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(54) Procédé de commande et installation de store commandée par ce procédé

(57) Ce procédé de commande d’une installation de
store motorisée comporte :
- pendant le déploiement d’une toile, une étape (P2) de
surveillance de la tension de la toile, et

- une étape (P6) d’enroulement de la toile sur un tube
déclenchée automatiquement en réponse à une chute
de la tension surveillée, et arrêtée automatiquement
avant un repli perceptible des bras de guidage de la toile.
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Description

[0001] La présente invention concerne le domaine des
protections solaires motorisées, et en particulier des sto-
res à bras, comme par exemple les stores de terrasse.
[0002] Des installations existantes de stores motori-
sées comprennent une toile de store et des bras déplia-
bles de guidage de la toile dont le mouvement accom-
pagne un mouvement de déploiement ou de repli de la
toile, la toile étant susceptible de s’enrouler autour d’un
tube mis en mouvement par un actionneur.
[0003] Plus précisément, une installation de store à
bras comprend généralement les éléments suivants : un
tube d’enroulement, maintenu à ses extrémités dans un
coffre ou par des supports, des bras dépliables, une toile
de store et une barre rigide dite barre de charge. Un
actionneur tubulaire permet de motoriser l’installation.
[0004] La toile de store est fixée par un de ses côtés
sur le tube d’enroulement à l’intérieur duquel se trouve
l’actionneur tubulaire. Cet actionneur entraîne en rotation
le tube et par conséquent permet d’enrouler ou de dé-
rouler la toile. La toile est également fixée sur son côté
opposé, à ladite barre de charge. Celle-ci permet de
maintenir la toile et, éventuellement, sert à refermer le
coffre du store lorsque la toile est dans sa position repliée.
[0005] Les bras du store sont fixés d’une part au coffre
du store (ou à des supports appropriés) et d’autre part à
la barre de charge. Ils présentent au moins un coude
articulé, leur permettant de se plier ou de se déplier. Les
bras sont munis, généralement au niveau du coude, de
ressorts bandés lors du repli de la toile.
[0006] Les stores à bras se déploient généralement
de façon sensiblement horizontale. Le déploiement de
la toile ne peut donc pas être réalisé uniquement sous
l’effet du poids de la barre de charge. Pour le déploie-
ment, les bras ont tendance, sous l’effet des ressorts, à
chercher à se déplier. De ce fait, si l’actionneur libère la
rotation du tube d’enroulement, la toile est entraînée par
les bras et le store se déploie.
[0007] Lors du repli du store, l’actionneur entraîne le
tube d’enroulement en rotation, ce qui a pour effet de
tirer sur les bras par l’intermédiaire de la toile pour les
replier.
[0008] Les ressorts des bras ont en général un fort
coefficient de raideur. En effet, il est requis que les stores
classiquement vendus sur le marché soient déroulés
avec la toile fortement tendue, quelle que soit la position
d’arrêt, ceci pour des raisons esthétiques et techniques
(absence de poche d’eau en cas de pluie, maintien plus
rigide et donc résistance au vent, etc.).
[0009] Ces contraintes en tension de la toile provo-
quent dans le temps une distension et un allongement
de celle-ci qui peut conduire à effectuer des re-réglages.
[0010] La position complètement déployée, égale-
ment connue sous les termes de « position de fin de cour-
se basse » est repérée sans butée, généralement grâce
à un dispositif de comptage. Dans les installations exis-
tantes, cette position correspond également à une posi-

tion de verrouillage dans laquelle les bras sont dépliés
au-delà d’une position où des segments du bras sont
alignés. Plus précisément, dans les installations existan-
tes, chaque bras comporte au moins deux segments ar-
ticulés l’un par rapport à l’autre autour d’un axe de rota-
tion perpendiculaire au plan de déplacement. Un angle
α est défini par les deux segments dans le plan de dé-
placement. Cet angle α va croissant au fur et à mesure
que la toile est déployée. La position de verrouillage cor-
respond à une position dans laquelle l’angle α est supé-
rieur à 180°. Dans cette position, on dit que les bras sont
« arc-boutés ». Cette position de verrouillage permet un
bon maintien de la tension de la toile, notamment par
rapport au vent.
[0011] En revanche, le passage de cette position de
verrouillage, lors du déploiement ou plus particulière-
ment du repli de la toile, nécessite que l’actionneur soit
capable de développer un fort couple d’entraînement.
[0012] De ce fait, les actionneurs destinés aux stores
à bras sont dimensionnés pour un fort couple, qui n’est
globalement nécessaire que pour le déverrouillage des
bras, c’est-à-dire le passage de la position verrouillée.
Le reste de la course ne nécessite qu’un couple moyen.
[0013] De plus, l’ensemble du store doit répondre à
des critères de précision, de sensibilité et d’étanchéité.
[0014] Compte-tenu de ces critères, la motorisation
des stores est coûteuse puisque les actionneurs doivent
être puissants (de 25 à 120 Nm) et les dispositifs de
comptage élaborés.
[0015] L’invention cherche donc à contourner ces exi-
gences et se propose de simplifier la commande de l’ins-
tallation de store, tout en conservant une tension de toile
adaptée à la demande du marché.
[0016] Elle a donc pour objet un procédé de comman-
de d’une installation de store comportant :

