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Description

[0001] La présente invention concerne un procédé de
commande en fonctionnement d’un dispositif d’entraine-
ment motorisé d’une fenétre coulissante pour un bati-
ment, de sorte a déplacer un ouvrant par rapport a un
cadre de la fenétre dormant suivant un mouvement de
coulissement.

[0002] La présenteinvention concerne égalementune
fenétre coulissante pour un batiment incorporant un tel
dispositif d’entrainement motorisé, ainsi qu’une installa-
tion domotique comprenant une telle fenétre coulissante.
[0003] De maniere générale, la présente invention
concerne le domaine des fenétres coulissantes compre-
nant un dispositif d’entrainement motorisé mettant en
mouvement un ouvrant par rapport a un cadre dormant
suivant un mouvement de coulissement, entre au moins
une premiére position et au moins une deuxiéme posi-
tion.

[0004] Un dispositif d’entrainement motorisé d’une tel-
le fenétre coulissante comprend un actionneur électro-
mécanique.

[0005] On connaitdéja des fenétres coulissantes pour
un batiment comprenant un cadre dormant, un ouvrant
et un dispositif d’entrainement motorisé configuré pour
déplacer par coulissement I'ouvrant par rapport au cadre
dormant. Le dispositif d’entrainement motorisé com-
prend un actionneur électromécanique et une unité élec-
tronique de contrble. L’actionneur électromécanique
comprend un moteur électrique. L’unité électronique de
contréle comprend un dispositif de mesure d’une valeur
d’intensité d’'un courant électrique traversant le moteur
électrique.

[0006] Cependant, unou plusieurs points durs peuvent
étre rencontrés sur une course de déplacement de
I'ouvrant par rapport au cadre dormant, aussi bien en
ouverture qu’en fermeture. Ces points durs peuvent étre
liés a un mauvais réglage de la fenétre et, en particulier,
sont dus a des défauts de la fenétre, tels que, par exem-
ple, des frottements des éléments de coulissement de
I'ouvrant par rapport a un rail de coulissement du cadre
dormant.

[0007] Un tel mauvais réglage de la fenétre peut pro-
voquer un sur-effort lors d’'un déplacement de I'ouvrant
par rapport au cadre dormant et, par conséquent, une
usure prématurée ou une détérioration de la fenétre et,
plus particulierement, des éléments de coulissement et
du dispositif d’entrainement motorisé.

[0008] En outre, un dysfonctionnement du dispositif
d’entrainement motorisé peut intervenir lors d’'un dépla-
cement de I'ouvrant par rapport au cadre dormant, en
particulier une rupture d’'un élément flexible du dispositif
d’entrainement motorisé ou un désaccouplement entre
le dispositif d’entrainement motorisé, notamment I'élé-
ment flexible, et 'ouvrant, plus particulierement un bras
d’entrainement fixé sur 'ouvrant.

[0009] Un tel dysfonctionnement du dispositif d’entrai-
nement motorisé peut provoquer une détérioration du
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dispositif d’entrainement motorisé.

[0010] On connait également le document WO
2018/237139 A2 qui décrit un procédé de commande en
fonctionnement d’un dispositif d’entrainement motorisé
d’un élément d’architecture d’intérieur d’un systéme. Le
dispositif d’entrainement motorisé est configuré pour dé-
placer I'élément d’architecture d’intérieur. Le dispositif
d’entrainement motorisé comprend un moteur électrique
etune unité électronique de contrdle. L’unité électronique
de contréle comprend un dispositif de mesure d’'une va-
leur d’intensité d’un courant électrique traversant le mo-
teur électrique. Le procédé comprend une étape de com-
mande du moteur électrique, de sorte a déplacer I'élé-
ment d’architecture d’intérieur. Le procédé comprend, au
cours du déplacement de I'élément d’architecture d’inté-
rieur, une étape de mesure de valeurs d’intensité du cou-
rant électrique traversant le moteur électrique par le dis-
positif de mesure. Le procédé comprend, lors de I'exé-
cution de I'étape de commande, une étape de détermi-
nation d’'une défaillance du systeme. Le procédé com-
prend, suite a la détermination d’une défaillance, lors de
I'étape de détermination, une étape de signalement de
la défaillance déterminée. L’étape de détermination com-
prend une sous-étape de comparaison des valeurs d’in-
tensité du courant électrique mesurées, lors de I'étape
de mesure, a une valeur seuil d’intensité au cours d’une
période de temps prédéterminée, la défaillance étant dé-
terminée en fonction du résultat de la comparaison.
[0011] On connait également le document WO 2018
162 435 A1 qui décrit un procédé de commande en fonc-
tionnement d’un dispositif d’entrainement motorisé d’'une
porte coulissante pour un batiment. La porte comprend
un ouvrant et un dispositif d’entrainement motorisé. Le
dispositif d’entrainement motorisé est configuré pour dé-
placer I'ouvrant. Le dispositif d’entrainement motorisé
comprend un actionneur électromécanique et une unité
électronique de contrdle. L’actionneur électromécanique
comprend un moteur électrique. L'unité électronique de
contrdle comprend un dispositif de mesure d’'une valeur
d’intensité d’'un courant électrique traversant le moteur
électrique. Le procédé comprend une étape de mesure
de valeurs d’intensité du courant électrique traversant le
moteur électrique par le dispositif de mesure. Lors de
'exécution de I'étape de commande, le procédé com-
prend une étape de détermination d’une défaillance de
la porte coulissante. Suite a la détermination d’une dé-
faillance, lors de I'étape de détermination, le procédé
comprend une étape de signalement de la défaillance
déterminée. L’étape de détermination comprend une
sous-étape de comparaison des valeurs d’intensité du
courant électrique mesurées, lors de I'étape de mesure,
a une valeur seuil d’intensité au cours d’'une période de
temps prédéterminée, la défaillance étant déterminée en
fonction du résultat de la comparaison.

[0012] Onconnaitégalementle document DE 102010
009 165 A1 qui décrit un procédé de commande en fonc-
tionnement d’un dispositif d’entrainement motorisé d’'une
porte pour un batiment. Le dispositif d’entrainement mo-
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torisé est configuré pour déplacer la porte. Le dispositif
d’entrainement motorisé comprend un actionneur élec-
tromécanique etune unité électronique de contréle. L’ac-
tionneur électromécanique comprend un moteur électri-
que. L’unité électronique de contréle comprend un dis-
positif de mesure d’une valeur d’intensité d’'un courant
électrique traversant le moteur électrique. Le procédé
comprend une étape de commande du moteur électri-
que, de sorte a déplacer la porte. Le procédé comprend,
au cours du déplacement de la porte, une étape de me-
sure de valeurs d’intensité du courant électrique traver-
sant le moteur électrique par le dispositif de mesure. Le
procédé comprend, lors de I'exécution de I'étape de com-
mande, une étape de détermination d’'une défaillance de
la porte. Le procédé comprend, suite a la détermination
d’'une défaillance, lors de I'étape de détermination, une
étape de signalement de la défaillance déterminée. L’éta-
pe de détermination comprend une sous-étape de com-
paraison des valeurs d’intensité du courant électrique
mesurées, lors de I'étape de mesure, a une valeur seuil
d’intensité au cours d’une période de temps prédétermi-
née, la défaillance étant déterminée en fonction du ré-
sultat de la comparaison.

[0013] Onconnaitégalementle documentDE 102017
103 020 A1 qui décrit un procédé de génération d’infor-
mation de maintenance d’une porte coulissante pour un
batiment. La porte coulissante comprend un ouvrant. Un
dispositif d’entrainement motorisé est configuré pour dé-
placer I'ouvrant. Le dispositif d’entrainement motorisé
comprend un moteur électrique et une unité électronique
de contréle. L'unité électronique de contréle comprend
un dispositif de mesure d’'une valeur d’intensité d’un cou-
rant électrique traversant le moteur électrique. Le procé-
dé comprend une étape de commande du moteur élec-
trique, de sorte a déplacer I'ouvrant. Le procédé com-
prend, au cours du déplacement de I'ouvrant, une étape
de mesure de valeurs d’intensité du courant électrique
traversant le moteur électrique par le dispositif de mesu-
re. Le procédé comprend, lors de I'exécution de I'étape
de commande, une étape de détermination d’'une infor-
mation de maintenance de la porte. Le procédé com-
prend, suite a la détermination d’une information de
maintenance, lors de I'étape de détermination, une étape
de signalement de I'information de maintenance déter-
minée. L’étape de détermination comprend une sous-
étape de comparaison des valeurs d’intensité du courant
électrique mesurées, lors de I'étape de mesure, a une
valeur seuil d’intensité au cours d’'une période de temps
prédéterminée, la défaillance étant déterminée en fonc-
tion du résultat de la comparaison.

[0014] La fiabilité de ces procédés connus n’est pas
garantie, car I'étape de détermination d’'une défaillance
n’est pas optimisée.

[0015] La présente invention a pour but de résoudre
les inconvénients précités et de proposer un procédé de
commande en fonctionnement d’un dispositif d’entraine-
ment motorisé d’'une fenétre coulissante pour un bati-
ment, une fenétre coulissante pour un batiment compre-
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nant un tel dispositif d’entrainement motorisé, ainsi
qu’une installation domotique comprenant une telle fe-
nétre coulissante, permettant de déterminer de fagon fia-
ble une défaillance de la fenétre ou du dispositif d’entrai-
nement motorisé.

[0016] A cet effet, la présente invention vise, selon un
premier aspect, un procédé de commande en fonction-
nement d’un dispositif d’entrainement motorisé d’une fe-
nétre coulissante pour un batiment,

la fenétre coulissante comprenant au moins :

- un cadre dormant, et
- unouvrant,

le dispositif d’entrainement motorisé étant configuré
pour déplacer par coulissement 'ouvrant par rapport
au cadre dormant,

le dispositif d’entrainement motorisé comprenant au
moins :

- un actionneur électromécanique, I'actionneur
électromécanique comprenant au moins un mo-
teur électrique, et

- une unité électronique de contrdle,

I'unité électronique de contr6le comprenant au
moins :

- un dispositif de mesure d’'une valeur d’intensité
d’'un courant électrique traversant le moteur
électrique.

[0017] Le procédé comprend au moins les étapes
suivantes :

- commande du moteur électrique, de sorte a déplacer
I'ouvrant par rapport au cadre dormant,

- aucours du déplacement de I'ouvrant par rapport au
cadre dormant, mesure de valeurs d’intensité du
courant électrique traversant le moteur électrique
par le dispositif de mesure,

- lors de I'exécution de I'étape de commande, déter-
mination d’'une défaillance de la fenétre, et

- suite a la détermination d’'une défaillance, lors de
I'’étape de détermination, signalement de la dé-
faillance déterminée.

[0018] L’étape de détermination comprend au moins
la sous-étape suivante :

- comparaisondes valeurs d’intensité du courant élec-
trique mesurées, lors de I'étape de mesure, a au
moins une valeur seuil d’intensité au cours d’'une pé-
riode de temps prédéterminée, la défaillance étant
déterminée en fonction du résultat de la comparai-
son.
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[0019] En outre, la sous-étape de comparaison est mi-
se en oeuvre, de maniére itérative, en comparant les
valeurs d’intensité du courant électrique mesurées, lors
de I'étape de mesure, a au moins une premiére valeur
seuil d’intensité au cours d’'une premiére période de
temps prédéterminée et a au moins une deuxiéme valeur
seuil d’intensité au cours d’'une deuxiéme période de
temps prédéterminée.

[0020] Ainsi, le procédé permet de déterminer une dé-
faillance de la fenétre et donc de réaliser un diagnostic,
lors de l'installation et lors de la mise en service du dis-
positif d’entrainement motorisé, ainsi que lors de la mise
en service de la fenétre.

[0021] Decette maniere, le signalementde la défaillan-
ce déterminée permet d’'informer, en particulier un utili-
sateurou un installateur, de la nécessité d’intervenir pour
effectuer un réglage de la fenétre ou du dispositif d’en-
trailnement motorisé, voire de remplacer des organes,
en particulier des piéces d’usure, de la fenétre ou du
dispositif d’entrainement motorisé, de sorte a maximiser
une durée de vie de la fenétre et du dispositif d’entrai-
nement motorisé.

[0022] Selon une caractéristique avantageuse de l'in-
vention, suite a la détermination d’une défaillance, lors
de I'étape de détermination, le procédé comprend une
étape d’arrét de la commande du moteur électrique.
[0023] Selon une autre caractéristique avantageuse
de linvention, la sous-étape de comparaison est mise
enoeuvre,de maniéreitérative, encomparantles valeurs
d’intensité du courant électrique mesurées, lors de |'éta-
pe de mesure, a au moins une troisiéme valeur seuil d’in-
tensité au cours d’une troisieme période de temps pré-
déterminée.

[0024] Selon une autre caractéristique avantageuse
de l'invention, la défaillance déterminée, lors de I'étape
de détermination, en fonction du résultat d’'une premiere
mise en oeuvre de la sous-étape de comparaison, est
un défaut de coulissement de I'ouvrant par rapport au
cadre dormant. En outre, la défaillance déterminée, lors
de I'étape de détermination, en fonction du résultat d’'une
deuxiéme mise en oeuvre de la sous-étape de compa-
raison, est un défaut de fonctionnement du dispositif
d’entrainement motorisé.

[0025] Selon une autre caractéristique avantageuse
de l'invention, le dispositif d’entrainement motorisé com-
prend, en outre, un élément flexible et un bras d’entrai-
nement. Le bras d’entrainement est configuré pour étre
relié, d’'une part, a un cadre de I'ouvrant et, d’autre part,
a I'élément flexible. Le bras d’entrainement et I'élément
flexible sont configurés pour entrainer en déplacement
I'ouvrant par rapport au cadre dormant, lorsque le moteur
électrique de I'actionneur électromécanique est activé
électriguement. En outre, le défaut de fonctionnement
du dispositif d’entrainement motorisé déterminé, lors de
I'étape de détermination, est une rupture de I'élément
flexible ou un désaccouplement de I'élément flexible par
rapport au bras d’entrainement.

[0026] Selon une autre caractéristique avantageuse
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de I'invention, la défaillance déterminée, lors de I'étape
de détermination, en fonction du résultat d’'une premiere
mise en oeuvre de la sous-étape de comparaison, est
un premier défaut de fonctionnement du dispositif d’en-
trainement motorisé. En outre, la défaillance déterminée,
lors de I'étape de détermination, en fonction du résultat
de la deuxiéme mise en oeuvre de la sous-étape de com-
paraison, est un deuxiéme défaut de fonctionnement du
dispositif d’entrainement motorisé.

[0027] Selon une autre caractéristique avantageuse
de l'invention, le dispositif d’entrainement motorisé com-
prend, en outre, un élément flexible et un bras d’entrai-
nement. Le bras d’entrainement est configuré pour étre
relié, d’'une part, a un cadre de 'ouvrant et, d’autre part,
a I'élément flexible. Le bras d’entrainement et I'élément
flexible sont configurés pour entrainer en déplacement
'ouvrant par rapport au cadre dormant, lorsque le moteur
électrique de I'actionneur électromécanique est activé
électriquement. En outre, le premier défaut de fonction-
nement du dispositif d’entrainement motorisé déterminé,
lors de I'étape de détermination, est une rupture de I'élé-
ment flexible et le deuxiéme défaut de fonctionnement
déterminé, lors de I'étape de détermination, est un dé-
saccouplement de I'élément flexible par rapport au bras
d’entrainement.

[0028] Selon une autre caractéristique avantageuse
de l'invention, au cours de I'étape de commande du mo-
teur électrique, une mesure d’une valeur d’intensité du
courant électrique est mise en oeuvre périodiquement,
par I'étape de mesure.

[0029] Selon une autre caractéristique avantageuse
de l'invention, I'étape de mesure des valeurs d’intensité
du courant électrique est mise en oeuvre suite a I'écou-
lement d’'une période de temps prédéterminée démar-
rant a partir d'un instant de démarrage du moteur élec-
trique.

[0030] La présente invention vise, selon un deuxieme
aspect, une fenétre coulissante pour un batiment,

la fenétre comprenant au moins :

- un cadre dormant,

- unouvrant, et

- un dispositif d’entrainement motorisé configuré
pour déplacer par coulissement I'ouvrant par
rapport au cadre dormant,

le dispositif d’entrainement motorisé comprenant au
moins :

- un actionneur électromécanique, I'actionneur
électromécanique comprenant au moins un mo-
teur électrique, et

- une unité électronique de contrdle,

I'unité électronique de contr6le comprenant au
moins :
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- undispositif de mesure d’'une valeur d’intensité
d’'un courant électrique traversant le moteur
électrique.

[0031] L'unité électronique de contrdle du dispositif
d’entrainement motorisé est configurée pour mettre en
oeuvre le procédé selon l'invention et tel que mentionné
ci-dessus.

[0032] Cette fenétre coulissante présente des carac-
téristiques et avantages analogues a ceux décrits pré-
cédemment, en relation avec le procédé de commande
en fonctionnement d’un dispositif d’entrainement moto-
risé d’'une fenétre coulissante selon l'invention.

[0033] La présente invention vise, selon un troisieme
aspect, une installation domotique comprenant une fe-
nétre coulissante conforme a I'invention, telle que men-
tionnée ci-dessus.

[0034] Cette installation domotique présente des ca-
ractéristiques etavantages analogues a ceux décrits preé-
cédemment, enrelation avec la fenétre coulissante selon
l'invention.

