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Description

[0001] La présente invention a pour objet un dispositif
de positionnement manuel d’un interrupteur dans un dis-
positif de commande d’un moteur électrique de volet rou-
lant ou similaire comprenant une tringle.

[0002] Des dispositifs de positionnement manuel d’un
interrupteur disposé dans la structure, par exemple, d’'un
batiment ou dans le caisson contenant le moteur et le
volet roulant sont connus notamment des brevets CH
88338 et FR 2 803 332. Dans ces dispositifs, I'utilisateur
manipule une tringle afin de commander I'ouverture ou
la fermeture du volet. Cette tringle traverse la structure
ou le caisson pour atteindre I'interrupteur. Selon les vo-
lets roulants, la disposition du moteur dans la structure
ou dans le caisson, la position de l'interrupteur, le pas-
sage de tringle doit étre adapté créant ainsi des contrain-
tes d'installation, d'utilisation, d’esthétique ou de stan-
dardisation.

[0003] On connait aussi du document US 519,354, un
dispositif de commande d’'un moyen d’éclairage compre-
nant une tringle terminée par un ressort hélicoidal.
[0004] L’inventiona pour but d’améliorer les dispositifs
de I'art antérieur et de réaliser un dispositif manuel de
positionnement simple, bon marché et peu encombrant.
La latitude de positionnement sur la structure ou sur le
caisson du volet de ce dispositif devant en outre étre
large pour permettre de s’affranchir de contraintes d’ins-
tallation, d'utilisation, d’esthétique ou de standardisation.
[0005] Le dispositif manuel de positionnement selon
l'invention est caractérisé en ce qu'il comprend un arbre
flexible commandé par la tringle et transmettant un mou-
vement de rotation ou un mouvement de translation &
l'interrupteur du dispositif de commande et en ce gu'il
comprend un dispositif de transfert de mouvement entre
la tringle et I'arbre flexible.

[0006] Le dispositif de transfert de mouvement peut
étre fixé a I'endroit le plus commode pour l'installation,
par exemple, sur la structure du batiment ou sur le cais-
son contenantle mécanisme du volet roulant ou similaire.
[0007] Selon les modes de réalisation de I'invention,
le dispositif de transfert de mouvement peut transformer
un mouvement de rotation ou un mouvement de trans-
lation de la tringle en un mouvement de rotation ou un
mouvement de translation de I'arbre flexible.

[0008] Selon un mode de réalisation préféré, la tringle
et le dispositif de transfert de mouvement présentent des
moyens d’accouplement mutuel permettant de rendre la
tringle amovible.

[0009] L’arbre flexible peut consister en un cable gainé
ou non gainé permettant, selon les modes de réalisation,
de transmettre un mouvement de rotation ou un mouve-
ment de translation a I'interrupteur du dispositif de com-
mande.

[0010] Le dispositif de transfert de mouvement trans-
formant un mouvement de rotation en un mouvement de
translation ou un mouvement de translation en un mou-
vement de rotation peut étre réalisé de fagon simple gra-
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ce a un excentrique mais aussi grace a une liaison héli-
coidale ou a un ensemble came et suiveur.

[0011] Le dispositif manuel de positionnement selon
I'invention peut bien entendu étre utilisé pour positionner
d’autres mécanismes bistables.

[0012] Le dessin annexé représente, a titre d'exem-
ples, différents modes d’exécution de I'invention.
[0013] Lafigure 1 est une vue en coupe schématique
d’'une commande a tringle d’un volet roulant utilisant un
dispositif de transfert de mouvement fixé sur le caisson
du volet roulant.

[0014] La figure 2 est une vue analogue a la figure 1
d’'une commande a tringle utilisant un dispositif de trans-
fertde mouvement fixé sur la structure supportant le volet
roulant.

[0015] Lafigure 3 est une vue de détail en coupe d'un
premier mode d’exécution du dispositif de transfert trans-
formant un mouvement de rotation de la tringle en un
mouvement de rotation de I'arbre flexible.

[0016] La figure 4 est une vue de détail en coupe du
dispositif de transfert transformant un mouvement de ro-
tation de latringle en un mouvement de rotation de I'arbre
flexible au moyen d’'un couple de pignons coniques.
[0017] Lafigure 5 est une vue de détail en coupe d’'un
deuxieme mode d’exécution du dispositif de transfert
transformant un mouvement de rotation de la tringle en
un mouvement de translation de I'arbre flexible.

[0018] La figure 6 est une vue de détail de dessus du
dispositif de transfert selon le deuxiéme mode d'exécu-
tion.

[0019] Lafigure 7 est une vue de détail en coupe d'un
troisieme mode d'exécution du dispositif de transfert
transformant un mouvement de translation de la tringle
en un mouvement de translation de I'arbre flexible.
[0020] Lafigure 8 est une vue de détail en coupe d’'un
quatrieme mode d’exécution du dispositif de transfert
transformant un mouvement de translation de la tringle
en un mouvement de rotation de I'arbre flexible.

