EP 1 486 640 A1

Europdisches Patentamt

European Patent Office

(19) g)

(12)

Office européen des brevets

(43) Date de publication:
15.12.2004 Bulletin 2004/51

(21) Numéro de dépdt: 04012659.1

(22) Date de dépot: 28.05.2004

(11) EP 1 486 640 A1

DEMANDE DE BREVET EUROPEEN

(51) IntcL.”. EO6B 9/32

(84) Etats contractants désignés:
AT BEBG CH CY CZDE DK EE ES FI FR GB GR
HU IE IT LI LU MC NL PL PT RO SE SI SK TR
Etats d’extension désignés:
AL HR LT LV MK

(30) Priorité: 10.06.2003 FR 0306931

(71) Demandeur: SOMFY SAS
74300 Cluses (FR)

(72) Inventeur: Bejean, Alain
74540 Grussy (FR)

(74) Mandataire: Grosfillier, Philippe et al
Bugnion S.A.,
PO Box 375
1211 Genéve 12 (CH)

(54) Dispositif de store a lames orientables
(57)  Ledispositif (1) de store (4) a lames orientables
(5) motorisé comprend un émetteur d'ordres (2) et un
récepteur d'ordres (6) lié au store motorisé, I'émetteur
d'ordres (2) comprenant une premiére interface de com-
mande (2a) et une deuxiéme interface de commande
(2b). Il est caractérisé en ce qu'il comprend des moyens
d'interprétation pour différencier les ordres de transla-
tion et d'orientation des lames a partir des actions effec-
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tuées sur les deux interfaces de commande, en ce que
la deuxieme interface de commande (2b) comprend un
élément (14) déplagable dans deux sens opposés sui-
vant sensiblement une méme premiére direction et en
ce que deux contacts électriques sont respectivement
actionnables par déplacement de I'élément (14) dans le
premier sens et dans le second sens. Un tel dispositif
est simple, peu colteux, polyvalent et son ergonomie
d'orientation des lames est intuitive.

Fig. 1
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Description

[0001] L'invention concerne le domaine des protec-
tions solaires et en particulier un dispositif de store a
lames orientables motorisé comprenant un émetteur
d'ordres et un récepteur d'ordres lié au store motorisé,
I'émetteur d'ordres comprenant une premiere interface
de commande et une deuxiéme interface de comman-
de.

[0002] Les stores vénitiens intérieurs ou extérieurs,
ou les rideaux a lames verticales impliquent des con-
traintes particulieres de commande par rapport aux
autres protections solaires de type écrans, stores, vo-
lets roulants. En effet, la commande de ces premiers
doit tenir compte, d'une part, du déplacement longitudi-
nal, le long de la hauteur ou de la largeur d'une fenétre
ou d'une porte, et, d'autre part, de I'orientation angulaire
des lames. Ces protections solaires nécessitent des ar-
rangements particuliers pour étre motorisés.

[0003] On distingue parmi les protections solaires a
lames orientables, des protections solaires a double
commande et des protections solaires mono-comman-
de.

[0004] Les protections solaires a double commande
sont, dans I'exemple d'un store vénitien d'intérieur non
motorisé, commandées d'une part, par une cordelette
pour monter et descendre le store et, d'autre part, par
une tringle montée de I'autre c6té du store, pour régler
I'orientation des lames. Cette derniére commande peut
étre assurée par d'autres systemes qu'une tringle, tels
que des boutons rotatifs, des molettes ou des curseurs
a aimants (notamment pour le cas de stores montés en-
tre deux vitrages), qui permettent d'actionner, a l'aide
d'un cable ou d'une tige, la rotation des lames. Un dis-
positif de ce type est par exemple divulgué dans la de-
mande de brevet australien AU 200072376.

[0005] Ces systemes de réglage de I'orientation des
lames sont destinés a assurer un court déplacement an-
gulaire et ne sont pas adaptés pour régler la hauteur
d'un store ou le déplacement d'un rideau. lls permettent
par contre, un réglage assez intuitif, adapté a l'ergono-
mie pour I'utilisateur.

