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Dispositif d’entrainement et de mise sous tension d’un élément souple de protection, tel qu’une
bande, un rideau ou un tablier.

@ L’invention concerne un dispositif d’entraine-
ment et de mise sous tension d'un élément
souple de protection (2), tel qu’'une bande (3),
un rideau ou un tablier, comprenant un arbre de
commande d’enroulement (5) et un arbre de
commande de déroulement (6) lesquels sont
entrainés au moyen d’'un moteur (12, 13) équipé
d'un frein (14, 15) activé pour ne plus freiner
lorsque l'un de ces moteurs (12, 13) est ali-
menté.

En vue de garantir le maintien en tension de
cet élément souple de protection entre I'arbre
de commande d’enroulement (5) et I'arbre de
commande de déroulement (B), ce dispositif
d'entrainement et de mise sous tension
comporte des moyens de gestion (16) de l'ali-
mentation des moteurs (12, 13) de sorte que,
précisément, I'on génére, au moyen de l'un de
ces moteurs (12, 13), un couple résistant a
'égard du fonctionnement de l'autre moteur,
respectivement (13, 12) lorsqu’'on est en phase
de déroulement, respectivement, d’enroule-
ment de I'élément souple de protection (2).
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Linvention a trait 4 un dispositif d’entrainement
et de mise sous tension d’un élément souple de pro-
tection, tel gu’'une bande, un rideau ou un tablier,
comprenant un arbre de commande d’enroulement,
depuis lequel et surlequel se déroule et s’enroule ledit
élément souple de protection, et un arbre de comman-
de de déroulement agissant sur ce dernier, directe-
ment ou par l'intermédiaire de moyens de transmis-
sion en vue de son déploiement, I'arbre de commande
d’enroulement et I'arbre de commande de déroule-
ment étant chacun entrainé en rotation au moyen d’'un
moteur auquel sont associés des moyens de freinage
activés pour ne plus freiner lorsque I'un de ces mo-
teurs est alimenté.

On connait déja, notamment au travers du docu-
ment FR-A-2.502.597, un dispositif d’entrainement
d’un élément souple, du type bande ou rideau de pro-
tection, correspondant ala description ci-dessus. Ain-
si, ce dispositif d’entrainement comporte un arbre de
commande d’enroulement, depuis lequel et surlequel
se déroule et s’enroule I'élément souple. Cet arbre de
commande d’enroulement est entrainé en rotation
par l'intermédiaire d’'un moteur du type tubulaire ou
autre, ceci en phase d’enroulement de I'élément sou-
ple. A noter que ce moteur est équipé d’'un frein élec-
tromagnétique qui est activé, c’est-a-dire qu’il ne frei-
ne plus, lorsque le moteur auquel il est associé fonc-
tionne, c’est-a-dire en cours d’enroulement, mais,
également, en phase de déploiement commandée
par'arbre de commande de déroulement. En fait, tout
comme pour I’arbre de commande d’enroulement, ce-
lui-ci coopére avec un moteur lequel assure son en-
trainement en rotation en phase de déploiement de
I'élément de protection. La encore, a ce moteur est
associé un frein électromagnétique qui est activé,
c’est-a-dire qui ne freine plus, dés lors que 'un des
moteurs de I'arbre de commande d’enroulement ou
de I'arbre de commande de déroulement est alimen-
té.

Dans ce cas particulier du mode de réalisation
décrit dans ce document FR-A-2.502.597, I'arbre de
commande d’enroulement et I'arbre de commande de
déroulement sont disposés parallélement 'un par rap-
port a l'autre et de part et d’autre de la surface a re-
couvrir au moyen de I'élément souple de protection.
Par ailleurs, celui-ci est, initialement, enroulé autour
de I'arbre de commande d’enroulement et comporte,
a hauteur de son extrémité libre, des sangles rejoi-
gnant I'arbre de commande de déroulement ou elles
s’enroulent sur des tambours équipant ce dernier.

En fait, ce type d'élément souple de protection
est destiné a se déployer dans une position quasi ho-
rizontale ou avec une faible pente au-dessus de la
surface a protéger. Aussi, cela pose le probléme de
la mise sous tension de cet élément souple et de son
maintien dans une telle position. En effet, de par son
propre poids, cet élément souple de protection vient,
nécessairement, s’affaisser entre I'arbre de comman-
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de d’enroulement et I'arbre de commande de dérou-
lement, plus particuliérement en phase de déploie-
ment. Il convient de rappeler, en effet, que lors du
fonctionnement de I'un des moteurs, les freins asso-
ciés a chacun d’entre eux sont activés en vue d’auto-
riser une libre rotation de I'arbre de commande d’en-
roulement et de I'arbre de commande de déroule-
ment.

Aussi, de maniére a rattraper le mou de I'élément
souple de protection aprés déploiement, il est préco-
nisé selon le document FR-A-2.502.597, de comman-
der le fonctionnement, pendant un laps de temps ré-
duit, soit du moteur de I'arbre de commande de dérou-
lement, soit celui de I'arbre de commande d’enroule-
ment. Plus précisément, on compte sur le fait que,
pendant ce laps de temps réduit, selon le cas, 'arbre
de commande d’enroulement ou I'arbre de comman-
de de déroulement, dont le moteur n’est pas activé,
n’est pas entrainé en rotation en raison de son inertie.
Par conséquent, il ne se produit pas un déroulement
supplémentaire, soit de I’élément de protection, soit
des sangles, mais un simple rattrapage du mou au ni-
veau de cet élément souple de protection non tendu.
Par conséquent, aprés I'arrét de fonctionnement total
des moteurs, les freins sont désactivés et empéchent
la rotation, dans un sens quelconque, de cet arbre de
commande d’enroulement et de I'arbre de commande
de déroulement, pour, finalement, maintenir I'élément
souple de protection tendu.