- lors du déploiement de la toile, une étape de sur-
veillance d’une grandeur représentative de la ten-
sion de la toile,

- une étape d’enroulement de la toile sur le tube dé-
clenchée automatiquement en réponse à une chute
de la tension de la toile consécutive à un blocage du
mouvement associé des bras lors du déploiement,
cette étape d’enroulement étant arrêtée automati-
quement avant un repli perceptible des bras.

[0017] Le fait de déclencher l’étape d’enroulement de
la toile dès que la tension de la toile chute, permet no-
tamment de retendre automatiquement cette toile. De
plus, utiliser une grandeur représentative de la tension
de la toile simplifie le procédé de commande puisqu’il
n’est plus nécessaire de recourir à des dispositifs de
comptage pour commander l’arrêt du déploiement de la
toile. En fait une simple butée propre à arrêter le déplie-
ment des bras suffit à provoquer une chute de la tension
de la toile et donc à arrêter son déploiement.
[0018] Enfin, détecter une chute de la tension de la
toile à partir de la grandeur représentative de cette ten-
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sion permet non seulement de retendre la toile lorsque
les bras sont arrivés en butée, mais également de reten-
dre la toile lorsque les bras ont rencontré un obstacle
extérieur à l’installation du store.
[0019] Par l’expression « un repli perceptible des
bras », on définit ici un mouvement de repli des bras cor-
respondant à un déplacement de la toile inférieur à 5%
de la course totale de cette toile entre une position com-
plètement repliée et une position complètement dé-
ployée.
[0020] Les modes de réalisation de ce procédé peu-
vent comporter une ou plusieurs des caractéristiques
suivantes :

- l’étape de surveillance comprend une mesure du
couple exercé par l’actionneur sur le tube
d’enroulement ;

- l’étape d’enroulement est automatiquement arrêtée
dès que la grandeur représentative de la tension de
la toile devient supérieure à un seuil prédéterminé
ou dès que la variation de la grandeur représentative
dépasse un seuil prédéterminé ;

- l’étape d’enroulement est automatiquement arrêtée
dès qu’une durée prédéterminée est écoulée depuis
le déclenchement de l’étape d’enroulement ;

- la durée ou le seuil est prédéterminé lors d’une phase
d’apprentissage pour ne pas provoquer de repli per-
ceptible des bras.

[0021] Ces modes de réalisation du procédé présen-
tent en outre les avantages suivants :

- utiliser une mesure du couple de l’actionneur en tant
que grandeur représentative de la tension de la toile
permet de loger le capteur dans le tube d’enroule-
ment ou même dans l’actionneur et donc de le pro-
téger,

- arrêter l’étape d’enroulement en fonction d’un seuil
prédéterminé de tension permet de garantir que la
toile a été retendue,

- arrêter l’étape d’enroulement après une durée pré-
déterminée permet de retendre la toile sans pour
cela mesurer à nouveau la tension de cette toile, et

- déterminer la durée prédéterminée ou le seuil pré-
déterminé pour ne pas provoquer de repliement per-
ceptible des bras permet de maintenir un déploie-
ment maximal de cette toile.

[0022] L’invention a également pour objet une instal-
lation de stores motorisée comprenant :

- une toile de store,
- un actionneur commandable propre à entraîner l’en-

roulement de la toile du store sur un tube d’enroule-
ment,

- plusieurs bras dépliables susceptibles d’accompa-
gner le mouvement de la toile du store,

- un capteur propre à mesurer une grandeur repré-

sentative de la tension de la toile pendant son dé-
ploiement, et

- un calculateur apte à commander l’actionneur, et ap-
te à mettre en oeuvre le procédé de commande ci-
dessus.