[0006] Dans le cas des protections solaires mono-
commande, un seul moyen de commande actionne
I'orientation et la translation des lames.

[0007] Pour régler l'orientation des lames a partir
d'une position intermédiaire d'arrét au cours de la mon-
tée ou de la descente d'un store, il suffit de commander
le store dans le sens inverse du précédent. Les protec-
tions solaires mono-commande peuvent étre motori-
sées plus facilement que les protections solaires a dou-
ble commande. Un actionneur, placé dans le rail de sup-
port de la protection solaire et généralement muni d'un
enrouleur de cordon ou de sangle, actionne le cordon
soutenant les lames de maniere a orienter et/ou dépla-
cer celles-ci. On parle alors de store mono-moteur.
[0008] Les stores a double commande nécessitent
quant a eux en général une double motorisation. lls se-
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ront qualifiés de bi-moteurs.

[0009] Il n'est pas toujours trés aisé d'obtenir I'orien-
tation souhaitée des lames entre les deux positions fer-
mées.

[0010] Ceciestdl aufait que la vitesse de rotation du
moteur pour l'orientation des lames est la méme que
celle utilisée pour la montée ou la descente du store
dans le cas d'un mono-moteur. La vitesse doit étre suf-
fisamment élevée pour que le temps de montée ou de
descente du store soit suffisamment réduit. Si, lors
d'une commande d'orientation des lames, I'orientation
angulaire des lames est dépassée, il faut activer le mo-
teur dans le sens inverse pour atteindre la position sou-
haitée. Du fait de la vitesse de rotation du moteur,
I'orientation précise souhaitée est difficilement maitri-
sée du premier coup.

[0011] Ainsi, bien que la commande d'une protection
solaire a lames orientables soit possible avec un dispo-
sitif classique utilisé pour les autres types de protections
solaires ou autres fermetures de I'habitat, celle-ci est
malaisée.

[0012] Dans les systéemes motorisés de stores, on a
traditionnellement recours a des émetteurs d'ordres a
une ou plusieurs touches permettant de commander le
déplacement et I'orientation des lames selon différentes
ergonomies.

[0013] Par exemple, un inverseur bipolaire a 5 posi-
tions comprend un élément basculant autour d'un axe.
Un appui accentué sur une des touches de montée ou
de descente bloque I'élément en position fixe et provo-
que un ordre d'activation continue de I'actionneur dans
le sens commandé par cette touche jusqu'a la position
de fin de course dans le sens donné par la touche. Ainsi,
le store est actionné en translation (montée ou descen-
te). Inversement, un appui léger est interprété comme
un ordre momentané qui cesse dés que I'élément est
relaché. Cet appui léger permet de commander I'orien-
tation des lames.

[0014] Cette ergonomie est intuitive dans la mesure
ou l'appui le plus léger est celui qui provoque le plus
petit déplacement et que I'utilisateur est actif au cours
de l'orientation des lames. En revanche, cette configu-
ration ne permet pas de distinguer les différentes com-
mandes et l'inverseur n'est pas adapté pour la comman-
de de stores bi-moteurs.

[0015] Un deuxiéme exemple de clavier d'émetteur
d'ordres connu de la demande de brevet EP 0 273 719
comprend outre des touches de montée et descente,
des touches séparées pour la commande de l'orienta-
tion des lames dans le sens horaire et dans le sens tri-
gonomeétrique. Les touches sont alors généralement
disposées de facon alignée. Méme si fondamentale-
ment, la cinématique d'orientation des lames est obte-
nue a partir d'une activation du moteur de translation
des lames, I'utilisateur ne s'en apercoit pas.

[0016] Cetalignementde touches laisse a penser que
les touches supplémentaires par rapport aux touches
classiques de montée ou de descente correspondent a
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des positions intermédiaires. Ce type d'émetteur n'offre
pas d'avantage en terme d'ergonomie.

