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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　穿孔部分（４）によって共に接続される積重ね式スラット（２，３）を具備する閉鎖用
装置（１）を移動させるために使用されるアクチュエータ（１１）の制御システムにおい
て、スラットの穿孔部分（４）の少なくとも大部分が露出されている遮光・通風位置（Ｐ
ＩＡ）にして、下端スラット（３）が装置（１）の基底ストッパに接触している遮光・通
風位置（ＰＩＡ）を決定する方法であって：
　下端スラット（３）が装置（１）の基底ストッパとの接触限界に在る最終スラット位置
（ＰＬＦ）を、アクチュエータ（１１）に作用するトルクを分析することによって識別す
る段階と；
　この最終スラット位置（ＰＬＦ）に、前記位置を規定するデータ（ｄＰＬＦ）を割り付
ける段階と；
　遮光・通風位置（ＰＩＡ）を規定する遮光・通風位置データ（ｄＰＩＡ）を最終スラッ
ト位置（ＰＬＦ）のデータ（ｄＰＬＦ）から計算する段階と；
　遮光・通風位置データ（ｄＰＩＡ）を遮光・通風位置メモリー（１３）に記憶する段階
と；を含んでなることを特徴とする、遮光・通風位置（ＰＩＡ）を決定する方法。
【請求項２】
　装置（１）の基底ストッパとの接触限界に下端スラット（３）が在るところの最終スラ
ット位置（ＰＬＦ）を、アクチュエータ（１１）に作用するトルクを分析することによっ
て識別する前記段階が次の第１～第３サブ段階、つまり：
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　装置（１）が巻き解かれることにより最終スラット位置（ＰＬＦ）を通過するように、
アクチュエータ（１１）を使って装置（１）をこの最終スラット位置（ＰＬＦ）の少なく
とも近傍へ駆動させる第１のサブ段階と；
　装置（１）の位置に基づく懸垂質量によってアクチュエータ（１１）に作用するトルク
の値を、前記第１のサブ段階の間に記憶する第２のサブ段階と；
　装置（１）の完全に巻き解かれた位置から巻き上げ始めた後に遭遇される最初の局所的
トルク最大値に対応するように、最終スラット位置（ＰＬＦ）を決定する第３のサブ段階
と；を含んでなることを特徴とする、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　閉鎖用装置（１）を遮光・通風位置（ＰＩＡ）へ移動させることを可能にするアクチュ
エータ（１１）制御方法であって、
　請求項１又は２に記載された方法によって遮光・通風位置（ＰＩＡ）を決定する段階と
、
　遮光・通風位置制御コマンドが発せられたとき、遮光・通風位置メモリー（１３）に記
憶された遮光・通風位置データ（ｄＰＩＡ）によって規定される位置を装置（１）が占め
るまで、アクチュエータ（１１）を作動させる段階、を含むことを特徴とするアクチュエ
ータ（１１）制御方法。
【請求項４】
　遮光・通風位置（ＰＩＡ）を規定するデータが、最終スラット位置（ＰＬＦ）を規定す
るデータに係数を掛けることによって、最終スラット位置（ＰＬＦ）を規定するデータか
ら導き出されることを特徴とする、請求項１～３のいずれか一項に記載の方法。
【請求項５】
　遮光・通風位置（ＰＩＡ）を規定するデータが、最終スラット位置（ＰＬＦ）を規定す
るデータから、値の加算によって導き出されることを特徴とする、請求項１～３のいずれ
か一項に記載の方法。
【請求項６】
　穿孔部分（４）によって共に接続された積重ね式スラット（２，３）を具備する閉鎖用
装置（１）を移動させるためのアクチュエータ（１１）にして、トルクセンサー（２２）
を具備するアクチュエータ（１１）を制御するための装置（１９）であって、
　アクチュエータ（１１）に作用してトルクセンサー（２２）によって計測されたトルク
に基づいて最終スラット位置データ（ｄＰＬＦ）を計算して、該最終スラット位置データ
（ｄＰＬＦ）から遮光・通風位置データ（ｄＰＩＡ）を計算する手段（１０）を具備し、
　前記最終スラット位置データ（ｄＰＬＦ）は、下端スラット（３）が装置（１）の基底
ストッパとの接触限界に在る最終スラット位置（ＰＬＦ）を規定するデータである、アク
チュエータ（１１）を制御するための装置（１９）。
