuration assemblée du dispositif d’occultation 3. Par ailleurs,
lactionneur électromécanique 11 peut étre configuré pour entrainer un arbre
d’entrainement sur lequel s’enroule des cordons de déplacement et/ou d’orientation de
'écran 2.

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

invention.
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REVENDICATIONS

1-  Procédé de commande en fonctionnement d’un dispositif d’occultation (3), le dispositif

d’occultation (3) comprenant au moins :

un écran (2), et

un dispositif d’entrainement motorisé (5),

le dispositif d’entrainement motorisé (5) comprenant au moins :

un actionneur électromécanique (11), 'actionneur électromécanique (11) étant

configuré pour entrainer en déplacement I'écran (2), entre une premiére

position de fin de course (FACH) et une deuxiéme position de fin de course

(FACB), et inversement, et

une unité électronique de contréle (15), l'unité électronique de contrble

comprenant au moins :

un sous-ensemble de mesure (75), le sous-ensemble de mesure (75)
étant configuré pour mesurer une grandeur (U_Moteur, |_Conso)
représentative du fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé (5), et

une unité de contréle d’alimentation électrique (73), I'unité de contrble
d’alimentation électrique (73) étant adaptée pour recevoir de I'énergie
électrique par l'intermédiaire d'un cable de transmission de données
(18) en provenance d'un équipement d'alimentation électrique (31),
I'équipement d'alimentation électrique (31) surveillant une charge
électrique sur le cable de transmission de données (18) pour
déconnecter l'alimentation de la charge électrique si la valeur de la
charge électrique dépasse une valeur d'un premier seuil prédéterminé
(P_dec),

I'actionneur électromécanique (11) comprenant au moins :

un moteur électrique (16), et

un arbre de sortie (20),

unité électronique de contrdle (15) et le moteur électrique (16) étant alimentés en

énergie électrique au moyen de I'équipement d'alimentation électrique (31),

le procédé comprenant au moins I'étape suivante :

exécution (E10) d’'un déplacement de I'écran (2) par activation électrique de

I'actionneur électromécanique (11),

caractérisé en ce que le procédé comprend, en outre, au moins les étapes suivantes :
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- détermination (E20) d’au moins une valeur de puissance électrique (P)

consommee par le dispositif d'entrainement motorisé (5) au cours du
déplacement de I'écran (2) lors de I'étape d'exécution (E10),

- comparaison (E30) de la valeur de puissance électrique (P), déterminée lors
de 'étape de détermination (E20), par rapport a au moins une valeur d’un
deuxieme seuil prédéterminé (P_max), la valeur du deuxieme seuil
prédéterminé (P_max) étant strictement inférieure a la valeur du premier seuil
prédéterminé (P_dec),

- en fonction du résultat, obtenu lors de I'étape de comparaison (E30),

e diminution (E40) d’'une consigne de vitesse de rotation (V) de
I'arbre de sortie (20) de l'actionneur électromécanique (11) si
la valeur de la puissance électrique (P), déterminée lors de
I'étape de détermination (E20), atteint ou dépasse la valeur du
deuxieme seuil prédéterminé (P_max), de sorte a réduire la
puissance  électrique  consommée  par l'actionneur
électromécanique  (11) provenant de [I'équipement
d'alimentation électrique (31), ou

e maintien (E50) de la consigne de vitesse de rotation (V) de
I'arbre de sortie (20) de I'actionneur électromécanique (11) tant
que la valeur de la puissance électrique (P), déterminée lors de
'étape de détermination (E20), est inférieure a la valeur du

deuxiéme seuil prédéterminé (P_max).

Procédé de commande en fonctionnement d’'un dispositif d’occultation (3) selon la
revendication 1, caractérisé en ce que I'étape de détermination (E20) de la valeur de
la puissance électrique (P) consommée, I'étape de comparaison (E30) et I'étape de
diminution (E40) ou I'étape de maintien (E50) de la consigne de vitesse de rotation
(V) de larbre de sortie (20) de l'actionneur électromécanique (11) sont mises en

ceuvre de maniére itérative, selon une période de temps prédéterminée (T).

Procédé de commande en fonctionnement d’'un dispositif d’occultation (3) selon la
revendication 1 ou selon la revendication 2, caractérisé en ce que l'étape de
détermination (E20) de la valeur de la puissance électrique (P) consommée, I'étape
de comparaison (E30) et I'étape de diminution (E40) de la consigne de vitesse de
rotation (V) de I'arbre de sortie (20) de I'actionneur électromécanique (11) sont mises

en ceuvre de maniere itérative, jusqu’a l'atteinte d’'une valeur d’un troisieme seuil
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predéterminé (V_limitée).

Procédé de commande en fonctionnement d’'un dispositif d’occultation (3) selon la
revendication 3, caractérisé en ce que, suite a I'étape de diminution (E40) de la
consigne de vitesse de rotation (V) de l'arbre de sortie (20) de lactionneur
électromécanique (11), si la valeur de la puissance électrique (P), déterminée lors de
l'étape de détermination (E20), est inférieure a la valeur du deuxiéme seuil
prédéterminé (P_max), la consigne de vitesse de rotation (V) de I'arbre de sortie (20)
de l'actionneur électromécanique (11) est maintenue a la valeur du troisieme seuil

predéterminé (V_limitée).