[0017] On connait en outre du brevet US 4,492,908,
un dispositif de commande de I'orientation des lames
d'un store vénitien comprenant un potentiométre.
L'orientation des lames est directement commandée en
fonction de la rotation appliquée au potentiométre. La
commande d'orientation n'est pas réellement intuitive
dans la mesure ou elle utilise une correspondance avec
des grandeurs physiques. Elle a pour but essentiel de
permettre de corriger les différences entre différents
stores d'un méme groupe commandé simultanément
pour assurer une cohérence et un aspect esthétique
uniforme. De plus, un tel dispositif de commande est
compliqué et colteux.

[0018] Le but de la présente invention est de fournir
une commande dans le cadre d'un dispositif de store a
lames orientables palliant aux inconvénients cités et
améliorant les dispositifs connus de I'art antérieur. En
particulier, l'invention propose un dispositif de store a
lames orientables qui soit simple, peu colteux, qui soit
polyvalent (adapté a différents types de motorisation de
stores) et dont I'ergonomie d'orientation des lames est
intuitive.

[0019] Le dispositif selon l'invention est caractérisé
par la partie caractérisante de la revendication 1.
[0020] Différents modes de réalisation du dispositif
sont définis par les revendications dépendantes 2 a 12.
[0021] Le dessin annexé représente, a titre d'exem-
ple, plusieurs modes de réalisation d'un dispositif de
store a lames orientables selon I'invention.

[0022] La figure 1 est un schéma d'un premier mode
de réalisation du dispositif de store selon l'invention.
[0023] La figure 2a est une vue de détail d'un premier
mode de réalisation d'un élément manipulable de la
deuxiéme interface de commande.

[0024] La figure 2b est une vue de détail d'un deuxié-
me mode de réalisation d'un élément manipulable de la
deuxiéme interface de commande.

[0025] La figure 3 est un schéma électrique d'un
deuxiéme mode de réalisation du dispositif de store se-
lon l'invention.

[0026] La figure 4 est un schéma électrique d'un troi-
siéme mode de réalisation du dispositif de store selon
l'invention.

[0027] Les figures 5 a 7 sont des vues de détail d'un
élément manipulable de l'interface de commande selon
des variantes de réalisation.

[0028] Lesfigures 8 a 11 sont des tableaux explicatifs
des relations entre interfaces de commandes, contacts
électriques et réactions du ou des actionneurs dans dif-
férents modes de réalisation.

[0029] Ledispositif 1 de store alames orientables mo-
torisé représenté a la figure 1 comprend un émetteur
d'ordres 2 muni d'une premiére interface de commande
2a et d'une deuxiéme interface de commande 2b, un
récepteur d'ordres 6 lié & un ensemble mécanique 4
comprenant des lames horizontales 5 orientables
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autour de leur axe, un moteur 3 d'orientation des lames
et un moteur 3' de déplacement vertical des lames.
[0030] La premiére interface de commande 2a repré-
sentée a la figure 2a comprend trois boutons de com-
mande 11, 12 et 13. Les boutons 11 et 12 permettent,
de fagon classique, de commander respectivement la
montée et la descente du store en activant le moteur 3'.
Le bouton 13 permet quant a lui de désactiver le moteur
3' pour stopper le mouvement de montée ou de descen-
te du store.