[0023] Les modes de réalisation de cette installation
peuvent comporter les caractéristiques suivantes :

- chaque bras comporte au moins deux segments
pouvant pivoter l’un par rapport à l’autre dans un
plan de déplacement des bras, un angle α défini par
les deux segments dans le plan de déplacement al-
lant croissant au fur et à mesure que la toile est dé-
ployée, l’installation comportant un mécanisme de
butée propre à provoquer un blocage des bras lors
de leur dépliement lorsque la valeur de l’angle α at-
teint une valeur donnée dite angle de blocage, infé-
rieure à 180° et de préférence inférieure à 150° ;

- l’installation comprend un mécanisme de retenue
permettant le maintien de l’angle α dans une plage
de +/X° autour de l’angle de blocage tant qu’un effort
de traction exercé sur les bras pour réduire cet angle
reste en deçà d’un seuil prédéfini de traction, X étant
petit devant la valeur de l’angle de blocage, et de
préférence inférieur à 5° ;

- le mécanisme de butée et/ou de retenue est ajusta-
ble de manière à régler la valeur de l’angle de blo-
cage, le seuil prédéfini de traction ou la valeur de X.

[0024] Ces modes de réalisation de l’installation pré-
sentent en outre les avantages suivants :

- maintenir l’angle α en dessous de 180°, permet d’uti-
liser un actionneur moins puissant pour enrouler la
toile, ce qui simplifie la conception de l’installation
de store, et

- utiliser un mécanisme de retenue pour maintenir
l’angle α si un effort, inférieur à un seuil prédéfini,
est appliqué pour réduire cet angle, permet de ver-
rouiller la toile à proximité de sa position complète-
ment déployée sans utiliser d’énergie électrique.

[0025] L’invention sera mieux comprise à la lecture de
la description qui va suivre, donnée uniquement à titre
d’exemple non limitatif et faite en se référant aux dessins
sur lesquels :

- la figure la est une illustration schématique en pers-
pective d’une installation de store,

- les figures 2a, 2b et 2c représentent schématique-
ment l’installation de la figure 1 dans trois positions
différentes,

- les figures 3a, 3b et 3c sont des chronogrammes
représentant, en fonction du temps, l’évolution du
couple d’un actionneur de la figure 1,

- la figure 4 est un organigramme d’un procédé de
commande de l’installation de la figure 1,
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- la figure 5 est un procédé de réglage de l’installation
de la figure 1, et

- les figures 6a et 6b sont une illustration schématique
de mécanismes de butée susceptibles d’être mis en
oeuvre dans l’installation de la figure 1.

[0026] La figure 1 présente une installation 1 de store
à bras selon l’invention.
[0027] A l’intérieur d’un coffre 2 fixé sur une structure,
par exemple une façade d’un bâtiment, se trouve un tube
d’enroulement 21 sur lequel s’enroule une toile de store
3. L’installation comprend également deux bras pliables
4, fixés d’un côté directement au coffre 2 et de l’autre
côté sur une barre de charge 5 maintenant la toile 3 ten-
due dans le sens de la largeur.
[0028] Les bras 4 se plient et se déplient dans un plan
commun de déplacement. Par exemple, ici, le plan de
déplacement est sensiblement parallèle au plan de la
toile 3. Chaque bras est formé de deux segments 41 et
42. Une extrémité du segment 41 est reliée à une autre
extrémité du segment 42 par l’intermédiaire d’une char-
nière 43 formant un coude articulé. La charnière 43 per-
met un pivotement des segments 41 et 42 l’un par rapport
à l’autre autour d’un axe de rotation perpendiculaire au
plan de déplacement. L’angle défini entre les segments
41 et 42 dans le plan de déplacement est noté ici α.
[0029] Chaque bras est équipé d’un dispositif élasti-
que 10 propre à solliciter le bras vers une position dé-
pliée. Généralement, le dispositif 10 se présente sous la
forme de ressorts bandés lors du pliage des bras 4.
[0030] Chaque bras comprend également un méca-
nisme 11 de butée réglable. Ce mécanisme 11 permet
d’imposer une valeur maximale αmax pour l’angle α. La
valeur αmax est toujours strictement inférieure à 180° et
de préférence inférieure à 150°. Des exemples de modes
de réalisation du mécanisme 11 sont décrits en regard
des figures 6a et 6b.
[0031] Le dispositif d’actionnement est maintenant dé-
crit en regard de la figure 1b.
[0032] Dans le tube d’enroulement se trouve un ac-
tionneur tubulaire 6, muni d’un axe de sortie sous forme
d’une roue entraînant le tube 21 en rotation dans un pre-
mier sens et, en alternance, dans un deuxième sens op-
posé. Par exemple, l’axe de sortie est fixé à l’axe du tube
21 sans aucun degré de liberté. L’actionneur 6 comporte
une partie d’entraînement ou moto-réducteur 6a ainsi
qu’un frein 6b. Le frein permet de contrôler la vitesse de
rotation et également de maintenir bloqué le tube d’en-
roulement.
[0033] Lors du déploiement de la toile, l’actionneur 6
libère au moins partiellement le frein 6b et donc la rotation
du tube d’enroulement dans le premier sens, sous l’ac-
tion du dispositif élastique 10. La barre de charge 5 et la
toile 3 sont alors entraînés vers la position complètement
déployée.
[0034] L’actionneur comprend également un capteur
7 de couple d’entraînement de la toile. Ce capteur 7 per-
met de mesurer une grandeur représentative de la ten-