【請求項７】
　アクチュエータ（１１）が作動されていない場合に、アクチュエータ（１１）に、閉鎖
用装置（１）を遮光・通風位置（ＰＩＡ）へ移動させる接点であって、アクチュエータ（
１１）が作動している場合に、アクチュエータ（１１）を停止させる遮光・通風位置キー
（３１）を有するコマンド発信器（３０）を具備することを特徴とする、請求項６に記載
のアクチュエータ（１１）を制御するための装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、独立請求項１の前提部分による方法に関係する。本発明は、請求項６の前提
部分により規定される制御装置にも関係する。
【背景技術】
【０００２】
　ロールブラインド用の制御装置に関して、ロールブラインドの、遮光・通風位置と呼ば
れる中間位置を決めることは周知の方法であり、前記中間位置は、据付者又は使用者によ
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りメモリーに記憶されることが可能である。
【０００３】
　穴あきスラットを有するロールブラインドの場合には、遮光・通風位置は、スラットが
互いに離間されたままでブラインドのシャッターカーテンがほとんど完全に巻き解かれた
ような位置である。スラットのこの離間された位置では、細長い穴を各スラットの上部に
見ることができる。図１に示されるようにスラットが互いの頂部に載っているときは、こ
れら細長い穴は通常は隠されている。そのような状況は、部屋に外部からのプライバシー
と、減光とを提供し、また一方で窓が閉められていないなら通風を可能にする。
【０００４】
　この位置は、一般的にブラインドを閉めるのに必要な、ブラインドの巻取りドラムの運
動の８０～９０％に相当する。しかしながらこの位置は、シャッターカーテンの構造で使
用されるロールブラインドスラットのタイプにより大きく左右される。
【０００５】
　欧州特許出願公開第０４２６５７７号明細書が、中間位置をメモリーに記憶して、装置
をそのような位置に移動させるように設計された命令を実行するちょうどそのような手段
を開示している。その特許では、アクチュエータによって駆動される巻取りチューブの位
置を識別するためにセンサーが使用される。全ての場合において、中間位置を最初にメモ
リーに記憶させることは、据付者又は使用者の責務である。これは、制御キーを具備する
切り替え装置の助けを借りて実行される。
【０００６】
　欧州特許出願公開第０５７４６３７号明細書が、位置センサーのないアクチュエータの
場合において、中間位置に到達することを可能にするコマンドを記録して実行する方法を
開示している。ここで、それは、分析される運転持続時間である。従って、中間位置は、
二つの極限位置の間の総行程の百分率として表現される。
【０００７】
　開示された装置は、中間位置又は快適な位置が据付者又は使用者のいずれかによって必
ず設定されなければならないという欠点を有している。さらに、この設定が実行されなか
ったなら、使用者は、この遮光・通風位置機能の存在に気付かないままでいる可能性があ
る。
【０００８】
　仏国特許出願公開第０２０３６６８号明細書では、装置が、製造者によって事前に規定
された中間位置を含んで製造されることが提案されていた。各装置のスラットのタイプを
知っているロールブラインド製造者の場合は、この中間位置情報を、例えば総行程の百分
率として決定することが可能である。この事前記憶及び事前規定された値の主な利点は、
それが、据付者が機能を使用者に提供して、その精確な調整を使用者に都合が良いように
使用者に任せることを可能にすることである。従って、中間位置が最良の遮光・通風位置
に一致する必要はない。
【０００９】
　この装置は、それが製造を複雑にするという欠点を有しており、何故なら、ロールブラ
インドで使用されるスラットのタイプが最初に決定されなければならず、そして次にこの
中間位置データがメモリーに記憶されなければならないためである。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【００１０】
　本発明の目的は、遮光・通風位置を決定する方法を提供することであり、その方法は、
従来技術の公知の方法を改良し、また前述の欠点を緩和する。特に本発明は、最良の遮光