[0031] L'émetteur d'ordres 2 présente en outre sur
une de ses faces latérales une deuxiéme interface de
commande 2b comprenant une molette 14. Cette mo-
lette, représentée a la figure 2a, est mobile en rotation
par rapport a la face de I'émetteur d'ordres 2 autour d'un
axe 15. Elle présente sur sa circonférence un bossage
19 qui permet d'actionner les contacts électriques 20a
ou 20b selon le sens de déplacement de la molette.
Lorsque l'utilisateur tourne la molette 14 dans le sens
horaire S1, le bossage 19 vient agir sur la partie 17a du
contact 20a pour I'amener en contact avec sa partie 18a
et fermer ainsi le contact 20a. Lorsque I'utilisateur tour-
ne la molette 14 dans le sens trigonométrique S2, le
bossage 19 vient agir sur la partie 17b du contact 20b
pour I'amener en contact avec sa partie 18b et fermer
ainsi le contact 20b. La molette 14 est mobile entre ses
deux positions extrémes dans lesquelles le bossage 19
est en butée contre un pion 16a, respectivement contre
un pion 16b. Alternativement, les contacts 20a et 20b
peuvent eux-méme servir de butées. Les deux contacts
électriques permettent I'alimentation du moteur électri-
que d'entrainement du store dans deux sens différents.
[0032] Lamolette présente éventuellement une forme
22 telle qu'une portion de came coeur coopérant avec
une lame ressort 23 agissant sur celle-ci pour ramener
la molette dans une position dans laquelle aucun des
contacts 20a, 20b n'est activé. Cette forme d'exécution
peut étre remplacée par un systeme comprenant un ou
plusieurs ressorts en spirale de rappel en position de
repos.

[0033] La molette peut étre remplacée comme repré-
senté a la figure 5 par un autre élément tel qu'un curseur
14" mobile entre deux butées 16'a et 16'b dans une rai-
nure réalisée dans l'interface de commande 2.

[0034] Un ou plusieurs ressorts hélicoidaux de faible
rigidité permettent alors de ramener le curseur dans sa
position centrale de repos, dans laquelle les contacts
20a ou 20b ne sont pas actionnés.

[0035] L'avantage lié aux formes de réalisations de
type molette ou curseur, est leur mode d'actionnement :
en effet, pour amener I'élément en position de fin de
course, l'utilisateur doit faire glisser et accompagner le
mouvement de I'élément. Ceci est particuliérement in-
tuitif pour la commande de I'orientation des lames dans
la mesure ou le mouvement est lent et surveillé par I'uti-
lisateur, tout au long de la manoeuvre d'orientation des
lames.

[0036] Dans des variantes de réalisation, la molette
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ou le curseur peuvent rester dans leurs positions de fin
de course actionnant les contacts 20a et 20b ou les con-
tacts eux-mémes peuvent rester dans leur position fer-
meée.

[0037] Dans ces cas, en plus de |'actionnement an-
gulaire de la molette ou de I'actionnement en translation
du curseur, ces éléments peuvent également étre ac-
tionnés suivant une deuxieéme direction D2 par exemple
perpendiculaire a la premiéere direction de déplacement
D1 précédemment décrite. L'élément revient alors dans
une position intermédiaire entre ses deux fins de course
dans laquelle les contacts 20a et 20b ne sont pas ac-
tionnés ou les contacts retrouvent leur position ouverte.
[0038] Dans un deuxieme mode de réalisation repre-
senté a la figure 2b, le déplacement de la molette 43
peut également ne pas étre limité par deux positions de
fin de course, mais la molette peut avoir un mouvement
rotatif sans butée. Chaque déplacement de la molette
d'un certain angle de rotation (définissant un pas de dé-
placement de la molette) dans une direction, actionne
un contact électrique. L'actionnement de ce contact pro-
voque de maniére relative, le déplacement d'un pas de
I'actionneur (angle de rotation ou temps d'alimentation
électrique, par exemple, défini au niveau de l'action-
neur) dans la direction correspondante a celle du mou-
vement de la molette.

[0039] Il estpossible detransmettre un signal de com-
mande pour chaque déplacement d'un pas de la molet-
te, mais de préférence, le nombre de pas de déplace-
ment est compté jusqu'a I'immobilisation de la molette.
Ensuite seulement, un signal de commande contenant
le nombre de pas comptés est transmis.

[0040] Les contacts électriques 40a, 40b peuvent étre
actionnés par des dents 44 disposées sur la molette 43
par l'intermédiaire d'un levier articulé autour d'un axe
42.