Procédé de commande en fonctionnement d’'un dispositif d’occultation (3) selon la
revendication 3, caractérisé en ce que, suite a l'atteinte de la valeur du troisiéme du
seuil prédéterminé (V_limitée), le procédé met en ceuvre une étape d’augmentation
de la consigne de vitesse de rotation (V) de l'arbre de sortie (20) de I'actionneur
électromécanique (11).

Procédé de commande en fonctionnement d’'un dispositif d’occultation (3) selon la
revendication 3, caractérisé en ce que, dans le cas ou la valeur de puissance
électrique (P), déterminée lors de I'étape de détermination (E20), atteint ou dépasse
la valeur du deuxiéme seuil prédéterminé (P_max), au cours d’un déplacement de
I'écran (2), mis en ceuvre lors de I'étape d’exécution (E10), le procédé met en ceuvre
une étape de modification de la consigne de vitesse de rotation (V) de I'arbre de sortie
(20) de l'actionneur électromécanique (11), de sorte a adapter la valeur de la consigne
de vitesse (V) de rotation de I'arbre de sortie (20) de I'actionneur électromécanique
(11) lors d’un déplacement de I'écran (2) suivant, mis en ceuvre lors d’'une nouvelle

étape d’exécution (E10).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dispositif d’occultation (3) selon 'une
quelconque des revendications 1 a 6, caractérisé en ce que le procédé est mis en

ceuvre dans le cas de I'exécution d’un déplacement en montée de 'écran (2).

Procedé de commande en fonctionnement d'un dispositif d'occultation (3) selon l'une
quelconque des revendications 1 a 7, caractérisé en ce que la deuxiéme valeur de
seuil prédéterminé (P_max) est déterminée lors d'une étape (E60) de détermination

du deuxiéme seuil de puissance dans laguelle I'unité de contrble d’alimentation
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électrique (73) recoit au moins une information de I'équipement d'alimentation

électrique (31), cette information comprenant au moins la valeur du premier seuil

prédéterminé (P_dec).

Dispositif d’occultation (3) comprenant au moins :
- un écran (2), et
- un dispositif d’entrainement motorisé (5),
le dispositif d’entrainement motorisé (5) comprenant au moins :

- un actionneur électromécanique (11), I'actionneur électromécanique (11) étant
configuré pour entrainer en déplacement Iécran (2), entre une premiére
position de fin de course (FACH) et une deuxiéme position de fin de course
(FACB), et inversement, et

- une unité électronique de contréle (15), l'unité électronique de contréle
comprenant au moins :

- un sous-ensemble de mesure (75), le sous-ensemble de mesure (75)
étant configuré pour mesurer une grandeur (U_Moteur, |_Conso)
représentative du fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé (5), et

- une unité de contréle d’alimentation électrique (73), 'unité de contréle
d’alimentation électrique (73) étant adaptée pour recevoir de I'énergie
électrique par l'intermédiaire d'un cable de transmission de données
(18) en provenance d'un équipement d'alimentation électrique (31),
I'équipement d'alimentation électrique (31) surveillant une charge
électrique sur le cable de transmission de données (18) pour
déconnecter l'alimentation de la charge électrique si la valeur de la
charge électrique dépasse une valeur d'un premier seuil prédéterminé
(P_dec),

I'actionneur électromécanique (11) comprenant au moins :

- un moteur électrique (16), et

- un arbre de sortie (20),

F'unité électronique de contrdle (15) et le moteur électrique (16) étant alimentés en
énergie électrique au moyen de I'équipement d'alimentation électrique (31),
caractérisé en ce que l'unité électronique de contrble (15) est configurée pour mettre

en ceuvre le procédé selon 'une quelconque des revendications 1 a 8.

Dispositif d’occultation (3) selon la revendication 9, caractérisé en ce que le céble de
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transmission de données (18) est un céble Ethernet et en ce que le dispositif

d’alimentation électrique (31) est un équipement d'alimentation électrique Power-

over-Ethernet.

Dispositif d'occultation (3) selon la revendication 9 ou selon la revendication 10,
caractérisé en ce que l'unité électronique de contrdle (15) comprend un premier
dispositif de mesure (75a) configuré pour mesurer une tension électrique (U_Moteur)
présente aux bornes du moteur électrique (16), et un deuxiéme dispositif de mesure
(75b) configuré pour mesure un courant (I_Moteur) consommé par le moteur

électrique (16).

Dispositif d'occultation (3) selon la revendication 11, caractérisé en ce le deuxiéme
dispositif de mesure (75b) est en outre configuré pour mesurer un courant consommé

par l'unité électronique de contrdle (15).

Dispositif d’occultation (3) selon l'une des revendications 9 a 12, caractérisé
en ce que le dispositif d’occultation (3) comprend, en outre, un tube d’enroulement
4),

en ce que I'écran (2) est enroulable sur le tube d’enroulement (4),

et en ce que le tube d’enroulement (4) est agencé de sorte a étre entrainé en rotation

par I'actionneur électromécanique (11).
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