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(54) SYSTEME D’ACTIONNEMENT D’UN VOLET
(57)  Ce systéme d’actionnement (S) d’un volet rou-
lant et d’une toile coulissant parallélement, comprend un
actionneur (6) délivrant un couple de rotation, un tube
(8) d’enroulement du volet roulant, et un tube (10) d’en-
roulement de la toile. Le systéeme d’actionnement com-
prend un différentiel (12) comportant une entrée (120)
entrainée en rotation par 'actionneur (6), une premiére
sortie (122) entrainant en rotation le tube (8) d’enroule-

ROULANT ET D’UNE TOILE

ment du volet et une seconde sortie (124) entrainant en
rotation le tube (10) d’enroulement de la toile. Le diffé-
rentiel (12) transmet sélectivement le couple de rotation
de l'actionneur (6) au tube (8) d’enroulement du volet via
la premiére sortie (122) lorsque le tube (8) d’enroulement
du volet est non bloqué, ou au tube (10) d’enroulement
de la toile via la seconde sortie (124) lorsque le tube (8)
d’enroulement du volet est bloqué.
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Description

[0001] La présente invention concerne un systéme
d’actionnementd’unvolet roulant etd’une toile coulissant
parallelement.

[0002] Il est connu de coupler un volet roulant et une
toile, telle qu’'une moustiquaire, coulissant parallélement.
La moustiquaire peut s’enrouler dans le coffre du volet
roulant sur un axe paralléle au tube d’enroulement du
tablier du volet roulant (EP1300541, DE20200860,
FR2717531, FR2936006). Lorsque la moustiquaire est
a commande manuelle, il faut ouvrir la fenétre pour la
manoeuvrer.

[0003] Dans certains cas, notamment FR2936007, le
volet roulant et la moustiquaire sont entrainés par deux
moteurs intégrés dans le tube d’entrainement du tablier
du volet roulant. Ce concept nécessite, outre deux mo-
teurs, deux points de commande pour sélectionner 'un
ou l'autre, ce qui est colteux.

[0004] Dans certains cas, I'arbre de la toile et I'arbre
du volet sont entrainés par un seul moteur. Ce systéme
est utilisé pour manoeuvrer une toile en la maintenant
toujours tendue. Cette tension peut étre réalisée en fai-
sant en sorte de toujours tracter la toile par deux axes
d’entrainement activés sélectivement en fonction du
sens de traction de la toile (US4690195). Cette tension
peut étre réalisée en faisant tourner deux axes simulta-
nément avec un seul moteur. L’'un est relié au tube d’en-
roulement et I'autre sur la lame finale. Les vitesses étant
différentes, il se crée une tension d’un systéme de ressort
qui tend la toile (US4976302).

[0005] Dans un autre cas, un axe entraine I'’enroule-
ment du tablier du volet et 'autre I'enroulement de la toile
moustiquaire. Un systeme d’embrayage ou de sélecteur
permet d’activer I'entrainement de I'un ou de l'autre. La
sélection différentiée d’'un des axes d’entrainement né-
cessite une commande de la part de l'utilisateur. Ce n’est
pas automatique.

[0006] JP H08232563 décrit un systéme d’actionne-
ment de deux éléments coulissant parallélement et en-
trainés respectivement par des tubes d’enroulement. Ce
systeme comprend un différentiel et deux freins permet-
tant de bloquer respectivement I'un des tubes d’enrou-
lement pour permettre la rotation de I'autre tube d’enrou-
lement. Un tel systéme nécessite la commande des deux
freins pour obtenir sélectivement les manoeuvres des
deux éléments.

[0007] C’est a ces inconvénients qu’entend remédier
'invention en proposant un nouveau systeme d’action-
nement d’un volet roulant et d’'une toile, permettant des
séquences de déroulage et d’enroulage du volet roulant
et de la toile plus simples et moins colteuses.

[0008] A cet effet, I'invention concerne un systéme
d’actionnementd’un volet roulant etd’une toile coulissant
parallelement, comprenant :

- un actionneur délivrant un couple de rotation,
- un tube d’enroulement du volet roulant, et
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- un tube d’enroulement de la toile.

- un différentiel comportant une entrée entrainée en
rotation par I'actionneur, une premiére sortie entrai-
nant en rotation le tube d’enroulement du volet et
une seconde sortie entrainant en rotation le tube
d’enroulement de la toile.