[0035] D’autres particularités et avantages de l'inven-
tion apparaitront encore dans la description ci-aprés.
[0036] Aux dessins annexés, donnés a titre d’exem-
ples non limitatifs :

[Fig 1] la figure 1 est une vue schématique en pers-
pective d’une fenétre coulissante conforme a un mo-
de de réalisation de linvention, ou un premier
ouvrant estdans une position complétement ouverte
par rapport a un cadre dormant ;

[Fig 2] la figure 2 est une vue analogue a la figure 1,
ou le premier ouvrant est dans une position fermée
par rapport au cadre dormant et ou une partie d’'un
coffre logeant un dispositif d’entrainement motorisé
a été 6tée, afin de faciliter la lecture de la figure 2 ;
[Fig 3] la figure 3 est une vue schématique en pers-
pective, d’'une partie de la fenétre coulissante illus-
trée aux figures 1 et 2, illustrant un bras d’entraine-
ment du dispositif d’entrainement motorisé de la fe-
nétre, ou un élément d’habillage recouvrant en partie
le bras d’entrainement a été 6té, afin de faciliter la
lecture de la figure 3 ;

[Fig 4] la figure 4 est une vue schématique de face
d’'une partie de la fenétre coulissante illustrée aux
figures 1 et 2, illustrant le bras d’entrainement et un
dispositif de commande de verrouillage, ou un capot
du bras d’entrainement a été 6té, afin de faciliter la
lecture de la figure 4 ;

[Fig 5] la figure 5 est un schéma électrique d’un ac-
tionneur électromécanique du dispositif d’entraine-
ment motorisé, tel qu’illustré aux figures 2 a 4, com-
prenant un moteur électrique et une unité électroni-
que de controle ;

[Fig 6] la figure 6 est un schéma bloc d’un algorithme
d’'un procédé de commande du dispositif d’entraine-
ment motorisé de la fenétre coulissante, telle qu'il-
lustrée aux figures 1 a 4, conforme a un mode de
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réalisation de I'invention ;

[Fig 7] la figure 7 est un premier graphique repré-
sentant une évolution de valeurs d’intensité d'un
courant électrique traversant le moteur électrique,
dans le cas ou un défaut de coulissement du premier
ouvrant par rapport au cadre dormant est déterminé
par le procédé de commande selon l'invention ;
[Fig 8] la figure 8 est un deuxiéme graphique repré-
sentant une évolution de valeurs d’intensité d'un
courant électrique traversant le moteur électrique,
dans le cas ou un premier défaut de fonctionnement
du dispositif d’entrainement motorisé est déterminé
par le procédé de commande selon l'invention, ce
premier défaut de fonctionnement du dispositif d’en-
tralnement motorisé correspondant a une rupture
d’'un élément flexible du dispositif d’entrainement
motorisé ; et

[Fig 9] la figure 9 est un troisieme graphique repré-
sentant une évolution de valeurs d’intensité d'un
courant électrique traversant le moteur électrique,
dans le cas ou un deuxieme défaut de fonctionne-
ment du dispositif d’entrainement motorisé est dé-
terminé par le procédé de commande selon 'inven-
tion, ce deuxiéme défaut de fonctionnement du dis-
positif d’entrainement motorisé correspondant a un
désaccouplement de I'élément flexible par rapport a
un bras d’entrainement du dispositif d’entrainement
motorisé.

[0037] Ondécrittout d’abord, en référence aux figures
1 et 2, une installation domotique conforme a I'invention
et installée dans un batiment comportant une ouverture
1, dans laquelle est disposée une fenétre coulissante 2,
conforme a un mode de réalisation de l'invention.
[0038] La fenétre coulissante 2 peut également étre
appelée baie coulissante.

[0039] La présente invention s’applique aux fenétres
coulissantes et aux portes-fenétres coulissantes, équi-
pées ou non d’'un vitrage transparent.

[0040] Lafenétre 2 comprend au moins un ouvrant 3a,
3b et un cadre dormant 4.

[0041] Ici et tel qu'illustré aux figures 1 et 2, la fenétre
2 comprend un premier ouvrant 3a et un deuxiéme
ouvrant 3b.

[0042] La fenétre 2 comprend, en outre, un dispositif
d’entrainement motorisé 5 pour déplacer par coulisse-
ment un ouvrant 3a, 3b par rapport au cadre dormant 4,
tel qu’illustré a la figure 2.

[0043] Ici, le dispositif d’entrainement motorisé 5 est
configuré pour déplacer par coulissement un seul des
premier et deuxiéme ouvrants 3a, 3b parrapportau cadre
dormant 4, en particulier le premier ouvrant 3a.

[0044] Iciettel qu'illustré aux figures 1 et 2, le deuxie-
me ouvrant 3b est mobile manuellement, en particulier
par I'action d’un utilisateur exergant un effort sur une poi-
gnée, non représentée, du deuxieme ouvrant 3b.
[0045] En variante, le deuxiéme ouvrant 3b est fixe.
[0046] Le nombre d’ouvrants de la fenétre n'est pas
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limitatif et peut étre différent, en particulier égal a un ou
a trois.

[0047] Chaque ouvrant 3a, 3b comprend un cadre 15.
Chaque ouvrant 3a, 3b peut également comprendre au
moins une vitre 16 disposée dans le cadre 15.

[0048] Le nombre de vitres de I'ouvrant n’est pas limi-
tatif et peut étre différent, en particulier égal a deux ou
plus.

[0049] Lecadre 15dechaque ouvrant3a, 3b comporte
une traverse supérieure 15a, une traverse inférieure 15b
et des premier et deuxieme montants latéraux 15c, dans
une configuration assemblée de la fenétre 2 par rapport
au batiment, comme illustré aux figures 1 et 2.

[0050] Le premier montant latéral 15¢c du cadre 15 du
premier ouvrant 3a est opposé au deuxiéme montant la-
téral 15¢ du cadre 15 du premier ouvrant 3a.

[0051] Le cadre dormant 4 comporte une traverse su-
périeure 4a, une traverse inférieure 4b et des premier et
deuxieme montants latéraux 4c, dans la configuration
assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment, com-
me illustré aux figures 1 et 2.

[0052] Lepremier montantlatéral 4c du cadre dormant
4 est opposé au deuxieme montant latéral 4c du cadre
dormant 4.

[0053] Avantageusement, la fenétre 2 comprend, en
outre, un systéme de ferrure 20 ménagé entre le cadre
dormant 4 et chaque ouvrant 3a, 3b, comme illustré a la
figure 3.

[0054] Le systeme de ferrure 20 de la fenétre coulis-
sante 2 permet de verrouiller sélectivement chaque
ouvrant 3a, 3b par rapport au cadre dormant 4, alors que
cet ouvrant 3a, 3b peut coulisser selon une direction de
coulissement D, dans I'exemple horizontale, dans la con-
figuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au bati-
ment, comme illustré aux figures 1 et 2.

[0055] Ici, la traverse supérieure 4a du cadre dormant
4 comprend un premier rail de coulissement, non repré-
senté, du premier ouvrant 3a et un deuxieme rail de cou-
lissement, non représenté, du deuxiéme ouvrant 3b. En
outre, la traverse inférieure 4b du cadre dormant 4 com-
prend un premier rail de coulissement 11a du premier
ouvrant 3a et un deuxieme rail de coulissement 11b du
deuxiéeme ouvrant 3b.

[0056] Ainsi, chacune des traverses supérieure 4a et
inférieure 4b du cadre dormant 4 comprend un premier
rail de coulissement 11a ou équivalent du premier
ouvrant 3a et un deuxieme rail de coulissement 11b ou
équivalent du deuxiéme ouvrant 3b.

[0057] De cette maniere, les premier et deuxiéme
ouvrants 3a, 3b sont configurés pour se déplacer res-
pectivement le long des premier et deuxieme rails de
coulissement 11a, 11b et équivalents.

[0058] En pratique, les premier et deuxieme rails de
coulissement 11a, 11b et équivalents sont disposés pa-
rallelementl’'un parrapportal'autre. Enoutre, les premier
et deuxiéme rails de coulissement 11a, 11b et équiva-
lents sont décalés I'un par rapport a l'autre suivant une
épaisseur E4 du cadre dormant 4.
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[0059] Avantageusement, la fenétre 2 comprend des
éléments de coulissement, non représentés, permettant
le déplacement de chaque ouvrant 3a, 3b par rapport au
cadre dormant 4. Les éléments de coulissement sont dis-
posés au niveau des premier et deuxiéme rails de cou-
lissement 11a, 11b de la traverse inférieure 4b.

[0060] En pratique, les éléments de coulissement peu-
vent comprendre, par exemple, des roulettes disposées
sous les premier et deuxieme ouvrants 3a, 3b. Ces rou-
lettes sont configurées pour rouler sur les premier et
deuxiéme rails de coulissement 11a, 11b de la traverse
inférieure 4b.

[0061] Une position d’ouverture par coulissement, par-
tielle ou maximale, de chaque ouvrant 3a, 3b par rapport
au cadre dormant 4 correspond a une position d’aération
du batiment.

[0062] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet
de déplacer automatiquement par coulissement le pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, en par-
ticulier entre la position d’ouverture maximale par cou-
lissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4 et la position fermée du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4.

[0063] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 com-
prend au moins un actionneur électromécanique 6. L’ac-
tionneur électromécanique 6 comprend au moins un mo-
teur électrique 7. L’actionneur électromécanique 6 peut
égalementcomprendre un arbre de sortie 8, qui estrotatif
autour d’un axe de rotation X.

[0064] Ici, 'axe de rotation X est paralléle a la direction
de coulissement D du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4 et, dans le cas présent, du deuxiéme
ouvrant 3b par rapport au cadre dormant 4.

[0065] Le moteur électrique 7 comprend un rotor et un
stator, non représentés, ainsi que des bobines 54. Le
moteur électrique 7 comprend, en outre, un arbre de sor-
tie, non représenté.

[0066] Avantageusement, la fenétre 2 comprend au
moins un dispositif de verrouillage 21, 22 du premier
ouvrant 3a parrapport au cadre dormant4 dans au moins
une position verrouillée.

[0067] Dans I'exemple des figures 1 a 4, la fenétre 2
comprend deux dispositifs de verrouillage 21, 22 du pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 dans
deux positions verrouillées distinctes.

[0068] Avantageusement, une premiére position ver-
rouillée du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4 correspond a une position fermée verrouillée du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, au
moyen d’un premier dispositif de verrouillage 21.
[0069] Ici, le premier dispositif de verrouillage 21 fait
partie intégrante du systéme de ferrure 20, comme illus-
tré aux figures 3 et 4.

[0070] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 est configuré pour entrainer en déplacement le
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 et
pour actionner le premier dispositif de verrouillage 21
dans la position fermée verrouillée du premier ouvrant
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3a par rapport au cadre dormant 4.

[0071] Avantageusement, une deuxiéme position ver-
rouillée du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4 correspond a une position entrebaillée verrouillée
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
au moyen d’'un deuxieme dispositif de verrouillage 22,
représenté a la figure 2.

[0072] En pratique, la position entrebaillée verrouillée
est positionnée entre la position fermée et une position
ouverte.

[0073] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 est configuré pour entrainer en déplacement le
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 et
pour actionner le deuxiéme dispositif de verrouillage 22
dans la position entrebaillée verrouillée du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

[0074] Avantageusement, le premier ouvrant 3a peut
étre verrouillé par rapport au cadre dormant 4 dans la
position fermée verrouillée au moyen du premier dispo-
sitif de verrouillage 21 ou dans la position entrebaillée
verrouillée au moyen du deuxieme dispositif de ver-
rouillage 22 ou dans chacune des positions verrouillées,
fermée ou entrebaillée, au moyen des premier et deuxie-
me dispositifs de verrouillage 21, 22.

[0075] Avantageusement, le moteur électrique 7 de
I'actionneur électromécanique 6 est de type a vitesse
variable.

[0076] Ainsi, le moteur électrique 7 de l'actionneur
électromécanique 6 est configuré pour fonctionner a au
moins une premiére vitesse, selon une premiere consi-
gne de vitesse V1, et a au moins une deuxieme vitesse,
selon une deuxiéme consigne de vitesse V2. La deuxie-
me consigne de vitesse V2 est inférieure a la premiere
consigne de vitesse V1.

[0077] De cette maniere, le déplacement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 est mis en
oeuvre soit a la premiere vitesse soit a la deuxiéme vi-
tesse.

[0078] Ici,le moteurélectrique 7 estde type sans balais
a commutation électronique, appelé également
« BLDC » (acronyme du terme anglo-saxon BrushLess
Direct Current) ou « synchrone a aimants permanents ».
[0079] Avantageusement, le moteur électrique 7 de
I'actionneur électromécanique 6 est configuré pour adap-
ter sa vitesse de rotation en fonction de la position du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.
[0080] Avantageusement, le moteur électrique 7 de
I'actionneur électromécanique 6 est commandé a la
deuxieme consigne de vitesse V2 lors de 'approche d’au
moins une position de fin de course, pouvant étre, no-
tamment, la position fermée du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 et la position complétement
ouverte du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant4, et, éventuellement, lors de 'approche d’au moins
une position prédéterminée, pouvant étre, notamment,
la position entrebaillée verrouillée.

[0081] Ainsi, le moteur électrique 7 de I'actionneur
électromécanique 6 est configuré pour diminuer sa vi-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

tesse de rotation lors de I'approche d’au moins une po-
sition de fin de course ou d’au moins une position pré-
déterminée.

[0082] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 est disposé sur une partie fixe par rapport a la
fenétre 2, en particulier par rapport au cadre dormant 4.
[0083] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 est de type réversible.

[0084] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 est dépourvu d’un frein.

[0085] Ainsi, 'absence de frein dans I'actionneur élec-
tromécanique 6 permet de garantir la réversibilité de I'ac-
tionneur électromécanique 6.

[0086] L’actionneur électromécanique 6 peut égale-
ment comprendre un réducteur, non représenté.

[0087] Avantageusement, le réducteur comprend au
moins un étage de réduction. Ledit au moins un étage
de réduction peut étre un train d’engrenages de type épi-
cycloidal.

[0088] Le type et le nombre d’étages de réduction du
réducteur ne sont pas limitatifs.

[0089] Avantageusement, le réducteur est de type ré-
versible.
[0090] Avantageusement, le moteur électrique 7 et,

éventuellement, le réducteur sont disposés a I'intérieur
d’'un carter 17 de I'actionneur électromécanique 6.

[0091] Ici, 'actionneur électromécanique 6 est de type
tubulaire.
[0092] L’actionneur électromécanique 6 peut égale-

ment comprendre un dispositif de détection de fin de
course et/ou d’'obstacle, non représenté. Ce dispositif de
détection est électronique. En variante, ce dispositif de
détection peut étre mécanique.

[0093] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 com-
prend, en outre, un élément flexible 9. L’élément flexible
9 est entrainé en déplacement par I'actionneur électro-
mécanique 6.

[0094] L’élémentflexible 9 est configuré pour entrainer
en déplacement le premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4, lorsque I'actionneur électromécanique
6 est activé électriquement.

[0095] Ici, I'élément flexible 9 comprend un premier
brin 9a et un deuxiéme brin 9b, comme illustré a la figure
4.

[0096] L’élément flexible 9 peut étre de section circu-
laire.

[0097] La section de I'élément flexible n’est pas limita-
tive et peut étre différente, en particulier carrée, rectan-
gulaire ou encore ovale.

[0098] En pratique, I'élément flexible 9 est un cable,
un cordon ou, éventuellement, une courroie.

[0099] Il peut étre réalisé dans une matiére synthéti-
que, telle que par exemple du nylon ou du polyéthyléne
de masse molaire trés élevée.

[0100] Ainsi, l'utilisation d’un élément flexible 9 en ma-
tiere synthétique permet de minimiser le diametre de
poulies ou les dimensions de renvois d’angle du dispositif
d’entrainement motorisé 5.
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[0101] La matiere de I'élément flexible n'est pas limi-
tative et peut étre différente. En particulier, il peut s’agir
d’'un acier.

[0102] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 com-
prend, en outre, un bras d’entrainement 18, tel qu’illustré
auxfigures 1 a4. Le bras d’entrainement 18 est configuré
pour entrainer, autrement dit entraine, en déplacement
le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
lorsque 'actionneur électromécanique 6 est activé élec-
triquement.

[0103] Avantageusement, le bras d’entrainement 18
est configuré pour étre relié, autrement dit estrelié, d’'une
part, au cadre 15 du premier ouvrant 3a et, plus particu-
lierement, au premier montant latéral 15¢ du cadre 15
du premier ouvrant 3a et, d’autre part, a I'élément flexible
9.

[0104] Ainsi, le bras d’entrainement 18 est configuré
pour solidariser I'élément flexible 9 au premier ouvrant
3a.

[0105] Avantageusement, 'élément flexible 9 est con-
figuré pour étrerelié, autrement dit estrelié, au bras d’en-
trailnement 18, quel que soit I'état des éléments de ver-
rouillage du systeme de ferrure 20, c’est-a-dire aussi bien
dans I'état verrouillé que dans I'état déverrouillé du pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

[0106] Ainsi, I'élément flexible 9 est relié au bras d’en-
trailnement 18 de maniére permanente, dans une confi-
guration assemblée du dispositif d’entrainement motori-
sé 5 sur la fenétre 2.

[0107] De cette maniére, laliaison entre I'élément flexi-
ble 9 etle bras d’entrainement 18 est simplifiée et permet
de minimiser les colts d’obtention de la fenétre 2.
[0108] Ici, le bras d’entrainement 18 est fixé directe-
ment sur le premier ouvrant 3a, dans la configuration
assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 5 sur
la fenétre 2.

[0109] Préférentiellement, le bras d’entrainement 18
est fixe, donc immobile, par rapport au cadre 15 du pre-
mier ouvrant 3a, dans la configuration assemblée du dis-
positif d’entrainement motorisé 5 sur la fenétre 2.
[0110] De cette maniére, la liaison entre le bras d’en-
trailnement 18 et le cadre 15 du premier ouvrant 3a est
simplifiée et permet de minimiser les colts d’obtention
de la fenétre 2.

[0111] Préférentiellement, le bras d’entrainement 18
et le premier dispositif de verrouillage 21 sont disposés
en partie supérieure du premier montant latéral 15¢ du
cadre 15 du premier ouvrant 3a, dans la configuration
assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment.
[0112] Ainsi, le bras d’entrainement 18 est configuré
pour s’accrocher al’élémentflexible 9 disposé au-dessus
du cadre dormant 4, en particulier de la traverse supé-
rieure 4a du cadre dormant 4.

