FR 3 099 512 - A1

REPUBLIQUE FRANGAISE

@ N° de publication :

3 099 512

(a n’utiliser que pour les

INSTITUT NATIONAL
DE LA PROPRIETE INDUSTRIELLE

COURBEVOIE

@ N° d’enregistrement national :

commandes de reproduction)

19 08588

@ Int CI®: E 05 F 15/63 (2019.12), E 06 B 9/04

®

DEMANDE DE BREVET D'INVENTION

A1

@ Date de dépét : 29.07.19.

Priorité :

Date de mise a la disposition du public de la
demande : 05.02.21 Bulletin 21/05.

Liste des documents cités dans le rapport de
recherche préliminaire : Se reporter a la fin du
présent fascicule

. References a d’autres documents nationaux
apparentés :

O Demande(s) d’extension :

Demandeur(s) : SOMFY ACTIVITES SA SOCIETE
ANONYME —FR

@ Inventeur(s) :

BODET FLORIAN.

@ Titulaire(s) : SOMFY ACTIVITES SA SOCIETE ANO-
NYME.

Mandataire(s) : SOMFY ACTIVITES SA.

Dispositif d’entrainement motorisé d'un volet battant, volet battant et installation pour un batiment associés.

Dispositif d’entrainement motorisé d’un volet
battant , volet battant et i nstallation pour un
béatiment associés

Un dispositif d'entrainement motorisé d’un volet battant
comprend un module électromécanique, un bras (8a, 8b) et
un mécanisme (17a, 17b) d’accouplement et de désaccou-
plement du module par rapport au bras (8a, 8b). Le module
comprend un moteur électrique et un arbre de sortie (29)
configuré pour étre assemblé avec le bras (8a, 8b). Le mé-
canisme (17a, 17b) comprend un élément de commande
(22), comprenant un profil de came (23) et étant configuré
pour étre actionné par un mouvement de rotation. Le méca-
nisme (17a, 17b) comprend, en outre, une bielle (30). En
outre, lors du mouvement de rotation de I'’élément de com-
mande (22), le profil de came (23) est configuré pour dépla-
cer la bielle (30) et la bielle (30) est configurée pour exercer
un effort sur le bras (8a, 8b), de sorte a désaccoupler le bras
(8a, 8b) par rapport a 'arbre de sortie (29).

Figure pour I'abrégé : figure 9.

8a, 8b y
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Description
Titre de I'invention : Dispositif d’entrainement motorisé d’un volet

battant, volet battant et installation pour un batiment associés

[0001]  La présente invention concerne un dispositif d’entrainement motorisé d’un volet
battant, un volet battant comprenant un tel dispositif d’entrainement motorisé, ainsi
qu’une installation pour un batiment comprenant un tel volet battant.

[0002]  De maniere générale, la présente invention concerne le domaine des volets battants
comprenant un dispositif d’entrailnement motorisé mettant en mouvement un €écran,
entre au moins une premiere position et au moins une deuxiéme position.

[0003]  Undispositif d’entrainement motorisé comprend un module électromécanique d’un
élément mobile de fermeture, d’occultation ou de protection solaire, tel qu’un volet ou
tout autre matériel équivalent, appelé par la suite vantail.

[0004]  On connait déja le document WO 2013/182947 A1 qui décrit un dispositif
d’entrainement motorisé d’un volet battant. Le dispositif d’entrailnement motorisé
comprend un module électromécanique, un bras, un mécanisme d’accouplement et de
désaccouplement du module électromécanique par rapport au bras. Le module €lectro-
mécanique est configuré pour &tre assemblé avec un vantail du volet battant, par
I’intermédiaire du bras, dans une configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé. Le module électromécanique comprend un moteur €lectrique et un arbre de
sortie. L ’arbre de sortie du module électromécanique est configuré pour étre assemblé
avec le bras, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé. Le
mécanisme comprend un élément de commande. L’élément de commande comprend
un profil de came. L’élément de commande est configuré pour étre actionné, par un
mouvement de rotation autour d’un axe de rotation, entre une premicre position, dans
laquelle le mécanisme est dans un état d’accouplement de I’arbre de sortie du module
électromécanique avec le bras, et une deuxieme position, dans laquelle le mécanisme
est dans un état de désaccouplement de I’arbre de sortie du module électromécanique
par rapport au bras.

[0005]  Cependant, ce dispositif d’entrainement motorisé présente 1’inconvénient d’accoupler
et de désaccoupler le bras par rapport a I’arbre de sortie du module électromécanique
par I’intermédiaire d’un premier plateau et d’un deuxieme plateau comprenant respec-
tivement des dentures.

[0006]  Lorsque le mécanisme est dans 1’état d’accouplement de 1’arbre de sortie du module
électromécanique avec le bras, les dentures du premier plateau sont configurées pour
s’imbriquer dans les dentures du deuxieme plateau, de sorte a créer une liaison

mécanique de transmission. En outre, un effort de serrage des premier et deuxiéme



[0007]

[0008]

[0009]

[0010]

[0011]

[0012]

[0013]

[0014]

[0015]
[0016]

plateaux est dépendant d’une force exercée par le profil de came de I’élément de
commande sur le bras.

Lors d’un passage de 1’état d’accouplement de I’arbre de sortie du module électro-
mécanique avec le bras a I’état de désaccouplement de I’arbre de sortie du module
électromécanique avec le bras, les premier et deuxieme plateaux sont configurés pour
se séparer a I’aide de 1’angle de leurs dentures respectives.

Ainsi, dans le cas ou I’élément de commande exerce un effort insuffisant sur les
premier et deuxieme plateaux, notamment en présence d’un jeu entre le profil de came
de I’élément de commande et le bras, le contact des dentures des premier et deuxieme
plateaux n’est pas optimisé.

Par conséquent, une usure prématurée des premier et deuxicme plateaux peut étre
engendrée et la liaison mécanique de transmission entre les premier et deuxicme
plateaux peut €tre détériorée.

En outre, dans le cas ou les premier et deuxi¢me plateaux sont métalliques et sont en-
dommaggés par les conditions climatiques, notamment en cas de présence de rouille sur
les premier et deuxi¢me plateaux, ces derniers peuvent devenir solidaires I’un par
rapport a ’autre.

De cette manicre, le mécanisme peut devenir inopérant et les premier et deuxieme
plateaux ne peuvent plus €tre séparés 1’un par rapport a I’autre au moyen de 1’élément
de commande.

Par conséquent, le bras ne peut plus étre désaccouplé par rapport a I’arbre de sortie
du module électromécanique.

La présente invention a pour but de résoudre les inconvénients précités et de
proposer un dispositif d’entrainement motorisé d’un volet battant, un volet battant
comprenant un tel dispositif d’entralnement motorisé, ainsi qu’une installation pour un
batiment comprenant un tel volet battant, pourvu d’un mécanisme d’accouplement et
de désaccouplement permettant de désaccoupler un bras reli€ a un vantail par rapport a
un arbre de sortie d’un module électromécanique du dispositif d’entrainement
motorisé, tout en garantissant une liaison mécanique robuste et fiable entre le bras et
I’arbre de sortie du module électromécanique, dans un état d’accouplement du bras et
de I’arbre de sortie du module électromécanique.

A cet égard, la présente invention vise, selon un premier aspect, un dispositif
d’entrainement motorisé d’un volet battant, le dispositif d’entrainement motorisé
comprenant au moins :

- un module électromécanique,

- un bras, le module électromécanique étant configuré pour étre assemblé avec un
vantail du volet battant, par I’'intermédiaire du bras, dans une configuration assemblée

du dispositif d’entrainement motorisé, et
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- un mécanisme d’accouplement et de désaccouplement du module électromécanique
par rapport au bras,

le module électromécanique comprenant au moins :

- un moteur électrique, et

- un arbre de sortie, I’arbre de sortie étant configuré pour étre assemblé avec le bras,
dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé,

le mécanisme comprenant au moins :

- un élément de commande, I’élément de commande comprenant au moins un profil
de came,

I’élément de commande étant configuré pour €tre actionné, par un mouvement de
rotation autour d’un premier axe de rotation, entre :

- une premicre position, dans laquelle le mécanisme est dans un état d’accouplement
de I’arbre de sortie du module électromécanique avec le bras, et

- une deuxieme position, dans laquelle le mécanisme est dans un état de désac-
couplement de 1’arbre de sortie du module électromécanique par rapport au bras.

Selon I’invention, le mécanisme comprend, en outre, une bielle. En outre, lors du
mouvement de rotation autour du premier axe de rotation de I’élément de commande a
partir de la premicre position jusqu’a la deuxieme position, le profil de came de
I’élément de commande est configuré pour déplacer la bielle et la bielle est configurée
pour exercer un effort sur le bras, de sorte a désaccoupler le bras par rapport a 1’arbre
de sortie du module €électromécanique.

Ainsi, un tel dispositif d’entrainement motorisé pourvu du mécanisme
d’accouplement et de désaccouplement permet de désaccoupler le bras reli€ au vantail
par rapport a I’arbre de sortie du module électromécanique, tout en garantissant une
liaison mécanique robuste et fiable entre le bras et I’arbre de sortie du module électro-
mécanique, dans 1’état d’accouplement du bras et de 1’arbre de sortie du module élec-
tromécanique.

En outre, le désaccouplement, autrement dit la séparation, du bras par rapport a
I’arbre de sortie du module électromécanique peut €tre mis en ceuvre, au moyen du
mécanisme, en cas d’urgence, notamment en cas de coupure d’alimentation en énergie
électrique du module électromécanique ou de détection d’une condition de vent, et/ou
en cas de dysfonctionnement du module électromécanique.

De cette maniere, le désaccouplement du bras par rapport a I’arbre de sortie du
module électromécanique permet d’ouvrir ou de fermer le vantail manuellement.