sion de la toile 3. Alternativement, ce sont les variations
de cette grandeur représentative qui permettent de dé-
clencher les actions de déploiement ou de repli.
[0035] Un capteur et un procédé de mesure du couple
exercé par l’actionneur sur le tube 21 sont, par exemple,
décrits dans le brevet EP 1 269 596 (SOMFY). Ce brevet
décrit un dispositif pour arrêter le moteur lorsque la char-
ge sur le moteur dépasse une valeur déterminée. Il com-
prend des moyens de transformation de la variation de
la tension aux bornes du condensateur de déphasage
correspondant à une variation de couple déterminée en
une variation choisie de la tension quel que soit le couple
maximum développé, des moyens de comparaison de
la tension transformée avec une tension de référence et
des moyens d’arrêt du moteur lorsque la tension trans-
formée est inférieure à la tension de référence.
[0036] Typiquement, ce capteur permet de mesurer
un couple moteur ou résistant. Le couple est dit résistant
lorsque le couple exercé par l’actionneur 6 est utilisé pour
freiner le déploiement de la toile. A l’inverse, le couple
est dit moteur lorsque l’actionneur 6 est commandé pour
enrouler la toile 3.
[0037] Tout type de capteur permettant de mesurer
une grandeur représentative de la tension de toile est
envisageable, celui-ci ne faisant pas nécessairement
partie de l’actionneur. Ainsi, un capteur mesurant direc-
tement la tension de toile ou un capteur mesurant des
déplacements associés du tube par exemple entrent
dans le cadre de l’invention.
[0038] Enfin, l’actionneur comprend un calculateur
électronique 8 apte à exécuter l’un des procédés décrits
en regard des figures 4 et 5. Ce calculateur 8 est typi-
quement un calculateur programmable associé à un sup-
port d’enregistrement d’informations contenant des ins-
tructions pour l’exécution de l’un de ces procédés.
[0039] Lors de l’enroulement de la toile, l’actionneur 6
entraîne en rotation dans le deuxième sens le tube 21,
ce qui a pour effet de tirer sur la toile 3 et de contraindre
les bras 4 à se replier.
[0040] Les figures 2a à 2c permettent de visualiser les
différentes étapes du procédé de commande du déploie-
ment de la toile 3. Les figures 3a à 3c illustrent la variation
du couple mesurée par le capteur 7, en fonction du
temps, aux instants correspondant respectivement aux
étapes des figures 2a à 2c.
[0041] Lors du déploiement de la toile 3, vu à la figure
2a, le tube d’enroulement tourne dans le premier sens,
les bras 4 se déplient et la toile du store se déroule. On
parle d’ouverture du store.
[0042] Pendant cette phase, le capteur 7 mesure le
couple d’entraînement de la toile, par exemple au niveau
de l’axe de sortie de l’actionneur. Comme illustré, le cou-
ple mesuré n’est pas nécessairement constant en fonc-
tion du temps pendant cette étape, du fait d’une cinéma-
tique particulière liée à la fois aux ressorts des bras et à
la commande de l’actionneur, qui permet de tendre la
toile lors du mouvement. Toutefois, elle suit globalement
une loi linéaire.
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[0043] A la figure 2b, la toile est arrivée dans la position
complètement déployée, c’est à dire que les bras 4 ne
peuvent pas se déplier plus. Ici, c’est le mécanisme 11
qui empêche les bras de se déplier plus comme cela sera
détaillé sur les figures 6a et 6b.
[0044] Au moment où la toile atteint sa position com-
plètement déployée, pendant un court instant, les bras
tirent fortement sur la toile avant que l’actionneur 6 ne
poursuive le déroulement. La toile 3 continue alors de se
dérouler légèrement et le couple mesuré (couple corres-
pondant à la tension de la toile) chute brutalement dans
la mesure où la toile détendue n’exerce plus de contrainte
sur le tube d’enroulement et donc sur l’actionneur. Typi-
quement le couple mesuré tombe en-dessous d’un seuil
S1. Le calculateur 8 détecte la variation brutale du couple
mesuré et commande alors l’arrêt de la rotation et donc
le blocage du tube.
[0045] L’installation est alors à l’arrêt mais la toile est
détendue. Elle ne présente donc pas les caractéristiques
souhaitées par les utilisateurs, tant au niveau esthétique
que technique.
[0046] La figure 3b illustre les variations du couple me-
suré. La brusque chute B3 de couple est détectée sans
confusion par le calculateur 8.
[0047] Le calculateur 8 déclenche alors automatique-
ment une légère rotation du tube 21 dans le deuxième
sens, ainsi que représenté à la figure 2c. Cette rotation
a pour effet de tendre la toile, mais elle est stoppée avant
que les bras 4 ne commencent à se replier.
[0048] L’arrêt de l’enroulement peut être fonction du
couple mesuré et/ou d’une durée prédéterminée.
[0049] Lors de l’enroulement, le couple mesuré aug-
mente à nouveau comme on peut le voir sur la figure 3c.
Ainsi, dans ce mode de réalisation particulier, le calcu-
lateur 8 arrête l’enroulement de la toile 3 dès que le cou-
ple mesuré dépasse un seuil prédéterminé S2. La valeur
du seuil S2 est ajustée pour provoquer l’arrêt de l’enrou-
lement de la toile 3 avant que les bras 4 ne commencent
à se replier.
[0050] La figure 4 reprend sous forme d’organigramme
les différentes étapes liées au déploiement de la toile et
à la surveillance de la tension de la toile, ainsi que les
liens entre ces deux aspects.
[0051] Lors d’une étape P1, le début du déroulement
de la toile est provoqué par un ordre d’un utilisateur. L’or-
dre est transmis, par exemple, à partir d’un point de com-
mande fixé au mur ou à partir d’une télécommande mo-
bile sans fil. Cet ordre provoque le début d’une étape P2
de surveillance du couple mesuré par le capteur 7.
[0052] Lors de l’étape P2, le capteur 7 mesure en con-
tinu un couple représentatif de la tension de la toile 3 et
ce couple mesuré est comparé en temps réel au seuil
S1. Une baisse de la tension de la toile est détectée si le
couple mesuré tombe en dessous du seuil S1.
[0053] Lors d’une étape P3, les bras 4 arrivent en bu-
tée. Les bras se bloquent. Peu après l’arrivée en butée
des bras, le calculateur 8 détecte une baisse de tension
de la toile lors d’une étape P4.