[0113] Enoutre,lebrasd’entrainement 18 etle premier
dispositif de verrouillage 21 sont disposés au plus proche
de l'élément flexible 9, puisque I'élément flexible 9
s’étend le long de la traverse supérieure 4a du cadre
dormant 4.
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[0114] Préférentiellement, le bras d’entrainement 18
est fixé sur une face externe du premier montant latéral
15c¢ du cadre 15 du premier ouvrant 3a, dans la configu-
ration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé
5 sur la fenétre 2.

[0115] Ainsi, le bras d’entrainement 18 est fixé surune
face du premier montant latéral 15c du cadre 15 du pre-
mier ouvrant 3a qui est visible par l'utilisateur.

[0116] De cette maniére, la fixation du bras d’entrai-
nement 18 sur le premier montant latéral 15¢ du cadre
15 du premier ouvrant 3a est facilitée par rapport a une
fixation du bras d’entrainement 18 sur une zone interne
du cadre 15 du premier ouvrant 3a, en particulier située
au niveau du premier rail de coulissement 11a de la tra-
verse supérieure 4a du cadre dormant 4, dans la confi-
guration assemblée de la fenétre 2 par rapport au bati-
ment.

[0117] Avantageusement, le bras d’entrainement 18
est assemblé avecle premier ouvrant 3a du coté intérieur
du cadre 15 du premier ouvrant 3a, dans la configuration
assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment.
[0118] Lecb6téintérieur ducadre 15 du premierouvrant
3a est orienté vers l'intérieur du batiment, dans la confi-
guration assemblée de la fenétre 2 par rapport au bati-
ment.

[0119] En pratique, le bras d’entrainement 18 est fixé
sur le premier montant latéral 15¢ du cadre 15 du premier
ouvrant 3a au moyen d’éléments de fixation, non repré-
sentés, en particulier démontables au moyen d’un outil.
[0120] Ici, les éléments de fixation du bras d’entraine-
ment 18 sur le premier ouvrant 3a sont des éléments de
fixation par vissage.

[0121] Le type d’éléments de fixation du bras d’entrai-
nement sur le premier ouvrant n’est pas limitatif et peut
étre différent. Il peut s’agir, en particulier, d’éléments de
fixation par encliquetage élastique.

[0122] Avantageusement, le bras d’entrainement 18
est fixé sur le cadre 15 du premier ouvrant 3a, suite a
l'installation du premier ouvrant 3a a l'intérieur du cadre
dormant 4 et, dans le cas présent, également du deuxie-
me ouvrant 3b a l'intérieur du cadre dormant 4, installa-
tion au cours de laquelle sont mis en oeuvre les réglages
du systéme de ferrure 20 et des éléments de coulisse-
ment.

[0123] Ainsi, les réglages du systeme de ferrure 20 et
des éléments de coulissement peuvent étre mis en
oeuvre manuellement et classiquement, comme pour
une fenétre dépourvue du dispositif d’entrainement mo-
torisé 5.

[0124] Préférentiellement, le bras d’entrainement 18
est fixé sur le cadre 15 du premier ouvrant 3a, suite au
raccordement électrique de I'actionneur électromécani-
que 6, soit a un réseau d’alimentation électrique du sec-
teur, soit a une batterie.

[0125] Dans I'exemple de réalisation illustré a la figure
2, le dispositif d’entrainement motorisé 5 comprend une
poulie d’enroulement 19 de I'élément flexible 9. La poulie
d’enroulement 19 est entrainée en rotation par I'arbre de
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sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.

[0126] Avantageusement, une premiére extrémité du
premier brin 9a de I'élément flexible 9 est reliée a une
premiére partie de la poulie d’enroulement 19. Une pre-
miére extrémité du deuxieme brin 9b de I'élément flexible
9 est reliée a une deuxiéme partie de la poulie d’enrou-
lement 19.

[0127] Avantageusement, la premiere extrémité de
chacun des premier etdeuxiéme brins 9a, 9b de I'élément
flexible 9 est accrochée respectivement a la premiére
partie ou a la deuxiéme partie de la poulie d’enroulement
19 au moyen d’éléments de fixation, non représentés.
[0128] Ainsi, la premiére extrémité de chacun des pre-
mier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 est
respectivement fixée directement a la premiére partie ou
a la deuxiéme partie de la poulie d’enroulement 19.
[0129] En pratique, les éléments de fixation de la pre-
miére extrémité de chacun des premier et deuxiéme brins
9a, 9b de I'élément flexible 9 sur la poulie d’enroulement
19 sont des éléments de type serre-cable.

[0130] Ici, ces éléments de fixation sont des vis, en
particulier de type auto-taraudeuses, se vissant dans la
poulie d’enroulement 19, de sorte a fixer les premier et
deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 par coince-
ment entre la téte des vis et la surface d’enroulement de
I'élément flexible 9 de la poulie d’enroulement 19.
[0131] Ici, le sens d’enroulement, respectivement de
déroulement, du premier brin 9a de I'élément flexible 9
autour de la premiere partie de la poulie d’enroulement
19 est opposé au sens d’enroulement, respectivement
de déroulement, du deuxiéme brin 9b de I'élément flexi-
ble 9 autour de la deuxieme partie de la poulie d’enrou-
lement 19.

[0132] Ainsi, lors du déplacement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4 selon un premier sens
de coulissement, notamment lors du déplacement de la
position fermée vers une position ouverte du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, le premier
brin 9a de I'élément flexible 9 s’enroule autour de la pre-
miére partie de la poulie d’enroulement 19, alors que le
deuxieme brin 9b deI’élémentflexible 9 se déroule autour
de la deuxieéme partie de la poulie d’enroulement 19.
[0133] En outre, lors du déplacement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 selon un
deuxiéme sens de coulissement, notamment lors du dé-
placement d’une position ouverte vers la position fermée
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
le premier brin 9a de I'élément flexible 9 se déroule autour
de la premiere partie de la poulie d’enroulement 19, alors
que le deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 s’enroule
autour de la deuxieme partie de la poulie d’enroulement
19.

[0134] Le deuxiéme sens de coulissement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 est opposé
au premier sens de coulissement.

[0135] De cette maniere, le sens d’entrainement en
rotation du premier brin 9a de I'élément flexible 9 autour
de la premiére partie de la poulie d’enroulement 19 est
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inverse au sens d’entrainement en rotation du deuxieme
brin 9b de I'élément flexible 9 autour de la deuxiéme par-
tie de la poulie d’enroulement 19.

[0136] Avantageusement, le sens de coulissement du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 est
déterminé en fonction du sens de rotation de 'arbre de
sortie 8 de l'actionneur électromécanique 6. En outre, le
sens d’entrainement en rotation de la poulie d’enroule-
ment 19 est déterminé par le sens de rotation de 'arbre
de sortie 8 de l'actionneur électromécanique 6.

[0137] Ainsi,le sens d’entrainement en rotation du pre-
mier brin 9a et du deuxiéme brin 9b de I'élément flexible
9 autour des premiére et deuxiéme parties de la poulie
d’enroulement 19 est fonction du sens de rotation de I'ar-
bre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.
[0138] Ici,lesensd’entrainementen rotation de la pou-
lie d’enroulement 19 est identique au sens de rotation de
I'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromécanique 6.
[0139] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet
donc de faire coulisser automatiquement le premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 selon la di-
rection de coulissement D, en enroulant, respectivement
en déroulant, le premier brin 9a de I'élément flexible 9
autour de la premiére partie de la poulie d’enroulement
19 et en déroulant, respectivement en enroulant, le
deuxiéme brin 9b de I'élément flexible 9 autour de la
deuxiéme partie de la poulie d’enroulement 19.

[0140] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 permet
ainsi de fermer et d’ouvrir de maniére motorisée le pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, par cou-
lissement selon la direction de coulissement D.

[0141] Des moyens de commande de I'actionneur
électromécanique 6 permettent le déplacement par cou-
lissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4. Ces moyens de commande comprennent au
moins une unité électronique de contréle 10. L'unité élec-
tronique de contréle 10 est configurée pour mettre en
fonctionnement le moteur électrique 7 de I'actionneur
électromécanique 6 et, en particulier, permettre I'alimen-
tation en énergie électrique du moteur électrique 7.
[0142] Ainsi, 'unité électronique de contréle 10 com-
mande, notamment, le moteur électrique 7, de sorte a
ouvrir ou fermer par coulissement le premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4.

[0143] De cette maniére, la fenétre 2 comprend l'unité
électronique de contrdle 10. Plus particulierement, I'unité
électronique de contrdle 10 est intégrée dans le dispositif
d’entrainement motorisé 5 et, plus particulierement, dans
'actionneur électromécanique 6.

[0144] Lesmoyensdecommande del'actionneurélec-
tromécanique 6 et, plus particulierement, I'unité électro-
nique de contrdle 10 comprennent des moyens matériels
et/ou logiciels.

[0145] Atitre d’exemple nullement limitatif, les moyens
matériels peuvent comprendre au moins un microcon-
tréleur 36.

[0146] Avantageusement, le dispositif d’entrainement
motorisé 5 et, plus particulierement, I'actionneur électro-
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mécanique 6 comprend un dispositif de comptage 24. Le
dispositif de comptage 24 est configuré pour coopérer
avec l'unité électronique de contréle 10. En outre, le dis-
positif de comptage 24 et I'unité électronique de contrdle
10 sont configurés pour déterminer une position, pouvant
étre appelée « courante », du premier ouvrant 3a par rap-
port au cadre dormant 4.

[0147] Avantageusement, le dispositif de comptage 24
comprend au moins un capteur 32, en particulier de po-
sition.

[0148] Ici, le dispositif de comptage 24 comprend deux
capteurs.
[0149] Le nombre de capteurs du dispositif de comp-

tage n’est pas limitatif et peut étre différent, en particulier
égal a un ou supérieur ou égal a trois.

[0150] Dans unexemple de réalisation, le dispositif de
comptage 24 est de type magnétique, par exemple un
encodeur équipé d'un ou plusieurs capteurs a effet Hall.
[0151] Ici et comme illustré a la figure 2, le dispositif
de comptage 24 permet de déterminer le nombre de tours
réalisés par le rotor du moteur électrique 7.

[0152] En variante, non représentée, le dispositif de
comptage 24 permet de déterminer le nombre de tours
réalisés parI'arbre de sortie 8 de I'actionneur électromé-
canique 6.

[0153] Le type de dispositif de comptage n’est pas li-
mitatif 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 microcon-
tréleur 36.

[0154] Avantageusement, I'unité électronique de con-
trole 10 et, plus particulierement, le microcontréleur 36
de l'unité électronique de contrdle 10 comprend au moins
une mémoire.

[0155] Avantageusement, la mémoire de I'unité élec-
tronique de contréle 10 est configurée pour mémoriser
au moins une position de fin de course, pouvant étre,
notamment, la position complétement ouverte du pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 ou la
position fermée du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4, et, éventuellement, au moins une po-
sition prédéterminée, pouvant étre, notamment, la posi-
tion entrebaillée verrouillée du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4.

[0156] Lafenétre 2 et, plus particulierement, le dispo-
sitif d’entrainement motorisé 5 comprend un coffre 30.
Le coffre 30 est configuré pour loger, autrement dit loge,
au moins I'actionneur électromécanique 6, en particulier
dans une configuration assemblée du dispositif d’entrai-
nement motorisé 5.

[0157] Ainsi,le coffre 30 estadapté a recevoir au moins
une partie des éléments du dispositif d’entrainement mo-
torisé 5.

[0158] Ici et tel qu'illustré a la figure 2, le coffre 30 est
également configuré pour recevoir, autrement dit recoit,
la poulie d’enroulement 19, I'élément flexible 9 et l'unité
électronique de contrdle 10, en particulier dans la confi-
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guration assemblée du dispositif d’entrainement motori-
sé 5.

[0159] Avantageusement, le dispositif d’entrainement
motorisé 5 est un sous-ensemble préassemblé avant
montage, dans I'exemple a l'intérieur du coffre 30, qui
comprend au moins l'actionneur électromécanique 6, la
poulie d’enroulement 19, I'élément flexible 9 et l'unité
électronique de controle 10.

[0160] Avantageusement, le coffre 30 comprend au
moins une paroi de montage 29.

[0161] Avantageusement, le deuxieme dispositif de
verrouillage 22 est également monté al'intérieur du coffre
30 et, plus particulierement, fixé a I'intérieur du coffre 30,
en particulier sur la paroi de montage 29 du coffre 30, au
moyen d’éléments de fixation, non représentés, pouvant
étre, par exemple, des éléments de fixation par vissage
ou par rivetage.

[0162] 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.

[0163] L’unité de commande locale 12 peut étre reliée
en liaison filaire ou non filaire avec une unité de com-
mande centrale 13. L'unité de commande centrale 13
pilote I'unité de commande locale 12, ainsi que d’autres
unités de commande locales similaires et réparties dans
le batiment.

[0164] Avantageusement, I'unité électronique de con-
tréle 10 comprend, en outre, un premier module de com-
munication 23, 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 mo-
torisé 5.

[0165] Préférentiellement, le premier module de com-
munication 23 de I'unité électronique de contrdle 10 est
de type sans fil. Les ordres de commande peuvent étre,
par exemple, des ordres radioélectriques.

[0166] Avantageusement, le premier module de com-
munication 23 peut également permettre la réception
d’ordres transmis par des moyens filaires.

[0167] L’unité électronique de contrdle 10, l'unité de
commande locale 12 et/ou I'unité de commande centrale
13 peuvent étre en communication avec un ou plusieurs
capteurs configurés pour déterminer, par exemple, une
température, une hygrométrie, une vitesse de vent, une
mesure d’'un parameétre de qualité d’air intérieur ou ex-
térieur ou encore une présence.

[0168] L’unité de commande locale 12 et/ou 'unité de
commande centrale 13 peut également étre en commu-
nication avec un serveur 14, de sorte a contrdler I'action-
neur électromécanique 6 suivant des données mises a
disposition a distance par I'intermédiaire d’'un réseau de
communication, en particulier un réseau internet pouvant
étre relié au serveur 14.

[0169] L’unité électronique de contrdle 10 peut étre
commandée a partir de I'unité de commande locale 12
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ou centrale 13. L'unité de commande locale 12 ou cen-
trale 13 est pourvue d’'un clavier de commande. Le clavier
de commande de l'unité de commande locale 12 ou cen-
trale 13 comprend des éléments de sélection 39 et, éven-
tuellement, des éléments d’affichage 40.

[0170] A titre d’exemples nullement limitatifs, les élé-
ments de sélection peuvent étre des boutons poussoirs
ou des touches sensitives, les éléments d’affichage peu-
vent étre des diodes électroluminescentes, un afficheur
LCD (acronyme du terme anglo-saxon « Liquid Crystal
Display ») ou TFT (acronyme du terme anglo-saxon
« Thin Film Transistor »). Les éléments de sélection et
d’affichage peuvent étre également réalisés au moyen
d’un écran tactile.

[0171] L'unité de commande locale 12 ou centrale 13
comprend au moins un deuxieme module de communi-
cation 41.

[0172] Ainsi, le deuxieme module de communication
41 de l'unité de commande locale 12 ou centrale 13 est
configuré pour émettre, autrement dit émet, des ordres
de commande, en particulier par des moyens sans fil,
parexemple radioélectriques, ou par des moyensfilaires.
[0173] En outre, le deuxieme module de communica-
tion 41 de I'unité de commande locale 12 ou centrale 13
peut également étre configuré pour recevoir, autrement
dit regoit, des ordres de commande, en particulier par
l'intermédiaire des mémes moyens.

[0174] Le deuxiéme module de communication 41 de
I'unité de commande locale 12 ou centrale 13 est confi-
guré pour communiquer, autrement dit communique,
avec le premier module de communication 23 de l'unité
électronique de contrdle 10.

[0175] Ainsi, le deuxieme module de communication
41 de l'unité de commande locale 12 ou centrale 13
échange des ordres de commande avec le premier mo-
dule de communication 23 de l'unité électronique de con-
tréle 10, soit de maniére monodirectionnelle soit de ma-
niére bidirectionnelle.

[0176] L'unité de commande locale 12 peut étre un
point de commande fixe ou nomade. Un point de com-
mande fixe correspond a un boitier de commande des-
tiné a étre fixé sur une fagade d’'un mur du batiment, sur
une face du cadre 15 du premier ouvrant 3a de la fenétre
2 ou encore surune face du cadre dormant4 de la fenétre
2. Un point de commande nomade peut étre une télé-
commande, un téléphone intelligent ou une tablette.
[0177] Avantageusement, 'unité de commande locale
12 ou centrale 13 comprend, en outre, un contréleur 42.
[0178] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut
étre controlé parI'utilisateur, par exemple parlaréception
d’'un ordre de commande correspondant a un appui sur
le ou I'un des éléments de sélection 39 de I'unité de com-
mande locale 12 ou centrale 13.

[0179] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut
également étre contrdlé automatiquement, par exemple
par la réception d’'un ordre de commande correspondant
a au moins un signal provenant d’au moins un capteur
et/ou a un signal provenant d’'une horloge de 'unité élec-
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tronique de contréle 10, en particulier du microcontréleur
36. Le capteur et/ou I'horloge peuvent étre intégrés a
I'unité de commande locale 12 ou a 'unité de commande
centrale 13.

[0180] L’unité de commande locale 12 permet a I'utili-
sateur d’intervenir directement sur I'actionneur électro-
mécanique 6 du dispositif d’entrainement motorisé 5 par
l'intermédiaire de I'unité électronique de contréle 10 as-
sociée a ce dispositif d’entrainement motorisé 5, ou d’in-
tervenirindirectement sur I'actionneur électromécanique
6 du dispositif d’entrainement motorisé 5 par l'intermé-
diaire de l'unité de commande centrale 13.

[0181] Le dispositif d’entrainement motorisé 5, en par-
ticulier I'unité électronique de contréle 10, est, de préfé-
rence, configuré pour exécuter des ordres de commande
de fermeture par coulissement, ainsi que d’ouverture par
coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4, ces ordres de commande pouvant étre émis,
notamment, par I'unité de commande locale 12 ou par
'unité de commande centrale 13.

[0182] L’unité électronique de contréle 10 est ainsi ap-
te a mettre en fonctionnement I'actionneur électroméca-
nique 6 du dispositif d’entrainement motorisé 5 et, en
particulier, permettre I'alimentation en énergie électrique
de l'actionneur électromécanique 6.