En outre, le désaccouplement du bras par rapport a 1’arbre de sortie du module élec-
tromécanique peut étre mis en ceuvre quelle que soit la position du vantail entre une
premiere position de fin de course et une deuxieme position de fin de course.

Selon une caractéristique avantageuse de I’invention, le bras comprend au moins une
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ouverture. L arbre de sortie du module électromécanique comprend au moins une
extrémité. En outre, I’extrémité de 1’arbre de sortie du module €lectromécanique est
configurée pour &tre insérée a I’intérieur de I’ouverture du bras, dans la configuration
assemblée du dispositif d’entrainement motorisé, de sorte a permettre 1’accouplement
de I’arbre de sortie du module électromécanique avec le bras.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, lors du mouvement de
rotation autour de 1’axe de rotation de I’élément de commande a partir de la premicre
position jusqu’a la deuxiéme position, la bielle est entrainée en déplacement au moyen
de I’élément de commande, le déplacement de la bielle au moyen de I’élément de
commande provoquant une mise en contact d’une paroi de la bielle avec une surface du
bras puis une extraction de I’extrémité de I’arbre de sortie du module électromécanique
par rapport a I’ouverture du bras.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, I’extraction de 1’extrémité
de I’arbre de sortie du module électromécanique par rapport a I’ouverture du bras est
mise en ceuvre par une course de déplacement de 1’élément de commande cor-
respondant au moins a une €paisseur du bras.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, le dispositif
d’entrainement motorisé comprend, en outre, un élément de transmission. L’élément
de transmission est solidaire de 1’arbre de sortie du module électromécanique.
L’¢élément de commande est monté en liaison pivot par rapport a la bielle, autour du
premier axe de rotation. En outre, 1’élément de commande est monté, en outre, en
liaison pivot par rapport a I’élément de transmission, autour d’un deuxi¢me axe de
rotation.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, lors du mouvement de
rotation autour du premier axe de rotation de 1I’élément de commande a partir de la
premiere position jusqu’a la deuxiéme position, une transmission d’effort est mise en
ceuvre a partir de I’élément de commande jusqu’au bras au moyen de 1’élément de
transmission, de I’arbre de sortie du module électromécanique et de la bielle. En outre,
I’élément de transmission, I’arbre de sortie du module électromécanique et la bielle
sont reli€s mécaniquement entre eux au moyen d’un élément de fixation.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, dans la premiere position
de I’élément de commande, le bras est relié mécaniquement a I’arbre de sortie du
module électromécanique et le profil de came de I’élément de commande est en appui
sur le bras.

Selon une autre caractéristique avantageuse de 1’invention, lors du mouvement de
rotation autour du premier axe de rotation de 1I’élément de commande a partir de la
premicre position jusqu’a la deuxiéme position, la bielle est configurée pour se

déplacer par rapport a I’arbre de sortie du module électromécanique.
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La présente invention vise, selon un deuxi¢me aspect, un volet battant comprenant au
moins :

- un vantail, et

- un dispositif d’entrainement motorisé selon 1’invention et tel que mentionné ci-
dessus, le vantail étant configuré pour €tre déplacé entre une premicre position de fin
de course et une deuxieme position de fin de course au moyen du dispositif
d’entrainement motorisé.

Ce volet battant présente des caractéristiques et avantages analogues a ceux décrits
précédemment, en relation avec le dispositif d’entrainement motorisé selon 1’invention.

La présente invention vise, selon un troisi¢me aspect, une installation pour un
batiment comprenant au moins un volet battant selon 1’invention et tel que mentionné
ci-dessus.

Cette installation présente des caractéristiques et avantages analogues a ceux décrits
précédemment, en relation avec le volet battant selon I’invention.

D'autres particularités et avantages de 1'invention apparaitront encore dans la des-
cription ci-apres, faite en référence aux dessins annexés, donnés a titre d'exemples non
limitatifs :

[fig.1] la figure 1 est une vue schématique en perspective d’une installation conforme
a un mode de réalisation de 1’invention ;

[fig.2] la figure 2 est une vue schématique en perspective d’un dispositif
d’entrainement motorisé de I’installation illustrée a la figure 1 ;

[fig.3] la figure 3 est une vue schématique de dessus d’un module €électromécanique
et d’une unité électronique de contrdle du dispositif d’entrainement motorisé illustré
aux figures 1 et 2 ;

[fig.4] la figure 4 est une vue schématique en perspective et partiellement éclatée du
module électromécanique et de 1’unité électronique de contrdle tels qu’illustrés a la
figure 3 ;

[fig.5] la figure 5 est une vue schématique en perspective et partiellement éclatée
d’un actionneur €électromécanique du module électromécanique illustré aux figures 3 et
4

[fig.6] la figure 6 est une vue schématique en perspective d’un mécanisme
d’accouplement et de désaccouplement d’un arbre de sortie du module électro-
mécanique par rapport a un bras, appartenant au dispositif d’entrainement motorisé
illustré aux figures 1 et 2 ;

[fig.7] la figure 7 est une vue schématique de coté du mécanisme, illustré a la figure
6, dans une position d’accouplement de 1’arbre de sortie du module électromécanique
par rapport au bras, ou le bras et I’arbre de sortie du module électromécanique sont re-

présentés partiellement ;
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[fig.8] la figure 8 est une vue schématique en coupe du mécanisme, illustré aux
figures 6 et 7, dans la position d’accouplement de 1’arbre de sortie du module électro-
mécanique par rapport au bras, telle qu’illustrée a la figure 7, ou le bras et I’arbre de
sortie du module électromécanique sont représentés partiellement ;

[fig.9] la figure 9 est une vue schématique en perspective du mécanisme, illustré aux
figures 6 a 8, dans la position de désaccouplement de I’arbre de sortie du module élec-
tromécanique par rapport au bras, ou le bras et I’arbre de sortie du module électro-
mécanique sont représentés partiellement ;

[fig.10] la figure 10 est une vue schématique de coté du mécanisme, illustré aux
figures 6 2 9, dans la position de désaccouplement de I’arbre de sortie du module €élec-
tromécanique par rapport au bras, telle qu’illustrée a la figure 9, ou le bras et I’arbre de
sortie du module électromécanique sont représentés partiellement ;

[fig.11] la figure 11 est une vue schématique en perspective du mécanisme, illustré
aux figures 6 a 10, dans une position intermédiaire entre la position d’accouplement et
la position de désaccouplement de I’arbre de sortie du module électromécanique par
rapport au bras, ol le bras et I’arbre de sortie du module électromécanique sont re-
présentés particllement ; et

[fig.12] la figure 12 est une vue schématique de coté du mécanisme, illustré aux
figures 6 a 11, dans la position intermédiaire, telle qu’illustrée a la figure 11, ou le bras
et 'arbre de sortie du module électromécanique sont représentés partiellement et ot
une bielle du mécanisme est omise.

On décrit tout d’abord, en référence a la figure 1, une installation 1 conforme a un
mode de réalisation de I’invention et installée dans un batiment B.

L’installation 1 comprend au moins un dispositif de fermeture, d’occultation ou de
protection solaire 2, en particulier un volet battant, et un dispositif d’entrainement
motorisé 3.

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

Le dispositif d’occultation 2 est un volet battant.

Le dispositif d’occultation 2 est installé au niveau d’une ouverture 5 réalisée dans le
batiment B, en particulier dans un mur M du batiment B. Le dispositif d’occultation 2
permet d’obturer sélectivement 1’ouverture 5.

Le dispositif d’occultation 2 comprend au moins un vantail 4a, 4b.

Le ou chaque vantail 4a, 4b est un panneau, autrement dit un écran ou un élément de
fermeture, mobile par rotation horizontale.

Ici et tel qu’illustré a la figure 1, le dispositif d’occultation 2 comprend un premier
vantail 4a et un deuxieme vantail 4b.

En variante, non représentée, le dispositif d’occultation 2 comprend un seul vantail
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4a, 4b.

Le ou chaque vantail 4a, 4b est configuré pour étre monté, autrement dit est monté,
oscillant autour d’un axe de rotation X, en particulier dans une configuration
assemblée de I’installation 1. L’axe de rotation X est théoriquement sensiblement
vertical, dans la configuration assemblée de 1’installation 1. L.’axe de rotation X est
visible a la figure 1 uniquement pour le premier vantail 4a.

Le dispositif d’occultation 2 comprend, en outre, au moins un dispositif
d’entrainement motorisé 3.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 est configuré pour mettre en mouvement,
autrement dit met en mouvement, le ou chaque vantail 4, entre une premicre position
de fin de course FACF et une deuxiéme position de fin de course FACO, correspondant
respectivement a une position fermée et a une position ouverte.

On décrit, en référence aux figures 1 et 2, une installation 1 comprenant un volet
battant 2 conforme a un mode de réalisation de I’invention.

Avantageusement, le ou chaque vantail 4a, 4b est monté sur des charniéres 27 fixées
au mur M du batiment B et le long de bords latéraux de 1’ouverture 5. Ces charnieres
27 définissent 1’axe de rotation X pour le ou chaque vantail 4a, 4b.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend au moins un module électro-
mécanique 6a, 6b.

Ici et tel qu’illustré a la figure 2, le dispositif d’entrailnement motorisé 3 comprend un
premier module électromécanique 6a et un deuxieme module €électromécanique 6b,
étant donné que le volet battant 2 comprend le premier vantail 4a et le deuxicme
vantail 4b.

Chacun des premier et deuxieme modules €lectromécaniques 6a, 6b comprend au
moins un moteur électrique 7, comme illustré aux figures 3 a 5.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend €galement au moins un bras 8a,
8b, pouvant €galement €tre appelé organe de liaison.

Ici et tel qu’illustré aux figures 1 et 2, le dispositif d’entrainement motorisé€ 3
comprend un premier bras 8a et un deuxieme bras 8b, étant donné que le volet battant
2 comprend le premier vantail 4a et le deuxiéme vantail 4b.