[0041] Les figures 6 et 7 représentent des modes de
réalisation d'émetteurs d'ordres dans lesquels, la mo-
lette est disposée sur la face avant de I'émetteur d'or-
dres. Sur la figure 6, la molette tourne autour d'un axe
horizontal et, sur la figure 7, la molette tourne autour
d'un axe vertical.

[0042] L'actionnement des contacts 20a et 20b per-
met de définir un ordre de commande de rotation du mo-
teur dans un sens ou dans l'autre, ainsi que schématisé
a la figure 3. Une action A1 de I'utilisateur sur la molette
14 dans le sens horaire S1 ferme le contact 20a, une
action A2 dans le sens trigonométrique S2 ferme le con-
tact 20b. Les contacts sont reliés a des moyens d'inter-
prétation X qui permettent de différencier les ordres de
translation des ordres de rotation. Les moyens d'inter-
prétation X permettent ensuite de transmettre les ordres
directement vers le ou les actionneurs correspondants.
[0043] Cette différenciation est importante, puisqu'el-
le permet de piloter un store a deux moteurs aussi bien
gu'un store mono-moteur en réduisant éventuellement
la vitesse de rotation de ce dernier pour l'orientation des
lames.
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[0044] Les moyens d'interprétation sont générale-
ment composés d'un microprocesseur qui permet
d'analyser a la fois I'actionnement des contacts électri-
ques et éventuellement leur temps d'actionnement. Les
moyens d'interprétations comprennent également une
mémoire. En fonction des différents contacts et/ ou du
temps d'activation de ces contacts, les moyens d'inter-
prétation peuvent déterminer s'il s'agit d'un ordre de
translation des lames que l'utilisateur souhaite faire
émettre ou un ordre d'orientation.

[0045] Les boutons de commande 11, 12, 13 pour la
commande de montée et descente du store peuvent ac-
tionner des contacts 21 a et 21b distincts des contacts
20a et 20b. Les différents contacts servent alors a dif-
férencier les actions sur la premiére interface ou sur la
deuxiéme interface, correspondant respectivement a
des ordres de translation et d'orientation des lames.
[0046] IIs peuvent également actionner uniquement
les mémes contacts 20a et 20b que la molette 14. Dans
ce cas, d'autres moyens sont prévus pour différencier
les ordres de translation et d'orientation des lames.
[0047] Par exemple, la deuxiéme interface comprend
un troisieme contact électrique 20c lié a la molette. Ce
troisiéme contact 20c est actionnable soit par appui sur
la molette 14 dans la deuxieme direction D2, soit par
déplacement hors de la position de repos par manipu-
lation de la molette 14. Ce mode de réalisation est sché-
matisé a la figure 4. Le contact 20c est relié aux moyens
d'interprétation X par l'intermédiaire d'un module 7 d'or-
dre de vitesse réduite.

[0048] Ainsi, les ordres provoqués par manipulation
de la molette contiennent une information concernant la
vitesse de l'actionneur, utile dans le cas d'un store mo-
no-moteur.

[0049] Le contact électrique 20c permet de différen-
cier les commandes entrées par l'intermédiaire de la
premiére interface de celles entrées par la deuxiéme in-
terface.

[0050] Ce contact électrique 20c peut par ailleurs
avoir une fonction de commande d'arrét de la rotation
de l'actionneur et donc du mouvement de montée ou
descente ou de la rotation. Lorsqu'il est actionné alors
que le moteur est a l'arrét, il peut étre a l'origine d'une
fonction de mise en position intermédiaire.

[0051] Alternativement ou en combinaison, le temps
d'activation des interfaces de commande peut servir
pour différencier les ordres de translation ou d'orienta-
tion. Dans ce cas, les moyens d'interprétation X com-
prennent des moyens de différenciation 26 des ordres
comprenant un détecteur du temps d'activation 24 des
interfaces de commande et un comparateur 25 pour
comparer le temps d'activation avec une ou plusieurs
valeurs seuil mises en mémoire au niveau des moyens
d'interprétation X.