L’expérience montre que ce procédé n'est que
théorique, dans la mesure ou, pour que cela fonction-
ne, il faut que le jeu a rattraper pour assurer la mise
sous tension de I'élément souple de protection soit
faible, sans quoi le laps de temps pendant lequel 'un
des moteurs est alimenté pour assurer cette mise
sous tension est, soit trop court, soit il est trop impor-
tant de sorte que I'on ne peut empécher le déroule-
ment, simultanément, dudit élément souple de protec-
tion ou des sangles reliées a I'arbre de commande de
déroulement.

En vue de perfectionner le dispositif d’entraine-
ment tel que décrit ci-dessus, I'on a imaginé d’asso-
cier, notamment a I'arbre de commande d’enroule-
ment, un frein auxiliaire 8 méme de produire un cou-
ple résistant a la rotation de cet arbre de commande
d’enroulement lors du déploiement de I'élément de
protection. Plus précisément, au travers d’un tel cou-
ple résistant, la traction qui doit étre exercée sur les
sangles par I'intermédiaire de I'entrainement en rota-
tion de I'arbre de commande de déroulement est plus
important de sorte que I'élément de protection est
maintenu tendu pendant son déploiement.

Ce frein auxiliaire peut étre du type mécanique
ou a courant de Foucault. En fait, un frein a courant
de Foucault est efficace dés lors qu’il y a rotation. Par
conséquent, il peut étre a I'origine d’un relachement
de I'élément de protection en fin de course de dé-
ploiement. Aussi, il ne résout que partiellementle pro-
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bléme posé. Un frein mécanique, du type a friction in-
tégre, fréquemment, une roue a rocher de maniére a
ne pas entrer en fonction dans un sens de rotation dé-
terminé, c’'est-a-dire dans le sens de rotation emprun-
té par I'arbre de commande d’enroulement en phase
d’enroulement. Cependant, un tel frein mécanique
qui apporte une solution aux inconvénients rencon-
trés avec un frein a courant de Foucault, s’avére par-
ticulierement complexe et conduit 4 une augmenta-
tion sensible du codt de revient du dispositif d’entrai-
nement.

A cela il faut ajouter que si, non seulement, I'on
veut s’assurer que I'élément souple de protection soit
tendu lorsqu’il est en position déployée, mais que les
sangles le soient aussi une fois ledit élément souple
de protection enroulé totalement ou partiellement, il
est nécessaire d’équiper, tant I'arbre de commande
d’enroulement que I'arbre de commande de déroule-
ment d’un tel frein auxiliaire. L'on peut, bien sdr, ima-
giner de combiner les systémes de sorte qu’aprés en-
roulement de I'élément souple de protection, on inver-
se, pendant un laps de temps, les mouvements par
une commande en rotation de I'arbre de commande
de déroulement pour obtenir la mise sous tension des
sangles. Par conséquent, il s’agit de solutions, dans
un cas, peu économiques et, dans I'autre cas, peu
commodes d'utilisation.

De tels problémes de mise sous tension ou, plus
particulierement, de maintien en tension se retrou-
vent, également, au niveau des éléments souples de
protection enroulables, du type volet roulant, dont le
tablier est a déplacement quasi horizontal, ou tout au
moins d'inclinaison insuffisante pour que son dé-
ploiement s’effectue de par son propre poids.

Un tel volet roulant est notamment décrit dans le
document EP-B-0.221.829. Ainsi, ledit volet roulant
comporte un arbre de commande d’enroulement du
tablier monté en rotation dans un caisson a l'intérieur
duquel est implanté, également, I'arbre de comman-
de de déroulement de ce tablier. En fait, celui-ci est
disposé en contrebas de I'arbre de commande d’en-
roulement et comporte, a ses extrémités, des roues
dentées s’engrénant dans des ouvertures aména-
gées aux extrémités des lames composant ledit ta-
blier. Ainsi, en cours de déploiement, I'arbre de
commande de déroulement est entrainé en rotation
par l'intermédiaire d’'un moteur qui lui est associé. Il
comporte, également, un frein qui est activé, c’est-a-
dire qui ne freine plus lorsque le moteur est alimenté
et, au contraire, empéche la rotation de I'arbre de
commande de déroulement en cas d’arrét de fonc-
tionnement du moteur de maniére a bloquer, ala des-
cente, le tablier du volet roulant. Le frein est égale-
ment activé de sorte qu'il ne freine plus lors de I'en-
trainement en rotation de I'arbre de commande d’en-
roulement par I'intermédiaire du moteur qui est propre
a celui-ci. Dans ce type de configuration, cet arbre de
commande d’enroulement du tablier est, souvent, dé-
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pourvu de frein électromagnétique. En effet, tel que
déja précisé, le blocage du tablier est obtenu par I'in-
termédiaire du moteur frein équipant I'arbre de
commande de déroulement. Aussi, lI'arbre de
commande d’enroulement n’est pas soumis a un cou-
ple important correspondant au poids total du tablier.

De plus, le moteur de cet arbre de commande
d’enroulement est associé a des moyens de freinage
auxiliaires. Ainsi, le réducteur crée une force de frei-
nage & méme de s’opposer a la rotation de I'arbre
d’enroulement sous l'influence du couple réduit pro-
duit par les quelques lames du tablier séparant I'arbre
de commande de déroulement de cet arbre de
commande d’enroulement.