Le premier module électromécanique 6a est configuré pour €tre assemblé, autrement
dit est assemblé, avec le premier vantail 4a, par I’intermédiaire du premier bras 8a, en
particulier dans la configuration assemblée de I’installation 1 et, plus particulicrement,
dans une configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé€ 3. En outre, le
deuxieme module électromécanique 6b est configuré pour €tre assemblé, autrement dit
est assemblé, avec le deuxieme vantail 4b, par I'intermédiaire du deuxie¢me bras 8b, en
particulier dans la configuration assemblée de I’installation 1 et, plus particulicrement,

dans une configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 3.
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Avantageusement, chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b est coudé.

En variante, non représentée, chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b est articulé.

Avantageusement, chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b comprend une unique
partie, en particulier dans le cas ou ceux-ci sont coudés, ou plusieurs parties, en par-
ticulier dans le cas ol ceux-ci sont articulés.

Chacun des premier et deuxieme modules €lectromécaniques 6a, 6b comprend, en
outre, au moins un arbre de sortie 29, comme illustré aux figures 1, 2,4 et 7 a 12.

L’arbre de sortie 29 de chacun des premier et deuxieme modules électromécaniques
6a, 6b est configuré pour €tre assemblé, autrement dit est assemblé, avec le premier ou
deuxieme bras 8a, 8b, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 3.

Ainsi, chacun des premier et deuxiéme bras 8a, 8b est assemblé respectivement avec
un arbre de sortie 29 de I’un des premier et deuxieme modules électromécaniques 6a,
6b.

Cet assemblage de chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b avec 1’un des premier
et deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b est ménagé au niveau de 1’un des bords
latéraux de I’ouverture 5, dans la configuration assemblée de I'installation 1.

Chacun des premier et deuxieéme modules électromécaniques 6a, 6b est configuré
pour entrainer en rotation, autrement dit entraine en rotation, respectivement 1’un des
premier et deuxicme vantaux 4a, 4b, par I’intermédiaire de son moteur électrique 7 et
le premier ou le deuxieme bras 8a, 8b, en particulier dans la configuration assemblée
de I'installation 1.

Ainsi, chacun des premier et deuxieéme modules électromécaniques 6a, 6b est
configuré pour entrainer en rotation respectivement 1’un des premier et deuxicme
vantaux 4a, 4b par rapport a une structure fixe, en particulier par rapport au mur M du
batiment B ou, en variante, non représentée, par rapport a un précadre logé a I’intérieur
de 'ouverture 5, configuré pour intégrer, notamment, le dispositif d’entrainement
motorisé 3 et le ou les premier et deuxieme vantaux 4a, 4b.

Autrement dit, chacun des premier et deuxi¢me vantaux 4a, 4b est entrainé en dé-
placement par le dispositif d’entrainement motorisé 3 et, plus particulierement, respec-
tivement par I’un des premier et deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend, en outre, au moins une unité élec-
tronique de contrdle 12, comme illustrée aux figures 2 a 4.

L’ unité électronique de contréle 12 du dispositif d’entrainement motorisé 3
comprend des moyens matériels et/ou logiciels. A titre d’exemple nullement limitatif,
les moyens matériels peuvent comprendre au moins un microcontréleur 33.

Chacun des premier et deuxieéme modules électromécaniques 6a, 6b est configuré

pour €tre monté, autrement dit est monté, dans un carter 39 du dispositif
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d’entrainement motorisé 3, en particulier dans la configuration assemblée de
I’installation 1.

Ici et tel qu’illustré a la figure 2, chacun des premier et deuxi¢me modules électromé-
caniques 6a, 6b est monté€ dans un seul et méme carter 39, dans la configuration
assemblée de I’installation 1.

Ici, 'installation 1 comprend le carter 39.

L’unité électronique de contrdle 12 est également configurée pour étre montée,
autrement dit est montée, dans le carter 39 du dispositif d’entrainement motorisé 3, en
particulier dans la configuration assemblée de 1’installation 1.

Avantageusement, le carter 39 est réalisé sous la forme d’un rail, autrement dit d’un
profilé, pouvant €tre réalisé, par exemple, dans une maticre métallique, telle que de
I’aluminium, ou dans une matiere plastique.

En variante, non représentée, chacun des premier et deuxieme modules électromé-
caniques 6a, 6b est monté dans un carter 39 distinct, dans la configuration assemblée
de I'installation 1.

En pratique, le carter 39 est de forme parallélépipédique.

Ici et tel qu’illustré a la figure 1, le carter 39 est configuré pour €tre fixé, autrement
dit est fixé, au linteau L. de ’ouverture 5, autrement dit a la paroi supérieure de
I’ouverture 5 ménagée dans le mur M du batiment B. Dans ce cas, chacun des premier
et deuxieme bras 8a, 8b est configuré pour dépasser, autrement dit dépasse, du carter
39 de maniere verticale et vers le bas, dans la configuration assemblée de I’installation
1.

En variante, non représentée, le carter 39 est configuré pour étre fixé, autrement dit
est fixé, au seuil S de I’ouverture 5, autrement dit a la paroi inférieure de 1’ouverture 5
ménagée dans le mur M du batiment B. Dans ce cas, chacun des premier et deuxieme
bras 8a, 8b est configuré pour dépasser, autrement dit dépasse, du carter 39 de manicre
verticale et vers le haut, dans la configuration assemblée de 1’installation 1.

En variante, non représentée, le carter 39 est configuré pour étre fixé, autrement dit
est fixé, aux bords latéraux de 1’ouverture 5, en particulier a une hauteur intermédiaire
entre le linteau L et le seuil S de I’ouverture 5 ménagée dans le mur M du batiment B,
au moyen d’une poutre de fixation. Dans ce cas, la poutre de fixation est configurée
pour étre fixée, autrement dit est fixée, au mur M du batiment B, dans la configuration
assemblée de I’installation 1.

Avantageusement, I’installation 1 comprend, en outre, un capot 40, comme illustré a
la figure 1. En outre, le capot 40 est configuré pour étre assemblé, autrement dit est
assemblé, sur le carter 39, dans la configuration assemblée de I’installation 1.

Ainsi, les premier et deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b, ainsi que 1’unité

électronique de contrdle 12, sont recouverts par le capot 40, suite a I’assemblage de ces
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derniers sur le carter 39.

De cette manicre, les premier et deuxicme modules électromécaniques 6a, 6b, ainsi
que I’unité électronique de contrdle 12, sont protégés contre les intempéries, en par-
ticulier la pluie et la gréle, et également contre le soleil.

Avantageusement, I’assemblage du capot 40 sur le carter 39 est mis en ceuvre au
moyen d’éléments de fixation, non représentés, pouvant étre, par exemple, des
éléments de fixation par encliquetage €lastique ou par vissage.

En variante, I’installation 1 est dépourvue du capot 40.

Chacun des premier et deuxieéme vantaux 4a, 4b comprend une face intérieure 4ai,
4bi, qui est visible de I’extérieur du batiment B lorsque celui-ci est dans la deuxiéme
position de fin de course FACO, autrement dit dans la position ouverte, et une face ex-
térieure 4ae, 4be, qui est visible de I’extérieur du batiment B lorsque celui-ci est dans
la premiere position de fin de course FACF, autrement dit dans la position fermée. La
face extérieure 4ae, 4be est opposée a la face intérieure 4ai, 4bi.

Avantageusement, chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b est configuré pour
étre assemblé, autrement dit est assemblé, respectivement avec la face intérieure 4ai,
4bi de I’un des premier et deuxieéme vantaux 4a, 4b, en particulier dans la configuration
assemblée de I’installation 1.

Avantageusement, chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b comprend au niveau
de I'une de ses extrémités un galet 10, en particulier au niveau de son extrémité
configurée pour &tre assemblée respectivement avec la face intérieure 4ai, 4bi de I’un
des premier et deuxieme vantaux 4a, 4b, dans la configuration assemblée de
I’installation 1. En outre, le galet 10 de chacun des premier et deuxieme bras 8a, 8b est
configuré pour €tre inséré, autrement dit est inséré, respectivement a I’ intérieur d’un
rail 11 de I’un des premier et deuxieéme vantaux 4a, 4b, en particulier dans la confi-
guration assemblée de I’installation 1.

En variante, non représentée, dans le cas ou le volet battant 2 comprend un seul
vantail 4a, 4b, le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend un seul module élec-
tromécanique 6a, 6b et un seul bras 8a, 8b. Dans ce cas, le dispositif d’entrainement
motorisé 3 comprend un seul moteur €électrique 7 appartenant a I’unique module élec-
tromécanique 6a, 6b.

L’ unité électronique de contréle 12 du dispositif d’entrainement motorisé 3 est apte a
mettre en fonctionnement le moteur électrique 7 de chacun des premier et deuxiemes
modules électromécaniques 6a, 6b et, en particulier, permettre I’alimentation en
énergie électrique du moteur €lectrique 7 de chacun des premier et deuxi¢émes modules
électromécaniques 6a, 6b.

Ainsi, I'unité électronique de contrdle 12 commande, notamment, le moteur

électrique 7 de chacun des premier et deuxiemes modules €électromécaniques 6a, 6b, de
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sorte a respectivement ouvrir ou fermer le premier vantail 4a ou le deuxieme vantail
4b.

Ici et tel qu’illustré a la figure 2, le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend
une seule unité électronique de controle 12. En outre, cette unité électronique de
contrdle 12 est configurée pour commander, autrement dit commande, les premier et
deuxieme modules €lectromécanique 6a, 6b.

Avantageusement, I’unité électronique de contrdle 12 comprend une carte élec-
tronique de commande 14, comme illustrée a la figure 3. En outre, cette carte élec-
tronique de commande 14 est configurée pour commander, autrement dit commande,
les premier et deuxieéme modules €lectromécanique 6a, 6b.

Ici et de maniere nullement limitative, 1’unité électronique de contrdle 12 est
configurée pour &tre assemblée, autrement dit est assemblée, avec le premier module
électromécanique de commande 6a, dans la configuration assemblée du dispositif
d’entrainement motorisé 3.

