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(54) Procédé de fonctionnement d’un actionneur électromécanique pour store a bras.

(57)  Procédé de fonctionnement d’un actionneur
électromécanique (6) pour store a bras (1), comprenant
une unité de commande (8), des moyens (9) de détection

de butée et des moyens (7) de mesure d’'un parameétre

(Ucapa) lié a l'actionneur, le store pouvant se déplacer
le long de sa course dans au moins une premiere (ZP1)
et une deuxieme (ZP2, ZP3) zones de positionnement,
le procédé comprenant les étapes suivantes :

hON

- sur détection d’'un événement initiateur, détermination
automatique, a partir de la mesure du paramétre lié a
I'actionneur, de la zone de positionnement dans laquelle
se trouve la position courante du store,

- sila position courante du store se trouve dans la deuxié-
me zone de positionnement, désactivation temporaire
des moyens de détection de butée au cours d’'un mou-
vement du store vers une position de butée.
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Description

[0001] L’invention concerne le domaine des protec-
tions solaires automatisées, en particulier des stores pi-
lotés par un actionneur.

[0002] Une toile formant le store est destinée a s’en-
rouler sur un tube dit tube d’enroulement, la rotation de
ce dernier étant réalisée soit par l'intermédiaire d’un ac-
tionneur électromécanique, soit grace a un dispositif de
manoeuvre manuelle ou manivelle.

[0003] Les actionneurs tubulaires sont trés couram-
ment utilisés pour ces manoeuvres automatiques. lls se
placent a l'intérieur du tube d’enroulement et permettent
de dérouler ou d’enrouler la toile du store sans effort par-
ticulier. De plus, associés a des automatismes ou cap-
teurs, le fonctionnement du store peut étre réalisé a dis-
tance, sans nécessairement I'intervention de I'utilisateur
(par exemple, déroulement automatique en présence de
soleil, pour protéger a la fois la terrasse ou les fenétres
d’un trop grand réchauffement I'été, enroulement auto-
matique en cas de vent pour protéger le store lui-méme).
[0004] Les actionneurs électromécaniques sont géné-
ralement connectés sur le secteur pour leur alimentation.
Pour prévenir des cas d'utilisation urgente en cas de cou-
pure del'alimentation, certaines versions sont proposées
avec une commande manuelle de secours. L’actionneur
combine alors les fonctions automatiques et manuelles.
[0005] Pour le fonctionnement de I'actionneur, il est
préférable que celui-ci connaisse la position de déploie-
ment du store, afin de gérer notamment les fonctionne-
ments particuliers sur différentes zones de la course :
arrivée en butée haute, arrivée au point bas, zone de
verrouillage des bras de déploiement du store.

[0006] Dans I'état de I'art, différentes solutions de dé-
termination de position par comptage existent, celles-ci
se répartissant principalement entre des dispositifs de
comptage électroniques ou mécaniques.

[0007] Les dispositifs de comptage mécanique sont
utilisés couramment. Un mouvementde I'écran est trans-
crit mécaniquement par le dispositif de comptage dans
un sens ou dans l'autre. Le réglage des positions de fin
de course nécessite généralement un acces a l'action-
neur. Ensuite, quelle que soit I'origine du mouvement
(motorisé ou manuel), le comptage est actif et les posi-
tions sont toujours bien repérées.

[0008] Les dispositifs de comptage électronique sont
également largement présents sur le marché. La position
courante est repérée dans une mémoire électronique
non volatile, ce qui permet de conserver I'information mé-
me en cas de coupure de courant. Le réglage d’un tel
dispositif de comptage électronique peut étre exécuté a
distance, ce qui présente évidemment de nombreux
avantages, les actionneurs n’étant pas aisément acces-
sibles une fois montés sur site.

[0009] Cependant, si de tels actionneurs a dispositif
de comptage électronique sont munis d’'une commande
manuelle de secours, un mouvement manuel réalisé lors
d’une coupure de courant peut dérégler le comptage de
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position : en effet, le store est déplacé sans que le sys-
teme de comptage électronique ne change la valeur de
la position courante. Il est également peu probable que
le store sera remis en position initiale aprés cette ma-
noeuvre manuelle. La position en mémoire ne corres-
pond donc plus a la position courante, autrement dit I'ins-
tallation est déréglée.