[0009] Le systéme d’actionnement est caractérisé en
ce qu’il comporte un frein exergant un couple résistant
mais non bloquant contre la rotation du tube d’enroule-
ment de la toile de sorte que le différentiel transmet sé-
lectivement et automatiquement le couple de rotation de
'actionneur au tube d’enroulement du volet via la pre-
miere sortie lorsque le tube d’enroulement du volet est
non bloqué, ou au tube d’enroulement de la toile via la
seconde sortie lorsque le tube d’enroulement du volet
est bloqué.

[0010] Grace alinvention, le déroulage et I'enroulage
du volet roulant et de la toile sont successifs et automa-
tiques en agissant sur les sorties du différentiel.

[0011] Selon des aspects avantageux mais non obli-
gatoires de l'invention, un tel systeme d’actionnement
peutincorporer une ou plusieurs des caractéristiques sui-
vantes, prises selon toute combinaison techniquement
admissible :

- Le différentiel entraine le tube d’enroulement de la
toile lorsque le couple exercé par le moteur sur la
seconde sortie du différentiel est supérieur au couple
résistant exercé par le frein.

- Le systéme d’actionnement comprend un train d’en-
grenages entrainantle tube d’enroulement de la toile
a partir de la seconde sortie du différentiel, et le frein
estprévu suruneroue dentée dutrain d’engrenages.

- Le tube d’enroulement du volet est bloqué par l'ar-
rivée du volet en une position de fin de course, de
sorte que le différentiel entraine automatiquement
le tube d’enroulement de la toile.

- Le systeme d’actionnement comprend un dispositif
de blocage pilotable du tube d’enroulement du volet.

- L’actionneur et/ou le différentiel sont prévus a l'inté-
rieur du tube d’enroulement du volet roulant.

- Le différentiel comprend des roues satellites a axes
paralleles aun axe derotation du tube d’enroulement
du volet ou a axes perpendiculaires a I'axe de rota-
tion du tube d’enroulement du volet.

- L’entrée du différentiel est formée par une roue pla-
nétaire du différentiel, et la premiére sortie est for-
mée par une roue porte-satellite du différentiel, et la
seconde sortie est formée par une roue planétaire
du différentiel, ou la premiere sortie est formée par
une roue planétaire du différentiel, etla seconde sor-
tie est formée par une roue porte-satellite du diffé-
rentiel.

- L’entrée du différentiel est formée par une roue por-
te-satellite du différentiel, et la premiére sortie et la
seconde sortie sont formées par des roues planétai-
res du différentiel.
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[0012] L’invention sera mieux comprise et d’autres
avantages de celle-ci apparaitront plus clairement a la
lumiere de la description qui va suivre d’'un systéme d’ac-
tionnement conforme a son principe, faite a titre d’exem-
ple non limitatif en référence aux dessins annexés, dans
lesquels :

- lafigure 1 est une vue en perspective d’'un systeme
d’actionnement d’un volet roulant et d’une toile selon
'invention ;

- lafigure 2 est un schéma cinématique du systeme
d’actionnement de la figure 1 ;

- lafigure 3 estvue en perspective éclatée d’'une partie
du systéme d’actionnement de la figure 1 ;

- lafigure 4 est une vue en perspective éclatée d’'une
transmission du systeme d’actionnementde la figure
15

- lafigure 5 est une vue en coupe d’'une partie du sys-
teme d’actionnement de la figure 1 ;

- les figures 6 a 9 sont des vues en coupe similaires
a la figure 5, pour quatre configurations différentes
de déroulage d’un volet et d'une toile ;

- la figure 10 est une vue latérale d’une variante de
disposition d’'un axe de volet et d’'un axe de toile ;

- lafigure 11 estunschéma cinématique d’'un systeme
d’actionnement conforme a un second mode de réa-
lisation de l'invention.

[0013] La figure 1 représente un systéeme d’actionne-
ment S d’un volet roulant 2 etd’'une toile 4, le volet roulant
2 et la toile 4 coulissant parallélement. La toile 4 peut
étre notamment une moustiquaire.
[0014] Le systéme S comprend :

- unactionneur 6 délivrant un couple de rotation a un
arbre de sortie 60,

- un tube d’enroulement 8 du volet roulant 2, nommé
ci-apres tube de volet 8, et

- un tube d’enroulement 10 de la toile 4, nommé ci-
aprées tube de toile 10.

[0015] L’actionneur 6 peut étre un moteur électrique.
Il peut également s’agir d’'un actionneur manuel, tel
qu’une manivelle.