En variante, non représentée, le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend une
premiere unité électronique de contrdle 12 et une deuxieme unité électronique de
contrdle 12. Chacune des premiere et deuxieme unités €électronique de controle 12 est
configurée pour commander, autrement dit commande, respectivement I’un des
premier et deuxieéme modules électromécanique 6a, 6b. En outre, les premiere et
deuxiéme unités électronique de contrdle 12 sont configurées pour communiquer,
autrement dit communiquent, entre elles, par I’intermédiaire d’une liaison sans fil ou
filaire, de sorte a gérer les ordres de commande exécutés par les premier et deuxicmes
modules électromécanique 6a, 6b.

Dans ce cas, chacune des premiere et deuxieéme unités électronique de controle 12
comprend une carte €électronique de commande 14. En outre, chaque carte électronique
de commande 14 est configurée pour commander, autrement dit commande, respec-
tivement ’un des premier et deuxieme modules €lectromécanique 6a, 6b.

Avantageusement, I’installation 1 comprend, en outre, au moins une unité de
commande locale 15.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 est configuré pour étre commandé, autrement
dit est commandé, par I’unité de commande locale 15.

Ici et tel qu’illustré a la figure 1, ’unité de commande locale 15 est reliée, par une
liaison non filaire, a I’unité électronique de contréle 12 du dispositif d’entrainement
motorisé 3.

En variante, non représentée, la liaison entre I’unité de commande locale 15 et I’unité
électronique de contrdle 12 du dispositif d’entrainement motorisé€ 3 est filaire.

Avantageusement, I’installation 1 comprend, en outre, au moins une unité de

commande centrale 16.
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Le dispositif d’entrainement motorisé 3 est configuré pour étre commandé, autrement
dit est commandé¢, par I’unité de commande centrale 16.

Ici et tel qu’illustré a la figure 1, ’unité de commande centrale 16 est reli€e, par une
liaison non filaire, a I’unité électronique de contréle 12 du dispositif d’entrainement
motorisé 3.

En variante, non représentée, la liaison entre 1’unité de commande centrale 16 et
1’unité €lectronique de contrdle 12 du dispositif d’entrainement motoris€ 3 est filaire.

L’ unité électronique de contrdle 12 comprend au moins un premier module de com-
munication 13, en particulier de réception d’ordres de commande, les ordres de
commande €tant émis par un émetteur d’ordres, tel que I’unité de commande locale 15
ou centrale 16, ces ordres de commande €tant destin€s a commander le dispositif
d’entrainement motorisé 3 et, plus particulierement, les premier et deuxieéme modules
électromécaniques 6a, 6b.

Préférentiellement, le premier module de communication 13 de 1’unité électronique
de controle 12 est de type sans fil. En particulier, le premier module de communication
13 est configuré pour recevoir des ordres de commande radioélectriques.

Avantageusement, le premier module de communication 13 de 1’unité électronique
de controdle 12 peut également permettre la réception d’ordres de commande transmis
par des moyens filaires.

L’unité de commande locale 15 est pourvue d'un clavier de commande. Le clavier de
commande de 1’unité de commande locale 15 comprend un ou plusieurs éléments de
sélection 19 et, éventuellement, un ou plusieurs éléments d’affichage 20.

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

L’unité de commande centrale 16 peut également &tre pourvue d'un clavier de
commande, tel que décrit précédemment.

L’unité de commande locale 15 et, éventuellement, I’unité de commande centrale 16
sont configurées pour commander le dispositif d’entrainement motorisé 3 et, plus parti-
culierement, chacun des premier et deuxieéme modules électromécaniques 6a, 6b et,
éventuellement, régler des parametres, par un ou plusieurs appuis sur le ou I’un des
éléments de sélection 19.

L’ unité électronique de contréle 12 du dispositif d’entrainement motorisé 3 peut étre
commandée a partir de I’unité de commande locale 15 et, éventuellement, de 1’unité de

commande centrale 16.
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L’unité de commande locale 15 comprend au moins un deuxieme module de commu-
nication 21.

Avantageusement, I’unité de commande centrale 16 comprend au moins un troisicme
module de communication 24.

Le deuxieme module de communication 21 de 1’unité de commande locale 15 est
configuré pour communiquer avec au moins le premier module de communication 13
de I’unité électronique de contrdle 12 et, éventuellement, avec le troisicme module de
communication 24 de I’unité de commande centrale 16.

Ainsi, le deuxieme module de communication 21 de 1’unité de commande locale 15
échange des ordres de commande avec le premier module de communication 13 de
1’ unité €lectronique de contrdle 12 et/ou avec le troisieme module de communication
24 de I’ unité de commande centrale 16, soit de maniére monodirectionnelle, soit de
maniere bidirectionnelle.

Avantageusement, le troisieme module de communication 24 de 1’unité de
commande centrale 16 est configuré pour communiquer avec au moins le premier
module de communication 13 de I’unité électronique de controle 12 et, éventuellement,
avec le deuxieme module de communication 21 de 1’unité de commande locale 15.

Ainsi, le troisiéme module de communication 24 de 1’unité de commande centrale 16
échange des ordres de commande avec le premier module de communication 13 de
1’ unité €lectronique de contrdle 12 et/ou avec le deuxieme module de communication
21 de I’ unité de commande locale 15, soit de maniére monodirectionnelle, soit de
maniere bidirectionnelle.

Chacun des premier, deuxieme et troisieme modules de communication 13, 21, 24 est
configuré pour émettre, autrement dit émet, des ordres de commande, en particulier par
des moyens sans fil, par exemple radioélectriques, ou par des moyens filaires.

En outre, chacun des premier, deuxi¢me et troisicme modules de communication 13,
21, 24 peut également étre configuré pour recevoir, autrement dit recoit, des ordres de
commande, en particulier par I'intermédiaire des mémes moyens.

Avantageusement, I’unité €lectronique de contrdle 12, I’unité de commande locale 15
et/ou 'unité de commande centrale 16 peuvent €galement étre en communication avec
un serveur 18, tel qu’illustré a la figure 1, de sorte a contréler le dispositif
d’entrainement motorisé 3 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 18.

Ici, ’installation 1 comprend soit I’unité de commande locale 15, soit ’unité de
commande centrale 16, soit I’unité de commande locale 15 et I’unité de commande
centrale 16.

Avantageusement, I’unité de commande locale 15 est un point de commande,
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pouvant étre fixe ou nomade. Un point de commande fixe peut €tre un boitier de
commande destiné a €tre fixé sur une fagade du mur M du batiment B ou sur une face
d’un cadre dormant d’une fenétre 38 ou d’une porte. Un point de commande nomade
peut étre une télécommande, un té€léphone intelligent ou une tablette.

[0142] Avantageusement, I’unité de commande locale 15 et, éventuellement, 1’unité de
commande centrale 16 comprennent respectivement, en outre, un contréleur 25, 26.

[0143]  Le dispositif d’entrainement motorisé 3, en particulier I’unité électronique de
contréle 12, est, de préférence, configuré pour exécuter des ordres de commande de dé-
placement, notamment d’ouverture ou de fermeture, respectivement du premier vantail
4a et du deuxieme vantail 4b, pouvant €tre émis, notamment, par I’unité de commande
locale 15 ou I’unité de commande centrale 16.

[0144]  Le dispositif d’entrainement motorisé 3 peut étre contr6lé par 1’utilisateur, par
exemple par la réception d’un ordre de commande correspondant a un appui sur le ou
I’un des éléments de sélection 19 de I’unité de commande locale 15 ou centrale 16.

[0145]  Le dispositif d’entrainement motorisé 5 peut également €tre contrdlé automa-
tiquement, par exemple par la réception d’un ordre de commande correspondant a un
signal provenant d’un capteur, non représenté, et/ou a un signal provenant d’une
horloge, non représentée, de I’unité électronique de contrdle 12, en particulier du mi-
crocontroleur 33. Le capteur et/ou I’horloge peuvent étre intégrés a 1’unité de
commande locale 15 ou a I’unité de commande centrale 16.

[0146]  On décrit a présent, plus en détail et en référence aux figures 2 a 5, le dispositif
d’entrainement motorisé 3 et chaque module électromécanique 6a, 6b appartenant a
I’installation 1 de la figure 1.

[0147]  La figure 2 représente le dispositif d’entrainement 3 comprenant les premier et
deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b.

[0148]  Les figures 3 et 4 représentent le premier module €lectromécanique 6a associé au
premier vantail 4a. Le deuxieéme module électromécanique 6b associé au deuxicme
vantail 4b n’est pas représenté en détail, puisque ce dernier est similaire au premier
module électromécanique 6a illustré aux figures 3 et 4.

[0149]  Chaque module électromécanique 6a, 6b est alimenté en €nergie électrique par un
réseau d’alimentation en énergie €lectrique du secteur.

[0150]  En variante ou en complément, chaque module électromécanique 6a, 6b est alimenté
en énergie €lectrique par au moins une batterie, non représentée. La batterie est
disposée a I’intérieur du carter 39, dans la configuration assemblée du dispositif
d’entrainement motorisé 3, et, plus particulierement, assemblée sur 1’unité électronique
de controle 12.

[0151]  Ainsi, chaque module électromécanique 6a, 6b est alimenté en €nergie électrique au

moyen de la batterie ou peut €tre alimenté en énergie électrique au moyen de la



[0152]

[0153]

[0154]

[0155]

[0156]

[0157]

[0158]

[0159]

[0160]

[0161]

[0162]

[0163]

[0164]

[0165]

15

batterie, notamment en cas de défaillance du réseau d’alimentation en énergie
électrique du secteur.

Avantageusement, la batterie est de type rechargeable par exemple, par un panneau
photovoltaique, non représenté.