[0010] Cette situation peut étre évitée par I'utilisation
de capteurs de position absolue, mais ceux-ci sont de
technologie complexe et rarement voire jamais utilisés
dans le domaine des protections solaires automatisées.
[0011] Une pratique simple consiste a détecter chaque
interruption de courant et a recaler le systéme vers une
butée (s'il en existe une) a chaque fois. Ceci a de nom-
breux inconvénients. Chague micro-coupure de courant
peut étre a l'origine de ce recalage. Ce dernier est mal
compris par l'utilisateur qui constate que son installation
présente un comportement curieux, a chaque retour de
I'alimentation secteur ou ne correspondant pas au simple
ordre de montée ou de descente qu’il donne.

[0012] Une autre solution, décrite dans lademande de
brevet IT MI2002001549 consiste a ajouter un second
systeme de détection, qui va permettre de réaliser le
comptage lors d’'une manoeuvre de secours manuelle
ou plus simplement de détecter un mouvement. Le se-
cond systéme de détection est alimenté par un moyen
de stockage d’énergie (type supercapacité) rechargé
lorsque l'actionneur est de nouveau sous tension. L’ins-
tallation pourra alors se recaler dans les seuls cas ou
une manoeuvre manuelle a eu lieu. Cependant, cette
solution nécessite la mise en oeuvre de nouveaux
moyens de comptage outre les moyens existants ou des
moyens de comptage adaptés, ce qui renchérit encore
les dispositifs @ manoeuvre de secours.

[0013] Quelle que soit la solution utilisée, il est néces-
saire de procéder en cas de besoin et/ou de maniére
automatique a un recalage de l'installation. Ce recalage
est basé sur la reconnaissance d’une position fixe, telle
qu’une butée franche ou une position dans laquelle |l
n’est plus possible de continuer le mouvement et assi-
milée a une butée franche. La position de cette butée
peut étre déterminée par 'analyse du couple ou d’une
variation du couple exercé par le moteur ou d’'une sous-
vitesse. Ces paramétres sont alors indépendants du
comptage de position. La position de la butée est asso-
ciée a une valeur de position de référence. Le comptage
peut alors étre remis a jour a partir de cette position de
référence représentant sans ambiguité la position cou-
rante du store.

[0014] Lareconnaissance d’'une telle butée estconnue
del’homme du métier. Ainsi, le brevet EP 1 269 596 décrit
un dispositif pour arréter le moteur lorsque la charge sur
le moteur dépasse une valeur déterminée. Il comprend
des moyens de transformation de la variation de la ten-
sion aux bornes du condensateur de déphasage, corres-
pondant a une variation de couple déterminée, en une
variation choisie de la tension quel que soit le couple
maximum développé, des moyens de comparaison de
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la tension transformée avec une tension de référence et
des moyens d’arrét du moteur lorsque la tension trans-
formée est inférieure a la tension de référence.

[0015] Une procédure de recalage automatique est
connue du document US 2005/0237015 dans le domaine
des portes de garage motorisées. Dans ce type d’instal-
lation, il est également prévu une manoeuvre manuelle
qui peut étre mise en oeuvre hors alimentation de I'ac-
tionneur. Ce document décrit un systeme de points de
passages repérables, qui définissent des limites de zo-
nes de fonctionnement. Lors de lareconnexion au réseau
d’alimentation suite a une manoeuvre manuelle détec-
tée, I'électronique de l'installation détermine, sur la base
d’'informations propres a chaque zone, par exemple une
valeur de tension spécifique pour chaque zone, dans
quelle zone se situe la porte. Pour chaque zone est dé-
finie une direction de mouvement préférentielle, de ma-
niére a atteindre de maniére slre un point de passage
ou le compteur de position est recalé.

[0016] Lamiseen oeuvre de ce systéme pour une por-
te de garage nécessite de mettre en place des capteurs
de points de passage ou des indicateurs de zones per-
sonnalisant les zones de fonctionnement, ce qui renché-
rit le systéme.

[0017] Ce document par ailleurs ne propose que la dé-
finition d’une direction de mouvement préférentielle com-
me action a mettre en oeuvre en fonction de la zone dans
laquelle se situe la porte.