[0183] Ici et tel qu'illustré a la figure 2, I'unité électro-
nique de contrdle 10 est disposée a l'intérieur du carter
17 de l'actionneur électromécanique 6.

[0184] Avantageusement, 'unité de commande locale
12 comprend un capteur mesurant au moins un parame-
tre de I'environnement a l'intérieur du batiment et intégré
a cette unité.

[0185] Ainsi, 'unité de commande locale 12 peut com-
muniquer avec 'unité de commande centrale 13, et I'uni-
té de commande centrale 13 peut commander l'unité
électronique de contrble 10 associée au dispositif d’en-
trainement motorisé 5 en fonction de données provenant
du capteur mesurant le paramétre de I'environnement a
l'intérieur du batiment.

[0186] Parailleurs, 'unité de commande locale 12 peut
commander directement I'unité électronique de contréle
10 associée au dispositif d’entrainement motorisé 5 en
fonction de données provenant du capteur mesurant le
parametre de I'environnement a l'intérieur du batiment.
[0187] A titre d’exemples nullement limitatifs, un para-
meétre de I'environnement a l'intérieur du batiment me-
suré par le capteur intégré a I'unité de commande locale
12 est 'humidité, la température, le taux de dioxyde de
carbone ou le taux d’'un composé organique volatile dans
I'air.

[0188] Avantageusement, le dispositif d’entrainement
motorisé 5 permet de déplacer automatiquement par
coulissement le premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4 jusqu’a une position prédéterminée, entre la
position fermée et la position ouverte maximale. Le dé-
placement par coulissement du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 jusqu’a la position prédéter-
minée, en particulier d’ouverture partielle ou de fermetu-
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re, est mis en oeuvre suite a la réception d’'un ordre de
commande émis par I'unité de commande locale 12, I'uni-
té de commande centrale 13 ou un capteur.

[0189] Ici, un mouvement par coulissement du premier
ouvrant 3 par rapport au cadre dormant 4 selon la direc-
tion de coulissement D est mis en oeuvre en alimentant
en énergie électrique I'actionneur électromécanique 6,
de sorte a dérouler ou enrouler les premier et deuxieme
brins 9a, 9b de I'élément flexible 9 autour des premiere
et deuxiéme parties de la poulie d’enroulement 19.
[0190] Ainsi, le déroulementou l'enroulementdes pre-
mier et deuxiéme brins 9a, 9b de I'élément flexible 9
autour des premiére et deuxieme parties de la poulie
d’enroulement 19 est controlé par I'alimentation en éner-
gie électrique de I'actionneur électromécanique 6.
[0191] Enpratique, I'alimentation en énergie électrique
de 'actionneur électromécanique 6 est pilotée par un or-
dre de commande regu par I'unité électronique de con-
tréle 10 provenant de I'unité de commande locale 12, de
I'unité de commande centrale 13 ou d’un capteur.
[0192] Ici, le dispositif d’entrainement motorisé 5, en
particulier I'actionneur électromécanique 6, est alimenté
en énergie électrique a partir d’'un réseau d’alimentation
électrique du secteur, en particulier par le réseau alter-
natif commercial.

[0193] Avantageusement, 'actionneur électromécani-
que 6 comprend un cable d’alimentation électrique, non
représenté, permettant son alimentation en énergie élec-
trique a partir du réseau d’alimentation électrique du sec-
teur.

[0194] En variante, le dispositif d’entrainement moto-
risé 5, en particulier I'actionneur électromécanique 6, est
alimenté en énergie électrique au moyen d’une batterie,
non représentée. Dans un tel cas, la batterie peut étre
rechargée, par exemple, par un panneau photovoltaique
ou tout autre systeme de récupération d’énergie, notam-
ment, de type thermique.

[0195] En variante, le dispositif d’entrainement moto-
risé 5, en particulier I'actionneur électromécanique 6, est
alimenté en énergie électrique au moyen de la batterie
ou apartirduréseaud’alimentation électrique du secteur,
notamment en fonction de I'état de charge de la batterie.
[0196] Ici, la poulie d’enroulement 19 et I'arbre de sor-
tie 8 de I'actionneur électromécanique 6 présentent un
méme axe de rotation X. En d’autres termes, I'axe de
rotation de la poulie d’enroulement 19 est confondu avec
I'axe de rotation X de I'arbre de sortie 8 de I'actionneur
électromécanique 6.

[0197] Ainsi, la poulie d’enroulement 19 est disposée
dans le prolongement de 'arbre de sortie 8 de I'action-
neur électromécanique 6 et est entrainée en rotation
autour d’'un méme axe de rotation X que I'arbre de sortie
8 de I'actionneur électromécanique 6.

[0198] Par ailleurs, I'élément flexible 9 se présente
sous la forme d’une boucle, dite ouverte, au moins entre
la premiére extrémité du premier brin 9a reliée a la pre-
miére partie de la poulie d’enroulement 19 et la premiere
extrémité du deuxieme brin 9b reliée a la deuxiéme partie
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de la poulie d’enroulement 19.

[0199] De cette maniére, les premier et deuxiéme brins
9a, 9b de I'élément flexible 9 sont reliés a la poulie d’en-
roulement 19 et séparés au niveau des premiére et
deuxiéme parties de celle-ci.

[0200] Préférentiellement, I'actionneur électromécani-
que 6 est fixé a l'intérieur du coffre 30 au moyen d’élé-
ments de fixation 28, comme illustré a la figure 2.
[0201] En outre, la poulie d’enroulement 19 est main-
tenue a I'intérieur du coffre 30 au moyen de ces mémes
éléments de fixation 28.

[0202] En pratique, les éléments de fixation 28 de I'ac-
tionneur électromécanique 6 a l'intérieur du coffre 30
comprennent des supports, en particulier des équerres
de fixation.

[0203] Avantageusement, ces supports 28 sont fixés
sur la paroi de montage 29 du coffre 30 par vissage.
[0204] En pratique, chaque support 28 comprend au
moins un trou de passage, non représenté, d’'une vis de
fixation. Dans un exemple de réalisation, chaque support
28 peut comprendre deux trous de passage d’une vis de
fixation.

[0205] En outre, une vis de fixation traversant un trou
de passage est vissée dans la paroi de montage 29 du
coffre 30, en particulier dans une ouverture de vissage
ménagée dans la paroi de montage 29 du coffre 30.
[0206] Ici, les éléments de fixation 28 de I'actionneur
électromécanique 6 a lintérieur du coffre 30 compren-
nent trois supports. Un premier support 28 est assemblé
a une premiere extrémité 6a de I'actionneur électromé-
canique 6. Un deuxiéme support 28 est assemblé a une
deuxiéme extrémité 6b de I'actionneur électromécanique
6 et, plus particulierement, entre la deuxiéme extrémité
6b de l'actionneur électromécanique 6 et une premiére
extrémité 19a de la poulie d’enroulement 19. La premiére
extrémité 6a de I'actionneur électromécanique 6 est op-
posée a la deuxiéme extrémité 6b de I'actionneur élec-
tromécanique 6. Un troisieme support 28 est assemblé
aune deuxieme extrémité 19b de la poulie d’enroulement
19. La premiere extrémité 19a de la poulie d’enroulement
19 est opposée a la deuxieme extrémité 19b de la poulie
d’enroulement 19.

[0207] Avantageusement, la paroi de montage 29 du
coffre 30 comprend une rainure 38, comme illustré a la
figure 4. En outre, la rainure 38 de la paroi de montage
29 du coffre 30 s’étend suivant la direction de coulisse-
ment D du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4 et, dans le cas présent, du deuxiéme ouvrant 3b
par rapport au cadre dormant 4.

[0208] Avantageusement, chaque support 28 com-
prend au moins un pion, non représenté, configuré pour
coopérer, autrement dit qui coopére, avec la rainure 38
ménagée dans la paroi de montage 29 du coffre 30, dans
la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 5. Dans un exemple de réalisation, chaque sup-
port 28 comprend deux pions.

[0209] Ainsi, chaque support 28 est orienté et position-
né par rapport a la paroi de montage 29 du coffre 30.
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[0210] Avantageusement, la rainure 38 de la paroi de
montage 29 du coffre 30 est configurée pour fixer au
moins I'actionneur électromécanique 6, en particulier au
moyen des éléments de fixation 28, dans la configuration
assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 5.
[0211] Ici, la rainure 38 de la paroi de montage 29 du
coffre 30 est également configurée pour fixer la poulie
d’enroulement 19, ainsi que le deuxiéme dispositif de
verrouillage 22.

[0212] Ainsi, 'assemblage de différents éléments, tels
que l'actionneur électromécanique 6, la poulie d’enrou-
lement 19 et le deuxiéme dispositif de verrouillage 22,
au moyen de la rainure 38 de la paroi de montage 29 du
coffre 30 permet de minimiser les colts d’obtention de
la fenétre 2.

[0213] Avantageusement, la fixation de I'actionneur
électromécanique 6, ainsi que de la poulie d’enroulement
19, sur les supports 28 est mise en oeuvre par des élé-
ments de fixation, en particulier par vissage.

[0214] En variante, non représentée, les éléments de
fixation de I'actionneur électromécanique 6, ainsi que de
la poulie d’enroulement 19, sur les supports 28 sont des
éléments de fixation par encliquetage élastique.

[0215] Icietcommeillustré alafigure 2, I'élément flexi-
ble 9 du dispositif d’entrainement motorisé 5 s’étend a
l'intérieur du coffre 30, a partir de la premiére partie de
la poulie d’enroulement 19 jusqu’a la deuxieme partie de
la poulie d’enroulement 19.

[0216] Ainsi, un tel arrangement de I'élément flexible
9 permet de garantir les déplacements par coulissement
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
ainsi que I'aspect esthétique de la fenétre 2.

[0217] En pratique, le dispositif d’entrainement moto-
risé 5 comprend au moins un élément de renvoi d’angle,
non représenté, configuré pour coopérer, autrement dit
coopérant, avecl'élémentflexible 9, dans la configuration
assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 5, cet
élément de renvoi d’angle pouvant étre, par exemple,
une poulie ou un élément de guidage. Le nombre d’élé-
ments de renvoi d’angle n’est pas limitatif.

[0218] Avantageusement, le coffre 30 est disposé en
partie supérieure de la fenétre 2, dans la configuration
assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment.
[0219] Comme mentionné ci-dessus et tel qu’illustré a
la figure 2, I'actionneur électromécanique 6 et I'élément
flexible 9 sont disposés dans le coffre 30 ménagé en
partie supérieure de la fenétre 2, en particulier s’étendant
au moins en partie au-dessus de la traverse supérieure
4a du cadre dormant 4.

[0220] Ainsi, 'actionneur électromécanique 6 et I'élé-
ment flexible 9 sont dissimulés dans le coffre 30, de sorte
a garantir 'aspect esthétique de la fenétre coulissante 2.
[0221] De méme, la poulie d’enroulement 19 est dis-
posée dans le coffre 30 ménagé en partie supérieure de
la fenétre 2.

[0222] Enoutre, le coffre 30 s’étend totalement devant
le cadre dormant 4, dans la configuration assemblée de
la fenétre 2 par rapport au batiment.
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[0223] Ainsi, le coffre 30 s’étend en saillie par rapport
au cadre dormant 4.

[0224] Dans un tel cas, le coffre 30 est disposé en vis-
a-vis de la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4,
c’est-a-dire en proéminence vers l'intérieur du batiment,
dans la configuration assemblée de la fenétre 2 par rap-
port au batiment.

[0225] En variante, non représentée, le coffre 30
s’étend partiellement devant le cadre dormant 4, dans la
configuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au
batiment.

[0226] Ainsi, le coffre 30 s’étend en partie en saillie par
rapport au cadre dormant 4.

[0227] Dans un tel cas, le coffre 30 est au-dessus de
la traverse supérieure 4a du cadre dormant 4 et en vis-
a-vis de cette traverse supérieure 4a, c’est-a-dire en pro-
éminence vers l'intérieur du batiment, dans la configura-
tion assemblée de la fenétre 2 par rapport au batiment.
[0228] Avantageusement, le coffre 30 comprend une
partie fixe 30a et une partie amovible 30b, de sorte a
permettre un accés a I'actionneur électromécanique 6 et
a I'élément flexible 9, ainsi qu’a la poulie d’enroulement
19.

[0229] Ainsi, la partie amovible 30b du coffre 30, qui
est retirée dans la configuration de la figure 2, permet de
réaliser une opération de maintenance du dispositif d’en-
trainement motorisé 5 et/ou une opération de réparation
de celui-ci.

[0230] Avantageusement, dans le cas ou le deuxieme
ouvrant 3b est mobile manuellement, celui-ci peut étre
déplacé par l'utilisateur indépendamment du premier
ouvrant 3a, notamment en cas d’absence d’alimentation
en énergie électrique du dispositif d’entrainement moto-
risé 5 ou de panne du dispositif d’entrainement motorisé
5.

[0231] Avantageusement, en cas de panne du dispo-
sitif d’entrainement motorisé 5 ou de coupure d’alimen-
tation électrique du dispositif d’entrainement motorisé 5,
un coulissement manuel, en particulier par I'utilisateur,
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4
selon la direction de coulissement D peut étre mis en
oeuvre.

[0232] Un tel déplacement manuel du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4 est possible puisque
I'actionneur électromécanique 6 est de type réversible.
[0233] Parailleurs, un tel déplacement manuel du pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 peut
également étre mis en oeuvre suite a la désolidarisation
de I'élément flexible 9 par rapport au premier ouvrant 3a
ou suite a la désolidarisation du bras d’entrainement 18
par rapport au premier ouvrant 3a.

[0234] Par ailleurs, I'utilisation de I'élément flexible 9
pour déplacer le premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4 permet de minimiser les colts d’obtention du
dispositif d’entrainement motorisé 5, ainsi que de mini-
miser I'encombrement du dispositif d’entrainement mo-
torisé 5, en particulier par rapport a une courroie.
[0235] Avantageusement, la fenétre 2 comprend un
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élément d’habillage 31, comme illustré aux figures 1 et
2. L’élément d’habillage 31 est configuré pour recouvrir,
autrement dit recouvre, au moins le bras d’entrainement
18 et, éventuellement, au moins une partie du premier
montant latéral 15¢ du cadre 15 du premier ouvrant 3a,
en particulier suivant la hauteur du cadre 15, dans la
configuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au
batiment.

[0236] Enpratique,'’élémentd’habillage 31 estfixé par
rapport au premier ouvrant 3a au moyen d’éléments de
fixation, non représentés, suite a 'assemblage du bras
d’entrainement 18 sur le cadre 15 du premier ouvrant 3a.
[0237] Avantageusement, les éléments de fixation de
I'élément d’habillage 31 sont configurés pour coopérer
avec le bras d’entrainement 18 et/ou avec le premier
montant latéral 15¢ du cadre 15 du premier ouvrant 3a.
[0238] Les éléments de fixation de I'élément d’habilla-
ge 31 par rapport au premier ouvrant 3a peuvent étre,
notamment, des éléments de fixation par encliquetage
élastique ou par vissage.

[0239] Avantageusement, le bras d’entrainement 18
comprend un capot 18a et un corps 18b, comme illustré
a la figure 3. Le capot 18a est configuré pour recouvrir,
autrement dit recouvre, le corps 18b du bras d’entraine-
ment 18, dans une configuration assemblée du bras d’en-
trainement 18.

[0240] Avantageusement, le capot 18a est fixé sur le
corps 18b du bras d’entrainement 18 au moyen d’élé-
ments de fixation 35, dans la configuration assemblée
du bras d’entrainement 18.

[0241] Ici, la fixation du capot 18a sur le corps 18b du
bras d’entrainement 18 est mise en oeuvre par vissage.
Le capot 18a comprend des trous de passage, non re-
présentés, configurés pour coopérer avec des vis de fixa-
tion 35. En outre, le corps 18b du bras d’entrainement
18 comprend des trous de fixation 18d configurés pour
coopérer avec les vis de fixation 35, comme illustré a la
figure 4.

[0242] Avantageusement, la fenétre 2 et, plus particu-
lierement, le dispositif d’entrainement motorisé 5 com-
prend, en outre, un dispositif de commande de verrouilla-
ge 26 du premier dispositif de verrouillage 21, comme
illustré a la figure 3. En outre, le dispositif de commande
de verrouillage 26 est configuré, d’'une part, pour coopé-
rer avec le premier dispositif de verrouillage 21 et, d’autre
part, pour étre actionné au moyen de I'élément flexible
9, lorsque I'actionneur électromécanique 6 est activé
électriquement.

[0243] Avantageusement, le bras d’entrainement 18
supporte le dispositif de commande de verrouillage 26.
[0244] Ainsi, le bras d’entrainement 18 et le dispositif
de commande de verrouillage 26 forment un sous-en-
semble mécanique solidaire.

[0245] Avantageusement, le dispositif de commande
de verrouillage 26 est disposé en partie a l'intérieur du
bras d’entrainement 18 et, en particulier, a I'extérieur du
cadre 15 du premier ouvrant 3a.

[0246] Ainsi, le dispositif de commande de verrouillage
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26 est dissimulé derriére le bras d’entrainement 18, de
sorte a améliorer I'aspect esthétique de la fenétre 2.
[0247] De cette maniére, le bras d’entrainement 18 re-
couvre le dispositif de commande de verrouillage 26, tel
un capot, de sorte a masquer les différents éléments
composant ce dernier et a améliorer I'esthétique de la
fenétre 2.

[0248] Préférentiellement, le bras d’entrainement 18
est relié a I'élément flexible 9 par l'intermédiaire du dis-
positif de commande de verrouillage 26.

[0249] Avantageusement, le coffre 30 comprend une
fente, non représentée et configurée pour permettre le
passage d’une partie supérieure du bras d’entrainement
18 et, éventuellement, du dispositif de commande de ver-
rouillage 26, lors d’un déplacement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4 selon la direction de
coulissement D.