・通風位置を製造者のサイトでメモリーに記憶することなく最良の遮光・通風位置を自動
的に決定する方法を提供する。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
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　本発明による方法は、請求項１の特徴部分により特徴付けられる。
【００１２】
　該方法の代替の実施例が、従属請求項２～５によって規定される。
【００１３】
　この方法では、値の追加は、相対的な値を追加することとして理解されなければならず
、このことは正の値を減ずることに相当する。
【００１４】
　制御装置は、請求項６の特徴部分によって特徴付けられる。
【００１５】
　この制御装置の変形形態が、請求項７によって規定される。
【００１６】
　添付図面は、本発明による方法の一実施例を例示を目的として示すものである。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１７】
　図１に示されるロールブラインド１は、互いに接続されたいくつかのスラット２、３で
作られている。このロールブラインド１を上昇させる順序が、ロールブラインド１の閉鎖
位置で始まって左から右に示されている。この始めの位置では、スラット２、３は互いの
頂部に載っている。ブラインドの巻取りドラム（非図示）にブラインドによって及ぼされ
るトルクは、それ故ゼロである。
【００１８】
　次の三つの図では、下位のスラットが上位のスラットによって引き上げられている。こ
のことが、スラットを互いに接続するように構成されたスラット部分４の細長い穴の覆い
を取り去る。全ての最後の右側の図では、下端スラット３はその底位置を離れ、その結果
細長い穴は全てのスラット２、３の間で覆いを取り去られる。
【００１９】
　この位置で、巻取りドラムから吊るされたロールブラインドの重量は最大である。しか
しながら、巻取りドラムに作用するトルクは巻取り半径にも依存するので、ドラムに作用
するトルクは必ずしも最大ではない。
【００２０】
　図２に単純化された様態で示されるように、懸垂質量が増大すると、小さい半径に作用
して増大する作用力、つまり最初にＦ１、次にＦ２を生じさせる。巻取りドラムの角速度
が一定であるとすると、トルクはほぼ線形で急速な様態で増大する。これは、スラットは
、それが次のスラットを動かす前に一つの穿孔の高さだけ上昇すればよいためである。
【００２１】
　懸垂質量が重量Ｆ３に一致するとき、ドラムは完全な一回転を巻いたとみなされ、その
時点で巻取りは、第二の直径で生じ始める。この新しい巻取り径の変化のために、スラッ
トが最初に上昇し始めるときに生じるトルクの変化はより大きい。
【００２２】
　下端スラットが上昇し始めると、懸垂質量は最大値に達する。Ｆ４は吊るされたシャッ
ターカーテンの重量の新しい値を示す。次にこの重量は、巻取りが続くにつれて減少して
、Ｆ５を、及び次により大きい直径におけるＦ６及びＦ７を通過する。
【００２３】
　最後のスラットが上昇し始めるまで、（ドラムの周囲でのスラットの巻取りに起因する
）懸垂質量の減少の平均進度は、（新しい下方のスラットの持ち上げに起因する）懸垂質
量の増加の平均進度より概ね小さい。これは、一単位だけ減少される懸垂質量のために、
一つの完全なスラットが巻き取られなければならないのに対して、一単位だけ懸垂質量を
増大させるためには、一つの穿孔に対応する距離（つまりたかだか約三分の一）だけが巻
き取られればよいという事実に起因している。
【００２４】
　図３の曲線は、下端スラットが重くされていない場合の、巻取りドラムの角度位置に対
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するトルクのグラフの典型的な例である。そのような曲線は、トルクセンサー及び角度位
置センサーの助けを借りて得ることが可能である。実験で得られたグラフは、より多くの
ノイズを含んでいるが、数値フィルターアルゴリズムの使用によってトルクの揺らぎが除
去される。
【００２５】
　図３に示される場合では、ブラインドは巻き上がるまでに八回転する。ここで下端スラ
ットは、第二の回転の最後Ｐ２で上昇し始める。トルクの概ね減少部分では、各々の新し