[0018] Dans le cas du store, on peut aisément se con-
tenter d’avoir une seule butée permettant le recalage et
non pas un ensemble de points de passages. Cepen-
dant, pour le repérage de cette butée, il est nécessaire
d’activer les moyens de détection de butée, tels qu'évo-
qués plus hauts. Il est également nécessaire d’éviter
d’activer ces moyens sur d’autres zones de la course,
en particulier dans une zone dite de verrouillage des bras,
ou une augmentation de couple, de variation de couple
Oou une sous-vitesse peut traduire un autre événement
gu’une arrivée en butée. Le brevet EP 0 770 757 décrit
ainsi que le moyen de détection de butée, nommé moyen
de surveillance de charge, est activé uniquement lors de
la rentrée du store, juste avant d’atteindre la position ini-
tiale correspondant a la butée et non pas sur le restant
dela course, évitant ainsi toute sollicitation intempestive.
Cependant, ce procédé n’est applicable que si la con-
naissance de la position est fiable, c’est-a-dire qu'il n’est
pas adapté dans le cas présenté précédemment dans
lequel il y a eu un déréglage de l'installation suite a une
manoeuvre manuelle.

[0019] On connait du document DE 90 03 416 un pro-
cédé de commande d’un store. Le store comprend des
moyens capteurs pour déterminer dans quelle zone de
la course se trouve une barre de charge du store. Ce
document concerne un procédé de commande d’un store
avec multiples positions de déploiement et de repli. Ces
multiples positions sont atteintes de maniére automati-
que en fonction des conditions de vent environnantes.
Le fonctionnement décrit implique que les positions sont
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repérées de maniére précise. Lorsqu'il existe des varia-
tions de vitesse de vent par rapport a une valeur seuil,
le store est conduit vers une autre position.

[0020] On connait du document EP 1 752 597 un pro-
cédé de gestion du déploiement d’un store sensible au
vent.

[0021] On connait du document US 2007/0247100 un
procédé de tension de la toile d’'un store a bras dans sa
position complétement déployée.

[0022] On connait encore du document US
2002/089209 des moyens d’arrét d’'un store a bras en
positions déployée et en position repliée.

[0023] Le but de l'invention est de fournir un procédé
de fonctionnement d’'un actionneur remédiant aux incon-
vénients évoqués et améliorant les procédés de fonc-
tionnement connus de I'art antérieur. En particulier, I'in-
vention permet, lorsqu’un recalage est nécessaire, de
déterminer préalablement de maniére globale la position
du store pour autoriser un recalage de position automa-
tique, sans intervention de I'utilisateur, et sans erreur.
Elle permet également d’utiliser des seuils de détection
assez bas pour ne pas endommager l'installation lors
d’une détection de butée.

[0024] Le procédé selon l'invention est défini par la
revendication 1.
[0025] Différents modes d’exécution du procédé sont

définis par les revendications dépendantes 2 a 10.
[0026] Selon linvention, un actionneur est défini par
la revendication 11.

[0027] Ledessinannexé représente, atitre d’exemple,
un mode de réalisation d’une installation de protection
solaire selon I'invention et un mode d’exécution d’un pro-
cédé de fonctionnement d’une telle installation.

[0028] La figure 1 est un schéma d’une installation de
protection solaire selon I'invention.

[0029] Lafigure 2 estunschémad’'unactionneurd’une
telle installation.
[0030] Lesfigures 3,4 et5 sontdes schémas illustrant

le principe du procédé de fonctionnement selon l'inven-
tion.

[0031] Les figures 6 et 7 sont des schémas illustrant
des principes de mesure de parameétres utilisés dans le
procédeé de fonctionnement selon I'invention.

[0032] L’installation de protection solaire 1, en particu-
lier un store a bras motorisé, comprend un tube d’enrou-
lement 21 autour duquel vient s’enrouler une toile 3 de
store dans un coffre 2. L'installation comprend également
des bras 4 articulés montés d’'une part sur une structure
porteuse et munis de ressorts 10 bandés lorsque les bras
sont repliés. L'autre extrémité des bras est reliée a une
barre 5 fixée en bout de la toile 3. Un actionneur tubulaire
6 inséré dans le tube d’enroulement 21 (ou d’entraine-
ment) provoque la rotation de ce dernier. L'actionneur
comprend une unité de commande 8 lui permettant de
gérer des ordres de commande pour déployer ou replier
latoile. Lors d’'un ordre de déploiement, I'actionneur auto-
rise un dépliement des bras sous I'action des ressorts et
une rotation du tube d’enroulement dans un premier
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sens, ce qui entraine un déploiement de la toile. A I'in-
verse, lors d’'un ordre de repli, I'actionneur provoque la
rotation du tube d’enroulement dans le sens inverse, ce
qui a pour effet de tendre la toile et de replier les bras en
bandant les ressorts.