[0250] Ainsi, le bras d’entrainement 18 et le dispositif
de commande de verrouillage 26 peuvent étre entrainés
en déplacement le long du coffre 30, en particulier au
moins en partie en vis-a-vis d’'une face extérieure du cof-
fre 30 orientée vers l'intérieur du batiment, dans la con-
figuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au bati-
ment, tout en étant reliés a I'élément flexible 9.

[0251] De cette maniére, la partie supérieure du bras
d’entrainement 18 et, éventuellement, la partie supérieu-
re du dispositif de commande de verrouillage 26 sont
configurées pour se déplacer a I'intérieur de la fente mé-
nagée dans le coffre 30.

[0252] Ici, la fente du coffre 30 est ménagée dans une
face inférieure du coffre 30, dans la configuration assem-
blée de la fenétre 2 par rapport au batiment.

[0253] Par ailleurs, une partie basse du bras d’entrai-
nement 18 etune partie basse du dispositif de commande
de verrouillage 26 sont disposées a I'extérieur du coffre
30.

[0254] Avantageusement, 'arrangement formé par le
dispositif d’entrailnement motorisé 5, le systéme de fer-
rure 20 et le dispositif de commande de verrouillage 26
de la fenétre 2 permet de s’affranchir d’'une poignée de
manoeuvre du premier ouvrant 3a, généralement dispo-
sée a la moitié de la hauteur de la fenétre 2.

[0255] Ainsi, le premier ouvrant 3a peut étre déplacé
seulement au moyen du dispositif d’entrainement moto-
risé 5 suite a la réception d’'un ordre de commande par
I'unité électronique de contréle 10 provenantde I'une des
unités de commande 12, 13.

[0256] On décrita présent plus en détail le systeme de
ferrure 20.
[0257] Avantageusement, le systéme de ferrure 20

comprend, en outre, une crémone, non représentée, et
au moins un élément de verrouillage, non représenté, du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.
[0258] Ici, le systéme de ferrure 20 est monté le long
du premier montant latéral 15¢ du cadre 15 du premier
ouvrant 3a.

[0259] Ici, la crémone est disposée a l'intérieur du pre-
mier montant latéral 15c du cadre 15 du premier ouvrant
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3a.

[0260] En variante, non représentée, la crémone peut
également étre disposée en partie a I'intérieur de la tra-
verse supérieure 15a ou de la traverse inférieure 15b du
cadre 15 du premier ouvrant 3a.

[0261] Avantageusement, la crémone comporte au
moins une tringle. En outre, la crémone comprend éga-
lement un corps.

[0262] En pratique, le corps de la crémone est fixe par
rapport au premier montant latéral 15¢ du cadre 15 du
premier ouvrant 3a. En outre, la tringle est configurée
pour se déplacer par rapport au corps de la crémone.
[0263] Avantageusement, latringle estréalisée en plu-
sieurs parties reliées entre elles, en particulier au moyen
d’éléments de maintien, non représentés.

[0264] Ici, le déplacement de la tringle de la crémone
est mis en oeuvre le long du premier montant latéral 15¢
du cadre 15 du premier ouvrant 3a, en particulier selon
une direction verticale, dans la configuration assemblée
de la fenétre 2 par rapport au batiment.

[0265] Avantageusement, la tringle de la crémone
comprend au moins un crochet, non représenté, formant
un élément de verrouillage du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant4, tel que mentionné ci-dessus,
et, de préférence, une pluralité de crochets. Le cadre
dormant 4, en particulier le premier montant latéral 4c du
cadre dormant 4, comprend au moins une gache, non
représentée et, de préférence, une pluralité de gaches.
[0266] Chaque crochet de la tringle est configuré pour
coopérer avec une gache du cadre dormant 4.

[0267] Les crochets de la tringle, ainsi que les gaches
ménagées dans le cadre dormant 4, forment au moins
en partie les éléments de verrouillage du systéme de
ferrure 20.

[0268] Lorsque les crochets de la tringle sont engagés
dans les gaches du cadre dormant 4, le premier ouvrant
3aestdans une position fermée et verrouillée par rapport
au cadre dormant 4.

[0269] Lorsque les crochets de la tringle sont désen-
gageés par rapport aux gaches du cadre dormant 4, le
premier ouvrant 3a est dans une position déverrouillée
par rapport au cadre dormant 4, pouvant étre, en outre,
fermée ou ouverte.

[0270] Le premier dispositif de verrouillage 21 est dis-
posé a l'intérieur du cadre 15 du premier ouvrant 3a et,
plus particulierement, a l'intérieur du premier montant
latéral 15¢ du cadre 15 du premier ouvrant 3a.

[0271] Avantageusement, le premier dispositif de ver-
rouillage 21 comprend au moins un boitier 37, comme
illustré a la figure 4, un arbre 33, communément appelé
« carré » et illustré a la figure 4, une cloche d’entraine-
ment, non représentée, et au moins un péne 25, comme
illustré a la figure 3.

[0272] Ici, I'arbre 33 présente une section circulaire au
niveau de l'une de ses extrémités. Cette extrémité de
I'arbre 33 est configurée pour recevoir, autrement dit re-
¢oit, une roue dentée 51. En outre, un corps de l'arbre
33 etlautre de ses extrémités peut étre de section carrée.
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[0273] Ici et comme visible a la figure 4, le premier
dispositif de verrouillage 21 comprend deux pénes 25.
[0274] Avantageusement, la cloche d’entrainement
comprend un logement. Une premiéere extrémité de I'ar-
bre 33 est disposée a I'intérieur du logement de la cloche
d’entrainement.

[0275] Avantageusement, chaque péne 25 du premier
dispositif de verrouillage 21 est configuré pour coopérer
avec un trou ménagé dans la tringle de la crémone.
[0276] Ici, lors de I'entrainement en rotation de I'arbre
33 du premier dispositif de verrouillage 21 par le dispositif
de commande de verrouillage 26, que ce soit pour le
verrouillage du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4 ou pour le déverrouillage du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4, la cloche d’entraine-
ment est entrainée en rotation a I'intérieur du boitier 37
du premier dispositif de verrouillage 21, puis chaque pé-
ne 25 du premier dispositif de verrouillage 21 est entrainé
en translation, de sorte a déplacer la tringle le long du
premier montant latéral 15¢c du cadre 15 du premier
ouvrant 3a, en particulier suivant une direction verticale,
dans la configuration assemblée de la fenétre 2 par rap-
port au batiment.

[0277] Préférentiellement, le premier dispositif de ver-
rouillage 21 présente des trous de vissage, non repré-
sentés, et un logement, non représenté, configuré pour
recevoir la cloche d’entrainement ainsi que l'arbre 33,
analogues a ceux d’un verrou d’'une poignée manuelle
standard, en particulier au niveau de leur emplacement
et de leur dimensionnement.

[0278] Ainsi, une poignée manuelle standard peut étre
disposée en remplacement du bras d’entrainement 18,
de sorte a fermer et verrouiller manuellement le premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

[0279] De cette maniére, en cas de panne du dispositif
d’entrainement motorisé 5 ou de coupure de I'alimenta-
tion électrique du dispositif d’entrainement motorisé 5,
le bras d’entrainement 18 peut étre remplacé par une
poignée manuelle standard, de sorte a déplacer manuel-
lement le premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4 et a verrouiller manuellement le premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4 par I'actionnement du
premier dispositif de verrouillage 21.

[0280] On décrit a présent, en référence aux figures 3
et 4, plus en détail le dispositif de commande de ver-
rouillage 26.

[0281] Avantageusement, le dispositif de commande
de verrouillage 26 comprend un élément d’entrainement
43. L’éléement d’entrainement 43 est configuré pour étre
relié, autrement dit est relié, a '’élément flexible 9, dans
la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 5 sur la fenétre 2. En outre, 'élément d’entrai-
nement 43 est monté mobile en rotation par rapport au
bras d’entrainement 18, autour d’'un axe de rotation Y.
[0282] Avantageusement, I'élément d’entrainement
43 est monté mobile en rotation par rapport au bras d’en-
trainement 18 au moyen d’un arbre 44, centré sur I'axe
de rotation Y.
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[0283] Ici, I'arbre 44 estconfiguré pour coopérer, autre-
ment dit coopére, avec une ouverture, non représentée,
ménagée dans I'élément d’entrainement 43, dans la con-
figuration assemblée du bras d’entrainement 18.
[0284] Préférentiellement, I'élément d’entrainement
43 est disposé au moins en partie a l'intérieur du bras
d’entrainement 18, dans une configuration assemblée
du dispositif de commande de verrouillage 26.

[0285] Ainsi, I'’élément d’entrainement 43 est masqué
au moins en partie par le bras d’entrainement 18.
[0286] En outre, I'élément d’entrainement 43 est dis-
posé, d’'une part, en partie en dessous de la traverse
supérieure 15a du cadre 15 du premier ouvrant 3a et,
plus particulierement, en dessous de la traverse supé-
rieure 4a du cadre dormant 4, dans la configuration as-
semblée de la fenétre 2 par rapport au batiment, et,
d’autre part, en partie au-dessus de la traverse supérieu-
re 15a du cadre 15 du premier ouvrant 3a, dans la con-
figuration assemblée de la fenétre 2 par rapport au bati-
ment.

[0287] Le dispositif d’entrainement motorisé 5 com-
prend, en outre, une navette 45. La navette 45 est con-
figurée pour étre fixée, autrement dit est fixée sur I'élé-
ment flexible 9, en particulier sur le deuxiéme brin 9b de
I'élément flexible 9, notamment dans la configuration as-
semblée du dispositif d’entrainement motorisé 5. En
outre, le bras d’entrainement 18 et, plus particulierement,
I'élément d’entrainement 43 est configuré pour étre relié,
autrement dit est relié, a I'élément flexible 9 au moyen
de la navette 45, notamment dans la configuration as-
semblée du dispositif d’entrainement motorisé 5.
[0288] Avantageusement, la paroi de montage 29 du
coffre 30 comprend une glissiére 46.

[0289] Préférentiellement, la navette 45 est configurée
pour coulisser, autrement dit coulisse, a l'intérieur de la
glissiere 46 de la paroi de montage 29 du coffre 30, en
particulier dans la configuration assemblée du dispositif
d’entrainement motorisé 5.

[0290] Ainsi, les déplacements de la navette 45, lors
de I'entrainement de I'élément flexible 9, sont guidés a
l'intérieur de la glissiére 46 de la paroi de montage 29 du
coffre 30.

[0291] Avantageusement, la navette 45 comprend, en
outre, un pion 47 configuré pour coopérer, autrement dit
qui coopére, avec une fente 48 de I'élément d’entraine-
ment 43, en particulier dans la configuration assemblée
du dispositif d’entrainement motorisé 5.

[0292] Dans I'exemple de réalisation illustré aux figu-
res 3 et 4, la fente 48 de I'élément d’entrainement 43 est
en forme de U.

[0293] En variante, non représentée, la fente 48 de
I'élément d’entrainement 43 présente une forme de trou
oblong.

[0294] Ici, le pion 47 de la navette 45 est engagé dans

la fente 48 de I'élément d’entrainement 43, aussi bien
lors d’un déplacement du premier ouvrant 3a par rapport
aucadredormant4, quel que soitle sens de déplacement
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
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c’est-a-dire vers la position fermée ou vers une position
ouverte, qu’a l'arrét du premier ouvrant 3a par rapport
au cadre dormant 4.

[0295] Lors d’un déplacement du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4, quel que soit le sens de
déplacement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre
dormant 4, le pion 47 de la navette 45 est en appui contre
un bord de la fente 48 de I'élément d’entrainement 43.
[0296] Lors d’un déplacement du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4, mis en oeuvre par l'ac-
tionneur électromécanique 6, vers la position fermée du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, la
coopération du pion 47 de la navette 45 avec la fente 48
de I'élément d’entrainement 43 permet le verrouillage du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.
[0297] Lalongueurde la fente 48 ménagée dans I'élé-
ment d’entrainement 43 permet de compenser des tolé-
rances d’assemblage du dispositif de commande de ver-
rouillage 26, de sorte a garantir la coopération du pion
47 de la navette 45 avec la fente 48 de I'élément d’en-
trainement 43.

[0298] Avantageusement, le dispositif de commande
de verrouillage 26 comprend, en outre, un élément de
transmission 49. En outre, I'élément de transmission 49
est configuré pour coopérer, autrement dit coopére, avec
I'élément d’entrainement 43, dans la configuration as-
semblée du dispositif de commande de verrouillage 26.
[0299] Ici et tel qu’illustré a la figure 4, I'élément d’en-
trainement 43 est un bras de transmission. L'élément
d’entrainement 43 comprend, au niveau de l'une de ses
extrémités 43a, une crémaillére 50. L’élément de trans-
mission 49 comprend la roue dentée 51, autrement dit
un pignon. En outre, la crémaillere 50 de I'élément d’en-
trainement 43 est configurée pour s’engrener, autrement
dit s’engréne, avec la roue dentée 51 de I'élément de
transmission 49, dans la configuration assemblée du dis-
positif de commande de verrouillage 26.

[0300] Avantageusement, la roue dentée 51 de I'élé-
ment de transmission 49 est configurée pour étre assem-
blée, autrement dit est assemblée, sur I'arbre 33 du pre-
mier dispositif de verrouillage 21, dans la configuration
assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 5 sur
la fenétre 2.

[0301] Ainsi, la crémaillere 50 de I'élément d’entraine-
ment 43 est configurée pour entrainer en rotation la roue
dentée 51 de I'élément de transmission 49 et, par con-
séquent, I'arbre 33 du premier dispositif de verrouillage
21, lors de I'activation électrique de 'actionneur électro-
mécanique 6.

[0302] De cette maniére, lors d’'un déplacement de la
navette 45, mis en oeuvre par l'activation électrique de
l'actionneur électromécanique 6 et donc de I'élément
flexible 9, I'élément d’entrainement 43 est entrainé en
rotation autour de 'axe de rotation Y. Puis, la roue dentée
51 de I'élément de transmission 49 est entrainée en ro-
tation par I'intermédiaire de la crémaillere 50 de I'élément
d’entrainement 43.

[0303] Ici, la roue dentée 51 de I'élément de transmis-
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sion 49 et I'arbre 33 du premier dispositif de verrouillage
21 sontconfigurés pour étre entrainés, autrement dit sont
entrainés, en rotation au moyen de I'élément d’entraine-
ment 43 par rapport au bras d’entrainement 18, dans la
configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 5 sur la fenétre 2.

[0304] Le dispositif de commande de verrouillage 26
permet ainsi de commander le verrouillage et le déver-
rouillage du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4.

[0305] Préférentiellement, le dispositif de commande
de verrouillage 26 comprend deux butées 52 configurées
pour coopérer, autrement dit coopérant, avec I'élément
d’entrainement 43, dans la configuration assemblée du
dispositif de commande de verrouillage 26.

[0306] Ainsi, la course de déplacement de I'élément
d’entrainement 43, lors de I'activation électrique de I'ac-
tionneur électromécanique 6 pour I'entrainement de
I'élément flexible 9, est limitée par les butées 52 et, en
particulier, par une premiére butée 52 selon le premier
sens de coulissement du premier ouvrant 3a par rapport
au cadre dormant 4 et par une deuxiéme butée 52 selon
le deuxiéme sens de coulissement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4.

[0307] Ici, les butées 52 sont disposées de part et
d’autre de I'élément d’entrainement 43.

[0308] Avantageusement, le pion 47 de la navette 45
estconfiguré pour étre engagé, autrement ditestengageé,
dans la fente 48 de I'élément d’entrainement 43, dans la
configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 5 sur la fenétre 2.

[0309] Préférentiellement, 'assemblage du bras d’en-
trailnement 18 par rapport au premier ouvrant 3a est mis
en oeuvre apres l'installation du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4 ou encore apres une opéra-
tion de maintenance nécessitant le démontage du bras
d’entrainement 18 par rapport au premier ouvrant 3a.
[0310] Avantageusement, la roue dentée 51 de I'élé-
ment de transmission 49 comprend une empreinte, non
représentée, telle que, par exemple, une fente. En outre,
'empreinte de la roue dentée 51 est accessible a partir
de I'extérieur du bras d’entrainement 18 et, en particulier,
suite au démontage du capot 18a du bras d’entrainement
18 et, éventuellement, de I'élément d’habillage 31.
[0311] Ainsi, 'empreinte de la roue dentée 51 permet
a l'utilisateur de commander le dispositif de commande
de verrouillage 26 manuellement, en particulier lors d’'une
panne d’alimentation électrique du dispositif d’entraine-
ment motorisé 5.

[0312] Ici, la roue dentée 51 peut étre entrainée en
rotation au moyen d’un outil, tel que, par exemple, un
tournevis, configuré pour coopérer, autrement dit coopé-
rant, avec 'empreinte.

[0313] En variante, non représentée, I'empreinte mé-
nagée dans la roue dentée 51 peut étre configurée pour
recevoir, autrementditregoit, un élémentde visualisation
d’'un état du premier dispositif de verrouillage 21, en par-
ticulier un état verrouillé ou un état déverrouillé, dans la
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configuration assemblée du dispositif de commande ver-
rouillage 26.

[0314] Par ailleurs, I'élément de visualisation d’un état
du premier dispositif de verrouillage 21 peut étre retiré
de I'empreinte de la roue dentée 51, de sorte a accéder
a I'empreinte de la roue dentée 51 pour permettre de
commander le dispositif de commande de verrouillage
26 manuellement.

[0315] Avantageusement, le systéme de ferrure 20
peut également comprendre un systéme anti-fausse ma-
noeuvre 27, tel qu'illustré a la figure 3.

[0316] Suite a I'activation du systéme anti-fausse ma-
noeuvre 27 et lorsque l'actionneur électromécanique 6
est activé électriquement, le dispositif de commande de
verrouillage 26 actionne le premier dispositif de ver-
rouillage 21.

[0317] Ainsi, untelarrangementde la fenétre 2 permet
de réaliser le verrouillage et le déverrouillage du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 par l'intermé-
diaire du systéeme de ferrure 20, lors de l'atteinte de la
position de fermeture du premier ouvrant 3a par rapport
au cadre dormant 4, tout en maintenant les techniques
traditionnelles de pose de fenétres, en particulier de ré-
glage des systemes de ferrure.