Tel que déja précisé ci-dessus, le tablier de tels
volets roulants est congu par une juxtaposition de la-
mes qui, non seulement, sont articulées les unes par
rapport aux autres, mais, souvent, sont également té-
lescopiques suivant une direction qui leur est perpen-
diculaire de maniére a pouvoir conférer au tablier une
position ajourée. Plus précisément, lorsque les lames
sont maintenues écartées les unes des autres, elles
laissent apparaitre des jours permettant le passage
de rayons lumineux. En fait, ce type d’articulation té-
lescopique reliant les lames d’un tablier de volet rou-
lant pose d’'importantes difficultés, tout particuliére-
ment dans le cadre de volets roulants a déploiement
quasi horizontal. Plus précisément, de tels volets rou-
lants sont appliqués a des fenétres de toits ou ana-
logues. De ce fait, ils sont particuliérement exposés
aux intempéries. Ainsi, malgré la présence d’un cais-
son de protection, 'humidité peut s’installer dans les
articulations des lames situées a l'intérieur de ce
caisson et, notamment, de celles s’étendant entre
I'arbre de commande d’enroulement et I'arbre de
commande de déroulement. Or, en cas de gel, cette
humidité se transforme en glace venant bloquer les
articulations de ces lames, alors que c’est, précisé-
ment, entre cet arbre de commande d’enroulement et
I'arbre de commande de déroulement que ladite arti-
culation est normalement la plus sollicitée. De ce fait,
lorsque I'utilisateur cherche a manoeuvrer son volet
roulant dans ces conditions, le tablier se rompt sou-
vent a ce niveau. Il convient d’observer que ces rup-
tures ne se produisent que dans le cas ou deux lames
successives sont maintenues, sensiblement, jointi-
ves, position dans laquelle elles ne peuvent plus pi-
voter I'une par rapport a l'autre.

Ceci revient a dire que les lames du trongon de
tablier séparant I'arbre de commande d’enroulement
et I'arbre de commande de déroulement, devraient
étre maintenues, sans cesse, écartées, de sorte
qu’elles puissent, a tout moment, pivoter les unes par
rapport aux autres en empéchant le gel de les immo-
biliser dans une position jointive.

De plus, étant donné que I'enroulement du tablier
n’est obtenu que sous I'entrainement en rotation de
I'arbre de commande d’enroulement, le moteur doit,
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nécessairement, disposer d’'un couple suffisant de
maniére a pouvoir compenser le couple produit par le
poids total du tablier. Or, ce couple excessif constitue
un handicap en cas de blocage du tablier, notamment,
dans sa partie supérieure logée dans le caisson. En
effet, étant supérieur a la résistance mécanique du ta-
blier. il peut conduire a la rupture de celui-ci.

Finalement, 'on observera que pour délivrer cet-
te puissance importante, le moteur doit étre de taille
appropriée. Il est également, de ce fait, relativement
colteux. Aussi, il est plus économique d’adapter la
puissance du moteur a la taille des volets-roulants
plutét que d’utiliser un moteur standard pour une
gamme de volets roulants. Il n’en reste pas moins que
cette solution, adaptée jusqu’a ce jour, rend plus
contraignante la gestion de la fabrication et celle des
stocks.

La présente invention a pour but, précisément,
d’apporter une solution aux inconvénients rencontrés
dans les cas de figures précités, ceci au travers de
solutions simples, mettant en ceuvre un équipement
standard et, par conséquent, peu onéreux.

A cet effet, I'invention concerne un dispositif
d’entrainement et de mise sous tension d’un élément
souple de protection tel qu’'une bande, un rideau ou
un tablier, comprenant un arbre de commande d’en-
roulement depuis lequel et sur lequel se déroule et
s’enroule ledit élément souple de protection et un ar-
bre de commande de déroulement agissant sur ce
dernier, directement ou par I'intermédiaire de moyens
de transmission, en vue de son déploiement, 'arbre
de commande d’enroulement et I'arbre de commande
de déroulement étant chacun entrainé en rotation au
moyen d’un moteur auquel sont associés des moyens
de freinage activés pour ne plus freiner lorsque I'un
de ces moteurs est alimenté, caractérisé par le fait
qu’il comporte des moyens de gestion de I'alimenta-
tion des moteurs 4 méme d’assurer le fonctionne-
ment, a puissance réduite et en sens inverse de la
manoeuvre, du moteur de I'arbre de commande d’en-
roulement ou de I'arbre de commande de déroule-
ment, selon que I’'on est en phase, respectivement, de
déroulement ou d’enroulement, en vue de créer un
couple résistant a I'égard de cette manoeuvre
commandée par le fonctionnement du moteur, res-
pectivement, de I'arbre de commande de déroule-
ment ou de I'arbre de commande d’enroulement.

L'invention concerne, également, un dispositif
d’entrainement et de mise sous tension d’un élément
souple de protection, tel qu’'une bande, un rideau ou
un tablier, comprenant un arbre de commande d’en-
roulement, depuis lequel et sur lequel se déroule et
s’enroule ledit élément souple de protection, et un ar-
bre de commande de déroulement agissant sur ce
dernier, directement ou par I'intermédiaire de moyens
de transmission, en vue de son déploiement, 'arbre
de commande d’enroulement et I'arbre de commande
de déroulement étant chacun entrainé en rotation au
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moyen d’'un moteur auquel sont associés des moyens
de freinage activés pour ne plus freiner lorsque 'un
de ces moteurs est alimenté, caractérisé par le fait
qu’il comporte des moyens de gestion de I'alimenta-
tion des moteurs 4 méme d’assurer le fonctionne-
ment, a vitesse réduite et dans le méme sens que la
manoeuvre, du moteur de I'arbre de commande d’en-
roulement ou de I'arbre de commande de déroule-
ment, selon que I'on est en phase, respectivement, de
déroulement ou d’enroulement, en vue de créer un
couple résistant a I'égard de cette manoeuvre
commandée par le fonctionnement du moteur, de I'ar-
bre de commande de déroulement ou, respective-
ment, de I'arbre de commande d’enroulement.