Avantageusement, la batterie comprend un ou plusieurs éléments de stockage
d’énergie, non représentés. Les éléments de stockage d’énergie de la batterie peuvent
étre, notamment, des accumulateurs rechargeables ou encore des piles rechargeables.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend au moins un
cable d’alimentation €lectrique 34 permettant 1’alimentation en €nergie électrique de
1’unité €lectronique de contrdle 12 et de chaque module électromécanique 6a, 6b, en
particulier a partir du réseau d’alimentation en énergie €lectrique du secteur et/ou de la
batterie.

Avantageusement, chaque module électromécanique 6a, 6b comprend, en outre, un
réducteur 28 et un arbre de sortie 29.

Lors de la mise en fonctionnement 1’un des premier ou deuxi¢me modules électromé-
caniques 6a, 6b, le moteur €lectrique 7 et le réducteur 28 respectifs entrainent en
rotation I’arbre de sortie 29 respectif. En outre, cet arbre de sortie 29 entraine en
rotation le premier ou deuxieme bras 8a, 8b.

Ainsi, ce bras 8a, 8b entraine en rotation le premier ou deuxie¢me vantail 4a, 4b du
volet battant 2, de sorte a ouvrir ou fermer 1’ouverture 5.

Avantageusement, le réducteur 28 de chacun des premier et deuxieme modules élec-
tromécaniques 6a, 6b comprend au moins un étage de réduction. L’étage de réduction
peut étre un train d’engrenages de type €picycloidal.

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

Avantageusement, chaque module électromécanique 6a, 6b peut comprendre, en
outre, un frein 32.

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

Avantageusement, chaque module électromécanique 6a, 6b peut comprendre, en
outre, un dispositif de détection de fin de course et/ou d’obstacle, pouvant étre
mécanique ou €lectronique.

Avantageusement, le réducteur 28 et, éventuellement, le frein 32 de chacun des
premier et deuxieme modules €lectromécaniques 6a, 6b sont disposés a I’intérieur du
carter 39, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 3.

Avantageusement, 1’ unité électronique de contrdle 12 est également disposée a
I’intérieur du carter 39, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 3.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé€ 3, en particulier chaque
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module électromécanique 6a, 6b, comprend un dispositif de comptage 31. Chaque
dispositif de comptage 31 comprend au moins un capteur, non représenté, en par-
ticulier de position. Chaque dispositif de comptage 31 est configuré pour coopérer,
autrement dit coopere, avec 1’unité électronique de contrdle 12. En outre, chaque
dispositif de comptage 31 et I'unité électronique de contrdle 12 sont configurés pour
déterminer, autrement dit déterminent, une position du premier ou deuxi¢me vantail 4a,
4b, en particulier la position courante du premier ou deuxieme vantail 4a, 4b.

Le dispositif de comptage 31 du premier module électromécanique 6a peut étre
appelé premier dispositif de comptage. En outre, le dispositif de comptage 31 du
deuxieme module électromécanique 6b peut étre appelé deuxieme dispositif de
comptage 31.

Dans un exemple de réalisation, chaque dispositif de comptage 31 est de type ma-
gnétique, par exemple un encodeur équipé d’un ou plusieurs capteurs a effet Hall.

Ici, chaque dispositif de comptage 31 permet de déterminer le nombre de tours
réalisés par un rotor du moteur €lectrique 7 associ€.

En variante, non représentée, chaque dispositif de comptage 31 permet de déterminer
le nombre de tours réalisés par 1’arbre de sortie 29 du premier ou deuxieme module
électromécanique 6a, 6b associé.

Le type de dispositif de comptage n’est pas limitatif et peut étre différent, en par-
ticulier de type optique, par exemple un encodeur équipé d’un ou plusieurs capteurs
optiques, ou de type temporel, par exemple réalis€ au travers du microcontroleur 33 de
1’ unité €lectronique de contrdle 12.

Avantageusement, 1’ unité électronique de contrdle 12 et, plus particulicrement, le mi-
crocontroleur 33 de 1’unité €lectronique de contréle 12 comprend au moins une
mémoire, non représentée, configurée pour mémoriser la position courante de chacun
des premier ou deuxieme vantaux 4a, 4b déterminée au moyen du dispositif de
comptage 31 associé.

Avantageusement, la mémoire de 1’unité électronique de controle 12 est également
configurée pour mémoriser au moins les premicre et deuxieme positions de fin de
course FACF, FACO de chacun des premier et deuxicme vantaux 4a, 4b, c’est-a-dire la
position compleétement ouverte de chacun des premier et deuxieme vantaux 4a, 4b par
rapport a I’ouverture 5 dans le batiment B et la position fermée de chacun des premier
et deuxieme vantaux 4a, 4b par rapport a I’ouverture 5 dans le batiment B et, éven-
tuellement, au moins une position prédéterminée, pouvant €tre, notamment, une
position entrebdillée de chacun des premier et deuxieme vantaux 4a, 4b par rapport a
I’ouverture 5 dans le batiment B.

Avantageusement, 1’ unité électronique de contrdle 12 et les premier et deuxicme dis-

positifs de comptage 31 sont configurés pour déterminer la position courante de chacun
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des premier et deuxieme vantaux 4a, 4b en fonction d’un ou des derniers ordres de
commande exécutés préc€édemment par 1’unité €électronique de controle 12.

Avantageusement, le réducteur 28 et le frein 32 sont disposés a I'intérieur d’un carter
35, pouvant étre, par exemple, réalisé€ sous la forme d’un tube.

Avantageusement, le moteur électrique 7, le réducteur 28, le dispositif de comptage
31 et, éventuellement, le frein 32 et le carter 35 forment un actionneur électro-
mécanique 36, en particulier de type tubulaire.

Ainsi, chacun des premier et deuxieéme modules électromécaniques 6a, 6b comprend
un actionneur électromécanique 36.

Avantageusement, I’actionneur électromécanique 36 de chacun des premier et
deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b comprend un arbre de sortie 9.

Avantageusement, une extrémité de 1’arbre de sortie 9 de I’actionneur électro-
mécanique 36 est en saillie par rapport au carter 35.

Avantageusement, I’actionneur électromécanique 36 de chacun des premier et
deuxieme modules électromécaniques 6a, 6b, en particulier le moteur électrique 7, le
dispositif de comptage 31 et, éventuellement, le frein 32, est relié électriquement a
I’ unité électronique de contrdle 12 au moyen d’une liaison électrique 41, pouvant étre
réalisée, par exemple, par une nappe de fils électriques.

Avantageusement, chacun des premier et deuxieme modules électromécaniques 6a,
6b comprend, en outre, un boitier 60.

Ici et tel qu’illustré aux figures 3 et 4, chaque boitier 60 comprend au moins une
premiere demi-coque 60a et une deuxiecme demi-coque 60b. En outre, dans une confi-
guration assemblée de chacun des premier et deuxieéme modules €lectromécaniques 6a,
6b, les premicre et deuxieme demi-coques 60a, 60b respectives sont configurées pour
étre fixées, autrement dit sont fixées, entre elles au moyen d’éléments de fixation 61.

Ici, les éléments de fixation 61 sont des éléments de fixation par vissage.

Le type d’éléments de fixation n’est pas limitatif et peut €tre différent. Il peut s’agir,
notamment, d’éléments de fixation par encliquetage €lastique.

Avantageusement, chacun des premier et deuxieme modules électromécaniques 6a,
6b comprend, en outre, un mécanisme de transmission, non représenté. En outre, dans
la configuration assemblée de chacun des premier et deuxieme modules électromé-
caniques 6a, 6b, le mécanisme de transmission respectif est configuré pour relier,
autrement dit relie, 1’arbre de sortie 9 de I’actionneur électromécanique 36 associé a
I’arbre de sortie 29 dudit premier ou deuxieme module électromécanique 6a, 6b.

Avantageusement, le mécanisme de transmission de chacun des premier et deuxieme
modules électromécaniques 6a, 6b est de type roue et vis sans fin.

Avantageusement, le mécanisme de transmission de chacun des premier et deuxieme

modules électromécaniques 6a, 6b est disposé a ’intérieur du boitier 60 respectif et,
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plus particulierement, entre les premicre et deuxieme demi-coques 60a, 60b du boitier
60.

Le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend, en outre, au moins un mécanisme
17a, 17b d’accouplement et de désaccouplement du module électromécanique 6a, 6b
par rapport au bras 8a, 8b.

Ici et tel qu’illustré aux figures 1 et 2, le dispositif d’entrainement motorisé€ 3
comprend un premier mécanisme 17a et un deuxieme mécanisme 17b, étant donné que
le volet battant 2 comprend le premier vantail 4a et le deuxiéme vantail 4b.

Chacun des premier et deuxieme mécanismes 17a, 17b comprend au moins un
élément de commande 22, comme illustré aux figures 6 a 12. L’élément de commande
22 de chacun des premier et deuxieme mécanismes 17a, 17b comprend au moins un
profil de came 23.

L’élément de commande 22 de chacun des premier et deuxieme mécanismes 17a,
17b est configuré pour étre actionné, par un mouvement de rotation autour d’un
premier axe de rotation Y1, entre :

- une premicre position P1, dans laquelle le premier ou deuxieéme mécanisme 17a,
17b est dans un état d’accouplement de I’arbre de sortie 29 avec le premier ou
deuxiéme bras 8a, 8b, et

- une deuxieme position P2, dans laquelle le premier ou deuxi¢me mécanisme 17a,
17b est dans un état de désaccouplement de I’arbre de sortie 29 par rapport au premier
ou deuxiéme bras 8a, 8b.

Ici, les premier et deuxieme mécanismes 17a, 17b sont identiques et sont configurés
pour coopérer respectivement de manicre équivalente avec les premier et deuxicme
modules électromécaniques 6a, 6b et les premier et deuxieéme vantaux 4a, 4b.

On décrit a présent, en référence aux figures 6 a 12, le premier mécanisme 17a
d’accouplement et de désaccouplement du dispositif d’entrainement motorisé€ 3 re-
présenté aux figures 1 a 5, de maniere a simplifier la description.