[0318] En outre, cet arrangement de la fenétre 2 per-
met d’utiliser un systeme de ferrure comprenant des élé-
ments standards, en particulier le premier dispositif de
verrouillage 21 présentant des caractéristiques stan-
dards.

[0319] Parailleurs, le premier dispositif de verrouillage
21 est associé au bras d’entrainement 18 par l'intermé-
diaire du dispositif de commande de verrouillage 26, de
sorte a solidariser le premier ouvrant 3a au dispositif d’en-
trainement motorisé 5 pourvu de I'élément flexible 9.
[0320] Ici,le mouvementtransmis parle dispositifd’en-
trainement motorisé 5 suivant la direction de coulisse-
ment D est transformé en un mouvement de rotation au
niveau du premier dispositif de verrouillage 21 par l'in-
termédiaire du dispositif de commande de verrouillage
26.

[0321] Avantageusement, le systéme anti-fausse ma-
noeuvre 27 comprend un pion rétractable 34. Le pion
rétractable 34 est configuré pour étre déplaceé, autrement
ditestdéplacé, entre une position derepos, dans laquelle
la crémone est bloquée, et une position activée, dans
laquelle la crémone estlibérée. En outre, le systéme anti-
fausse manoeuvre 27 est activé lors de I'enfoncement
du pion rétractable 34 a l'intérieur d’'un logement, non
représenté, ménagé dans le cadre 15 du premier ouvrant
3a.

[0322] En pratique, 'enfoncement du pion rétractable
34 dans le logement précité est mis en oeuvre par la mise
en appui du pion rétractable 34 contre le cadre dormant
4, en particulier le premier montant latéral 4c du cadre
dormant 4, c’est-a-dire lorsque le premier ouvrant 3a est
en position de fermeture par rapport au cadre dormant 4.
[0323] Ici, lamise en appui du pion rétractable 34 con-
tre le cadre dormant 4 est mise en oeuvre, lorsque le



33 EP 3 805 505 B1 34

premier ouvrant 3a est a proximité du cadre dormant 4,
dans la position de fermeture du premier ouvrant 3a par
rapport au cadre dormant 4.

[0324] Avantageusement, la tringle de la crémone est
configurée pour se déplacer, autrement dit est déplacée,
par rapport au corps de la crémone, lorsque la crémone
estlibérée au moyen du systeme anti-fausse manoeuvre
27, entre une premiere position, dite de déverrouillage
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4,
etune deuxieme position, dite de verrouillage du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, et inverse-
ment.

[0325] Ainsi, le systéme anti-fausse manoeuvre 27 est
configuré pour empécher, autrementditempéche, undé-
placement de la tringle de la crémone par rapport au
corps de la crémone, entre sa position de déverrouillage
et sa position de verrouillage, tant que le pion rétractable
34 est maintenu dans sa position de repos.

[0326] Avantageusement, le pion rétractable 34
s’étend dans une direction perpendiculaire ala crémone.
[0327] En variante, non représentée, le systéme de
ferrure 20 peut étre dépourvu du systeme anti-fausse
manoeuvre 27.

[0328] On décrit a présent plus en détail I'unité élec-
tronique de contréle 10, en référence a la figure 5.
[0329] Avantageusement, I'unité électronique de con-
trole 10 de l'actionneur électromécanique 6 comprend
un circuit, non représenté, de redressement de la tension
alternative du réseau d’alimentation électrique et un mo-
dule d’alimentation électrique 53.

[0330] Lemoduled’alimentation électrique 53 estainsi
connecté électriquement a une source de tension conti-
nue Vbus. La valeur de la tension continue Vbus est dé-
finie par rapport a une tension de référence Gnd, comme
illustrée a la figure 5. La tension continue Vbus est une
tension aux bornes d’'un onduleur, non représenté, du
module d’alimentation électrique 53.

[0331] Le module d’alimentation électrique 53 alimen-
te en énergie électrique, de maniére séquentielle, les bo-
bines 54, de sorte a produire le champ électromagnéti-
que tournant provoquant I'entrainement en rotation du
rotor du moteur électrique 7.

[0332] Le module d’alimentation électrique 53 com-
prend des commutateurs 55 permettant de réaliser l'ali-
mentation électrique séquentielle des bobines 54.
[0333] Ici, les commutateurs 55 du module d’alimen-
tation électrique 53 sont des transistors de type
« MOSFET » (acronyme du terme anglo-saxon Metal
Oxide Semiconductor Field Effect Transistor), etau nom-
bre de six. Le type de commutateurs du module d’ali-
mentation électrique et leur nombre ne sont pas limitatifs.
En particulier, les commutateurs 55 du module d’alimen-
tation électrique 53 peuvent étre des transistors de type
« IGBT » (acronyme du terme anglo-saxon Insulated Ga-
te Bipolar Transistor).

[0334] L'unité électronique de contréle 10 de I'action-
neur électromécanique 6 comprend un dispositif de me-
sure 56 d’'une valeur d’intensité | d’'un courant électrique
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traversant le moteur électrique 7.

[0335] Ausensde laprésente invention, I'intensité tra-
versant le moteur électrique 7 est l'intensité d’un courant
électrique traversant ce moteur électrique 7 en fonction-
nement. L'intensité traversant le moteur électrique 7 est
obtenue au moyen d’'un signal redressé positif prenant
en considération le courant de chacune des bobines 54
du moteur électrique 7.

[0336] L’acquisitionde lavaleur d’intensité | traversant
le moteur électrique 7 par l'intermédiaire du dispositif de
mesure 56 permet d’obtenir un signal représentatif du
couple généré par le moteur électrique 7 de I'actionneur
électromécanique 6.

[0337] Ici, le dispositif de mesure 56 de la valeur d’in-
tensité | est mis en oeuvre au moyen d’'une résistance,
dite de « shunt », connectée électriquement au module
d’alimentation électrique 53 et a la tension de référence
Gnd.

[0338] Le dispositif de mesure 56 fait partie intégrante
d’'un générateur de signaux 57. Ce générateur de si-
gnaux 57 comprend, en outre, un filtre analogique 58, en
particulier d’un circuit RC passe-bas, ce circuit RC étant
constitué d’'une résistance et d’'une capacité.

[0339] Le générateurde signaux 57 permetde délivrer
un signal représentatif de I'alimentation électrique four-
nie au moteur électrique 7, en particulier de l'intensité |
traversant le moteur électrique 7, a une entrée du micro-
contréleur 36. L’entrée du microcontréleur 36 comprend
un convertisseur analogique/numérique 59.

[0340] Le signal de la valeur d’'intensité | acquis par le
dispositif de mesure 56 est également traité numérique-
ment par au moins un filtre numérique, pouvant étre par
exemple un filtre passe-bas, mis en oeuvre par le micro-
contréleur 36.

[0341] L’unité électronique de controle 10 et, plus par-
ticulierement, le microcontréleur 36 comprend une mé-
moire, non représentée. Ici, la mémoire est réalisée par
une mémoire du microcontréleur 36, en particulier une
mémoire de type « EEPROM » (acronyme du terme
anglo-saxon Electrically Erasable Programmable Read
Only Memory).

[0342] Auxfigures7 a9, chaque graphique illustre, par
une courbe en trait plein, I'évolution des valeurs d’inten-
sité | du courant électrique traversantle moteur électrique
7, en fonction du temps t, au cours d’'un déplacement du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 mis
en oeuvre par le dispositif d’entrainement motorisé 5,
permettant de déterminer une défaillance de la fenétre
2. Le premier graphique, a la figure 7, illustre une déter-
mination d’'un défautde coulissement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4. Le deuxieme graphi-
que, a lafigure 8, illustre une détermination d’'une rupture
de I'élément flexible 9. Le troisiéme graphique, ala figure
9, illustre une détermination d’'un désaccouplement de
I'élément flexible 9 par rapport au bras d’entrainement
18. La courbe d’évolution des valeurs d’intensité | du cou-
rant électrique de chacun des graphiques illustrés aux
figures 7 a 9 est différente car celles-ci ont été relevées
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sur des fenétres coulissantes 2 distinctes, ou les pre-
miers ouvrants 3a présentent des dimensions et un poids
différents.

[0343] Letempstestreprésenté surl'axe des abscis-
ses et l'intensité | du courant électrique est représentée
sur I'axe des ordonnées.

[0344] On décrit a présent, en référence a la figure 6,
un mode d’exécution d’'un procédé de commande en
fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé 5
du dispositif d’entrainement motorisé 5 de la fenétre cou-
lissante 2 illustrée aux figures 1 a 4.

[0345] Leprocédé comprendune étape de commande
E20 du moteur électrique 7, de sorte a déplacer le pre-
mier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

[0346] Ici, 'étape de commande E20 du moteur élec-
trique 7 est mise en oeuvre par l'intermédiaire de l'unité
électronique de contrdle 10.

[0347] Avantageusement, le procédé comprend une
étape de démarrage E10 du moteur électrique 7. Cette
étape de démarrage E10 est mise en oeuvre préalable-
ment a I'étape de commande E20.

[0348] Ici, I'étape de démarrage E10 du moteur élec-
trique 7 est mise en oeuvre par l'intermédiaire de l'unité
électronique de contrdle 10.

[0349] Avantageusement, I'étape de démarrage E10
du moteur électrique 7 est déclenchée par une émission
d’'un ordre de commande de déplacement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4, en particulier
par I'unité de commande locale 12 ou centrale 13.
[0350] Avantageusement, une commande de démar-
rage du moteur électrique 7 correspond a une commu-
tation des commutateurs 55 de pilotage du moteur élec-
trique 7.

[0351] Avantageusement, I'étape de démarrage E10
du moteur électrique 7 est mise en oeuvre pendant une
période de temps prédéterminée Td.

[0352] Ainsi, 'étape de commande E20 du moteur
électrique 7 est mise en oeuvre suite a I'écoulement de
la période de temps prédéterminée Td.

[0353] A titre d’exemple nullement limitatif, la période
de temps prédéterminée Td, démarrant a partir de l'ins-
tant de commande de démarrage du moteur électrique
7, est de I'ordre de trois cents millisecondes.

[0354] Avantageusement, au cours de I'étape de dé-
marrage E10, la commande du moteur électrique 7 est
mise en oeuvre en limitant la tension d’alimentation Vbus.
[0355] Ainsi, la limitation de la tension d’alimentation
Vbus, lors de I'étape de démarrage E10, permet d’éviter
une démagnétisation des aimants du rotor du moteur
électrique 7, notamment enraison d’'unrisque de blocage
mécanique du rotor au cours de cette phase de fonction-
nement du moteur électrique 7.

[0356] Ici, I'actionneur électromécanique 6 est alimen-
té en énergie électrique par un réseau d’alimentation
électrique du secteur, en particulier par le réseau alter-
natif commercial.

[0357] La tension du réseau d’alimentation électrique
ou tension secteur présente, par exemple, une valeur de
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230 VRMS (valeur de créte de 325V) pour le réseau élec-
trique frangais et une fréquence de 50 Hz.

[0358] En variante, la tension secteur peut présenter
des valeurs différentes, en fonction du réseau électrique
du pays dans lequel on se situe.

[0359] Ici, la tension d’alimentation Vbus correspond
a la valeur de créte, soit a 325V.

[0360] Avantageusement, la tension d’alimentation
Vbus limitée, lors de I'étape de démarrage E10 du moteur
électrique 7, est supérieure ou égale a une valeur seuil
de tension prédéterminée Umin, de sorte a maintenirune
valeur d’intensité | minimale du courant électrique circu-
lant dans les bobines 54 du moteur électrique 7.

[0361] A titre d’exemple nullement limitatif, la tension
d’alimentation Vbus limitée minimale, lors de I'étape de
démarrage E10 du moteur électrique 7, est de I'ordre de
16V, soit 5% de la tension d’alimentation Vbus, qui est
de 325V.

[0362] Au cours du déplacement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4, le procédé comprend
une étape de mesure E30 de valeurs d’intensité | du cou-
rant électrique traversant le moteur électrique 7, cette
étape étant réalisée par le dispositif de mesure 56, tel
qu’illustré a la figure 5. Méme si cette étape de mesure
E30 est représentée a la suite de I'étape E20 a la figure
6, I'étape de mesure E30 a lieu pendant I'étape de com-
mande E20.

[0363] Avantageusement, au cours de I'étape de com-
mande E20 du moteur électrique 7, une mesure d’'une
valeur d’intensité | du courant électrique est mise en
oeuvre périodiquement, par I'étape de mesure E30.
[0364] A titre d’exemple nullement limitatif, une mesu-
re d’'une valeur d’intensité | du courant électrique est mise
en oeuvre toutes les cing millisecondes.

[0365] Avantageusement, I'étape de mesure E30 des
valeurs d’intensité | du courant électrique est mise en
oeuvre suite a I'écoulement de la période de temps pré-
déterminée Td démarrant a partir d’'un instant de démar-
rage du moteur électrique 7.

[0366] Ainsi, I'étape de mesure E30 des valeurs d’in-
tensité traversant le moteur électrique 7 est mise en
oeuvre apres la période transitoire de démarrage du mo-
teur électrique 7 au cours de laquelle des fluctuations de
la valeur d’intensité | peuvent étre générées.

[0367] De cette maniere, les valeurs d’intensité mesu-
rées, lors de I'étape de mesure E30, sont fiables pour
débuter la détermination d’'une défaillance de la fenétre
2 lors du déplacement du premier ouvrant 3a par rapport
au cadre dormant 4.

[0368] Lors de I'exécution de I'étape de commande
E20, le procédé comprend une étape de détermination
E40 d’'une défaillance de la fenétre 2.

[0369] Suite a la détermination d’'une défaillance, lors
de I'étape de détermination E40, le procédé comprend
une étape de signalement E60 de la défaillance déter-
minée.

[0370] L’étape de détermination E40 comprend une
sous-étape de comparaison E401 des valeurs d’intensité
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| du courant électrique mesurées, lors de I'étape de me-
sure E30, a au moins une valeur seuil d’'intensité S1, S2,
S3 au cours d’une période de temps prédéterminée T1,
T2, T3, la défaillance étant déterminée en fonction du
résultat de la comparaison.

[0371] Ici, I'étape de détermination E40 d'une dé-
faillance et, en particulier, la sous-étape de comparaison
E401, ainsi que I'étape de signalement E60 sont mises
en oeuvre au moyen de l'unité électronique de contréle
10 et, en particulier, du microcontréleur 36 de I'unité élec-
tronique de contréle 10.

[0372] Ainsi, le procédé permet de déterminer une dé-
faillance de la fenétre 2 et donc de réaliser un diagnostic,
lors de I'installation et lors de la mise en service du dis-
positif d’entrainement motorisé 5, ainsi que lors de la
mise en service de la fenétre 2.

[0373] Decette maniere, le signalementde la défaillan-
ce déterminée permet d’'informer, en particulier un utili-
sateurou un installateur, de la nécessité d’intervenir pour
effectuer un réglage de la fenétre 2, en particulier des
éléments de coulissement du premier ouvrant 3a par rap-
port au cadre dormant 4, ou du dispositif d’entrainement
motorisé 5, voire de remplacer des organes, en particu-
lier des pieces d'usure, de la fenétre 2 ou du dispositif
d’entrainement motorisé 5, de sorte 8 maximiser une du-
rée de vie de la fenétre 2 et du dispositif d’entrainement
motorisé 5.

[0374] Avantageusement, un écoulementde laou cha-
que période de temps prédéterminée T1, T2, T3 démarre
a partir d'un instant de franchissement de la valeur seuil
d’intensité S1, S2, S3 associée par 'une des valeurs d’in-
tensité | du courant électrique mesurées, lors de I'étape
de mesure E30.

[0375] Avantageusement, le signalement de la dé-
faillance déterminée, lors de I'étape de signalement E60,
est mis en oeuvre par l'intermédiaire de I'unité de com-
mande locale 12 ou centrale 13 ou d’un outil de configu-
ration ou de diagnostic du dispositif d’entrainement mo-
torisé 5, en particulier soit de maniére visuelle, au travers
des éléments d’affichage 40, soit de maniere sonore, au
moyen d’un avertisseur sonore, non représenteé.

[0376] Envariante, le signalementdeladéfaillance dé-
terminée, lors de I'étape de signalement E60, est mis en
oeuvre par un déplacement du premier ouvrant 3a par
rapportau cadre dormant4, controlé par le dispositifd’en-
trainement motorisé 5.

[0377] Atitre d’exemples nullement limitatifs, le dépla-
cement du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dor-
mant 4 peut correspondre a un mouvement d’aller-retour
du premier ouvrant 3a ou a un mouvement par saccades
du premier ouvrant 3a, en particulier sur une courte dis-
tance pouvant étre, par exemple, de l'ordre d’un centi-
métre.

[0378] Envariante, le signalementdeladéfaillance dé-
terminée, lors de I'étape de signalement E60, est mis en
oeuvre par l'intermédiaire de I'actionneur électroméca-
nique 6 et, plus particulierement, du moteur électrique 7,
de maniere sonore, en particulier par un son généré par
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une commande spécifique de celui-ci.

[0379] Avantageusement, la défaillance déterminée
signalée, lors de I'étape de signalement E60, comprend
un diagnostic d’'un nouveau réglage de la fenétre 2 et,
en particulier, des éléments de coulissement de la fené-
tre 2 permettant le déplacement du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4.

[0380] Avantageusement, suite a la détermination
d’'une défaillance, lors de I'étape de détermination E40,
le procédé comprend une étape d’arrét E50 de la com-
mande du moteur électrique 7.

[0381] Ainsi, suite a la détermination de la défaillance,
lors de I'étape de détermination E40, le procédé permet
de garantir la sécurité des utilisateurs et la protection de
la fenétre 2 et du dispositif d’entrainement motorisé 5 en
arrétant le déplacement du premier ouvrant 3a par rap-
port au cadre dormant 4, lors de I'étape d’arrét E50 de
la commande du moteur électrique 7.

[0382] Avantageusement, cette étape d’arrét 50 est
mise en oeuvre préalablement a I'étape de signalement
E60.