Linvention concerne, enfin, un dispositif d’en-
trainement et de mise sous tension d’un élément sou-
ple de protection, tel qu’une bande, un rideau ou un
tablier, comprenant un arbre de commande d’enrou-
lement, depuis lequel et sur lequel se déroule et s’en-
roule I'élément souple de protection, et un arbre de
commande de déroulement agissant sur ce dernier,
directement, ou par I'intermédiaire de moyens de
transmission, en vue de son déploiement, I'arbre de
commande d’enroulement et ’'arbre de commande de
déroulement étant chacun entrainé en rotation au
moyen d’'un moteur auquel sont associés des moyens
de freinage, éventuellement, activés pour ne plus
freiner lorsque I'un de ces moteurs est alimenté, ca-
ractérisé par le fait qu’il comporte des moyens de ges-
tion de I'alimentation de ces moteurs a méme d’assu-
rer au moins en phase d’enroulement, le fonctionne-
ment, d’'une part, du moteur de I'arbre de commande
d’enroulement a puissance réduite et, d’autre part, du
moteur de 'arbre de commande de déroulement a sa
puissance nominale et dans le sens de la manoeuvre.

Les avantages obtenus grace a cette invention
consistent, essentiellement, en ce gqu’il est possible
d’assurer le maintien en tension de I'élément souple
de protection, sans faire appel 4 des moyens de frei-
nage auxiliaires souvent complexes et, par consé-
quent, onéreux. Par ailleurs, les commandes en dé-
ploiement ou enroulement de I'élément souple s’ef-
fectuent avec une grande aisance dans la mesure ou
il ’est pas nécessaire, en cas d'arrét de commande
d’enroulement ou de déroulement de cet élément
souple, d'assurer le fonctionnement, momentané-
ment, de tel ou tel moteur pour obtenir la mise en ten-
sion, soit de I'élément souple lui-méme, soit des san-
gles qui lui sont associées.

En outre, le maintien de la tension au niveau de
I'élément souple, tel qu’un tablier de volet roulant pour
fenétre de toit ou analogue, ceci entre I'arbre de
commande d’enroulement et ’'arbre de commande de
déroulement, résout, en grande partie, les inconvé-
nients rencontrés, a ce niveau et en cas de gel, sur
de tels volets roulants. De plus, en gérant, de maniére
combinée le fonctionnement des moteurs, I'on évite,
dans le cadre d’'une application a de tels volets rou-
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lants, I'usage d’'un moteur surpuissant pour assurer
I'enroulement du tablier sur I'arbre de commande
d’enroulement, celui-ci étant susceptible d’étre assis-
té, lors de cette manoeuvre, par l'intermédiaire du
moteur de I'arbre de commande de déroulement. Ceci
permet d’apporter une solution au probléme de rup-
ture du tablier provoquée, habituellement, par de tels
moteurs surpuissants.

Finalement, en soulageant les efforts produits
par le moteur de I'arbre de commande d’enroulement
en raison de l'assistance produite par le moteur de
I'arbre de commande de déroulement, I'on s’apergoit
qu’il est également envisageable d’aller vers une
standardisation de ces moteurs. D’ailleurs, pour des
raisons de colt de fabrication, ceux-ci étant moindres
dans le cadre d’une production en grande série, les
moteurs sont choisis, préférentiellement, de caracté-
ristiques identiques.

Linvention est exposée plus en détail dans la
description qui va suivre se rapportant aux dessins
joints en annexe et illustrant un mode de réalisation.

- lafigure 1 représente une vue schématisée et
en perspective d’'un dispositif d’entrainement
et de mise sous tension d’'un élément souple de
protection du type bande ou rideau venant a se
déployer quasi horizontalement ;

- lafigure 2 représente une vue schématisée et
en perspective d’'un dispositif d’entrainement
et de mise sous tension d’'un élément souple de
protection sous forme d’un tablier de volet rou-
lant, applicable, par exemple, & des fenétres de
toits ou analogues.

Telle que représentée dans les figures du dessin
en annexe, la présente invention est relative a un dis-
positif d’entrainement et de mise sous tension 1 pour
élément souple de protection 2 enroulable du type
bande ou rideau 3, tel que représenté dans la figure
1, ou encore du type tablier 4 pour volet roulant, tel
gu’illustré dans la figure 2.

En fait, ce dispositif d’entrainement et de mise
sous tension 1 a pour but d’assurer le déploiement a
I’horizontale ou avec une faible inclinaison, de cet élé-
ment souple de protection 2. Aussi, il comporte, tout
d’abord, un arbre de commande d’enroulement 5 du-
quel et sur lequel se déroule et s’enroule I'élément
souple de protection 2. Il comporte, par ailleurs, un ar-
bre de commande de déroulement 6 agissant sur cet
élément souple de protection 2, soit directement tel
que représenté dans la figure 2, ou par I'intermédiaire
de moyens de transmission 7, notamment des san-
gles, correspondant au mode de réalisation de la fi-
gure 1, ceci en vue d’obtenir son déploiement.