[0016] L’actionneur 6, le tube de volet 8 et le tube de
toile 10 sont montés entre deux joues 14 qui délimitent
un coffre du volet roulant 2.

[0017] Le volet roulant 2 et la toile 4 coulissent paral-
lelement dans deux guides latéraux 16.

[0018] Le systeme S comprend un différentiel 12 dé-
taillé de fagon cinématique sur la figure 2. Le différentiel
12 comporte une entrée 120 formée par une roue plané-
taire entrainée en rotation par I'actionneur 6. L'entrée
120 est en prise avec I'arbre de sortie 60. Le différentiel
12 comprend une premiere sortie 122 formée par une
roue porte-satellite entrainant en rotation le tube de volet
8, et une deuxiéme sortie 124 formée par une roue pla-
nétaire entrainant en rotation le tube de toile 10. La sortie
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122 porte une roue satellite 126 en prise avec 'entrée
120 et la sortie 124. Le différentiel 12 transmet sélecti-
vement le couple de rotation de I'actionneur 6 au tube
de volet 8 ou au tube de toile 10. La roue satellite 126
présente un axe de rotation X126 paralléle a I'axe X8,
selon le principe du train épicycloidal. En variante non
représentée, le différentiel 12 peut comprendre plus
d’une roue satellite 126, et la ou les roues satellites 126
pourraient étre disposées selon un axe perpendiculaire
al’axe X8 comme cela est visible sur la figure 11 décrite
dans la suite. L’actionneur 6 et le différentiel 12 sont in-
tégrés dans le tube de volet 8.

[0019] En variante non représentée, I'arbre 60 de l'ac-
tionneur 6 peut étre en prise avec la roue planétaire 124,
tandis que le tube de toile 10 est entrainé par la roue
planétaire 120.

[0020] En variante nonreprésentée, le tube de toile 10
peut étre entrainé par la roue porte-satellite 122. Dans
ce cas le tube 8 du volet est entrainé en rotation par la
roue planétaire 120.

[0021] Dans une autre variante non représentée, cette
structure peut étre inversée, I'actionneur 6 entrainant la
roue porte-satellite 122, tandis que le tube de volet 10
est entrainé par la roue planétaire 124.

[0022] Le fonctionnement d’'un différentiel est connu
en soi et ne sera pas détaillé.

[0023] Le différentiel 12 entraine le tube de toile 10
lorsque le tube de volet 8 est bloqué.

[0024] Le tube de volet 8 peut étre bloqué par 'arrivée
du volet 2 en une position de fin de course.

[0025] En variante, le systeme S peut comprendre un
dispositif 18 de blocage pilotable du tube de volet 8 ou
de la sortie 122, permettant d’obtenir la manoeuvre de
la toile 4 en dehors des positions de fin de course du
volet 2. Dans un tel cas, le différentiel 12 entraine en
rotation le tube de toile 10 dans un sens ou dans 'autre
par 'intermédiaire d’un train de transmission. Le dispo-
sitif 18 peut étre par exemple un élément monté entre le
tube de volet 8 et une partie fixe 180 du systeme S, et
permettant de freiner le tube de volet 8.

[0026] Les deux cas précités seront abordés plus en
détail dans ce qui suit.

[0027] Pours’assurer que I'actionnement du volet rou-
lant 2 intervient avant celui de la toile 4 lorsque I'action-
neur 6 est démarré, le systéeme S comporte un frein 20
exergant un couple résistant contre la rotation de la sortie
124. De cette maniére, lorsque I'actionneur 6 est démar-
ré, et que le volet 2 est libre d’étre déplacé, le couple
résistant sur la sortie 124 est supérieur au couple résis-
tant sur la sortie 122, et la rotation est transmise a la
sortie 122 et donc au tube de volet 8.

[0028] Le couple résistant exercé par le frein 20 n’en-
traine pas un blocage complet de la sortie 124. Lorsque
le tube de volet 8 est bloqué, le couple résistant sur la
sortie 122 devient supérieur au couple résistant sur la
sortie 124. Le couple exercé par I'actionneur 6 via le dif-
férentiel 12 sur la sortie 124 devient supérieur au couple
résistant exercé par le frein 20, et le différentiel 12 en-
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traine donc la sortie 124 et donc le tube de toile 10.
[0029] Cet arrangement permet un actionnement sé-
quentiel automatique du volet 2 et de la toile 4, obtenu
grace a la seule commande de I'actionneur 6 par une
interface non représentée.