[0054] Par exemple, lors de l’étape P4, le calculateur
8 détecte uniquement une chute du couple mesuré si
celle-ci est immédiatement précédée d’une augmenta-
tion du couple mesuré correspondant à la collision des
bras avec une butée. A cet effet le calculateur 8 vérifie
que 1a chute de tension détectée intervient dans un in-
tervalle de temps ∆t prédéterminé après que le couple
mesuré ait dépassé un seuil prédéterminé. Par exemple,
le seuil prédéterminé est égal au seuil S2 indiqué sur la
figure 3b. L’intervalle ∆t est ici choisi inférieur à 1 seconde
et de préférence inférieur à 0,5 seconde.
[0055] En réponse à la détection d’une baisse de la
tension de la toile, lors d’une étape P5, le calculateur 8
commande immédiatement l’arrêt de l’actionneur. Suite
à cet arrêt, le calculateur 8 déclenche automatiquement,
lors d’une étape P6, une rotation du tube 21 en sens
inverse à celui qui vient d’avoir lieu. Ce mouvement d’en-
roulement déclenche instantanément une étape P7 de
surveillance de l’arrêt de l’enroulement.
[0056] L’étape P7 consiste, par exemple :

- à vérifier si une durée prédéterminée décomptée de-
puis le début de l’étape P6 s’est écoulée, et/ou

- à mesurer le couple représentatif de la tension de la
toile 3 et à comparer ce couple au seuil S2.