Sil'on se reporte, plus particulierement, au mode
de réalisation représenté dans la figure 1 et illustrant
un dispositif d’entrainement et de mise sous tension
pour élément souple de protection 2 du type bande ou
rideau 3, 'arbre de commande de déroulement 6 est
disposé parallélement a 'arbre de commande d’en-
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roulement 5 et se situe, par rapport a ce dernier, de
I'autre cbté de la surface 8 a recouvrir et a protéger.
Sur cet arbre de commande de déroulement 6 sont
montés des tambours 9, 10, sur lesquels s’enroulent
les sangles constituant les moyens de transmission
7 etreliés al'extrémité libre 11 de I'élément souple de
protection 2.

L’arbre de commande d’enroulement 5 et I'arbre
de commande de déroulement 6 sont chacun entrai-
né en rotation au moyen d’'un moteur, respectivement
12, 13, qui, tel que représenté, peut étre du type tu-
bulaire ou encore placé en bout d’arbre. A chacun de
ces moteurs 12, 13, sont associés des moyens de
freinage 14, 15, constitués, par exemple, par un frein
du type électromagnétique. Ce frein 14, 15 est activé,
c’est-a-dire qu’il ne freine plus, lorsque I'un quelcon-
que des moteurs 12, 13 est alimenté. Ainsi, en cas
d’arrét de fonctionnement de ces moteurs 12, 13, les
freins 14, 15 sont désactivés de sorte que I'arbre de
commande d’enroulement 5, respectivement, I'arbre
de commande de déroulement 6 est bloqué en rota-
tion.

Selon une caractéristique de I'invention, le dispo-
sitif d’entrainement et de mise sous tension 1, dans
le cadre du mode de réalisation illustré dans la figure
1, comporte des moyens de gestion 16 de I'alimenta-
tion des moteurs 12, 13 a méme d’assurer le fonction-
nement, a puissance réduite et en sens inverse de la
manoeuvre en cours d’exécution, du moteur 12, 13,
de I'arbre de commande d’entrainement 5 ou de I'ar-
bre de commande de déroulement 6, selon que 'on
est en phase, respectivement, de déploiement ou
d’enroulement de I'élément souple 2. Ainsi, a titre
d’exemple, en phase de déploiement, non seulement
le moteur 13 est alimenté de maniére a entrainer en
rotation I'arbre de commande de déroulement 6 pro-
voquant I'enroulement des moyens de transmission 7
sur les tambours 9, 10, mais, également, le moteur 12
de lI'arbre de commande d’enroulement 5, mais a
puissance réduite et en sens inverse par rapport a la
manoeuvre en cours, c’est-a-dire le déploiement de
I'élément souple 2. Ainsi, ce moteur 12, fonctionnant
a l'inverse, produit un couple résistant a I'égard de la
manoeuvre commandée par le fonctionnement du
moteur 13 de I'arbre de commande de déroulement 6.
Cette situation estla méme, mais al'inverse, en pha-
se de repliement de I'élément souple 2. Dans ce cas,
le moteur 12 de I'arbre de commande d’enroulement
5 est normalement alimenté, tandis que le moteur 13
del'arbre de commande de déroulement 6 est alimen-
té avec une puissance réduite et, fonctionne a l'inver-
se de lamanoeuvre pour produire un couple résistant.

Ce couple résistant peut également étre obtenu
en assurant le fonctionnement du moteur 12, 13 dans
le méme sens que la manoeuvre en cours d’exécu-
tion, mais a vitesse plus réduite par rapport a celle du
moteur respectivement 13, 12, selon que I'on est, res-
pectivement, en cours de déploiement ou de replie-
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ment de I'élément souple 2.

L’on remarquera que dans le cadre de ce dernier
mode de réalisation préconisé selon l'invention, la
puissance des moteurs 12, 13 peut étre plus réduite,
puisque ces derniers s’assistent, mutuellement, au
cours des différentes manoeuvres.

Dans tous les cas, que ce soit sous l'influence
d’une alimentation des moteurs & puissance réduite
tentant a les faire tourner a I'inverse de la manoeuvre
en cours d’exécution ou d’une vitesse de rotation plus
faible de I'un de ces moteurs 12, 13 par rapport a 'au-
tre moteur, respectivement, 13, 12 selon que I'on est
en phase, respectivement, de déploiement ou de re-
pliement, le couple résistant ainsi produit, au niveau
del'arbre de commande d’enroulement 5 ou de I'arbre
de commande de déroulement 6, garantit le maintien
entension de I'élément souple 2, tant pendant les ma-
noeuvres qu’au moment de I'arrét de fonctionnement
de ces moteurs 12, 13.

Par conséquent, I'on observe qu’'au travers de
simples moyens de gestion de fonctionnement de ces
moteurs 12, 13 et, donc sans frein auxiliaire ou ana-
logue, il est possible de garantir un parfait maintien
en tension d’'un élément souple 2 tant en cours de ma-
noeuvre qu'apres.

Dans le cadre d'une application plus particuliére
a un élément souple 2 du type tablier 4 de volet rou-
lant, I'on observe que I'arbre de commande de dérou-
lement 6 se situe parallélement et sensiblement en
aval de I'arbre de commande d’enroulement 5 duquel
et surlequel s’enroule ledit tablier 4. A noter que celui-
ci est congu par une juxtaposition de lames 17 asso-
ciées les unes aux autres au moyen d’articulations,
souvent de nature télescopique.

A noter gu’en cours de déploiement les extrémi-
tés de ces lames 17 et, par conséquent, les bords la-
téraux 18, 19 du tablier 4 se déplacent dans des rails
de guidage 20, 21.