[0383] Ici, I'étape d’arrét E50 est mise en oeuvre par
lintermédiaire de I'unité électronique de contréle 10.
[0384] Avantageusement, les étapes de mesure E30,
de détermination E40 etd’arrét E50 sont mises en oeuvre
a partir de I'étape de commande E20 du moteur électri-
que 7 et, éventuellement, a partir de I'étape de démar-
rage E10 du moteur électrique 7.

[0385] La sous-étape de comparaison E401 est mise
en oeuvre, de maniére itérative, en comparantles valeurs
d’intensité | du courant électrique mesurées, lors de I'éta-
pe de mesure E30, a au moins une premiéere valeur seuil
d’intensité S1 au cours d’'une premiere période de temps
prédéterminée T1 et a au moins une deuxieéme valeur
seuil d’intensité S2 au cours d’'une deuxiéme période de
temps prédéterminée T2.

[0386] Avantageusement, la défaillance déterminée,
lors de I'étape de détermination E40, en fonction du ré-
sultat de la premiére mise en oeuvre de la sous-étape
de comparaison E401, est un défaut de coulissement du
premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4. En
outre, la défaillance déterminée, lors de I'étape de déter-
mination E40, en fonction du résultat de la deuxiéme mise
en oeuvre de la sous-étape de comparaison E401, est
un défaut de fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé 5.

[0387] Ainsi, le procédé permet de discriminer plu-
sieurs défaillances, lors de I'étape de détermination E40,
dont une des défaillances peut étre due a la fenétre 2 et,
en particulier, aux éléments de coulissement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 et une autre
des défaillances peut étre due au dispositif d’entraine-
ment motorisé 5.

[0388] Avantageusement, la sous-étape de comparai-
son E401 est mise en oeuvre, de maniére itérative, en
comparant les valeurs d’intensité | du courant électrique
mesurées, lors de I'étape de mesure E30, a au moins
une troisieme valeur seuil d’intensité S3 au cours d’'une
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troisieme période de temps prédéterminée T3.

[0389] Avantageusement, la défaillance déterminée,
lors de I'étape de détermination E40, en fonction du ré-
sultat de la troisiéme mise en oeuvre de la sous-étape
de comparaison E401, est un défaut de fonctionnement
du dispositif d’entrainement motorisé 5.

[0390] Ici, le défaut de coulissement du premier
ouvrant 3a parrapport au cadre dormant4 est déterminé,
lors de I'étape de détermination E40, au moyen de la
premiére valeur seuil d’'intensité S1 associée a la pre-
miére période de temps prédéterminée T1. Un premier
défaut de fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé 5 estdéterminé, lors de I'étape de détermination
E40, au moyen de la deuxiéme valeur seuil d’intensité
S2 associée a la deuxieme période de temps prédéter-
minée T2. En outre, un deuxiéme défaut de fonctionne-
ment du dispositif d’entrainement motorisé 5 est déter-
miné, lors de I'étape de détermination E40, au moyen de
la troisiéme valeur seuil d’intensité S3 associée a la troi-
siéme période de temps prédéterminée T3.

[0391] Avantageusement, le défaut de coulissement
du premier ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4
déterminé, lors de I'étape de détermination E40, corres-
pond a la présence d’un point dur.

[0392] Un point dur est d0 a un défaut de la fenétre 2,
tel que, par exemple, un frottement du premier ouvrant
3a par rapport a I'un des rails de coulissement 11a, 11b
du cadre dormant 4.

[0393] Le signalement, lors de I'étape de signalement
E60, du défaut de coulissement du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant4 déterminé, lors de I'étape
de détermination E40, permet d’informer, un utilisateur
ou un installateur, d’'un dysfonctionnement, de sorte a
effectuer un réglage de montage de la fenétre 2 et, en
particulier, des éléments de coulissement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4.

[0394] De cette maniere, ce signalement permet d’évi-
ter un sur-effort lors d’'un déplacement du premier
ouvrant 3a par rapport au cadre dormant 4 et, par con-
séquent, une usure prématurée ou une détérioration de
la fenétre 2 et, plus particulierement, des éléments de
coulissement et du dispositif d’entrainement motorisé 5.
[0395] En outre, ce signalement permet de mettre en
oeuvre une maintenance préventive de la fenétre 2.
[0396] Avantageusement,le défautde fonctionnement
du dispositif d’entrainement motorisé 5 déterminé, lors
de I'étape de détermination E40, est une rupture de I'élé-
mentflexible 9 ou un désaccouplementde I'élément flexi-
ble 9 par rapport au bras d’entrainement 18.

[0397] Avantageusement, I'étape d’arrét E50 est mise
en oeuvre dans le cas de la détermination d’'un défaut
de fonctionnement du dispositif d’entrainement motorisé
5déterminé, lors de I'étape de détermination E40, et peut
étre inhibée dans le cas de la détermination d’'un défaut
de coulissement du premier ouvrant 3a par rapport au
cadre dormant 4.

[0398] Ici, le premier défaut de fonctionnement du dis-
positif d’entrainement motorisé 5 déterminé, lors de I'éta-
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pe de détermination E40, estla rupture de I'élément flexi-
ble 9.

[0399] Ainsi, dans ce cas, le premier ouvrant 3a n’est
plus entrainé en coulissement par rapport au cadre dor-
mant 4 au moyen du dispositif d’entrainement motorisé
5 et, plus particulierement, par I'élément flexible 9.
[0400] En outre, le deuxieme défaut de fonctionne-
ment du dispositif d’entrainement motorisé 5 déterminé,
lors de I'étape de détermination E40, est le désaccou-
plement de I'élément flexible 9 par rapport au bras d’en-
trainement 18.

[0401] Ici, le désaccouplement de I'élément flexible 9
par rapport au bras d’entrainement 18 peut intervenir en-
tre le pion 47 de la navette 45 et la fente 48 de I'élément
d’entrainement 43 du dispositif de commande de ver-
rouillage 26.

[0402] Ainsi, dans ce cas, le premier ouvrant 3a n’est
plus entrainé en coulissement par rapport au cadre dor-
mant 4 au moyen du dispositif d’entrainement motorisé
5 et, plus particulierement, parI'élément flexible 9. Néan-
moins, la navette 45 est entrainée en coulissement a
l'intérieur de la glissiere 46 de la paroi de montage 29 du
coffre 30 au moyen de I'’élément flexible 9 relié a la poulie
d’enroulement 19. Ce coulissement de la navette 45 a
l'intérieur de la glissiére 46 de la paroi de montage 29 du
coffre 30 n’est pas visible de I'extérieur du coffre 30, en
particulier par un utilisateur ou un installateur.

[0403] Le signalement, lors de I'étape de signalement
E60, du défaut de fonctionnement du dispositif d’entrai-
nement motorisé 5 déterminé, lors de I'étape de déter-
mination E40, en particulier le premier ou deuxieéme dé-
faut mentionné précédemment, permet d’informer un uti-
lisateur ou un installateur, d’'un dysfonctionnement.
[0404] En outre, I'arrét du premier ouvrant 3a par rap-
portau cadre dormant 4, au cours d’'un déplacement con-
trélé par I'unité électronique de contrdle 10, permet d’évi-
terun endommagement du dispositif d’entrainement mo-
torisé 5.

[0405] Lorsque les valeurs d’intensité | du courant
électrique mesurées, lors de I'étape de mesure E30, sont
supérieures ou égales a la premiére valeur seuil d’'inten-
sité S1 pendant la premiére période de temps prédéter-
minée T1, le défaut de coulissement du premier ouvrant
3a par rapport au cadre dormant 4 est déterminé, lors de
I'étape de détermination E40. Dans le cas contraire, tant
que les valeurs d’intensité | du courant électrique mesu-
rées, lors de I'étape de mesure E30, sont inférieures a
la premiére valeur seuil d’'intensité S1 pendantla premié-
re période de temps prédéterminée T1, aucune défaillan-
ce de la fenétre 2 n’est déterminée, lors de I'étape de
détermination E40.

[0406] A titre d’exemple nullementlimitatif, la premiére
valeur seuil d’'intensité S1 est de I'ordre de deux cent
quatre-vingts milliampéres et la premiere période de
temps prédéterminée T1 est de I'ordre de mille millise-
condes. Cette premiere valeur seuil d’intensité S1 cor-
respond a un effort de translation du premier ouvrant 3a
par rapport au cadre dormant 4, pouvant étre, par exem-
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ple, de l'ordre de cent cinquante newtons.

[0407] Lorsque les valeurs d’intensité | du courant
électrique mesurées, lors de I'étape de mesure E30, sont
inférieures ou égales a la deuxiéme valeur seuil d’inten-
sité S2 pendant la deuxiéme période de temps prédéter-
minée T2, le premier défaut de fonctionnement du dis-
positif d’entrainement motorisé 5, en I'occurrence la rup-
ture de I'élément flexible 9, est déterminé, lors de I'étape
de détermination E40. Dans le cas contraire, tant que les
valeurs d’intensité | du courant électrique mesurées, lors
de I'étape de mesure E30, sont supérieures a la deuxie-
me valeur seuil d’intensité S2 pendant la deuxieme pé-
riode de temps prédéterminée T2, aucune défaillance du
dispositif d’entrainement motorisé 5 n’est déterminée,
lors de I'étape de détermination E40.

[0408] A titre d’exemple nullement limitatif, la deuxié-
me valeur seuil d’intensité S2 est de I'ordre de soixante
milliamperes et la deuxiéme période de temps prédéter-
minée T2 est de I'ordre de deux cents millisecondes.
[0409] Lorsque les valeurs d’intensité | du courant
électrique mesurées, lors de I'étape de mesure E30, sont
inférieures ou égales a la troisieme valeur seuil d’inten-
sité S3 pendant la troisieme période de temps prédéter-
minée T3, le deuxiéme défaut de fonctionnement du dis-
positif d’entrainement motorisé 5, en I'occurrence le dé-
saccouplement del’élémentflexible 9 parrapportau bras
d’entrainement 18, est déterminé, lors de I'étape de dé-
termination E40. Dans le cas contraire, tant que les va-
leurs d’intensité | du courant électrique mesurées, lors
del’étape de mesure E30, sontsupérieures ala troisieme
valeur seuil d’intensité S3 pendant la troisieme période
de temps prédéterminée T3, aucune défaillance du dis-
positif d’entrainement motorisé 5 n’est déterminée, lors
de I'étape de détermination E40.

[0410] Atitre d’exemple nullement limitatif, la troisiéme
valeur seuil d’intensité S3 est de I'ordre de cent dix mil-
liampéres et la troisieme période de temps prédétermi-
née T3 est de I'ordre de quatre cents millisecondes.
[0411] Avantageusement, la troisieme valeur seuil
d’intensité S3, utilisée pour la détermination du désac-
couplement de I'élément flexible 9 par rapport au bras
d’entrainement 18, est supérieure a la deuxiéme valeur
seuil d’intensité S2, utilisée pour la détermination de la
rupture de I'élément flexible 9.

[0412] Ainsi, latroisieme valeur seuil d’intensité S3 est
déterminée en fonction des frottements présents lors du
coulissement de la navette 45 a l'intérieur de la glissiére
46 de la paroi de montage 29 du coffre 30, alors que la
deuxiéme valeur seuil d’intensité S2 est déterminée pour
un entrainement de 'élément flexible 9 a vide, c’est-a-
dire sans charge relié a celui-ci.

[0413] En variante, la défaillance déterminée, lors de
I'étape de détermination E40, en fonction du résultat
d’une premiere mise en oeuvre de la sous-étape de com-
paraison E401, est le premier défaut de fonctionnement
du dispositif d’entrainement motorisé 5. En outre, la dé-
faillance déterminée, lors de I'étape de détermination
E40, en fonction du résultat de la deuxiéeme mise en
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oeuvre de la sous-étape de comparaison E401, est le
deuxiéme défaut de fonctionnement du dispositif d’en-
trainement motorisé 5.

[0414] Grace a la présente invention, le procédé per-
met de déterminer une défaillance de la fenétre et donc
de réaliser un diagnostic, lors de linstallation et lors de
la mise en service du dispositif d’entrainement motorisé,
ainsi que lors de la mise en service de la fenétre.
[0415] De cette maniére, le signalementde la défaillan-
ce déterminée permet d’'informer, en particulier un utili-
sateur ou uninstallateur, de la nécessité d’intervenir pour
effectuer un réglage de la fenétre ou du dispositif d’en-
trainement motorisé, voire de remplacer des organes,
en particulier des pieces d’usure, de la fenétre ou du
dispositif d’entrainement motorisé, de sorte a maximiser
une durée de vie de la fenétre et du dispositif d’entrai-
nement motorisé.

[0416] De nombreuses modifications peuvent étre ap-
portées aux exemples de réalisation décrits précédem-
ment sans sortir du cadre de I'invention défini par les
revendications.

[0417] En variante, lors de la sous-étape de compa-
raison 401, les valeurs d’intensité | mesurées, lors de
I'étape de mesure E30, sont comparées a une seule va-
leur seuil d’intensité, du type S1, S2 ou S3, au cours
d’une seule période de temps prédéterminée, T1, T2 ou
T3, ou a deux telles valeurs, ou a quatre telles valeurs
ou plus.

[0418] En variante, non représentée, le dispositif d’en-
trainement motorisé 5 peut étre configuré pour déplacer
par coulissement plusieurs ouvrants 3a, 3b au moyen de
I'élémentflexible 9, selon un méme sens de déplacement
ou selon des sens de déplacement opposés.

[0419] En variante, le moteur électrique 7 de I'action-
neur électromécanique 6 peut étre du type asynchrone
ou a courant continu.

[0420] Envariante, nonreprésentée, I'actionneur élec-
tromécanique 6 est configuré pour étre monté, autrement
dit est monté, verticalement le long de I'un des montants
latéraux 4c du cadre dormant 4 ou le long de I'un des
montants latéraux 15c du premier ouvrant 3a.

[0421] En variante, non représentée, le deuxieme
ouvrant 3b est déplacé par coulissement par rapport au
cadre dormant 4 au moyen d’un autre dispositif d’entrai-
nement motorisé 5.

[0422] En outre, les modes de réalisation et variantes
envisagés peuvent étre combinés pour générer de nou-
veaux modes de réalisation de l'invention défini par les
revendications.

Revendications
1. Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d'une fenétre

coulissante (2) pour un batiment,

la fenétre (2) comprenant au moins :
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- un cadre dormant (4), et
- un ouvrant (3a, 3b),

le dispositif d’entrainement motorisé (5) étant
configuré pour déplacer I'ouvrant (3a) par rap-
port au cadre dormant (4),

le dispositif d’entrainement motorisé (5) com-
prenant au moins :

- un actionneur électromécanique (6), I'ac-
tionneur électromécanique (6) comprenant
au moins un moteur électrique (7), et

- une unité électronique de contrdle (10),

I'unité électronique de contréle (10) comprenant
au moins :

- un dispositif de mesure (56) d’'une valeur
d’intensité (I) d’un courant électrique traver-
sant le moteur électrique (7),

le procédé comprenant au moins les étapes
suivantes :

-commande (E20) du moteur électrique (7),
de sorte a déplacer I'ouvrant (3a) par rap-
port au cadre dormant (4),

-au cours du déplacement de I'ouvrant (3a)
par rapport au cadre dormant (4), mesure
(E30) de valeurs d’intensité (1) du courant
électrique traversant le moteur électrique
(7) par le dispositif de mesure (56),

- lors de I'exécution de I'étape de comman-
de (E20), détermination (E40) d’'une dé-
faillance de la fenétre (2), et

- suite a la détermination d’une défaillance,
lors de I'étape de détermination (E40), si-
gnalement (E60) de la défaillance détermi-
née,

I'étape de détermination (E40) comprenant au
moins la sous-étape suivante :

- comparaison (E401) des valeurs d’inten-
sité (1) du courant électrique mesurées, lors
de I'étape de mesure (E30), a au moins une
valeur seuil d’intensité (S1, S2, S3) au cours
d’une période de temps prédéterminée (T1,
T2, T3), la défaillance étant déterminée en
fonction du résultat de la comparaison,

la sous-étape de comparaison (E401) étant mi-
se en oeuvre, de maniére itérative, en compa-
rant les valeurs d’intensité (1) du courant électri-
que mesurées, lors de I'étape de mesure (E30),
a au moins une premiére valeur seuil d’'intensité
(S1) au cours d’'une premiere période de temps
prédéterminée (T1) eta au moins une deuxiéme
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valeur seuil d’intensité (S2) au cours d’une
deuxiéeme période de temps prédéterminée
(T2).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon la revendica-
tion 1, caractérisé en ce que, suite a la détermina-
tion d’'une défaillance, lors de I'étape de détermina-
tion (E40), le procédé comprend une étape d’arrét
(E50) de la commande du moteur électrique (7).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon la revendica-
tion 1 ou selon la revendication 2, caractérisé en
ce que la sous-étape de comparaison (E401) est
mise en oeuvre, de maniere itérative, en comparant
les valeurs d’intensité (l) du courant électrique me-
surées, lors de I'étape de mesure (E30), a au moins
une troisiéme valeur seuil d’intensité (S3) au cours
d’une troisieme période de temps prédéterminée
(T3).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon I'une quel-
conque des revendications 1 a 3, caractérisé en ce
que :

- la défaillance déterminée, lors de I'étape de
détermination (E40), en fonction du résultat
d’une premiéere mise en oeuvre de la sous-étape
de comparaison (E401), est un défaut de cou-
lissement de I'ouvrant (3a) par rapport au cadre
dormant (4), et

- la défaillance déterminée, lors de I'étape de
détermination (E40), en fonction du résultat
d’'une deuxieme mise en oeuvre de la sous-éta-
pe de comparaison (E401), est un défaut de
fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé (5).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon la revendica-
tion 4, le dispositif d’entrainement motorisé (5) com-
prenant, en outre, un élément flexible (9) et un bras
d’entrainement (18), le bras d’entrainement (18)
étant configuré pour étre relié, d’'une part, a un cadre
(15)del'ouvrant (3a) et, d’autre part, al'élément flexi-
ble (9), le bras d’entrainement (18) et I'élément flexi-
ble (9) étant configurés pour entrainer en déplace-
ment I'ouvrant (3a) par rapport au cadre dormant (4),
lorsque le moteur électrique (7) de I'actionneur élec-
tromécanique (6) est activé électriquement, carac-
térisé en ce que le défaut de fonctionnement du
dispositif d’entrainement motorisé (5) déterminé,



45 EP 3 805 505 B1 46

lors de I'étape de détermination (E40), est une rup-
ture de I’élément flexible (9) ou un désaccouplement
de I'élément flexible (9) par rapport au bras d’entrai-
nement (18).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d’'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon 'une quel-
conque des revendications 1 a 3, caractérisé en ce
que :

- la défaillance déterminée, lors de I'étape de
détermination (E40), en fonction du résultat
d’une premiére mise en oeuvre de la sous-étape
de comparaison (E401), est un premier défaut
de fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé (5), et

- la défaillance déterminée, lors de I'étape de
détermination (E40), en fonction du résultat de
la deuxiéme mise en oeuvre de la sous-étape
de comparaison (E401), estun deuxiéme défaut
de fonctionnement du dispositif d’entrainement
motorisé (5).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d’'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon la revendica-
tion 6, le dispositif d’entrainement motorisé (5) com-
prenant, en outre, un élément flexible (9) et un bras
d’entrainement (18), le bras d’entrainement (18)
étant configuré pour étre relié, d’'une part, a un cadre
(15)del'ouvrant(3a)et,d’autre part, al'’élémentflexi-
ble (9), le bras d’entrainement (18) et I'élément flexi-
ble (9) étant configurés pour entrainer en déplace-
ment 'ouvrant (3a) par rapport au cadre dormant (4),
lorsque le moteur électrique (7) de I'actionneur élec-
tromécanique (6) est activé électriquement, carac-
térisé en ce que le premier défaut de fonctionne-
ment du dispositif d’entrainement motorisé (5) dé-
terminé, lors de I'étape de détermination (E40), est
une rupture de I'élément flexible (9) et en ce que le
deuxieéme défaut de fonctionnement déterminé, lors
de I'étape de détermination (E40), est un désaccou-
plement de I'élément flexible (9) par rapport au bras
d’entrainement (18).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d’'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon 'une quel-
conque des revendications 1 a 7, caractérisé en ce
qu’au cours de I'étape de commande (E20) du mo-
teur électrique (7), une mesure d’'une valeur d’inten-
sité (1) du courant électrique est mise en oeuvre pé-
riodiquement, par I'étape de mesure (E30).