い回転は、全体的な減少方向とは反対側の明確なトルクの増大（Ｐ３～Ｐ７）によっては
っきりと識別可能である。増大部分では、スラットの漸進的な開放に対応して、第二の回
転の始まりＰ１に対応する明確なトルク増大の位置を正確に示すことは難しい。しかしな
がら、位置Ｐ３からＰ７の間で測定される周期から、位置Ｐ１及びＰ２は、それらが非常
に良好に特徴付けられていないなら外挿によって容易に識別可能である。
【００２６】
　大抵の場合のように下端スラットが重くされている場合は、状況はもう少し複雑である
。最大トルクは、下端スラットが最初に上昇し始めるときの瞬間に必ずしも一致しないが
、少し後の、巻取り径が増大する瞬間に生じる。これは、図４に示されており、図４はこ
こでは、巻き上げられるシャッターカーテンの長さの関数としての、ブラインドによって
ドラムに作用するトルクのシミュレーションに相当する。矢印によって識別される中間の
最大値は、非常に簡単に判別される。これは、重くされた下端スラットが上昇し始めるこ
とに起因するトルクの変化である。従って、下端スラットが重くされているときに、下端
スラットの位置の識別に関する曖昧さはない。
【００２７】
　遮光・通風位置ＰＩＡは、下端スラットが基底ストッパとの接触の境界にあるところの
最終スラット位置ＰＬＦから導き出される。この遮光・通風位置は、僅かにＰＬＦ位置未
満であるように巻き上げられたドラムに対応する。
【００２８】
　従って、位置ＰＩＡを規定するデータｄＰＩＡは、データがドラムの巻き取り角度（度
）であり、また位置ＰＩＡが位置ＰＬＦの２０度前であるなら、位置ＰＬＦを規定するデ
ータｄＰＬＦから、以下の等式によって導き出すことができる。
　　　　　　ｄＰＩＡ＝ｄＰＬＦ－２０
【００２９】
　二つの位置を規定するデータは、比例係数によって関係付けられることも可能であり、
例えば以下のとおりである。
　　　　　　ｄＰＩＡ＝０．９５×ｄＰＬＦ
【００３０】
　トルクの検出が非常に高感度であるか、又はマージンを採らなければ、以下のように単
純化することが可能である。
　　　　　　ｄＰＩＡ＝ｄＰＬＦ
【００３１】
　本発明による方法を実行するために使用可能な図５に示される制御装置１９は、マイク
ロプロセッサー１０を具備する制御ユニット１８を具備しており、前記マイクロプロセッ
サー１０は、メモリー１２に含まれるプログラムを実行することができるものである。制
御ユニット１８は、ロールブラインド１を駆動するアクチュエータ１１を制御する。本技
術分野に知識を有する者には知られた電気的接続及び電力継電器の詳細は示されていない
。矢印１５は、制御ユニット１８がアクチュエータ１１に対する作用のオプションを有す
ることを示しており、これに対して矢印１６は、トルクセンサー２２からアクチュエータ
への情報、及び任意選択的に、巻き取り管用の角度位置センサからの情報のようなもどり
情報を示している。トルクの測定に使用されるトルクセンサーは、アクチュエータ１１に
配置されることが好ましいが、アクチュエータとブラインドとの間の駆動連鎖内のどこか
別の場所に配置されてもよい。メモリー領域１３が、遮光・通風位置データｄＰＩＡのメ
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モリーに割り付けられ、またメモリー領域１４が、トルク及び位置のデータを取得するプ
ログラムと、遮光・通風位置データｄＰＩＡを計算するプログラムとを具備する初期化ア
ルゴリズムのメモリーに割り付けられている。
【００３２】
　制御装置１９は、コンバータ２１を介して電力を電源２０から供給される。コマンド発
信器３０は、ここでは三つのキー３１、３２、及び３３で表される制御手段を具備する。
キー３１は、遮光・通風位置へ移動させるコマンドを与える接点を賦活する。キー３２は
、上昇させるコマンドを与える接点を賦活し、またキー３３は下降させるコマンドを与え
る接点を賦活する。
【００３３】
　従来技術で知られているように、これらのキーを組み合わせて押すこと、又は一つのキ
ーを長時間押すことによりコマンド発信器は学習モードに入る。コマンド発信器は、電線
リンク４０により、又は従来技術で知られている無線リンク（赤外線、電波等）により制
御ユニットに接続されている。このリンクは、双方向のものであり、コマンド発信器は、