La description ci-apres du premier mécanisme 17a d’accouplement et de désac-
couplement est applicable au deuxieéme mécanisme 17b d’accouplement et de désac-
couplement de maniere équivalente. Chacun des premier et deuxieme mécanismes 17a,
17b présentent ainsi des éléments analogues et un fonctionnement équivalent.

Le premier mécanisme 17a comprend, en outre, une bielle 30. En outre, lors du
mouvement de rotation autour du premier axe de rotation Y1 de I’élément de
commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la deuxieme position P2, le
profil de came 23 de I’élément de commande 22 est configuré pour déplacer la bielle
30 et la bielle 30 est configurée pour exercer un effort sur le premier bras 8a, de sorte a
désaccoupler le premier bras 8a par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module

électromécanique 6a.
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Ainsi, le dispositif d’entrainement motorisé 3 pourvu du premier mécanisme 17a
d’accouplement et de désaccouplement permet de désaccoupler le premier bras 8a relié
au premier vantail 4a par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a, tout en garantissant une liaison mécanique robuste et fiable entre le
premier bras 8a et I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a, dans
I’état d’accouplement du premier bras 8a et de I’arbre de sortie 29 du premier module
électromécanique 6a.

En outre, le désaccouplement, autrement dit la séparation, du premier bras 8a par
rapport a ’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a peut &tre mis en
ceuvre, au moyen du premier mécanisme 17a, en cas d’urgence, notamment en cas de
coupure d’alimentation en énergie électrique du premier module électromécanique 6a
ou de détection d”une condition de vent, notamment au moyen d’un dispositif de
détection, non représenté, et/ou en cas de dysfonctionnement du premier module élec-
tromécanique 6a.

De cette manicere, le désaccouplement du premier bras 8a par rapport a I’arbre de
sortie 29 du premier module électromécanique 6a permet d’ouvrir ou de fermer le
premier vantail 4a manuellement.

En outre, le désaccouplement du premier bras 8a par rapport a 1’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a peut Etre mis en ceuvre quelle que soit la position
du premier vantail 4a entre la premiere position de fin de course FACF et la deuxi¢me
position de fin de course FACO.

La bielle 30 peut €galement étre appelée une griffe ou un élément d’extraction
mécanique.

Avantageusement, I’élément de commande 22 est une poignée, autrement dit un
levier.

Avantageusement, I’élément de commande 22 comprend au moins un élément de
manipulation 44, une pluralité de segments articulés 57a, 57b, 57c et un €lément de
liaison 59.

Ici et tel qu’illustré aux figures 6 a 12, dans une configuration assemblée du premier
mécanisme 17a, I’élément de manipulation 44 est relié a un premier segment articulé
57a, en particulier au moyen d’un premier arbre de rotation 58a. Un deuxieme segment
articulé 57b est relié au premier segment articulé 57a, en particulier au moyen d’un
deuxieme arbre de rotation 58b. Un troisieme segment articulé 57c, en I’occurrence le
dernier segment articulé 57c, est reli€ au deuxieéme segment articulé 57b, en particulier
au moyen d’un troisieéme arbre de rotation 58c. En outre, le troisiéme segment articulé
S7c estrelié a I’élément de liaison 59, en particulier au moyen d’un quatricme arbre de
rotation 58d.

Le nombre de segments articulés n’est pas limitatif et peut étre différent. Il peut €tre,
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par exemple, d’un, de deux ou supérieur a €gal a quatre.

Ainsi, les premier, deuxieme et troisicme segments articulés 57a, 57b, S7c de
I’élément de commande 22 permettent de positionner I’élément de commande 22
suivant une courbure du premier bras 8a.

De cette manicre, une telle construction de I’élément de commande 22 permet
d’améliorer un aspect esthétique du dispositif d’entrainement motorisé€ 3, puisque
I’élément de commande 22 du premier mécanisme 17a est masqué au moins en partie
par le premier bras 8a.

En outre, une manipulation de 1’élément de commande 22 est facilitée, puisque celui-
ci peut &tre orienté par rapport aux éléments de I’environnement du premier
mécanisme 17a, en particulier par rapport au mur M du batiment B et au premier
vantail 4a, de sorte a décaler I’élément de commande 22 par rapport a ces éléments de
I’environnement du premier mécanisme 17a.

Ici et tel qu’illustré aux figures 6 a 12, le profil de came 23 de 1’élément de
commande 22 est ménagé au niveau de 1’élément de liaison 59.

En variante, non représentée, 1’élément de commande 22 est réalisé en une seule
picce.

Avantageusement, le premier bras 8a comprend au moins une ouverture 37. L arbre
de sortie 29 du premier module électromécanique 6a comprend au moins une extrémité
42, comme illustré aux figures 3 et 4. En outre, I’extrémité 42 de I’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a est configurée pour €tre insérée a I’intérieur de
I’ouverture 37 du premier bras 8a, dans la configuration assemblée du dispositif
d’entrainement motorisé 3, de sorte a permettre 1’accouplement de 1’arbre de sortie 29
du premier module électromécanique 6a avec le premier bras 8a.

Avantageusement, une forme de I’extrémité 42 de I’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a présente une forme complémentaire a une forme de
I’ouverture 37 du premier bras 8a.

Ici et tel qu’illustré a la figure 11, I’ouverture 37 du premier bras 8a présente une
forme polygonale, en particulier hexagonale.

Ici et tel qu’illustré aux figures 3, 4, 10 et 11, extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a présente une forme polygonale, en particulier
hexagonale.

Avantageusement, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 3 et dans I’état d’accouplement de 1’arbre de sortie 29 du premier module
électromécanique 6a avec le premier bras 8a, I’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a est maintenue a I’intérieur de I’ouverture 37 du
premier bras 8a avec un ajustement serré.

Avantageusement, le dispositif d’entrainement motorisé 3 comprend, en outre, un
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élément de transmission 45. En outre, I’élément de transmission 45 est solidaire de
I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a.

Ici et tel qu’illustré aux figures 8, 9 et 11, I’élément de transmission 45 est configuré
pour étre fixé, autrement dit est fixé, a I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a au moyen d’au moins un élément de fixation 46, en particulier par
vissage, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 3.

Dans cet exemple de réalisation, 1’élément de fixation 46 est une vis de fixation.

Ici et tel qu’illustré aux figures 8, 9 et 11, I’élément de transmission 45 comprend un
trou de passage 47 de la vis de fixation 46. L’arbre de sortie 29 du premier module
électromécanique 6a comprend un trou de fixation 48 de la vis de fixation 46. En outre,
dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement motoris€ 3, la vis de
fixation 46 est introduite a I’intérieur du trou de passage 47 de 1’élément de
transmission 45 et est vissée dans le trou de fixation 48 de 1’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a.

Le type et le nombre d’éléments de fixation ne sont pas limitatifs et peuvent étre
différents. Il peut s’agir, par exemple, d’un €lément de fixation par rivetage ou par en-
cliquetage €lastique.

En variante, non représentée, I’élément de transmission 45 fait partie intégrante de
I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a.

Ainsi, ’élément de transmission 45 et I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a ne forment qu’une seule piece.

Avantageusement, I’élément de commande 22, en particulier I’élément de liaison 59
de I’élément de commande 22, est monté en liaison pivot par rapport a la bielle 30,
autour du premier axe de rotation Y1. La liaison pivot entre 1’élément de commande 22
et la bielle 30 peut également &tre appelée premiere liaison pivot.

Ici, la liaison pivot entre I’élément de commande 22 et la bielle 30 est mise en ceuvre
au moyen d’au moins un premier arbre de rotation 49.

Avantageusement, I’élément de commande 22 est, en outre, monté en liaison pivot
par rapport a I’é1ément de transmission 45, autour d’un deuxieme axe de rotation Y2.
La liaison pivot entre I’élément de commande 22 et 1’élément de transmission 45 peut
également €tre appelée deuxieme liaison pivot.

Ici, la liaison pivot entre I’élément de commande 22 et I’élément de transmission 45
est mise en ceuvre au moyen d’au moins un deuxieme arbre de rotation 50.

Avantageusement, la bielle 30 comprend une premiere paroi 43.

Avantageusement, la premiere paroi 43 de la bielle 30 comprend une ouverture 51.
En outre, I’arbre de sortie 29 du premier module €électromécanique 6a est configuré
pour €tre logé, autrement dit est logé, a I’intérieur de I’ouverture 51 de la premicre

paroi 43 de la bielle 30, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
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motorisé 3.

Ici, la premiere paroi 43 de la bielle 30 est réalisée en une premicre partie 43a et une
deuxieme partie 43b, distantes 1’une de 1’autre, dans la configuration assemblée du
premier mécanisme 17a. L ouverture 51 est ainsi ménagée entre les premicre et
deuxieme parties 43a, 43b de la paroi 43.

En variante, non représentée, la premiere paroi 43 de la bielle 30 est réalisée en une
seule partie a I’intérieur de laquelle est ménagée 1’ouverture 51.

Avantageusement, la bielle 30 comprend, en outre, une deuxiéme paroi 52 et une
troisieme paroi 53. En outre, la deuxieme paroi 52 de la bielle 30 est reliée a la
premiere paroi 43 de la bielle 30, en particulier a la premiere partie 43a de la premiere
paroi 43, et la troisieme paroi 53 de la bielle 30 est reliée a la premicre paroi 43 de la
bielle 30, en particulier a la deuxieme partie 43b de la premicre paroi 43.

Avantageusement, chacune des deuxieme et troisieme parois 52, 53 de la bielle 30
est assemblée avec 1’élément de commande 22, dans la configuration assemblée du
dispositif d’entrainement motorisé 3, en particulier au moyen de la premicre liaison
pivot.