[0052] Ainsi, méme indépendamment des contacts
électriques des deux interfaces, une action par impul-
sion bréve sur la premiére interface 2a peut étre inter-
prétée par les moyens d'interprétation X comme une
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commande de translation des lames, tandis qu'une ac-
tion maintenue ou de courte durée sur la deuxiéme in-
terface 2b est interprétée comme une commande
d'orientation des lames. De méme, on peut envisager
de permettre également la commande de translation
(par exemple a vitesse rapide) a partir d'une manipula-
tion de la molette 14.

[0053] Chaque actionnement de contact peut générer
un ordre de commande que l'actionneur interpréte com-
me une rotation d'un pas défini, que la deuxiéme inter-
face 2b dispose ou non de butées.

[0054] Différentes variantes et résultats des manipu-
lations des deux interfaces de commande 2a et 2b sont
résumés dans les tableaux des figures 8 a 11.

[0055] La figure 8 illustre les résultats des actions
exercées sur les différentes touches des interfaces de
commande, dans le cas ou la premiéere interface de
commande comprend des contacts électriques 21 a, 21
b et la deuxiéme interface de commande comprend des
contacts électriques 20a, 20b.

[0056] Le tableau de la figure 9 illustre les résultats
des actions sur les interfaces de commande, lorsque les
deux interfaces sont reliées aux mémes contacts élec-
triques, et la différenciation est effectuée par la mesure
du temps d'actionnement de ces interfaces. Ce temps
est comparé a un certain seuil mis en mémoire (au ni-
veau des moyens d'interprétation X). Le résultat de la
comparaison permet de différencier les ordres de trans-
lation et d'orientation.

[0057] Le tableau de la figure 10 illustre les résultats
des actions sur les interfaces de commande, lorsque les
deux interfaces sont reliées aux mémes contacts élec-
triques et lorsque les moyens d'interprétation X com-
prennent un troisieme contact électrique 20c actionné
dés que la molette est actionnée dans un sens S1 ou
S2, par exemple un contact normalement ouvert en po-
sition de repos. Ce troisiéme contact permet de diffé-
rencier les ordres d'orientation et de les coupler avec un
ordre de réduction de la vitesse de I'actionneur s'il s'agit
d'un dispositif mono-moteur.

[0058] Le tableau de la figure 11 illustre les résultats
des actions sur les interfaces de commande, lorsque les
deux interfaces sont reliées aux mémes contacts élec-
triques et lorsque les moyens d'interprétation X com-
prennent un troisieme contact électrique 20c actionné
dés que la molette est actionnée dans une deuxieme
direction distincte de la premiére (par exemple, par ap-
pui sur la molette).

[0059] Une action simultanée par appui et déplace-
ment de la molette distingue les ordres de commande.
Un déplacement sans appui de la molette correspond a
un actionnement sur la premiére interface de comman-
de dans le sens correspondant.

[0060] L'interface de commande peut étre une télé-
commande filaire telle que décrit précédemment, mais
elle peut aussi consister en une télécommande portable
sans fil, communiquant par exemple par le biais d'ondes
radioélectriques ou infrarouges avec un dispositif d'ali-
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mentation du moteur.

[0061] Dans ce cas, les diverses actions exercées sur
les différents boutons de commande, curseurs ou mo-
lettes sont traduits dans l'interface de commande par un
dispositif électronique en un signal électromagnétique.
[0062] L'interprétation des ordres de commande peut
étre faite soit au niveau de l'interface de commande, soit
au niveau du dispositif d'alimentation du moteur, c'est a
dire, les moyens d'interprétations se trouvent au niveau
de I'émetteur d'ordre ou au niveau du récepteur d'ordre.
[0063] Dans le premier cas, les moyens d'interpréta-
tion X différencient les ordres donnés par I'utilisateur par
action sur I'une ou l'autre des interfaces de commande
2a, 2b, et I'émetteur d'ordres 2 émet directement un or-
dre de commande en direction du récepteur d'ordres 6
de l'actionneur 3 ou 3' concerné.