[0033] L’actionneur 6 comporte une partie d’entraine-
ment ou moto-réducteur 6a ainsi qu’un frein 6b. Le frein
est apte a bloquer en rotation I'axe de sortie, afin de con-
troler la vitesse de rotation et également de maintenir
bloqué le tube d’enroulement.

[0034] Lors du déploiement de la toile, I'actionneur 6
libere au moins partiellement le frein 6b et donc la rotation
du tube d’enroulement dans le premier sens, sous l'ac-
tion des ressorts 10. La barre de charge 5 et la toile 3
sont alors entrainés vers la position complétement dé-
ployée.

[0035] L’actionneur comprend également des moyens
de mesure 7 d’'un paramétre interne a I'actionneur, re-
présentatif du couple exercé par'actionneur 6 sur le tube
21 d’entrainement de la toile.

[0036] L’actionneur comprend encore des moyens de
détection de butée 9. Ces moyens peuvent par exemple
fonctionner par détection d’'un couple prédéterminé,
d’une variation de couple ou d’une variation de vitesse
prédéterminée. Les moyens de mesure 7 et les moyens
de détection de butée peuvent étre au moins partielle-
ment communs. Les moyens de détection de butée per-
mettent de détecter la butée de fin de course de repli du
store (c’est-a-dire la position dans laquelle le store est
complétement enroulé) ou un obstacle sur la course de
la barre de charge du store.

[0037] L’unité électronique de commande 8 permet la
gestion des ordres de commande de rotation du tube
d’enroulement dans un sens ou dans l'autre, ainsi que
la gestion des arréts, grace notamment aux informations
fournies par les moyens de mesure 7, les moyens de
détection de butée 9 et/ou par un capteur de position.
L’unité de commande comprend encore des moyens lo-
giciels de mise en oeuvre d’'un procédé de fonctionne-
ment selon l'invention, ce procédé régissant le fonction-
nement d’un actionneur de store a bras. Ces moyens
logiciels comprennent des programmes informatiques.
[0038] Ondistingue pourun tel store de terrasse abras
six zones particuliéres de fonctionnement (ZF):

Ces zones sont repérées sur la figure 3.

ZF1 : lors du déploiement entre la position haute et
la position dite de verrouillage des bras, celle-ci cor-
respondant généralement a une position de fin de
course basse.

ZF3 : lors du déploiement, au-dela de la position de
verrouillage des bras, la toile se déroulant alors li-
brement

ZF4 : a la montée, avant la position de verrouillage
des bras, la toile s’enroulant alors librement

ZF6 :alamontée aprés cette position de verrouillage
ZF2, ZF5 : zones de fonctionnement limites, corres-
pondant au passage de la position particuliere de
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verrouillage des bras respectivement lors du dé-
ploiement et lors du repliement.

[0039] On distingue également des zones de position
de la toile ZP1, ZP2, situées de part et d’autre de la po-
sition particuliére de verrouillage des bras et une zone
de position ZP3 correspondant a la zone de position de
verrouillage des bras.

[0040] Une zone de fonctionnement différe d’'une zone
de position notamment par l'incidence du sens de mou-
vement.

[0041] Les stores a bras ont la particularité d’étre dé-
ployés sous l'effet des ressorts liés aux bras, chaque
bras étant pourvu d’une articulation centrale et pouvant
étre déplié sur légérement plus de 180°. La position par-
ticuliere dans laquelle les bras sont dépliés Iégérement
au-dela de 180°, dans une position maximale stable, est
nommeée position de verrouillage.