[0057] Si lors d’une étape P8, le calculateur 8 déter-
mine que la durée prédéterminée est écoulée ou que le
couple mesuré a franchi le seuil S2, alors il commande
automatiquement, lors d’une étape P9, l’arrêt de l’enrou-
lement de la toile 3. La toile reste alors immobilisée dans
sa position déployée tant qu’une nouvelle commande de
déplacement n’est pas provoquée par l’utilisateur.
[0058] Le seuil S2 est déterminé de manière fixe, par
exemple en fonction de la surface de la toile, de la tension
imposée au dispositif élastique 10 et/ou du type de bu-
tées des bras 4.
[0059] La valeur du seuil S2, ou de même, la durée
d’enroulement de toile prédéterminée, peut également
être réglée manuellement en exécutant le procédé de
réglage de la figure 5.
[0060] Au début du procédé de la figure 5, lors d’une
étape P11, un utilisateur fait basculer le calculateur 8
dans un mode d’apprentissage.
[0061] Ensuite, les étapes P1 à P5 du procédé de la
figure 4 sont exécutées.
[0062] Toutefois, dans le mode d’apprentissage, le
calculateur 8 ne procède pas automatiquement à l’étape
P6. Au contraire, lors d’une étape P12, le calculateur 8
se met en attente d’une commande d’enroulement de la
toile qui est provoquée manuellement par l’utilisateur.
Ensuite, en réponse à cette commande d’enroulement,
le calculateur 8 déclenche l’étape P6 et, en parallèle, lors
d’une étape P13, le calculateur se met de nouveau en
attente, mais cette fois-ci, d’une commande manuelle
d’arrêt de l’enroulement.
[0063] Lorsque l’utilisateur constate que les bras sont
sur le point de se replier, il provoque manuellement l’en-
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voi de cette commande d’arrêt de l’enroulement. En ré-
ponse, l’étape P9 est exécutée et, en parallèle, lors d’une
étape P14, le calculateur détermine et enregistre la va-
leur du seuil S2 ou la valeur de temps écoulée pendant
le mouvement de repli. La valeur du seuil S2 est déter-
minée à partir de la valeur mesurée par le capteur 7 à
l’instant où l’étape P9 a été déclenchée.
[0064] La valeur du seuil S2 ou la durée de repli ainsi
définie par apprentissage peut être automatiquement
modifiée pour tenir compte d’un temps de réaction de
l’utilisateur.
[0065] Cet apprentissage est tout à fait compatible
avec le mécanisme 11, en particulier réglable par l’utili-
sateur.
[0066] La figure 6a présente un exemple de mécanis-
me 11 sous forme de butée réglable, pour un bras 4. Ce
dispositif limite le débattement mécanique des bras de
manière réglable.
[0067] Dans le mode de réalisation de la figure 6a, le
mécanisme 11 comprend une vis 110 de réglage, montée
par vissage dans un ergot taraudé 111. L’ergot 111 est
fixé, sans aucun degré de liberté, au premier segment
41 du bras 4 ou à la charnière 43 du bras 4. Une extrémité
de la vis 110 vient en butée sur un ergot 112 fixé sur le
deuxième segment 42 du bras 4 lorsque le bras 4 est
dans une position complètement dépliée. Ainsi, la vis 110
permet de régler la valeur αmax en la vissant plus ou
moins à l’intérieur de l’ergot 111.
[0068] On peut également imaginer une butée élasti-
que, permettant d’amortir le choc entre l’extrémité de la
vis 110 et l’ergot 112, de manière à préserver les élé-
ments de l’installation.
[0069] Un deuxième mode de réalisation du mécanis-
me 11 est représenté sur la figure 6b. Il permet, en plus
de maintenir la valeur de l’angle α inférieure à 180°, de
retenir les bras dans la position complètement déployée.
A cet effet, un premier ergot 113 fixé, sans aucun degré
de liberté, sur la charnière 43 du bras 4 supporte une
patte 114 flexible, à l’extrémité de laquelle est montée
une protubérance 115.
[0070] Un deuxième ergot 116 est fixé sur le deuxième
segment 42 du bras 4.
[0071] De préférence, la protubérance 115 et/ou l’er-
got 116 présentent des surfaces inclinées par rapport à
une direction F de déplacement relatif de la protubérance
115 par rapport à l’ergot 116. Sur la figure 6b, seule la
protubérance 115 présente une surface inclinée 115a
par rapport à la direction F.
[0072] Les ergots 113 et 116, la patte 114 et la protu-
bérance 115 forment un mécanisme de retenue propre
à maintenir l’angle α dans une plage de +/- X° autour de
la valeur αmax tant qu’un effort de traction exercé sur les
bras pour réduire cet angle reste inférieur à un seuil pré-
défini de traction. Par exemple, X est inférieur ou égal à
5°.
[0073] De préférence, la protubérance 115 est dépla-
çable le long de la patte 114 dans au moins une direction
contenue dans le plan de déplacement des bras 4. Cette