発信されたコマンドの受信を知らせるランプ又はディスプレイを具備している。コマンド
発信器は、アクチュエータから分離されるか又は単一の機械的アセンブリに一体化される
。
【００３４】
　キー３１を押すことは、メモリー領域１４に記憶された初期化アルゴリズムによって計
算された遮光・通風位置にブラインドが達するまでアクチュエータ１１を作動させる。
【００３５】
　本発明の一つの利点は、設定が使用者により望まれているものとは少し違う場合でさえ
、本発明が、ブラインドを遮光・通風位置に設定する機能の即座の実証を可能にすること
である。遮光・通風位置キーを押すことの効果を理解すると、それ故使用者は、最初に彼
の利便のためにそれを設定した後この機能を使いたいと思うようになる。
【００３６】
　図６に示されるように、学習モードに入ることをシステムに命令する、据付者によるア
クションＡ１に続いて、ブラインドは、初期段階１０１において第一の運動、例えばブラ
インドが基底ストッパに当たるまでの下降運動を開始する。この基底ストッパはトルク測
定装置によって検出され、このことは、アクチュエータを停止させて第一の行程端位置Ｆ
Ｃ１をメモリーに記憶させるか、又は装置が角度位置センサーを持っていない場合はタイ
マーをゼロにリセットする。
【００３７】
　直後に、アクチュエータ１１の内部段階１０２がブラインドを反対方向に駆動する。ト
ルクセンサーが、ドラムに、それ故アクチュエータ１１に作用しているトルク値ＣＭを、
巻き取り位置の関数又は時間の関数として集める。この記録段階は、例えばブラインドが
端ストッパで停止したことが検出される段階１０３まで続く。トルクセンサーによって生
成された信号は、低域フィルターによって濾波され、また前記低域フィルターの遮断周波
数は、多数の局所的な極値をもつトルク曲線を生み出すことを回避するように、巻取りド
ラムの回転周波数以上であることが好ましい。この段階では、第二の行程端位置ＦＣ２も
記録される。
【００３８】
　次の段階１０４では、位置ＰＬＦ及びＰＩＡを規定するために使用されるデータｄＰＬ
Ｆ及びｄＰＩＡが、後述されるように計算される。
【００３９】
　段階１０５では、遮光・通風位置がメモリー１３に記憶される。この段階の最後で、制
御装置は学習モードから抜け出す。
【００４０】
　コマンド発信器３０のキー３１への使用者によるアクションＡ２に続いて、制御ユニッ
ト１８はブラインドを遮光・通風位置まで移動させる指令を受信する。段階１０６では、
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制御ユニット１８は移動の方向を決定し、またブラインドが位置ＰＩＡに存在するように
なるまでアクチュエータ１１を働かせる。
【００４１】
　アクチュエータが作動した時間長さがブラインドの位置を決定するために使用されるな
ら、ブラインドの位置ＰＩＡへの位置決めは、時間をゼロにリセットするために端ストッ
パＦＣ１又はＦＣ２を通してブラインドをまず移動させることを必要とする。
【００４２】
　この方法は、ロールブラインド、又はプライバシー保護用若しくは日除け用装置のよう
なその他のクロージャが上端ストッパをもっていない場合でも使用可能である。行程端位
置ＦＣ１及び/又はＦＣ２は、発信器及び従来技術で知られているプログラム手段を使っ
て据付者によって決定されることが可能である。データ処理を単純化するために、位置Ｆ
Ｃ１とＦＣ２との間の移動が連続することが好ましいが、下端スラットが基底ストッパと
の接触の境界にあるところの位置の近傍におけるトルクの変動が、この位置の少なくとも
一方の側で記録されるなら、後述されるように、前記移動が一方の行程端ストッパから他
方へ生じるべきであることが本発明には必須ではない。
【００４３】
　図７の流れ図は、上述の方法の段階１０４で用いられるような、位置ＰＬＦ及びＰＩＡ
の決定方法を示している。
【００４４】
　最初のサブ段階２０１では、段階１０２の間にドラムに作用するトルクＣＭの全ての局
所最大値ＣＭ（ｉ）と、対応するブラインドの位置とがメモリーから引き出される。
【００４５】
　局所最大値は、どれがそれらの中で最大のＣＭ（ｋ）及びその位置θ（ｋ）であるかを
決めるために比較される。
【００４６】