[0042] Lors du déploiement dans une zone de fonc-
tionnement ZF1, les bras se déplient donc sous I'effet
des ressorts et tirent sur la toile du store, I'actionneur
étant alors débrayé ou fonctionnant en générateur. Lors
de I'ouverture de l'articulation a plus de 180°, dite ver-
rouillage des bras (zone de fonctionnement ZF2), la toile
passe brusquement d’un état tendu a un état détendu
dans la mesure ol les bras sont parvenus dans une po-
sition de déploiement maximum stable. lls ne créent plus
de tension sur la toile. Les bras sont alors dits verrouillés.
Au-dela, si le store continue a étre déroulé, la zone de
fonctionnement ZF3 s’applique : la toile se déroule libre-
ment.

[0043] ATinverse ala montée, silatoile a été déroulée
selon un fonctionnement de type ZF3, la toile doit étre
ré-enroulée. La toile étant détendue, ce mouvement n’in-
duit que trés peu de charge sur I'actionneur. Ce fonction-
nement est alors un fonctionnement de zone ZF4.
[0044] Ensuite, dans une zone de fonctionnement
ZF5, I'actionneur doit créer un couple important pour re-
plier les bras depuis cette position de verrouillage des
bras, c’est a dire pour déverrouiller les bras et quitter
cette position stable. Dans une zone de fonctionnement
ZF6, 'actionneur agit sur la toile et celle-ci doit tirer sur
les bras pour les amener vers une position de repli, contre
I’'action des ressorts.

[0045] Si le seuil de déclenchement des moyens de
détection de butée est faible, pour ne pas risquer d’en-
dommager le store lors de 'arrivée en butée, le passage
de cette position de verrouillage peut étre considéré par
les moyens de détection de butée comme équivalent a
une arrivée sur une butée. Selon la position réelle du
store lors du recalage, il peut donc y avoir impossibilité
de venir recaler le produit sur une butée réelle ou méme
apprentissage d’une fausse position de référence. Ces
erreurs peuvent conduire a un endommagement sérieux
du store ou a des comportements non souhaités.
[0046] Certaines zones de fonctionnement sont ce-
pendant caractérisées par une signature particuliere liée
au couple, notamment a la tension Ucapa aux bornes



7 EP 2 060 697 A2 8

d’un condensateur de déphasage d’un moteur asynchro-
ne. La mesure de la tension Ucapa traduit une augmen-
tation ou une chute de couple selon que le fonctionne-
ment de I'actionneur est moteur ou générateur.

[0047] Les différentes zones de fonctionnement sont
repérées sur le graphe de la figure 4 montrant la tension
prise aux bornes du condensateur de déphasage en
fonction du temps sur un cycle de fonctionnement de
déploiement et repli.

[0048] La seule valeur de la tension Ucapa ne permet
cependant pas de déterminer de maniére sire la zone
de position (la valeur de tension pouvant varier en fonc-
tion de divers parametres comme la température). Pour
déterminer en quelle zone de position se situe le store
avant un recalage, I'invention propose de réaliser un test
défini par une courte séquence de mouvements de dé-
ploiement et repli et d’analyser les caractéristiques des
zones de fonctionnement rencontrées (par exemple la
valeur moyenne de la tension Ucapa sur chaque mou-
vement). Ces deux valeurs sont ensuite comparées pour
déterminer la zone de position du store.

[0049] En fonction de la zone de position, I'actionneur
définit s'il faut rendre inactive la détection de butée pour
passer la position de verrouillage des bras, ou au con-
traire I'activer pour réaliser un recalage vers une butée
franche sans endommager le produit.

[0050] Le fonctionnement est le suivant pour les diffé-
rentes positions définies a la figure 5 :

A partir de la position 1 :

[0051] Les zones de fonctionnement successivement
rencontrées sont respectivement ZF1 et ZF6. La valeur
du paramétre Ucapa(déploiement) dans la zone ZF1
étant supérieure a la valeur du parametre Ucapa(repli)
dans la zone ZF6, I'actionneur déduit que le store est
dans la zone de positionnement ZP1 et que la détection
de butée doit étre activée a la montée.