Dans ce cas précis, I'arbre de commande de dé-
roulement 6, étant disposé en aval de I'arbre de
commande d’enroulement, agit, directement, sur les
lames 17 du tablier 4 composant I'élément souple 2.
En fait, cet arbre de commande de déroulement 6
comporte, a ses extrémités, des moyens d’entraine-
ment 22 sous forme de roues dentées 23 coopérant
avec les lames 17 en venant s’engréner dans des ou-
vertures 24 pratiquées a hauteur des extrémités de
ces derniéres.

La encore, de maniére a conserver une certaine
tension entre les lames 17 lorsque celles-ci entrent
dans la zone séparant I’arbre de commande d’enrou-
lement 5 et I'arbre de commande de déroulement 6,
des moyens de gestion 16 de I'alimentation des mo-
teurs 12, 13 associés, respectivement, a cet arbre de
commande d’enroulement5 et & I'arbre de commande
de déroulement 6, peuvent garantir I'alimentation a
puissance réduite et en sens inverse de I'un de ces
moteurs 12, 13 en vue de créer un couple résistant
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s’opposant & la manoeuvre en cours, respectivement,
au déploiement et au repliement de I'élément souple
2.

Ainsi, a titre d’exemple, en cours de repliement
de cet élément souple 2, le moteur 12 de I'arbre de
commande d’enroulement 5 est convenablement ali-
menté, tandis que le moteur 13 de I'arbre de comman-
de de déroulement 6 est alimenté avec une puissance
réduite et selon un sens de rotation inverse de manie-
re & produire un couple résistant vis-a-vis de la ma-
noeuvre de repliement de I'élément souple 2.

Toutefois, I'on observe que dans le cadre d'une
telle gestion de fonctionnement des moteurs 12, 13
et, notamment, en cours de repliement de I'élément
souple 2, le moteur 12, associé a I'arbre de comman-
de d’enroulement 5, doit disposer d’'une puissance
non seulement suffisante pour faire face au poids to-
tal du tablier 4, mais, en outre, pour pallier au couple
résistant produit par le moteur 13 de l'arbre de
commande de déroulement 6.

Aussi et selon l'invention, il est préconisé, plus
particulierement dans le cadre d’une telle application
a un volet roulant et en phase d’enroulement du ta-
blier, d’assurer, par I'intermédiaire des moyens de
gestion 16, le fonctionnement du moteur 13 dans le
méme sens que la manoeuvre en cours mais a vites-
se réduite en comparaison du moteur 12 agissant sur
I'arbre de commande d’enroulement 5. |l est évident,
dans ces conditions, que le moteur 13 fonctionnant a
vitesse réduite gére la vitesse de déplacement du ta-
blier 4 et provoque une tension au niveau du tablier
4, tout particulierement dans la zone séparant I'arbre
de commande de déroulement 6 et l'arbre de
commande d’enroulement 5. De ce fait, les lames 17
composant le tablier 4 sont maintenues, sans cesse,
écartéesles unes des autres de maniére a libérer leur
articulation.

En fait, cette solution de faire fonctionner les mo-
teurs 12, 13 dans un méme sens, lors d’'une manoeu-
vre de déploiement ou, plus particulierement, de re-
pliement du tablier 4, a pour avantage que ces mo-
teurs 12, 13 s’assistent, mutuellement, lors de ces
différentes manoeuvres. Cela revient a dire que pour
des moteurs d’'une puissance donnée, I’'on est en me-
sure de déployer ou d’enrouler un tablier 4 plus grand
et plus lourd comparativement a une situation anté-
rieure. En définitive, cela revient a dire que des mo-
teurs d’'une puissance donnée sont en mesure de sa-
tisfaire a une plus large gamme de volets roulants. Fi-
nalement, cette standardisation des moteurs contri-
bue, de maniére importante, a une réduction du codt
de revient d’un tel volet roulant.

Il convient, toutefois, d’observer que des moyens
de gestion électriques ou électroniques de la vitesse
de rotation de moteurs, par exemple, de moteurs
asynchrones souvent utilisés dans ce domaine, sont
d’un codt de revient non négligeable. En définitive, il
est plus économique d’adopter des moyens de ges-



1" EP 0 645 518 A1 12

tion d’alimentation des moteurs sous forme de régu-
lateur de puissance. Aussi, en vue d’obtenir le résultat
recherché, a savoir le maintien en tension du trongon
de tablier 4 séparant I'arbre de commande d’enroule-
ment 5 et I'arbre de commande de déroulement 6, I'on
a envisagé, selon linvention, 'usage de moyens de
gestion 16 de l'alimentation des moteurs 12, 13 a
méme d’assurer, au moins en phase d’enroulement,
le fonctionnement, d’'une part, du moteur 12 de I'arbre
de commande d’enroulement 5 a puissance réduite
et, d’autre part, du moteur 13 de I'arbre de commande
de déroulement 6 & puissance nominale et dans le
sens de la manoeuvre, c’est-a-dire dans le sens de
I'enroulement du tablier 4.