[0030] Le systeme S fonctionne de la fagon suivante,
lorsque le tube de volet 8 est bloqué par I'arrivée du volet
2 dans une position de fin de course. Dans une configu-
ration initiale représentée a la figure 6, le volet 2 et la
toile 4 sont enroulés en position haute.

[0031] L’actionneur 6 est mis en marche, entrainantle
tube de volet 8 selon la fleche F1, et le volet 2 descend
selon la fleche F2. L'actionneur 6 retient la chute du volet
2 par I'intermédiaire du différentiel 12 jusqu’a une posi-
tion de fin de course basse du volet 2, représentée a la
figure 7. Pendant cette phase, le frein 20 maintient le
tube de toile 10 immobile. La position de fin de course
basse peut étre obtenue par exemple par une butée 34.
La butée 34 peut étre par exemple prévue sur les élé-
ments de guidage 16 ou directement sur un seuil de fe-
nétre ou de porte.

[0032] Lorsque la position de fin de course basse du
volet 2 est atteinte, le tube de volet 8 ne peut plus tourner
et de ce fait le couple fourni par I'actionneur 6 augmente.
Lorsque ce couple dépasse le couple résistant du frein
20, I'actionneur 6 entraine le tube de toile 10 selon la
fleche F3 grace au différentiel 12 pour faire descendre
la toile 4 selon la fleche F4 jusqu’a une position de fin de
course basse, représentée a la figure 8. Dans cette con-
figuration, la toile 4 est immobilisée contre la butée 34.
[0033] Lorsque le volet 2 remonte selon la fleche F5,
I'actionneur 6 tracte le volet 2 par l'intermédiaire du dif-
férentiel 12 selon la fleche F6 jusqu’a une position de fin
de course haute du volet 2, représentée a la figure 9.
Pendant cette phase, le frein 20 maintient le tube de toile
10 immobile. La position de fin de course haute du volet
2 peut étre obtenue par une butée 36. La butée 36 peut
étre par exemple prévue sur les éléments de guidage 16.
[0034] Lorsque la position de fin de course haute du
volet 2 est atteinte, le tube de volet 8 ne peut plus tourner
et de ce fait le couple fourni par I'actionneur 6 augmente.
Lorsque ce couple dépasse le couple résistant du frein
20, l'actionneur 6 entraine le tube de toile 10 en rotation
selon la fleche F7 grace au systéme de différentiel 12
pour faire remonter la toile 4, selon la fleche F8, jusqu’a
une position de fin de course haute de la toile 4, qui cor-
respond a la configuration initiale de la figure 6.

[0035] La descente et la remontée de la toile 4 sont
donc obtenues automatiquement et en utilisant un seul
actionneur 6, en fonction des arrivées du volet 2 a ses
positions de fin de course basse et haute. L'utilisateur
n’a donc pas a actionner de commande pour obtenir la
manoeuvre de la toile 4.

[0036] Lorsque le blocage du tube de volet 8 est piloté,
la descente ou la montée de la toile 4 n’est pas condi-
tionnée a l'arrivée du volet 2 a ses positions de fin de
course basse et haute.

[0037] Le dispositif 18 de blocage pilotable peut spé-
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cifier un blocage du volet 2 a une position particuliére a
n'importe quel moment. Lorsque le tube de volet 8 est
blogué, I'actionnement de la toile 4 peut étre réalisé dans
le sens de la descente ou de la montée.

[0038] La structure mécanique des éléments du sys-
teme S estdétaillée alafigure 3. L’actionneur 6 estmonté
dans le tube de volet 8.

[0039] L’entrée 120 du différentiel 12 est formée par
une partie externe en prise avec I'actionneur 6 grace a
des formes cannelées 120a prévues surI'entrée 120, qui
coopérent avec des formes cannelées 60a complémen-
taires prévues sur l'arbre de sortie 60 de I'actionneur 6.
[0040] Le différentiel 12 entraine de maniéere différen-
tiée soit le tube de volet 8 par I'intermédiaire d’une roue
d’entrainement 26, soit un axe 28 se prolongeant a tra-
vers des éléments de guidage 30 jusqu’a la roue dentée
124a qui entraine le tube de toile 10 par I'intermédiaire
du train d’engrenages 22.

[0041] La sortie 122 du différentiel 12 comporte des
formes cannelées 122a qui coopérent avec des formes
cannelées 260 prévues d’un cbté interne de laroue d’en-
trainement 26. Un c6té externe de laroue d’entrainement
26 présente également des formes en relief 262 coopé-
rant avec des formes en creux 80 prévues sur une ex-
trémité du tube de volet 8.