A partir de la position 2 :

[0052] Les zones de fonctionnement successivement
rencontrées sont respectivement ZF3 et ZF4. Les efforts
a fournir par I'actionneur sont uniquement du déroule-
ment et enroulement de toile sans charge. La valeur du
parameétre Ucapa(déploiement) dans la zone ZF3 étant
sensiblement égale a la valeur du parametre Ucapa(re-
pli) dans la zone ZF4, I'actionneur déduit que le store est
dans la zone de positionnement ZP2 et qu'il est néces-
saire de désactiver la détection de butée a la montée
pendant un premier temps prédéterminé, pour passer le
verrouillage de bras, puis de I'activer de nouveau pour
détecter la butée haute.

A partir de la position 3 (pendant la phase de déploie-
ment, les bras se verrouillent) :

[0053] Les zones de fonctionnement successivement
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rencontrées sont respectivement ZF1/ZF2/ZF3 et
ZF4/ZF5/ZF6. |l se produit une chute significative de la
valeur de tension Ucapa au moment ou la toile se détend,
c’est-a-dire au moment du verrouillage de bras. On doit
alors s’assurer que lors de la phase de montée du test,
on est bien revenu a une position de zone de position
ZP1. Par précaution, la détection de butée a la montée
est désactivée pendant un deuxiéeme temps prédétermi-
né, pour passer le verrouillage de bras, puis activée ul-
térieurement pour détecter la butée haute.

[0054] Sile premier test n’a pas suffit a déterminer la
zone de position, I'actionneur peut répéter ce test avec
éventuellement des temps de mouvements plus long.
[0055] D’autres paramétres liés au fonctionnement de
I'actionneur peuvent étre utilisés pour déterminer les ca-
ractéristiques des zones de fonctionnement rencontrées
lors du test, par exemple la vitesse de rotation/déplace-
ment. Avantageusement, ces paramétres représentent
directement ou indirectement les efforts appliqués ou le
couple fourni par I'actionneur.

[0056] Le test de recalage s'’inscrit préférentiellement
dans un mouvement de recalage au cours duquel les
valeurs mesurées par les moyens de détection de butée
sont analysées mais ne sont pas prises en compte pour
un arrét, autrement dit, la détection de butée est désac-
tivée au moins sur une partie de ce mouvement de re-
calage. Ce mouvement de recalage a pour but de per-
mettre, avant de venir rechercher une butée pour recaler
le compteur de position courante, de stabiliser le fonc-
tionnement et donc les mesures utiles a la détection de
butée. Dans le cas contraire, le démarrage de I'action-
neur lui-méme peut fausser les mesures de la détection
de butée.

[0057] Ce mouvement de recalage comprend donc un
premier mouvement de déploiement (représenté par le
symboleV) sur une durée d’environ 2 secondes, suivie
d’'un arrét (représenté par le symbole H) et d’'un mouve-
ment de repli (représenté par le symbole A) d’au moins
2 secondes. Le test de recalage comprend préférentiel-
lement I'analyse des données au niveau de I'aller-retour
du store, a I'exception des mesures proches de la posi-
tion d'aller-retour ZP g du store.

[0058] Il est possible également de procéder au test
de position sur un trajettrés court. Dans le cas représenté
a la figure 5, chaque mouvement de test ne dure qu’en-
viron 300 ms au cours desquelles les moyens de détec-
tion de butée fournissent des échantillons de mesures
de la tension Ucapa. Ceux-ci sont analysés pour déduire
une moyenne de la tension Ucapa au niveau de la posi-
tion d’aller-retour du store.

[0059] Au cours des échantillonnages, les n premiéres
valeurs, représentées par des zones hachurées, ne sont
pas prises en compte pour tenir compte du démarrage
de 'actionneur et permettre aux données de mesure de
se stabiliser. En supprimant la prise en compte des n
derniéres valeurs pour I'échantillonnage a l'aller et au
retour, on garantit des zones d’échantillonnage symeétri-
ques lors du déploiement et du repli.
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[0060] La comparaison des moyennes des échan-
tillonnages pris en compte sur les mouvements de dé-
ploiement et de repli permet de définir de maniére précise
la zone de position ZP 5 dans laquelle se trouve le store
au moment de cet aller-retour. On peut ainsi en déduire
la zone de position (ZP1, ZP2 ou ZP3) lors du début du
mouvement de recalage.

[0061] Les zones de positions présentant des risques
de confusion sont les zones ZP2 et ZP3. Dans ces deux
cas, il est nécessaire de veiller a désactiver temporaire-
ment les moyens de détection de butée pour éviter de
confondre le verrouillage ou déverrouillage des bras avec
l'arrivée en butée haute et ainsi mémoriser une fausse
position de référence.