　明らかに、全ての最大値を知ることは必須ではないが、これらのデータが巻き取り回数
を導き出すことを可能にすることが観察され、既知の様態の負荷がほぼ一定であろうと変
化しようと、また必要ならこのデータを、巻取り径の変化に起因する最大値と重くされた
下端スラットの上昇に起因する最大値とを、これら二つが非常に近接しているなら、識別
するために使用することを可能にする。
【００４７】
　良好に規定された最大値の場合には、単純な識別力で十分である。これは、全体の最大
値の位置よりもブラインドの閉鎖位置に近い位置をもつ局所最大値があるかどうかを決定
する検定２０２によって行われる。添え字（ｋ－１）は、ブラインドの閉鎖位置と全体の
最大トルクの位置との間にある局所最大値の位置に割り付けられる。
【００４８】
　この検定の結果が否定的であるなら、サブ段階２０３において、下端スラットが基底ス
トッパとの接触の境界にあるところの位置ＰＬＦが、全体の最大トルクの位置θ（ｋ）と
して規定される。
【００４９】
　検定の結果が肯定的であるなら、サブ段階２０４において、下端スラットが基底ストッ
パとの接触の境界にあるところの位置ＰＬＦが、ブラインドの閉鎖位置と全体の最大トル
クの位置θ（ｋ）との間に存在する局所最大値の位置θ（ｋ－１）として規定される。
【００５０】
　最後にサブ段階２０５において、遮光・通風位置ＰＩＡが、下端スラットが基底ストッ
パとの接触の境界にあるところの位置ＰＬＦから規定される。この規定化は、数値を引く
こと又は位置ＰＬＦを規定するデータｄＰＬＦに係数を掛けることにある。位置ＰＩＡ及
びＰＬＦで規定されるデータは、ドラムの巻き取り角度、又はアクチュエータ１１が基準
位置から作動した時間の長さ、又はこれら計量値の画像であり得る。
【００５１】
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　最後に、従来技術のように、使用者又は据付者は、使用者にとって好適な特注された位
置を規定する位置データを記録するオプションを有する。それは、計算された値のＰＩＡ
をメモリー１３に上書きすることによって好ましく記録される。
【００５２】
　本発明は、減少された数のキーを具備して機能の理解を容易にするコマンド発信器を使
うことによって更に容易に実施される。このために、本発明は、前述の装置が三つのキー
パッドを有するコマンド発信器と共に実施されることを提案する。キー３１は、アクチュ
エータ１１が作動していないとき遮光・通風位置へ移動させて、アクチュエータ１１が作
動しているとき停止させる命令を与える。
【００５３】
　図８に示されるように、第一段階３０１は、キー３１の状態を検定する。このキーが作
動されたなら、第二段階３０２が、アクチュエータが運転しているかどうかを見るために
検定して：
　それが運転しているなら、アクチュエータ１１が停止されるところの段階３０４に進み
；
　それが運転されていないなら、シャッターに遮光・通風位置ＰＩＡへ移動するように命
ずるコマンドをコマンド発信器が送出するところの段階３０３に進む。
【００５４】
　本発明は、遮光・通風位置のアクセスする機能の使用を、第一に、この機能を現場での
調整なしにほとんど最適な機能で使用可能にする方法によって、及び第二には、制限され
た数のキーの使用によって機能の明晰な理解を助けるコマンド発信手段の使用によって二
重に容易にするものである。
【図面の簡単な説明】
【００５５】
【図１】ロールブラインドの上昇順序をロールブラインドの閉鎖位置から示す図である。
【図２】ロールブラインドの巻取りドラムと、それに加えられた異なる機械的力との線図
である。
【図３】ブラインドの駆動に抵抗するトルクを巻取りドラムの角度位置の関数として又は
時間の関数として示した線図である。
【図４】ブラインドの駆動に抵抗するトルクを巻取りドラムの角度位置の関数として又は
時間の関数として示した線図である。
【図５】本発明による方法を実行するための制御装置の線図である。
【図６】本発明による方法を図解する流れ図である。
【図７】遮光・通風位置を決定するための流れ図である。
【図８】ブラインドを遮光・通風位置に配置するためのキー操作を図解する流れ図である
。
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