Il est cependant souhaitable de s’assurer, dans
ces conditions, que la vitesse linéaire théorique
conférée par l'arbre de commande d’enroulement 5
au tablier 4 soit, de maniére systématique, supérieure
a la vitesse linéaire réelle communiquée a ce tablier
4 par I'intermédiaire de 'arbre de commande de dé-
roulement 6. En fait, en utilisant des moteurs 12, 13
de caractéristiques identiques, le probléme ne se
pose, en réalité, que durant la phase initiale de I'en-
roulement du tablier 4 sur I'arbre de commande d’en-
roulement 5. En effet, durant cette phase, il faut s’as-
surer que les lames 17 composant le tablier 4 soient
maintenues écartées les unes des autres, de sorte
que leur articulation respective soitlibérée et qu’il leur
soit possible de se replier autour de I'arbre de
commande d’enroulement 5 en venant s’appliquer
contre ce dernier. Par conséquent, en s’assurant que
la vitesse linéaire théorique susceptible d'étre
communiquée au tablier 4 par I'arbre de commande
d’enroulement 5 dés la phase initiale de cet enroule-
ment, soit supérieure a la vitesse linéaire 8 méme
d’étre transmise au tablier 4 par I'intermédiaire de
I’'arbre de commande de déroulement 6, on est certain
qu’il s’exerce constamment une tension sur le tablier
4 entre cet arbre de commande d’enroulement 5 et
I'arbre de commande de déroulement 6, tension
conduisant a I'écartement des lames 17 entre elles.
Il est évident que cette vitesse linéaire théorique
communiquée au tablier 4 par I'intermédiaire de I'ar-
bre de commande d’enroulement 5 augmente, pro-
gressivement, au fur-et-a-mesure que le tablier forme
des spires autour de cet arbre de commande d’enrou-
lement 5.

En vue d’obtenir le résultat ci-dessus, 'on peut
naturellement choisir d’adapter la vitesse de rotation
du moteur 13 par I'intermédiaire des moyens de ges-
tion 16 tout en assurant, au travers de ces derniers,
le fonctionnement a puissance réduite du moteur 12
associé a l'arbre de commande d’enroulement 5. Ce-
pendant, cette solution a pour inconvénient, |4 enco-
re, de compliquer la configuration des moyens de
gestion 16 et, par conséquent, de rendre ceux-ci par-
ticulierement onéreux. En fait, une solution avanta-
geuse consiste a choisir un diamétre d'arbre de
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commande d’enroulement 5 suffisant, ¢’est-a-dire qui
permette, désla phase initiale d’enroulement, d’assu-
rer, sous l'influence de la rotation du moteur 12, une
vitesse linéaire théorique au tablier 4 qui soit supé-
rieure par rapport a la vitesse linéaire réelle transmise
a ce tablier 4 par l'intermédiaire de larbre de
commande de déroulement 6 et donc du moteur 13.
Plus précisément, le diameétre de I'arbre de comman-
de d’enroulement 5 sera choisi supérieur au diamétre
nominal des roues dentées 23 équipant, a ses extré-
mités, I'arbre de commande de déroulement 6 et ve-
nant s’engréner dans les ouvertures 24 présentes
dans le tablier 4.

Il convient de préciser que dans le cadre d’'une
telle application & un volet roulant, les moyens de frei-
nage 14, 15 associés au moteur 12, 13 peuvent étre
constitués, tout comme dans le cadre du mode de
réalisation précédent, par un frein électromagnétique
directement couplé a chacun de ses moteurs 12, 13.
Toutefois, enraison de la faible distance séparant I'ar-
bre de commande d’enroulement 5 et I'arbre de
commande de déroulement 6, il suffit, en réalité, d’as-
socier uniquement au moteur 13 de l'arbre de
commande de déroulement 6 un tel frein électroma-
gnétique ceci, principalement, pour garantir le bloca-
ge du tablier 4 dans n'importe quelle position et qu’il
ne se déplie pas automatiquement par son propre
poids. En effet, des moyens de freinage dépendant
directement de la configuration du moteur 13 et des
moyens d’entrainement qui lui sont associés, du type
réducteur de vitesse, sont, dans ce cas, suffisants
pour maintenir en tension les lames du trongon de ta-
blier séparant I'arbre de commande d’enroulement 5
et 'arbre de commande de déroulement 6 aprés arrét
du fonctionnement des moteurs 12, 13.

En conclusion, tel que cela apparait dans la des-
cription qui précede, la présente invention, non seu-
lement, apporte, une solution a un probléme techni-
que réel en matiére de déploiement d’élément souple
de protection & I’horizontale ou a faible inclinaison,
mais, en outre, de par sa simplicité, s’avére d’un colt
de revient plus réduit et autorise une certaine standar-
disation au niveau de la fabrication. De ce fait, la pré-
sente invention représente un net progrés technique
dans le domaine concerné.