possibilité de modifier la position de la protubérance 115
permet de régler la valeur X.
[0074] De plus, la flexibilité de la patte elle-même peut
être ajustée. Ceci permet de définir la valeur d’un seuil
de traction au-delà duquel le déverrouillage des bras 4
devient possible, comme on le comprendra à la lecture
de ce qui suit.
[0075] Lors du déploiement des bras 4, l’ergot 116 ren-
contre la surface inclinée 115a de la protubérance 115.
Toutefois, la déformation de la patte 114 permet à l’ergot
116 de passer sous la protubérance 115. La coopération
de l’ergot 116 avec la protubérance 115 forme une butée
escamotable provoquant une chute de la tension de la
toile. Après avoir passé cette butée escamotable, les er-
gots 113 et 116 peuvent venir en butée pour limiter mé-
caniquement le déploiement de la toile. Un moyen de
réglage tel que décrit en référence à la figure 6a peut
également être mis en oeuvre dans ce mode de réalisa-
tion.
[0076] Les bras 4 se trouvent alors dans une position
de verrouillage, indépendante des ressorts de tension
des bras, propre à maintenir la toile dans sa position com-
plètement déployée.
[0077] Pour déverrouiller les bras 4, il faut également
fournir un couple de déverrouillage des bras, ce couple
étant cependant nettement inférieur à celui nécessaire
au déverrouillage de bras arc-boutés.
[0078] Lors du déploiement de la toile 3, le passage
de la protubérance 115 provoque une chute du couple
mesuré, ce qui permet de détecter la proximité de la po-
sition complètement déployée. En réponse, dans ce mo-
de de réalisation, le calculateur 8 arrête automatique-
ment, après une durée prédéterminée, le déroulement
de la toile 3. Cette durée est ici prédéterminée, pour lais-
ser assez de temps pour que l’ergot 116 passe la protu-
bérance 115 et que les bras soient ainsi dans leur position
de verrouillage. Il n’est pas nécessaire que cette durée
soit suffisamment longue pour que l’ergot 116 vienne bu-
ter sur l’ergot 113.
[0079] La courbe de couple en fonction du temps est
alors similaire à celle représentée à la figure 3b.
[0080] Lors du mouvement d’enroulement permettant
de tendre la toile 3, il est également plus facile d’arrêter
automatiquement le mouvement avant le passage de
cette protubérance 115. En effet, le passage de la pro-
tubérance 115 correspond à une augmentation impor-
tante du couple mesuré. Le seuil S2, peut alors facilement
être déterminé par apprentissage.
[0081] D’autres systèmes de butée et/ou de fixation
de la valeur αmax peuvent bien entendu être envisagés
sans sortir du cadre de l’invention. C’est le cas par exem-
ple d’une butée à bille ou d’une dispositif de retenue à
aimant, tel que décrit par exemple dans la demande de
brevet EP1273733.
[0082] L’invention trouve une application particulière-
ment intéressante dans le cadre des stores dits autono-
mes, c’est à dire fonctionnant grâce à une source d’éner-
gie non reliée à un réseau électrique et éventuellement
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rechargeable (par exemple grâce à des cellules photo-
voltaïques).
[0083] En effet, il est particulièrement important dans
ce cas de limiter la consommation, et donc de limiter la
puissance nécessaire à fournir par l’actionneur lors de
l’actionnement du store, tout en conservant une toile suf-
fisamment tendue.
[0084] Les différentes fonctionnalités liées générale-
ment aux stores sont tout à fait applicables en combinai-
son avec ce qui vient d’être décrit. Par exemple l’accos-
tage en butée à tension d’alimentation ou vitesse réduite,
le déstressage de la toile, l’utilisation conjointe de cap-
teurs (d’ensoleillement, de vent, etc) peuvent être mis en
oeuvre dans les modes de réalisation ci-dessus.
[0085] D’autres avantages liés à l’invention sont dé-
taillés ci-dessous :

- un compteur de position n’est pas nécessaire, le sto-
re peut évoluer entre ses positions extrêmes (d’un
côté le coffre et de l’autre, la butée, escamotable ou
pas, sur les bras). Cette structure simplifie alors l’ac-
tionneur qui peut être plus facilement rendu étanche
(en effet, les dispositifs de comptage sont des points
d’entrée pour l’humidité, ce qui représente une con-
trainte de fabrication dans la mesure où un tel store
est placé en extérieur),

- les butées peuvent également être utilisées pour re-
caler la position en cas d’utilisation d’une manoeuvre
manuelle dans un système hors alimentation et à
comptage électronique.