[0062] Dans ces deux zones cependant, le store est
proche de sa position basse. Il est donc possible de dé-
sactiver temporairement les moyens de détection de bu-
tée sans risquer d’arriver rapidement sur la butée haute.
La durée de désactivation temporaire des moyens de
détection de butée peut étre alors définie arbitrairement
pour convenir a tous les types et tailles de stores. Elle
peut étre par exemple égale a 2 secondes.

Revendications

1. Procédé de fonctionnement d’un actionneur électro-
mécanique (6) pour store abras (1), comprenantune
unité de commande (8), des moyens (9) de détection
de butée et des moyens (7) de mesure d’'un para-
meétre (Ucapa) lié a I'actionneur, le store pouvant se
déplacer le long de sa course dans au moins une
premiere (ZP1) et une deuxieme (ZP2, ZP3) zones
de positionnement, le procédé comprenant les éta-
pes suivantes :

- sur détection d’'un événement initiateur, déter-
mination automatique, a partir de la mesure du
parametre lié a I'actionneur, de la zone de po-
sitionnement dans laquelle se trouve la position
courante du store,

- si la position courante du store se trouve dans
la deuxieme zone de positionnement (ZP2,
ZP3), désactivation temporaire des moyens de
détection de butée au cours d’un mouvement
du store vers une position de butée.

2. Procédé de fonctionnement selon la revendication
1, caractérisé en ce que I'événement initiateur est
un besoin de recalage de la position du store.

3. Procédé de fonctionnement selon la revendication
10u 2, caractérisé en ce que I'événement initiateur
est une coupure d’alimentation secteur supérieure
a une durée donnée.

4. Procédé de fonctionnement selon 'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que la zo-
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ne de positionnement est déterminée a partir de ca-
ractéristiques de zones de fonctionnement, les ca-
ractéristiques de diverses zones de fonctionnement
de 'actionneur parcourues par le store le long de sa
course étant fournies par la mesure du paramétre
lié a 'actionneur.

Procédé de fonctionnement selon la revendication
précédente, caractérisé en ce que I'étape de dé-
termination automatique comprend les phases
suivantes :

- mesure de valeurs du parametre de fonction-
nementlié al'actionneur pendant une séquence
de mouvements déplagant le store dans au
moins deux zones de fonctionnement,

- analyse des valeurs mesurées du paramétre
lié a lactionneur,

- détermination de la zone de positionnement
dans laquelle se trouve la position courante du
store en fonction du résultat de la phase d’ana-
lyse.

Procédé de fonctionnement selon la revendication
5, caractérisé en ce que la séquence de mouve-
ments comprend un mouvement de déploiement du
store suivi d’'un mouvement de repli du store.

Procédé de fonctionnement selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que I'éta-
pe de détermination automatique est réitérée dans
le cas ou la zone de positionnement contenant la
position courante du store n’a pu étre déterminée.

Procédé de fonctionnement selon la revendication
précédente, caractérisé en ce que, pendant les réi-
térations, les mouvements de la séquence sont ef-
fectués sur des courses allongées ou pendant un
temps supérieur a la durée des mouvements au
cours de la premiere itération.

Procédé de fonctionnement selon I'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que ladé-
sactivation temporaire des moyens de détection de
butée a lieu pendant un premier temps prédéterminé
si le store se situe dans une premiére partie (ZP2)
de la deuxieme zone de positionnement et pendant
un deuxiéme temps prédéterminé si le store se situe
dans une deuxiéme partie (ZP3) de la deuxieme zo-
ne de positionnement.

Procédé de fonctionnement selon 'une des reven-
dications précédentes, caractérisé en ce que le pa-
rameétre lié a I'actionneur est une vitesse de I'action-
neur ou un couple de I'actionneur.

Actionneur (6) pour store a bras (1) comprenant une
unité de commande (8), des moyens (9) de détection
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de butée et des moyens (7) de mesure d’'un para-
meétre lié a'actionneur, caractérisé en ce qu’il com-
prend des moyens logiciels de mise en oeuvre du
procédé de fonctionnement selon I'une des reven-
dications précédentes.
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