Avantageusement, I’élément de liaison 59 de 1’élément de commande 22 comprend
une premiere branche 59a et une deuxieme branche 59b. En outre, dans la confi-
guration assemblée du dispositif d’entrainement motorisé 3, la premiere branche 59a
de I’élément de liaison 59 est reliée a la deuxieme paroi 52 de la bielle 30 et la
deuxieme branche 59b de 1’élément de liaison 59 est reliée a la troisieme paroi 53 de la
bielle 30.

Avantageusement, dans la configuration assemblée du dispositif d’entrainement
motorisé 3, les premicre et deuxieme branches 59a, 59b de 1’élément de liaison 59
s’étendent de part et d’autre de 1’élément de transmission 45.

Avantageusement, chacune des premicre et deuxieme branches 59a, 59b de I’élément
de liaison 59 est montée en rotation par rapport a la bielle 30, en particulier au moyen
de la premicre liaison pivot et, plus particulicrement, au moyen d’un premier arbre de
rotation 49.

Avantageusement, le premier bras 8a comprend une premiere surface 54 et une
deuxieme surface 55. La deuxieme surface 55 est opposée a la premiere surface 54.

Ici et tel qu’illustré aux figures 7 a 12, la premiere surface 54 du premier bras 8a est
orientée vers 1’élément de commande 22.

Avantageusement, le premier bras 8a comprend un fusible mécanique 56. Le fusible
mécanique 56 est ménagé autour de ’ouverture 37 du premier bras 8a.

Ici et de maniere nullement limitative, le fusible mécanique 56 comprend une
pluralité de découpes 62 ménagées dans le premier bras 8a et réparties autour de

I’ouverture 37 du premier bras 8a, en particulier au nombre de trois. Chaque découpe
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62 est reliée a une autre des découpes 62 par une jonction 63 configurée pour rompre
lors de I’application d’un effort supérieur a une valeur seuil prédéterminée sur le
premier bras 8a. Dans cet exemple de réalisation, les jonctions 63 sont au nombre de
trois et disposées a 120° I’une par rapport a I’autre, autour de I’ouverture 37 du premier
bras 8a.

Avantageusement, le profil de came 23 de 1’élément de commande 22 permet de
retenir le premier bras 8a, en cas de rupture du fusible mécanique 56 par rapport a
I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a, par exemple, suite a une
rafale de vent ou a une tentative d’intrusion déplacant brusquement le premier vantail
4a.

En variante, non représentée, le volet battant 2 comprend, en outre, une rondelle, non
représentée. La rondelle est configurée pour €tre montée, autrement dit est montée,
entre le profil de came 23 de I’élément de commande 22 et le premier bras 8a, en par-
ticulier la premicre surface 54 du premier bras 8a, dans une configuration assemblée du
volet battant 2.

Une telle rondelle peut étre montée entre le profil de came 23 de 1’élément de
commande 22 et le premier bras 8a, notamment dans le cas ol le premier bras 8a
comprend le fusible mécanique 56.

Ainsi, la rondelle permet de retenir le premier bras 8a, en cas de rupture du fusible
mécanique 56 par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module €électromécanique
6a, par exemple, suite a une rafale de vent ou a une tentative d’intrusion déplagant
brusquement le premier vantail 4a.

Dans I’état d’accouplement de I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a avec le premier bras 8a, la premiere position P1 de 1’élément de
commande 22 est une position abaissée de 1’élément de commande 22, en particulier
par rapport au premier bras 8a.

Dans I’état de désaccouplement de I’arbre de sortie 29 du premier module €lectro-
mécanique 6a avec le premier bras 8a, la deuxieme position P2 de 1’élément de
commande 22 est une position relevée de 1’élément de commande 22, en particulier par
rapport au premier bras 8a.

Dans la premiere position P1 de I’élément de commande 22, I’élément de commande
22 est en pression sur le premier bras 8a, de sorte a garantir I’accouplement de 1’arbre
de sortie 29 du premier module électromécanique 6a avec le premier bras 8a.
Autrement dit, le premier bras 8a est comprimé par I’élément de commande 22.

Avantageusement, dans la premicre position P1 de I’élément de commande 22, la
pression exercée par 1I’élément de commande 22 sur le premier bras 8a est mise en
ceuvre par ’élément de transmission 45 appliquant une force sur 1’élément de

commande 22 et, plus particulicrement, sur I’élément de liaison 59 de 1’élément de
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commande 22.

Dans cet exemple de réalisation, la force appliquée par I’élément de transmission 45
sur I’élément de commande 22 est mise en ceuvre a condition que 1’élément de fixation
46 est dans un état serré par rapport a I’élément de transmission 45 et I’élément de
commande 22 et, plus particulicrement, 1’élément de liaison 59 de I’élément de
commande 22.

Avantageusement, dans la premicre position P1 de I’élément de commande 22, le
premier bras 8a est relié mécaniquement a 1’arbre de sortie 29 du premier module élec-
tromécanique 6a, en particulier I’extrémité 42 de I’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a est insérée a I’intérieur de 1’ouverture 37 du premier bras
8a, et le profil de came 23 de 1’élément de commande 22 est en appui sur le premier
bras 8a, en particulier sur la premiere surface 54 du premier bras 8a.

Un passage de 1’état d’accouplement de 1’arbre de sortie 29 du premier module €lec-
tromécanique 6a avec le premier bras 8a a 1’état de désaccouplement de I’arbre de
sortie 29 du premier module électromécanique 6a par rapport au premier bras 8a est
mis en ceuvre en exercant un mouvement de 1’élément de commande 22, en particulier
un mouvement de traction, de sorte a déplacer 1’élément de commande 22 de la
premiere position P1 a la deuxieme position P2.

De cette manicre, le mouvement de 1I’élément de commande 22 permet de déso-
lidariser le premier bras 8a par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module élec-
tromécanique 6a, en particulier quelle que soit la position du premier vantail 4a entre la
premiere position de fin de course FACF et la deuxieme position de fin de course
FdCO.

Par conséquent, le premier bras 8a est libéré par rapport a I’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a, autrement dit I’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a n’entraine pas en rotation le premier bras 8a, dans le cas
ol le premier module électromécanique 6a est activé €lectriquement.

De cette manicre, le premier vantail 4a peut étre déplacé manuellement entre sa
position a I’instant de désaccouplement de 1’arbre de sortie 29 du premier module élec-
tromécanique 6a par rapport au premier bras 8a jusqu’a une autre position du premier
vantail 4a comprise entre la premiere position de fin de course FACF et la deuxi¢me
position de fin de course FACO.

En outre, un passage de 1’état de désaccouplement de I’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a par rapport au premier bras 8a a I’état d’accouplement de
I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a avec le premier bras 8a est
mis en ceuvre en exercant un mouvement de 1’élément de commande 22, en particulier
un mouvement de poussée, de sorte a déplacer 1’élément de commande 22 de la

deuxieme position P2 a la premiere position P1.
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De cette manicre, le mouvement de 1I’élément de commande 22 permet de solidariser
le premier bras 8a avec ’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a, en
particulier quelle que soit la position du premier vantail 4a entre la premicre position
de fin de course FACF et la deuxieme position de fin de course FdCO.

Par conséquent, le premier bras 8a est solidaire de I’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a, autrement dit I’arbre de sortie 29 du premier module
électromécanique 6a entraine en rotation le premier bras 8a, dans le cas ou le premier
module électromécanique 6a est activé €lectriquement.

De cette manicre, le premier vantail 4a peut étre déplacé de manicre motorisée entre
sa position a I’instant d’accouplement de I’arbre de sortie 29 du premier module élec-
tromécanique 6a par rapport au premier bras 8a jusqu’a une autre position du premier
vantail 4a comprise entre la premiere position de fin de course FACF et la deuxi¢me
position de fin de course FACO.

Avantageusement, le mouvement de 1’élément de commande 22 est mis en ceuvre par
un utilisateur.

Avantageusement, lors du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation
Y1 de I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la
deuxieme position P2, I’actionnement de la bielle 30 au moyen de I’élément de
commande 22 engendre un bras de levier, de sorte a exercer un effort sur le premier
bras 8a.

Ainsi, lors du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation Y1 de
I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la deuxi¢me
position P2, I’élément de commande 22 entraine en déplacement la bielle 30, en par-
ticulier par un mouvement de translation suivant la direction d’un axe de rotation X29
de I’arbre de sortie 29 du premier module €lectromécanique 6a, de sorte a séparer le
premier bras 8a par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module €électromécanique
6a.

De cette manicre, un effort exercé par le mouvement de rotation autour du premier
axe de rotation Y1 de I’élément de commande 22, a partir de la premicre position P1
jusqu’a la deuxieme position P2, est démultipli¢ par le bras de levier et appliqué a la
bielle 30, en particulier lors de la mise en contact de la bielle 30 avec le premier bras
8a.

Avantageusement, un effort exercé par la bielle 30, lors du mouvement de rotation
autour du premier axe de rotation Y1 de I’élément de commande 22 a partir de la
premiere position P1 jusqu’a la deuxieme position P2, est supérieur a un effort de
maintien de I’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du premier module €lectromécanique
6a a I’intérieur de I’ouverture 37 du premier bras 8a, en particulier par I’ajustement

serré entre celles-ci.
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Avantageusement, I’effort de maintien de I’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a a I’intérieur de I’ouverture 37 du premier bras 8a
est supérieur a un effort transmis par le premier vantail 4a a ’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a, lors de 1’atteinte de chacune des premicre et
deuxieme positions de fin de course FACF, FACO et, plus particulicrement, lors de
I’atteinte de la premiere position de fin de course FACF.

Au cours du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation Y1 de
I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la deuxi¢me
position P2, I’élément de commande 22 est configuré pour ne plus €tre en contact avec
le premier bras 8a.

Avantageusement, lors du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation
Y1 de I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la
deuxiéme position P2, un effort exercé par I’insertion de I’extrémité 42 de 1’arbre de
sortie 29 du premier module électromécanique 6a a I'intérieur de 1’ouverture 37 du
premier bras 8a est libéré au moyen du profil de came 23 de 1’élément de commande
22 provoquant la sortie de I’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du premier module
électromécanique 6a par rapport a I’ouverture 37 du premier bras 8a.