[0064] Dans le deuxieme cas, I'émetteur d'ordres 2
émet un ensemble de données (par exemple un ou plu-
sieurs identifiants de contacts actionnés, une durée
d'actionnement) vers le récepteur d'ordres 6 muni des
moyens d'interprétation X. Ces données sont alors ana-
lysées par les moyens d'interprétation X qui en détermi-
nent 'ordre a donner a l'actionneur 3, 3' concerné.
[0065] Dans le cas d'un mono-moteur, il est possible
de coupler les moyens d'interprétation avec un module
d'ordre de réduction de la vitesse de |'actionneur. Ainsi,
les commandes d'orientation des lames peuvent s'ef-
fectuer a vitesse lente.

[0066] Dans un exemple de réalisation, les moyens
d'interprétation X provoquent directement une comman-
de de rotation a vitesse rapide de I'actionneur dés qu'ils
détectent une commande de translation des lames, tan-
dis qu'ils provoquent une commande de rotation a vites-
se lente de l'actionneur s'ils détectent une commande
d'orientation des lames, cette commande a vitesse lente
étant maintenue tant que l'interface de commande est
actionnée, ou au moins pendant une durée égale au
temps nécessaire au basculement des lames depuis
une position extréme vers l'autre position extréme, si
l'interface de commande est actionnée pendant une du-
rée supérieure.

[0067] Le dispositif selon I'invention peut évidemment
étre appliqué a tout type de store ou de rideau a lames
orientables.

Revendications

1. Dispositif (1) de store (4) a lames orientables (5)
motorisé comprenant un émetteur d'ordres (2) etun
récepteur d'ordres (6) lié au store motorisé, I'émet-
teurd'ordres (2) comprenant une premiére interface
de commande (2a) et une deuxiéme interface de
commande (2b), caractérisé en ce que le dispositif
(1) comprend des moyens d'interprétation (X) pour
différencier les ordres de translation et d'orientation
des lames a partir des actions effectuées sur les
deuxinterfaces de commande, en ce que la deuxie-
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me interface de commande (2b) comprend un élé-
ment (14 ; 14'; 43) déplagable dans deux sens op-
posés (S1, S2) suivant sensiblement une méme
premiere direction (D1) et en ce que deux contacts
électriques (20a, 20b ; 40a, 40b) sont respective-
ment actionnables par déplacement de I'élément
(14 ; 14" ; 43) dans le premier sens (S1) et dans le
second sens (S2).

Dispositif (1) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que I'élément est une molette (43) mobile en
rotation et comprenant des dents (44) et en ce que
les contacts (40a, 40b) sont actionnables par les
dents de la molette.

Dispositif (1) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que |'élément est monté (14 ; 14') mobile en-
tre deux butées (16a, 16b) et en ce que les contacts
sont actionnés au niveau des positions de fin de
course de I'élément (14, 14").

Dispositif (1) selon la revendication 3, caractérisé
en ce que I'élément est une molette (14) ou un cur-
seur (14").

Dispositif (1) selon I'une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce qu'il comprend un troi-
siéme contact électrique (20c) actionnable par ma-
nipulation de la deuxiéme interface (2b).

Dispositif (1) selon la revendication 5, caractérisé
en ce que le troisieme contact électrique (20c) est
actionnable par manipulation de I'élément dans une
deuxiéme direction (D2).

Dispositif (1) selon la revendication 6, caractérisé
en ce que la deuxiéme direction (D2) est sensible-
ment perpendiculaire a la premiére (D1).