[0042] La roue d’entrainement 26 est un élément mo-
dulaire et peut de par sa géométrie s’adapter a tous les
types de tubes de volet 8 du marché.

[0043] L’axe 28 comprend unembout280 quitransmet
un mouvementde rotation alaroue dentée 124aatravers
une liaison glissiere formée dans cet exemple par un
dispositif de crabot. Le systeme S comprend également
une butée axiale 32 permettant de maintenir la position
de I'axe 28 par rapport aux éléments de guidage 30 selon
'axe de rotation X8. En variante non représentée, la bu-
tée 32 peut étre intégrée a I'embout 280.

[0044] L’axe 28 peut étre constitué d’un élément rap-
porté découpable (non représenté) sur mesure en fonc-
tion de la largeur du volet roulant 2.

[0045] Les éléments de guidage 30 assurent une
liaison pivot avec I'axe 28 et sont emboités dans le tube
de volet 8. Leur forme externe est complémentaire de la
forme interne du tube de volet 8.

[0046] Selon un aspect optionnel, le systeme S com-
prend un train d’engrenages 22 transmettant la rotation
du différentiel au tube de toile 10. Ce train d’engrenages
22 comprend au moins une roue dentée 220 en prise
d’un cbté avec uneroue dentée 124a solidaire en rotation
de la sortie 124, et d’'un autre c6té avec une roue dentée
100 solidaire en rotation du tube de toile 10.

[0047] Comme cela est représenté sur la figure 4, le
train d’engrenages 22 peut comporter plus d’'une roue
dentée 220, par exemple deux.

[0048] De fagon optionnelle mais avantageuse, le train
d’engrenages 22 et les roues dentées 100 et 124a peu-
vent étre montés dans un capot 24 en deux parties 240
et 242 |lui-méme monté dans le coffre du volet roulant 2.
[0049] Selon un exemple, le frein 20 est prévu sur une
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roue dentée 220 du train d’engrenages 22. Le frein 20
peut étre prévu sur n'importe laquelle des roues dentées
220, 100 et 124a.

[0050] En fonction du nombre et du positionnement
des roues dentées 220, I'entraxe E entre un axe de ro-
tation X10 du tube de toile 10 et un axe de rotation X8
du tube de volet 8 peut étre varié pour s’adapter a diffé-
rentes configurations d’installation. Notamment figure
10, les axes de rotation X8 et X10 ont un entraxe E’ dif-
férent de I'entraxe E de la configuration de la figure 5.
[0051] En variante, la transmission du couple de rota-
tion entre la sortie 124 et le tube de toile 10 peut égale-
ment étre réalisée par un systéme a courroie.

[0052] Le frein 20 peut étre réalisé sous la forme d’'un
systeme de frottement mécanique, d'un systeme magné-
tique, ou toute autre solution permettant de générer un
couple résistant a la rotation de la sortie 124 du différen-
tiel 12.

[0053] Selon un mode de réalisation alternatif repré-
senté sur la figure 11, I'actionneur 6 et le différentiel 12
peuvent étre localisés hors du tube d’enroulement 8 du
tablier du volet 2. Sur la figure 11 est également repré-
sentée la variante du différentiel 12 avec roues satellites
126 ayant des axes de rotation Y126 perpendiculaires a
I'axe de rotation X8 dutube de volet 8. Les roues satellites
126 sont portées par une roue porte-satellite 120 formant
I'entrée du différentiel 12, et qui est en prise avec une
roue dentée portée par I'arbre de sortie 60. Les sorties
122 et 124 sont formées par les roues planétaires du
différentiel 12.

[0054] Selon un mode de réalisation non représenté,
le différentiel 12 peut ne pas étre localisé du cété de
I'actionneur 6 mais a I'opposé de celui-ci selon I'axe X8.
Dans un tel cas, le couple de I'actionneur 6 est transmis
a I'entrée du différentiel 12 par un systéme de transmis-
sion.

[0055] Selon un autre mode de réalisation non repré-
senté, le frein 20 peut étre prévu sur une roue supplé-
mentaire en prise avec I'une de roues d’entrainement
220 et montée avec frottement sur un support fixe du
systeme S.