[0021] La figure 9 est une vue de détail de dessus du
dispositif de transfert selon le quatrieme mode d’exécu-
tion.

[0022] Sur les figures 1 et 2, le dispositif objet de I'in-
vention est constitué d'une tringle 1, liée a un dispositif
de transfert de mouvement 3 fixé sur la structure d’'un
batiment 10 ou sur le caisson 11 d’'un volet roulant 12.
Ce dispositif de transfert de mouvement 3 est lié a un
arbre flexible 2 qui transmet son mouvement a un inter-
rupteur d’'un dispositif de commande 13 du moteur de
volet roulant. La tringle 1 est destinée a étre actionnée
par I'utilisateur. L'interrupteur du dispositif de commande
13 pourra étre, par cette action, positionné par exemple
dans les états "ouverture" ou "fermeture" et éventuelle-
ment "arrét".

[0023] Surlafigure 1, le dispositif est représenté avec
un dispositif de transfert de mouvement 3, fixé sur la face
inférieure du caisson 11 du volet roulant.

[0024] Surlafigure 2, le dispositif est représenté avec
un dispositif de transfert de mouvement 3, fixé sur la
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structure 10 ou est installé le volet roulant.

[0025] Surlafigure 3, le dispositif de transfert 3 repré-
senté transforme un mouvement de rotation de la tringle
1 en un mouvement de rotation de I'arbre flexible 2. Le
dispositif de transfert est fixé sur le caisson 11 par I'in-
termédiaire d’'un boitier 31 dans lequel est monté en
liaison pivot un arbre 32. Cet arbre 32 présente a une de
ses extrémités un moyen d’accouplement 33 permettant,
avec la coopération du moyen d’accouplement 34 prévu
a l'une des extrémités de la tringle 1, de lier en rotation
la tringle 1 a I'arbre 32. L’arbre 32 présente a son autre
extrémité un moyen d’accouplement 37 permettant, avec
la coopération du moyen d’accouplement 36 prévu al'ex-
trémité de 'arbre flexible 2, de lier en rotation I'arbre flexi-
ble 2 & I'arbre 32. La tringle 1 et I'arbre flexible 2 se trou-
vent par ces moyens liés en rotation.

[0026] |l peut étre nécessaire, comme représenté a la
figure 2, que ce dispositif de transfert 3 présente un renvoi
d’angle. On peut réaliser un tel dispositif, par exemple,
grace a un couple de pignons coniques 38,39 engrenant
I'un avec l'autre comme représenté a la figure 4.

[0027] Sur les figures 5 et 6, le dispositif de transfert
3 représenté transforme un mouvement de rotation de
la tringle 1 en un mouvement de translation de I'arbre
flexible 2 guidé par une gaine 4. Le dispositif de transfert
est fixé sur le caisson 11 par l'intermédiaire d’un boitier
41 dans lequel est monté en liaison pivot un arbre 42.
Cet arbre 42 présente a une de ses extrémités un moyen
d’accouplement 44 permettant, avec la coopération du
moyen d’accouplementlierenrotationlatringle 1 al'arbre
42. L'arbre 42 est a son autre extrémité terminé par un
levier 43 au bout duquel se trouve un trou et une vis de
pression 46. L'une des extrémités de I'arbre flexible 2 se
raccorde sur ce levier 43 au travers du trou dans lequel
elle est immobilisé par la vis de pression 46. Par ces
moyens, une rotation de la tringle 1 entraine une rotation
de l'arbre 42 et par conséquent une translation de I'arbre
flexible 2 dans sa gaine 4.

[0028] Surlafigure 7, le dispositif de transfert 3 repré-
senté transforme un mouvement de translation de la trin-
gle 1 en un mouvement de translation de I'arbre flexible
2 guidé par une gaine 4. Le dispositif de transfert est fixé
sur le caisson 11 par l'intermédiaire d'un boitier 61 dans
lequel est monté en liaison glissieére un arbre 62. Cet
arbre 62 présente a une de ses extrémités 63 un moyen
d’accouplement 64 permettant, avec la coopération du
moyen d’accouplement 65 prévu a I'une des extrémités
de la tringle 1, de transmettre un mouvement de trans-
lation de la tringle 1 a I'arbre 62. L'arbre 62 présente a
son autre extrémité 66 un moyen d’accouplement 67 per-
mettant, avec la coopération du moyen d'accouplement
68 prévu a I'une des extrémités de l'arbre flexible 2, de
transmettre un mouvement de translation de I'arbre 62
al'arbre flexible 2. Par ces moyens, un déplacement ver-
tical de latringle 1 provoque un mouvementde translation
de I'arbre flexible 2 dans sa gaine 4.