Dispositif selon l'une des revendications 5 a 7, ca-
ractérisé en ce que les moyens d'interprétation
comprennent des moyens de différenciation (26)
des ordres de translation et d'orientation en fonction
de l'actionnement du troisieme contact électrique
(20c).

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que les moyens d'interpré-
tation comprennent des moyens de différenciation
(26) des ordres de translation et d'orientation en
fonction de l'interface de commande actionnée et/
ou en fonction de la durée d'actionnement des in-
terfaces de commande ou des contacts électriques.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que les moyens d'interpré-
tation (X) sont compris au moins partiellement au
niveau de I'émetteur d'ordres (2) ou du récepteur

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

11.

12.

10
d'ordres (6).

Dispositif selon l'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce qu'il comprend un seul ac-
tionneur (3) pour la translation et l'orientation des
lames.

Dispositif selon la revendication précédente, carac-
térisé en ce que les moyens d'interprétation sont
couplés avec un module (7) d'ordre de réduction de
la vitesse de I'actionneur (3).
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Boutons de commande

Contacts actionnés

Résultat ordre vers I’actionneur

Mono-moteur Bi-moteur
1 Rotation ler sens Rotation ler sens

2la vitesse normale ler moteur
Rotation 2e sens Rotation 2e sens

12 21b .

vitesse normale ler moteur
13 21aet21lb STOP STOP ler moteur
] ] Rotation ler sens Rotation ler sens

14 déplacé selon Sl 20a vitesse réduite 2e moteur
. ) Rotation 2e sens Rotation 2e sens

14 déplacé selon 52 20b vitesse réduite 2e moteur
14 déplacé sclon 3 20a et 20b STOP STOP 2e moteur

Ou au repos

Fig.8

Boutons de commande

Contacts actionnés

Résultat ordre vers I’actionneur

Mono-moteur Bi-moteur

1 dant t1 Rotation ler sens Rotation ler sens
pendan 20a vitesse normale ler moteur

ion 2 Rotation 2

12 pendant t1 20b RQtatlon e sens otation 2e sens
vitesse normale ler moteur

13 20a et 20b STOP STOP ler moteur

14 déplacé selon Sl Rotation ler sens Rotation ler sens
Pendant t2 20a vitesse reduite 2e moteur

14 déplacé selon S2 20b Rotation 2e sens Rotation 2e sens
Pendant t2 vitesse reduite 2e moteur

Retour repos ou S3 20a et 20b STOP STOP 2e moteur

Fig.9
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Boutons de commande

Contacts actionnés

Résultat ordre vers I’actionneur

Mono-moteur Bi-moteur
" Rotation ler sens Rotation ler sens
20a vitesse normale ler moteur
Rotation 2e sens Rotation 2e sens
12 20b .
vitesse normale ler moteur
13 20a et 20b STOP STOP ler moteur
Rotation ler sens Rotation ler sens
14 déplacé selon Sl et S3 20a et 20c vitesse réduite 2e moteur
14 déplacé selon S2 et S3 20b et 20 ¢ thatlon 2e s;ns Rotation 2e sens
vitesse réduite 2e moteur
Retour repos 20a et 20b STOP STOP 2e moteur

Fig.10

Boutons de commande

Contacts actionnés

Résultat ordre vers I’actionneur

Mono-moteur Bi-moteur
1 Rotation ler sens Rotation ler sens
20a vitesse normale ler moteur
Rotation 2e sens Rotation 2e sens
12 20b .
vitesse normale ler moteur
13 20a et 20b STOP STOP ler moteur
Rotation ler sens Rotation ler sens
S1 20a .
vitesse normale ler moteur
Rotation ler sens Rotation ler sens
S3+81 20a et 20c vitesse réduite 2e moteur
Rotation 2e sens Rotation 2e sens
S2 20b .
vitesse normale ler moteur
Rotation 2e sens Rotation 2e se
S3+52 20b et 20¢ otation 2€ s ns
vitesse réduite 2e moteur
S3 20c STOP STOP 2e moteur

Fig.11
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