Avantageusement, lors du mouvement de rotation autour de 1’axe de rotation Y1 de
I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la deuxi¢me
position P2, la bielle 30 est entrainée en déplacement au moyen de 1’élément de
commande 22. Ce déplacement de la bielle 30 au moyen de I’élément de commande 22
provoque une mise en contact de la premiere paroi 43 de la bielle 30 avec la deuxieéme
surface 55 du premier bras 8a puis une extraction de 1’extrémité 42 de I’arbre de sortie
29 du premier module électromécanique 6a par rapport a I’ouverture 37 du premier
bras 8a.

Avantageusement, I’extraction de ’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29 du premier
module électromécanique 6a par rapport a I’ouverture 37 du premier bras 8a est mise
en ceuvre par une course de déplacement de 1’élément de commande 22 correspondant
au moins a une épaisseur E du premier bras 8a.

Avantageusement, lors du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation
Y1 de I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la
deuxiéme position P2, une transmission d’effort est mise en ceuvre a partir de I’élément
de commande 22 jusqu’au premier bras 8a au moyen de I’élément de transmission 45,
de I’arbre de sortie 29 du premier module €lectromécanique 6a et de la bielle 30.
L’élément de transmission 45, I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a et la bielle 30 sont reliés mécaniquement entre eux au moyen de
I’élément de fixation 46.

Avantageusement, lors du mouvement de rotation autour du premier axe de rotation
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Y1 de I’élément de commande 22 a partir de la premicre position P1 jusqu’a la
deuxieme position P2, la bielle 30 est configurée pour se déplacer, autrement dit se
déplace, par rapport a I’arbre de sortie 29 du premier module électromécanique 6a et,
plus particulierement, autour de I’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a.

Dans la deuxieme position P2 de 1’élément de commande 22, le premier bras 8a est
désaccouplé, autrement dit séparé, de 1’arbre de sortie 29 du premier module électro-
mécanique 6a.

Avantageusement, dans la deuxieme position P2 de 1’élément de commande 22,
I’ouverture 37 du premier bras 8a est en dehors de I’extrémité 42 de 1’arbre de sortie 29
du premier module électromécanique 6a.

Ainsi, le premier bras 8a peut pivoter librement autour de I’axe de rotation X du
premier vantail 4a, c’est-a-dire sans étre reli€é mécaniquement a I’arbre de sortie 29 du
premier module électromécanique 6a.

Grace a la présente invention, un tel dispositif d’entrainement motorisé pourvu du
mécanisme d’accouplement et de désaccouplement permet de désaccoupler le bras
relié au vantail par rapport a I’arbre de sortie du module électromécanique, tout en ga-
rantissant une liaison mécanique robuste et fiable entre le bras et I’arbre de sortie du
module électromécanique, dans 1’état d’accouplement du bras et de I’arbre de sortie du
module électromécanique.

De nombreuses modifications peuvent €tre apportées aux exemples de réalisation
décrits précédemment, sans sortir du cadre de I’invention.

En outre, les modes de réalisation et variantes envisagés peuvent étre combinés pour

générer de nouveaux modes de réalisation de I’invention.
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Revendications

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2), le
dispositif d’entrailnement motorisé (3) comprenant au moins :

- un module électromécanique (6a, 6b),

- un bras (8a, 8b), le module électromécanique (6a, 6b) étant configuré
pour étre assemblé avec un vantail (4a, 4b) du volet battant (2), par
I’intermédiaire du bras (8a, 8b), dans une configuration assemblée du
dispositif d’entrainement motorisé (3), et

- un mécanisme (17a, 17b) d’accouplement et de désaccouplement du
module électromécanique (6a, 6b) par rapport au bras (8a, 8b),

le module électromécanique (6a, 6b) comprenant au moins :

- un moteur électrique (7), et

- un arbre de sortie (29), I’arbre de sortie (29) étant configuré pour €tre
assemblé avec le bras (8a, 8b), dans la configuration assemblée du
dispositif d’entrailnement motorisé (3),

le mécanisme (17) comprenant au moins :

- un élément de commande (22), I’élément de commande (22)
comprenant au moins un profil de came (23),

I’élément de commande (22) étant configuré pour étre actionné, par un
mouvement de rotation autour d’un premier axe de rotation (Y1), entre :
- une premiere position (P1), dans laquelle le mécanisme (17a, 17b) est
dans un état d’accouplement de 1’arbre de sortie (29) du module électro-
mécanique (6a, 6b) avec le bras (8a, 8b), et

- une deuxi¢me position (P2), dans laquelle le mécanisme (17a, 17b) est
dans un état de désaccouplement de 1’arbre de sortie (29) du module
électromécanique (6a, 6b) par rapport au bras (8a, 8b),

caractérisé en ce que le mécanisme (17a, 17b) comprend, en outre, une
bielle (30) et en ce que, lors du mouvement de rotation, autour du
premier axe de rotation (Y1), de I’élément de commande (22) a partir de
la premiere position (P1) jusqu’a la deuxieme position (P2), le profil de
came (23) de I’élément de commande (22) est configuré pour déplacer
la bielle (30) et la bielle (30) est configurée pour exercer un effort sur le
bras (8a, 8b), de sorte a désaccoupler le bras (8a, 8b) par rapport a
I’arbre de sortie (29) du module électromécanique (6a, 6b).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon la re-
vendication 1, caractérisé en ce que :

- le bras (8a, 8b) comprend au moins une ouverture (37),
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- ’arbre de sortie (29) du module €lectromécanique (6a, 6b) comprend
au moins une extrémité (42), et

- Pextrémité (42) de I’arbre de sortie (29) du module électromécanique
(6a, 6b) est configurée pour €tre insérée a I’intérieur de 1’ouverture (37)
du bras (8a, 8b), dans la configuration assemblée du dispositif
d’entrainement motorisé (3), de sorte a permettre I’accouplement de
I’arbre de sortie (29) du module électromécanique (6a, 6b) avec le bras
(8a, 8b).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon la re-
vendication 2, caractérisé en ce que, lors du mouvement de rotation
autour de I’axe de rotation (Y1) de I’élément de commande (22) a partir
de la premiere position (P1) jusqu’a la deuxieme position (P2), la bielle
(30) est entrainée en déplacement au moyen de I’élément de commande
(22), le déplacement de la bielle (30) au moyen de I’élément de
commande (22) provoquant une mise en contact d’une paroi (43) de la
bielle (30) avec une surface (55) du bras (8a, 8b) puis une extraction de
I’extrémité (42) de ’arbre de sortie (29) du module électromécanique
(6a, 6b) par rapport a I’ouverture (37) du bras (8a, 8b).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon la re-
vendication 3, caractérisé en ce que I’extraction de ’extrémité (42) de
I’arbre de sortie (29) du module électromécanique (6a, 6b) par rapport a
I’ouverture (37) du bras (8a, 8b) est mise en ceuvre par une course de
déplacement de 1’élément de commande (22) correspondant au moins a
une épaisseur (E) du bras (8a, 8b).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon 1’une
quelconque des revendications 1 a 4, caractérisé€ en ce que

- le dispositif d’entrainement motorisé (3) comprend, en outre, un
élément de transmission (45), I’élément de transmission (45) étant
solidaire de I’arbre de sortie (29) du module électromécanique (6a, 6b),
- I’élément de commande (22) est monté en liaison pivot par rapport a la
bielle (30), autour du premier axe de rotation (Y1), et

- ’élément de commande (22) est monté, en outre, en liaison pivot par
rapport a 1I’élément de transmission (45), autour d’un deuxieme axe de
rotation (Y2).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon la re-
vendication 3, caractérisé en ce que, lors du mouvement de rotation
autour du premier axe de rotation (Y1) de 1’élément de commande (22)

a partir de la premicre position (P1) jusqu’a la deuxieme position (P2),
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une transmission d’effort est mise en ceuvre a partir de I’élément de
commande (22) jusqu’au bras (8a, 8b) au moyen de 1’élément de
transmission (45), de 'arbre de sortie (29) du module électromécanique
(6a, 6b) et de la bielle (30), I’élément de transmission (45), I’arbre de
sortie (29) du module électromécanique (6a, 6b) et la bielle (30) étant
reliés mécaniquement entre eux au moyen d’un élément de fixation (46).
Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon 1’une
quelconque des revendications 1 a 6, caractéris€ en ce que, dans la
premicre position (P1) de I’élément de commande (22), le bras (8a, 8b)
est relié mécaniquement a I’arbre de sortie (29) du module électro-
mécanique (6a, 6b) et le profil de came (23) de I’élément de commande
(22) est en appui sur le bras (8a, 8b).

Dispositif d’entrainement motorisé (3) d’un volet battant (2) selon 1’une
quelconque des revendications 1 a 7, caractérisé€ en ce que, lors du
mouvement de rotation autour du premier axe de rotation (Y1) de
I’élément de commande (22) a partir de la premiere position (P1)
jusqu’a la deuxieme position (P2), 1a bielle (30) est configurée pour se
déplacer par rapport a 1’arbre de sortie (29) du module électromécanique
(6a, 6b).

Volet battant (2) comprenant au moins :

- un vantail (4a, 4b), et

- un dispositif d’entralnement motorisé (3) conforme a 1’une quelconque
des revendications 1 a 8, le vantail (4a, 4b) étant configuré pour étre
déplacé entre une premiere position de fin de course (FACF) et une
deuxieme position de fin de course (FACO) au moyen du dispositif
d’entrainement motorisé (3).

Installation (1) pour un batiment (B) comprenant au moins un volet

battant (2) conforme a la revendication 9.
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[Fig. 1]
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[Fig. 4]
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[Fig. 6]
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[Fig. 9]
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[Fig. 10]
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