[0029] Sur les figures 8 et 9, le dispositif de transfert
3 représenté transforme un mouvement de translation
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de la tringle 1 en un mouvement de rotation de I'arbre
flexible 2. Le dispositif de transfert est fixé sur le caisson
11 par I'intermédiaire d'un boitier 71 dans lequel est mon-
té en liaison pivot un arbre 72. Cet arbre 72 présente a
une de ses extrémités un moyen d’accouplement 76 per-
mettant, avec la coopération du moyen d’accouplement
77 prévu a l'une des extrémités de I'arbre flexible 2, de
lier en rotation I'arbre flexible 2 & I'arbre 72. L'arbre 72
est a son autre extrémité terminé par un levier 73 au bout
duquel se trouve un moyen d’accouplement 74 permet-
tant, avec la coopération du moyen d’accouplement 75
prévu a I'une des extrémités de la tringle 1, de transfor-
mer un mouvement de translation de la tringle 1 en un
mouvement de rotation de I'arbre 72. Le mouvement de
translation de la tringle 1 provoque par conséquent le
mouvement de rotation de I'arbre flexible 2.

Revendications

1. Dispositif de commande (13) d’un moteur électrique
de volet roulant (12), avec un dispositif manuel de
positionnement d’un interrupteur comprenant une
tringle (1), caractérisé en ce que le dispositif ma-
nuel de positionnement comprend un arbre flexible
(2) commandé par la tringle (1) et transmettant un
mouvement de rotation ou un mouvement de trans-
lation a I'interrupteur du dispositif de commande (13)
eten ce qu’ il comprend un dispositif de transfert de
mouvement (3) entre la tringle (1) et I'arbre flexible

Q).

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le dispositif de transfert de mouvement (3)
transforme un mouvement de rotation en un mouve-
ment de rotation.

3. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le dispositif de transfert de mouvement (3)
transforme un mouvement de rotation en un mouve-
ment de translation.

4. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le dispositif de transfert de mouvement (3)
transforme un mouvement de translation en un mou-
vement de translation.

5. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le dispositif de transfert de mouvement (3)
transforme un mouvement de translation en un mou-
vement de rotation.

6. Dispositif selon I'une des revendications 1, 2, 3, 4
ou 5 caractérisé en ce que latringle (1) et le dis-
positif de transfert de mouvement (3) présentent des
moyens d’accouplement mutuel (33,34) rendant la
tringle (1) amovible.
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Claims

1. A control device (13) of an electric motor of a roller
shutter (12) with a manual device for positioning a
switch, comprising a rod (1), characterized in that
the manual device for positioning the switch com-
prises a flexible shaft (2) controlled by a rod (1) and
transmitting a rotary movement or a translational
movement to the switch of the control device (13),
and in that it comprises a device (3) for transferring
movement between the rod (1) and the flexible shaft

).

2. The device as claimed in claim 1, characterized in
that the movement-transfer device (3) converts a
rotary movement into a rotary movement.

3. The device as claimed in claim 1, characterized in
that the movement-transfer device (3) converts a
rotary movement into a translational movement.

4. The device as claimed in claim 1, characterized in
that the movement-transfer device (3) converts a
translational movement into a translational move-
ment.

5. The device as claimed in claim 1, characterized in
that the movement-transfer device (3) converts a
translational movement into a rotary movement.

6. The device as claimed in one of the claims 1, 2, 3,
4 or 5, characterized in that the rod (1) and the
movement-transfer device (3) have mutual coupling
means (33, 34) that render the rod (1) removable.

Patentanspriiche

1. Steuerungsvorrichtung (13) fur einen Elektromotor
eines Rolladens (12), mit einer handbetéatigten Vor-
richtung zum Positionieren eines Schalters mit einer
Bedienungsstange (1), dadurch gekennzeichnet,
dass die handbetatigte Vorrichtung zum Positionie-
ren eine biegsame Welle (2) aufweist, welche von
der Bedienungsstange (1) bewegt wird und eine
Drehbewegung oder eine Translationsbewegung an
den Schalter der Steuerungsvorrichtung (13) uber-
tragt, und dass die Vorrichtung eine Einrichtung (3)
zur Ubertragung der Bewegung zwischen der Be-
dienungsstange (1) und der biegsamen Welle (2)
aufweist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Einrichtung (3) zur Ubertragung
der Bewegung eine Drehbewegung in eine Drehbe-
wegung umsetzt.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass die Einrichtung (3) zur Ubertragung
der Bewegung eine Drehbewegung in eine Transla-
tionsbewegung umsetzt.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Einrichtung (3) zur Ubertragung
der Bewegung eine Translationsbewegung in eine
Translationsbewegung umsetzt.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Einrichtung (3) zur Ubertragung
der Bewegung eine Translationsbewegung in eine
Drehbewegung umsetzt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1, 2, 3, 4
oder 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Bedie-
nungsstange (1) und die Einrichtung (3) zur Uber-
tragung der Bewegung Mittel (33, 34) zur gegensei-
tigen Kupplung aufweisen, wodurch die Bedie-
nungsstange (1) abnehmbar wird.
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