Revendications

1. Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
(1) d’'un élément souple de protection (2), tel
qu’une bande (3), un rideau ou un tablier (4),
comprenant un arbre de commande d’enroule-
ment (5), depuis lequel et sur lequel se déroule et
s’enroule ledit élément souple de protection (2),
et un arbre de commande de déroulement (6)
agissant sur ce dernier, directement ou par'inter-
médiaire de moyens de transmission (7), en vue
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de son déploiement, I'arbre de commande d’en-
roulement (5) et I'arbre de commande de dérou-
lement (6) étant chacun entrainé en rotation au
moyen d’'un moteur (12, 13) auquel sont associés
des moyens de freinage (14, 15) activés pour ne
plus freiner lorsque I'un de ces moteurs (12, 13)
est alimenté, caractérisé par le fait qu’il comporte
des moyens de gestion (16) de I'alimentation des
moteurs (12, 13) a méme d’assurer le fonctionne-
ment, a puissance réduite et en sens inverse de
la manoeuvre, du moteur (12) ou, respective-
ment, (13), de I'arbre de commande d’enroule-
ment (5) ou de I'arbre de commande de déroule-
ment (6), selon que I'on est en phase, respective-
ment, de déroulement ou d’enroulement, en vue
de créer un couple résistant a I'égard de cette
manoeuvre commandée par le fonctionnement
du moteur (13, 12), respectivement, de I'arbre de
commande de déroulement (6) ou de I'arbre de
commande d’enroulement (5).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
(1) d'un élément souple de protection (2), tel
qu’une bande (3), un rideau ou un tablier (4),
comprenant un arbre de commande d’enroule-
ment (5), depuis lequel et sur lequel se déroule et
s’enroule ledit élément souple de protection (2) et
un arbre de commande de déroulement (6) agis-
sant sur ce dernier, directement ou par I'intermé-
diaire de moyens de transmission (7), en vue de
son déploiement, I'arbre de commande d’enrou-
lement (5) et 'arbre de commande de déroule-
ment (6) étant chacun entrainé en rotation au
moyen d’'un moteur (12, 13) auquel sont associés
des moyens de freinage (14, 15) activés pour ne
plus freiner lorsque I'un de ces moteurs (12, 13)
est alimenté, caractérisé par le fait qu’il comporte
des moyens de gestion (16) de I'alimentation des
moteurs (12, 13) a méme d’assurer le fonctionne-
ment, a vitesse réduite et dans le méme sens que
la manoeuvre, du moteur (12), ou respective-
ment, (13), de I'arbre de commande d’enroule-
ment (5) ou de I'arbre de commande de déroule-
ment (6), selon que I'on est en phase, respective-
ment, de déroulement ou d’enroulement, en vue
de créer un couple résistant a I'égard de cette
manoeuvre commandée par le fonctionnement
du moteur (13) ou, respectivement, (12) de I'arbre
de commande de déroulement (6) ou, respective-
ment, de I'arbre de commande d’enroulement (5).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
d’un élément souple de protection (2), tel qu’une
bande (3), un rideau ou un tablier (4), comprenant
un arbre de commande d’enroulement (5), depuis
lequel se déroule et s’enroule ledit élément sou-
ple de protection (2), et un arbre de commande de
déroulement (8) agissant sur ce dernier, directe-
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ment ou par I'intermédiaire de moyens de trans-
mission (7) en vue de son déploiement, I'arbre de
commande d’enroulement (5) et l'arbre de
commande de déroulement (6) étant chacun en-
trainé en rotation au moyen d’un moteur (12, 13)
auquel sont associés des moyens de freinage
(14, 15) activés pour ne plus freiner lorsque I'un
de ces moteurs (12, 13) est alimenté, caractérisé
par le fait qu’il comporte des moyens de gestion
(16) de l'alimentation des moteurs (12, 13) a
méme d’assurer, au moins en phase d’enroule-
ment, le fonctionnement, d’'une part, du moteur
(12) de I'arbre de commande d’enroulement (5) a
puissance réduite et, d’autre part, du moteur (13)
de I'arbre de commande de déroulement (6) a sa
puissance nominale et dans le sens de la ma-
noeuvre.

Dispositif d’entrainement et de mise sous ten-
sion, selon I'une quelconque des revendications
1 et 2, caractérisé par le fait qu’il est appliqué a
un élément souple de protection (2) du type ban-
de (3) a déplacement horizontal ou a faible incli-
naison, s’enroulant et se déroulant depuis I'arbre
de commande d’enroulement (5), l'arbre de
commande de déroulement (6) étant disposé pa-
rallélement a I'arbre de commande d’enroule-
ment (5) et comportant des tambours (9, 10) sur
lesquels sont en mesure de s’enrouler des san-
gles constituant les moyens de transmission (7)
reliés a I'extrémité libre (11) de I'élément souple
de protection (2) sous forme de bande (3).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
(1) selon I'une quelconque des revendications 1
a 3, caractérisé par le fait qu’il est appliqué a un
élément souple de protection (2) sous forme d’'un
tablier (4) de volet roulant, ledit tablier (4) étant
constitué d’'une succession de lames (17) reliées
entre elles et comportant des ouvertures (24) a
méme de coopérer avec des moyens d’entraine-
ment (22) associés a I'arbre de commande de dé-
roulement (6) disposé parallélement et en aval de
I'arbre de commande d’enroulement (5) duquel et
sur lequel se déroule et s’enroule ledit tablier (4).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
(1) selon la revendication 3, caractérisé par le fait
qu’il est appliqué & un élément souple de protec-
tion (2) sous forme d’un tablier (4) de volet rou-
lant, ledit tablier (4) étant constitué d’'une succes-
sion de lames (17) reliées entre elles et compor-
tant des ouvertures (24) 4 méme de coopérer
avec des moyens d’entrainement (22) associés a
I'arbre de commande d’enroulement (6) disposés
parallélement et en aval de I'arbre de commande
d’enroulement (5), le dispositif d’entrainement
comportant, en combinaison, des moyens pour
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assurer, dés la phase initiale d’enroulement du ta-
blier (4), une vitesse linéaire théorique de ce der-
nier, & hauteur de cet arbre de commande d’en-
roulement (5), supérieure a la vitesse linéaire
réelle qui lui est communiquée par I'arbre de
commande de déroulement (6).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
selon la revendication 6, caractérisé par le fait
que lesdits moyens sont constitués par les
moyens de gestion (16) &8 méme d’intervenir sur
leur vitesse de rotation du moteur (13) associé a
I'arbre de commande de déroulement (6).

Dispositif d’entrainement et de mise sous tension
selon la revendication 6, caractérisé par le fait
que lesdits moyens sont constitués par un dia-
métre d'arbre d’enroulement (5) suffisant pour
obtenir, sous I'influence de la rotation du moteur
(12) fonctionnant a puissance réduite, une vites-
se linéaire théorique du tablier (4) supérieure ala
vitesse linéaire transmise a ce tablier (4) par I'ar-
bre de commande de déroulement (6) lors de la
rotation du moteur (13) a sa vitesse nominale,
ceci en phase initiale d’enroulement.
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