Procédé de commande en fonctionnement d’un dis-
positif d’entrainement motorisé (5) d’'une fenétre
coulissante (2) pour un batiment selon 'une quel-
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conque des revendications 1 a 8, caractérisé en ce
que I'étape de mesure (E30) des valeurs d’intensité
(1) du courant électrique est mise en oeuvre suite a
I'’écoulement d’'une période de temps prédéterminée
(Td) démarrant a partir d’'un instant de démarrage
du moteur électrique (7).

10. Fenétre coulissante (2) pour un batiment,

la fenétre (2) comprenant au moins :

- un cadre dormant (4),
- un ouvrant (3a, 3b), et
- un dispositif d’entrainement motorisé (5)
configuré pour déplacer par coulissement
I'ouvrant (3a) par rapport au cadre dormant

(4),

le dispositif d’entrainement motorisé (5) com-
prenant au moins :

- un actionneur électromécanique (6), I'ac-
tionneur électromécanique (6) comprenant
au moins un moteur électrique (7), et

- une unité électronique de contréle (10),

I'unité électronique de contrdle (10) comprenant
au moins :

- un dispositif de mesure (56) d’'une valeur
d’intensité (1) d’un courant électrique traver-
sant le moteur électrique (7),

caractérisée en ce que l'unité électronique de
contréle (10) du dispositif d’entrainement moto-
risé (5) est configurée pour mettre en oeuvre le
procédé selon I'une quelconque des revendica-
tions 1a 9.

11. Installation domotique, caractérisée en ce que la-

dite installation comprend une fenétre coulissante
(2) conforme a la revendication 10.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude,

wobei das Fenster (2) mindestens umfasst:

- einen Zargenrahmen (4), und
- einen Flugel (3a, 3b),

wobei die motorisierte Antriebsvorrichtung (5)
konfiguriert ist, um den Fligel (3a) in Bezug auf
den Zargenrahmen (4) zu bewegen,
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wobei die motorisierte Antriebsvorrichtung (5)
mindestens umfasst:

- einen elektromechanischen Aktuator (6),
wobei der elektromechanische Aktuator (6)
mindestens einen Elektromotor (7) um-
fasst, und

- eine elektronische Steuereinheit (10),

wobei die elektronische Steuereinheit (10) min-
destens umfasst:

- eine Vorrichtung (56) zum Messen eines
Stromstarkewerts (I) eines elektrischen
Stroms, der durch den Elektromotor (7)
flief3t,

wobei das Verfahren mindestens die folgenden
Schritte umfasst:

- Steuern (E20) des Elektromotors (7) der-
art, dass der Flugel (3a) in Bezug auf den
Zargenrahmen (4) bewegt wird,

- wahrend der Bewegung des Fligels (3a)
in Bezug auf den Zargenrahmen (4), Mes-
sen (E30) von Stromstarkewerten (I) des
elektrischen Stroms, der durch den Elektro-
motor (7) flieRt, durch die Messvorrichtung
(56),

- bei Ausfilhrung des Steuerungsschritts
(E20), Bestimmen (E40) eines Fehlers des
Fensters (2), und

- nach der Bestimmung eines Fehlers beim
Bestimmungsschritt (E40), Melden (E60)
des bestimmten Fehlers,

wobei der Bestimmungsschritt (E40) mindes-
tens den folgenden Unterschritt umfasst:

- Vergleichen (E401) der beim Messschritt
(E30) gemessenen Stromstarkewerte (1)
des elektrischen Stroms mit mindestens ei-
nem Stromstarkeschwellenwert (S1, S2,
S3) wahrend einer vorbestimmten Zeitdau-
er (T1, T2, T3), wobei der Fehler in Abhan-
gigkeit von dem Ergebnis des Vergleichs
bestimmt wird,

wobei der Vergleichsunterschritt (E401) wieder-
holt durchgefiihrt wird, indem die beim Mess-
schritt (E30) gemessenen Stromstarkewerte (1)
des elektrischen Stroms mit mindestens einem
ersten Stromstarkeschwellenwert (S1) wahrend
einer ersten vorbestimmten Zeitperiode (T1)
und mit mindestens einem zweiten Stromstar-
keschwellenwert (S2) wahrend einer zweiten
vorbestimmten Zeitperiode (T2) verglichen wer-
den.
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2,

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass nach der Bestimmung eines
Fehlers beim Bestimmungsschritt (E40) das Verfah-
ren einen Stoppschritt (E50) der Steuerung des Elek-
tromotors (7) umfasst.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fir ein Gebaude nach Anspruch 1 oder nach
Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass der
Vergleichsunterschritt (E401) wiederholt durchge-
fihrt wird, indem die beim Messschritt (E30) gemes-
senen Stromstarkewerte (1) des elektrischen Stroms
mit mindestens einem dritten Stromstarkeschwel-
lenwert (S3) wahrend einer dritten vorbestimmten
Zeitperiode (T3) verglichen werden.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude nach einem der Anspriiche
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass:

- der beim Bestimmungsschritt (E40) bestimmte
Fehler in Abhangigkeit von dem Ergebnis einer
ersten Durchfiihrung des Vergleichsunter-
schritts (E401) ein Fehler beim Gleiten des Fli-
gels (3a) in Bezug auf den Zargenrahmen (4)
ist, und

- der beim Bestimmungsschritt (E40) bestimmte
Fehler in Abhangigkeit von dem Ergebnis einer
zweiten Durchfiihrung des Vergleichsunter-
schritts (E401) ein Funktionsfehler der motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) ist.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fir ein Gebdude nach Anspruch 4, wobei die
motorisierte Antriebsvorrichtung (5) ferner ein flexib-
les Element (9) und einen Antriebsarm (18) umfasst,
wobei der Antriebsarm (18) konfiguriert ist, um ei-
nerseits mit einem Rahmen (15) des Fligels (3a)
und andererseits mit dem flexiblen Element (9) ver-
bunden zu sein, wobei der Antriebsarm (18) und das
flexible Element (9) konfiguriert sind, um den Fligel
(3a) relativ zum Zargenrahmen (4) zu bewegen,
wenn der Elektromotor (7) des elektromechanischen
Aktuators (6) elektrisch aktiviert ist, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der beim Bestimmungsschritt
(E40) bestimmte Funktionsfehler der motorisierten
Antriebsvorrichtung (5) ein Bruch des flexiblen Ele-
ments (9) oder eine Entkopplung des flexiblen Ele-
ments (9) in Bezug auf den Antriebsarm (18) ist.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude nach einem der Anspriiche



49 EP 3 805 505 B1 50

1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass:

- der beim Bestimmungsschritt (E40) bestimmte
Fehler in Abhangigkeit von dem Ergebnis einer
ersten Durchfiihrung des Vergleichsunter-
schritts (E401) ein erster Funktionsfehler der
motorisierten Antriebsvorrichtung (5) ist, und

- der beim Bestimmungsschritt (E40) bestimmte
Fehler in Abhangigkeit von dem Ergebnis der
zweiten Durchfiihrung des Vergleichsunter-
schritts (E401) ein zweiter Funktionsfehler der
motorisierten Antriebsvorrichtung (5) ist.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebdude nach Anspruch 6, wobei die
motorisierte Antriebsvorrichtung (5) ferner ein flexib-
les Element (9) und einen Antriebsarm (18) umfasst,
wobei der Antriebsarm (18) konfiguriert ist, um ei-
nerseits mit einem Rahmen (15) des Fligels (3a)
und andererseits mit dem flexiblen Element (9) ver-
bunden zu sein, wobei der Antriebsarm (18) und das
flexible Element (9) konfiguriert sind, um den Fligel
(3a) relativ zum Zargenrahmen (4) zu bewegen,
wenn der Elektromotor (7) des elektromechanischen
Aktuators (6) elektrisch aktiviert ist, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der beim Bestimmungsschritt
(E40) bestimmte erste Funktionsfehler der motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) ein Bruch des flexib-
len Elements (9) ist und dass der beim Bestim-
mungsschritt (E40) bestimmte zweite Funktionsfeh-
ler eine Entkopplung des flexiblen Elements (9) in
Bezug auf den Antriebsarm (18) ist.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude nach einem der Anspriiche
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass wahrend
des Steuerungsschritts (E20) des Elektromotors (7)
eine Messung eines Stromstarkewerts (I) des elek-
trischen Stroms durch den Messschritt (E30) perio-
disch durchgefiihrt wird.

Verfahren zur Steuerung der Funktion einer motori-
sierten Antriebsvorrichtung (5) eines Schiebefens-
ters (2) fur ein Gebaude nach einem der Anspriiche
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der Mess-
schritt (E30) der Stromstarkewerte (I) des elektri-
schen Stroms nach Ablaufeiner vorbestimmten Zeit-
periode (Td), die von einem Startzeitpunkt des Elek-
tromotors (7) aus beginnt, durchgefiihrt wird.

10. Schiebefenster (2) fir ein Gebaude,

wobei das Fenster (2) mindestens umfasst:

- einen Zargenrahmen (4),
- einen Flugel (3a, 3b), und
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- eine motorisierte Antriebsvorrichtung (5),
die konfiguriert ist, um den Fligel (3a) in
Bezug auf die Zargenrahmen (4) gleitend
zu bewegen, und

wobei die motorisierte Antriebsvorrichtung (5)
mindestens umfasst:

- einen elektromechanischen Aktuator (6),
wobei der elektromechanische Aktuator (6)
mindestens einen Elektromotor (7) um-
fasst, und

- eine elektronische Steuereinheit (10),

wobei die elektronische Steuereinheit (10) min-
destens umfasst:

- eine Vorrichtung (56) zum Messen eines
Stromstarkewerts (l) eines elektrischen
Stroms, der durch den Elektromotor (7)
flief3t,

dadurch gekennzeichnet, dass die elektroni-
sche Steuereinheit (10) der motorisierten An-
triebsvorrichtung (5) konfiguriertist, um das Ver-
fahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9 durch-
zufihren.

11. Hausautomationsanlage, dadurch gekennzeich-

net, dass die Anlage ein Schiebefenster (2) nach
Anspruch 10 umfasst.

Claims

A method of controlling operation of a motorised driv-
ing device (5) of a sliding window (2) for a building,

the window (2) comprising at least:

- a frame (4), and
- a sash (3a, 3b),

the motorised driving device (5) being config-
ured to move the sash (3a) with respect to the
frame (4),

the motorised driving device (5) comprising at
least:

- an electromechanical actuator (6), the
electromechanical actuator (6) comprising
at least one electric motor (7), and

- an electronic control unit (10),

the electronic control unit (10) comprising at
least:

- a device (56) for measuring a value of an
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intensity (I) of an electric current flowing
through the electric motor (7),

the method comprising at least the following
steps:

- controlling (E20) the electric motor (7), so
as to move the sash (3a) with respect to the
frame (4),

- during the movement of the sash (3a) with
respect to the frame (4), measuring (E30)
values of the intensity (1) of the electric cur-
rent flowing through the electric motor (7)
by the measuring device (56),

- upon execution of the controlling step
(E20), determining (E40) a failure of the win-
dow (2), and

- following the determination of a fault, dur-
ing the determining step (E40), signalling
(E60) of the fault determined,

the determining step (E40) comprising at least
the following sub-step:

- comparing (E401) values of the intensity
(I) of the electric current measured, during
the measuring step (E30), with at least one
intensity threshold value (S1, S2, S3) during
apredetermined period of time (T1, T2, T3),
the failure being determined as a function
of the result of the comparison,

the comparing sub-step (E401) being imple-
mented, iteratively, by comparing the values of
the intensity (1) of the electric current measured,
during the measuring step (E30), with at least
one first intensity threshold value (S1) during a
first predetermined period of time (T1) and with
at least one second intensity threshold value
(S2) during a second predetermined period of
time (T2).

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to claim 1, characterised in that, follow-
ing the determination of a fault, during the determin-
ing step (E40), the method comprises a step of stop-
ping (E50) the control of the electric motor (7).

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to claim 1 or according to claim 2, char-
acterised in that the comparing sub-step (E401) is
implemented, iteratively, by comparing the values of
the intensity (1) of the electric current measured, dur-
ing the measuring step (E30), with at least one third
intensity threshold value (S3) during a third prede-
termined period of time (T3).
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4.

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to any one of claims 1 to 3, characterised
in that:

- the fault determined, during the determining
step (E40), as a function of the result of a first
implementation of the comparing sub-step
(E401), is a sliding fault of the sash (3a) with
respect to the frame (4), and

- the fault determined, in the determining step
(E40), as a function of the result of a second
implementation of the comparing sub-step
(E401), is a malfunction of the motorised driving
device (5).

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to claim 4, the motorised driving device
(5) further comprising a flexible element (9) and a
drive arm (18), the drive arm (18) being configured
to be connected, on the one hand, to a frame (15)
ofthe sash (3a) and, on the other hand, to the flexible
element (9), the drive arm (18) and the flexible ele-
ment (9) being configured to movably drive the sash
(3a) with respect to the frame (4), when the electric
motor (7) of the electromechanical actuator (6) is
electrically activated, characterised in that the mal-
function of the motorised driving device (5) deter-
mined, during the determining step (E40), is a break-
age of the flexible element (9) or a disconnection of
the flexible element (9) with respect to the drive arm
(18).

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to any one of claims 1 to 3, characterised
in that:

- the fault determined, in the determining step
(E40), as a function of the result of a first imple-
mentation of the comparing sub-step (E401), is
a first malfunction of the motorised driving de-
vice (5), and

- the fault determined, during the determining
step (E40), as a function of the result of the sec-
ond implementation of the comparing sub-step
(E401), is a second malfunction of the motorised
driving device (5).

The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to claim 6, the motorised driving device
(5) further comprising a flexible element (9) and a
drive arm (18), the drive arm (18) being configured
to be connected, on the one hand, to a frame (15)
ofthe sash (3a) and, on the other hand, to the flexible
element (9), the drive arm (18) and the flexible ele-
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ment (9) being configured to movably drive the sash 11. A home automation installation, characterised in
(3a) with respect to the frame (4), when the electric that said installation comprises a sliding window (2)
motor (7) of the electromechanical actuator (6) is according to claim 10.

electrically activated, characterised in that the first
malfunction of the motorised driving device (5) de- 5
termined, during the determining step (E40), is a
breakage of the flexible element (9) and in that the
second malfunction determined, during the deter-
mining step (E40), is a disconnection of the flexible
element (9) with respect to the drive arm (18). 10

8. The method of controlling operation of a motorised
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to any one of claims 1 to 7, characterised
in that during the controlling step (E20) of the electric 75
motor (7), a measurement of a value of the intensity
() of the electric current is carried out periodically,
by the measuring step (E30).

9. The method of controlling operation of a motorised 20
driving device (5) of a sliding window (2) for a building
according to any one of claims 1 to 8, characterised
in that the measuring step (E30) of values of the
intensity (1) of the electric current is implemented fol-
lowing the elapse of a predetermined period of time 25
(Td) beginning at an instant when the electric motor
(7) is started.

10. A sliding window (2) for a building,
30

the window (2) comprising at least:

- aframe (4),

- a sash (3a, 3b), and

- a motorised driving device (5) configured 35
to move the sash (3a) by sliding it with re-
spect to the frame (4),

the motorised driving device (5) comprising at
least: 40

- an electromechanical actuator (6), the
electromechanical actuator (6) comprising

at least one electric motor (7), and

- an electronic control unit (10), 45

the electronic control unit (10) comprising at
least:

- a device (56) for measuring a value ofan 50
intensity (I) of an electric current flowing
through the electric motor (7),

characterised in that the electronic control unit

(10) of the motorised driving device (5) is con- 55
figured to implement the method according to
any one of claims 1to 9.

28
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