[0086] Un autre avantage est lié à la détection d’obs-
tacle à la descente d’un store. La variation de tension de
la toile détectée pourrait également être due à la présen-
ce d’un obstacle sur la zone de déploiement du store (par
exemple présence d’un camion devant un store de ter-
rasse de café). Dans ce cas, le déploiement du store est
arrêté, conformément à l’invention.
[0087] En variante, le calculateur 8 et/ou le capteur 7
sont montés en dehors de l’actionneur.
[0088] Dans d’autres modes de réalisation, chaque
bras 4 peut se déplier dans son propre plan de déplace-
ment parallèle au plan de déplacement de l’autre bras.
[0089] Ici, l’installation de store a été décrite dans le
cas particulier où l’étape P6 d’enroulement est arrêtée
automatiquement en fonction d’une durée prédétermi-
née ou du dépassement du seuil S2. En variante, l’étape
P6 d’enroulement de la toile est automatiquement arrê-
tée en fonction d’une distance angulaire prédéterminée.
Par exemple, l’actionneur 6 est automatiquement arrêté
dès que le tube 21 a parcouru cette distance angulaire
prédéterminée.

Revendications

1. Procédé de commande d’une installation de store
motorisée, l’installation comprenant une toile (3) de

store et des bras dépliables de guidage de la toile
(3) dont le mouvement accompagne un mouvement
de déploiement ou de repli de la toile, la toile étant
susceptible de s’enrouler autour d’un tube mis en
mouvement par un actionneur, le procédé étant ca-
ractérisé en ce qu’il comporte :

- lors du déploiement de la toile, une étape (P2)
de surveillance d’une grandeur représentative
de la tension de la toile,
- une étape (P6) d’enroulement de la toile sur le
tube déclenchée automatiquement en réponse
à une chute de la tension de la toile consécutive
à un blocage du mouvement associé des bras
lors du déploiement, cette étape d’enroulement
étant arrêtée automatiquement avant un repli
perceptible des bras.

2. Procédé selon la revendication précédente, dans le-
quel l’étape (P2) de surveillance comprend une me-
sure du couple exercé par l’actionneur sur le tube
d’enroulement.

3. Procédé selon la revendication 2, dans lequel :

- l’étape de surveillance consiste à détecter une
chute du couple mesuré consécutive à un blo-
cage du mouvement associé des bras lors du
déploiement, et
- l’étape d’enroulement de la toile sur le tube est
déclenchée automatiquement suite à la détec-
tion de cette chute du couple mesuré.

4. Procédé selon l’une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel l’étape (P6) d’enroulement
est automatiquement arrêtée dès que la grandeur
représentative de la tension de la toile devient su-
périeure à un seuil prédéterminé (S2) ou dès que la
variation de la grandeur représentative dépasse un
seuil prédéterminé.

5. Procédé selon l’une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel l’étape (P6) d’enroulement
est automatiquement arrêtée dès qu’une durée pré-
déterminée est écoulée depuis le déclenchement de
l’étape d’enroulement.

6. Procédé selon la revendication 4 ou 5, dans lequel
la durée ou le seuil est prédéterminé lors d’une phase
d’apprentissage pour ne pas provoquer de repli per-
ceptible des bras.

7. Installation de store motorisée, caractérisée en ce
qu’elle comprend :

- une toile (3) de store,
- un actionneur (6) commandable propre à en-
traîner l’enroulement de la toile du store sur un
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tube d’enroulement,
- plusieurs bras (4) dépliables susceptibles d’ac-
compagner le mouvement de la toile du store,
- un capteur (7) propre à mesurer une grandeur
représentative de la tension de la toile pendant
son déploiement, et
- un calculateur (8) apte à commander l’action-
neur, et apte à mettre en oeuvre un procédé de
commande conforme à l’une quelconque des re-
vendications précédentes.

8. Installation selon la revendication 7, dans laquelle
chaque bras comporte au moins deux segments (41,
42) pouvant pivoter l’un par rapport à l’autre dans un
plan de déplacement des bras, un angle α défini par
les deux segments dans le plan de déplacement al-
lant croissant au fur et à mesure que la toile est dé-
ployée, l’installation comportant un mécanisme de
butée propre à provoquer un blocage des bras lors
de leur dépliement lorsque la valeur de l’angle α at-
teint une valeur donnée dite angle de blocage, infé-
rieure à 180° et de préférence inférieure à 150°.

9. Installation selon la revendication précédente, com-
prenant un mécanisme de retenue permettant le
maintien de l’angle α dans une plage de +/- X° autour
de l’angle de blocage tant qu’un effort de traction
exercé sur les bras pour réduire cet angle reste en
deçà d’un seuil prédéfini de traction, X étant petit
devant la valeur de l’angle de blocage, et de préfé-
rence inférieur à 5°.

10. Installation selon l’une des revendications 8 à 9,
dans laquelle le mécanisme de butée et/ou de rete-
nue (11) est ajustable de manière à régler la valeur
de l’angle de blocage, le seuil prédéfini de traction
ou la valeur de X.
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