[0056] L’actionneur et le différentiel ont été décrits ci-
dessus comme étant deux éléments distincts formés par
les éléments 6 et 12. En mode de réalisation non repré-
senté, il peut étre envisagé que l'actionneur et le diffé-
rentiel soient combinés dans un méme dispositif formant
I'actionneur, qui est alors un motoréducteur comprenant
un moteur etau moins un étage de réduction parexemple
formé par des trains épicycloidaux. Les différents élé-
ments du dernier étage de réduction du motoréducteur
peuvent alors étre reliés au tube de volet 8 et au tube de
toile 10 selon le principe de la figure 2 pour former le
différentiel.

[0057] Les caractéristiques des modes de réalisation
et variantes décrits ci-dessus peuvent étre combinées
pour former de nouveaux modes de réalisation.
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Revendications

1. Systéme d’actionnement (S) d’'un volet roulant (2) et
d'une toile (4) coulissant parallelement,
comprenant :

- un actionneur (6) délivrant un couple de rota-
tion,

- un tube (8) d’enroulement du volet roulant (2),
- un tube (10) d’enroulement de la toile (4),
-undifférentiel (12) comportantune entrée (120)
entrainée en rotation par I'actionneur (6), une
premiere sortie (122) entrainant en rotation le
tube (8) d’enroulement du volet (2) et une se-
conde sortie (124) entrainant en rotation le tube
(10) d’enroulement de la toile (4),

caractérisé en ce qu’il comporte un frein (20) exer-
c¢ant un couple résistant mais non bloquant contre
la rotation du tube (10) d’enroulement de la toile (4)
de sorte que le différentiel (12) transmet sélective-
ment et automatiquement le couple de rotation de
I'actionneur (6) au tube (8) d’enroulement du volet
(2) via la premiére sortie (122) lorsque le tube (8)
d’enroulement du volet (2) est non bloqué, ou au
tube (10) d’enroulement de la toile (4) via la seconde
sortie (124) lorsque le tube (8) d’enroulement du vo-
let (2) est bloqué.

2. Systeme d’actionnement selon la revendication 1,

caractérisé en ce que le différentiel (12) entraine
le tube (10) d’enroulement de la toile (4) lorsque le
couple exercé par le moteur sur la seconde sortie
(124) du différentiel (12) est supérieur au couple ré-
sistant exercé par le frein (20).

3. Systeme d’actionnement selon la revendication 2,

caractérisé en ce qu’il comprend un train d’engre-
nages (22) entrainant le tube (10) d’enroulement de
la toile (4) a partir de la seconde sortie (124) du dif-
férentiel (12), et en ce que le frein (20) est prévu sur
une roue dentée (220) du train d’engrenages (220).

4. Systeme d’actionnement selon I'une des revendica-

tions précédentes, caractérisé en ce que le tube
(8)d’enroulementdu volet (2) estbloqué par I'arrivée
du volet (2) en une position de fin de course, de sorte
que le différentiel (12) entraine automatiquement le
tube (10) d’enroulement de la toile (4).

5. Systeme d’actionnement selon I'une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisé en ce qu’il comprend un
dispositif (18) de blocage pilotable du tube (8) d’en-
roulement du volet (2).

6. Systeme d’actionnement selon I'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que I'action-
neur (6) et/ou le différentiel (12) sont prévus a l'inté-
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rieur du tube (8) d’enroulement du volet roulant (2).

Systeme d’actionnement selon I'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que le diffé-
rentiel (12) comprend des roues satellites (126) a
axes (X126) paralleles a un axe de rotation (X8) du
tube d’enroulement (8) du volet (2) ou a axes (Y126)
perpendiculaires a I'axe de rotation (X8) du tube
d’enroulement (8) du volet (2).

Systeme d’actionnement selon 'une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que l'entrée
(120) du différentiel (12) est formée par une roue
planétaire du différentiel (12), et en ce que :

- la premiére sortie (122) est formée par une
roue porte-satellite du différentiel (12), et la se-
conde sortie (124) est formée par une roue pla-
nétaire du différentiel (12), ou

- la premiére sortie (122) est formée par une
roue planétaire du différentiel (12), etla seconde
sortie (124) est formée par une roue porte-sa-
tellite du différentiel (12).

Systeme d’actionnement selon I'une des revendica-
tions 1 a 7, caractérisé en ce que I'entrée (120) du
différentiel (12) est formée par une roue porte-satel-
lite du différentiel (12), et en ce que la premiére sortie
(122) et la seconde sortie (124) sont formées par
des roues planétaires du différentiel (12).
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