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Capteur solaire orientable.

@ En position de survie, la surface orientable 10 est située
sur un niveau horizonial approximativement égal ou inférieur a
celui quelle occupe pour toute position de travail 10, 10", et
des moyens 16 sont prévus sur le lieu d'implantation du s
capteur pour protéger du vent la structure 10 et le dispositif '
de support 20; ce dernier comprenant des moyens d‘élévation
et d'orientation reliant la structure & une embase 30 et action-
nés par au moins un organe moteur afin de commander
J'orientation de la surface au moins en site et son élévation par
rapport audit niveau horizontal, et des moyens sont prévus
pour comparer la vitesse mesurée du vent avec une vitesse
maximale admissible prédéterminée variable en fonction du site
afin, le cas échéant, d'imposer & la structure une orientation
suivant un site supérieur ou égal 3 une valeur minimale compa-
tible avec la vitesse mesurée du vent.
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Capteur solaire orientable.

Larprésente inventionrcdhcerne un
capteur solaire orientable du type comprenant une
structure dont une surface est destinéé,é 8tre orientée |
en fonction de la position du soleil, un dispositif de -
support de lé structure comprenant des moyens de déplace-
ment de celle-ci et un dispositif de commande des
moyens de déplacement pour orienter la surface en
fonction de la positioh du soleil ét pour placer la
structure en position dite de Survie, avec la surface
orientable horizontale;'lorsque ld viteSse du vent .
dépasse un valeur prédéterminée. '

' Le domaine d'application de l'invention-
est notamment celui desrcapteurs dits & concentration
avec une surface qui est orientée vers le soleil et
qui réfléchit et concent;é le rayonnement solaire sur
un collecteur a circulation de fluide calopofteur ou
a cellulés photovoltaiques. Toutefois, l¥invention est
également applicable aux capteurs dont la surface
orientable est elle~méme tapissée de cellules photo=-
voitaiques, ou aux héliostats qui sont orientés de
maniére a réfléchir le'rayonnement solaire dans une )
direction fixe.

'Un-probléme diffile queposent les
capteurs solaires oriéntables est celui de leur tenue

au vent. En effet, ces capteurs préséntent une surface

Vorientable-importante,"quelques digaines de m?2 et

offrenf de ce fait une grande prise au vent. Dans des
installations connues, il est certes prévﬁ, lorsque

la vitesse du vent devient supérieure & un seuil donné,
d'amener le capteur -en position de survie dans laquelle
la surface orientable repose horizontalement sur une - -
colonne centrale de support du capteur. Toﬁtefois,

la hauteur de la colonne est impértante,/puisqu'il'

doit &tre possible dfamener la surface pratiquement
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jusqu'a 1la verticale,-et le capteur, en position de
survie, doit tout de méme &tre protégé efficacement
contre le vent en prévoyant des structures résistantes
et relativement cofliteuses. '

) Aussi, la présente invention a-t-elle
pour but, sans nuire globalement au rendement du capteur,
de réaliser une protection trés efficace contre le veni
avec des structures de support beaucoup plus légéres
et économiques que celles des capteurs connus de méme
type. '

Ce but est atteint au moyen d'un capteur
du fype indiqué en téte de la description et caractérisé
en ce que

- en position de survie, la surface
orientable est située sur un niveau horizontal approxi-
mativement égal ou inférieur a celui qu'occupe sa partie
la plus basse pouwr toute position de travail, et des
moyens sont prévus sur le lieu d'implantation du
capteur pour protéger la structure et le dispositif de
support contre le vent lorsque le capteur est en position
de survie, . ' .
- le dispositif de support comprenddes
moyens d'élévation et d'orientation reliant la struc-
ture 3 une embase et actionnés bar au moins un organe
moteur relié au dispositif de commande afin de comman-
der, d'une part, l'orientation de la surface au moins
en site et, d'autre part, 1l'élévation de la surface
orientable par rapport audit niveau horizonfal, et

- le dispositif de commande comprend
des moyensdestinés & comparer la vitesse mesurée du
vent avec une vitesse maximale admissible prédéterminée
variable en fonction du site'afin,rle cas échéant,
d'imposer a la structure une orientation suivant un site
supérieur ou égal & une valeur minimale compatible

avec la vitesse mesurée du vent.
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Ces caractéristiques permettent de ré-

aliser une protection optimale contre le vent avec
une structure portante relativement'légére,ret avec un
rendement global satisfaisanf, pour les raisons suivantes.

' En position de survie, le capteur est
en position basse, ou Taccroupie ce-qui facilite sa
protection contre le vent. Celle-ci peut &tre réalisée
par accrochage automatique de la structure sur des
moyens d'arrimage fixes lorsque la position de survie
est atteinte. De préférence, la structure et le dis-
positif de support sont pratiquement,abrités du vent
3 1'intérieur d'une enceinte ouverte vers le haut..
Cette enceinte: est par exemple formée par une excavation
et/ou une levée de terre, une murette ou encore un
rideau de végétation, ou de fascines aJourees<ou none.
La protection ainsi réalisée élimine une contrainte
sur le dimensionnement de la structure et du support.
Ce dernier comprend alors des moyens non seulement pour
orienter la surface mais aussi pour 1télever par rappbrt

a sa position "accroupie" afin que dans toute position

d'utilisation la surface ne bute pas contre le sol -et,

dans le cas d'utilisation d'une enceinte protectrice,’
afin que cette surface soit toujours totalement éclairée.
En positionrde travail, le capteur offre
dtautant plus de prise au vent que le site suivant lequel
la surface est orientée est plus faible. Avec les
systémes connus, le capteur est rappelé en position de
survie lorsqu'un seuil fixe de vitesse de vent est dé-
passé; il est donc nécessaire de dimensionner la 77
structure support pour qu'elle résiste a cette v1tesse
limite lorsque la surface est orientée pratiquement
a la verticalevret'éette_vitesse limite me doit pas
8tre choisie trop faiblé—pour limiter les périodes
dtinactivité du capteur. Dans le cas du cépteur conforme

4 1'invention, le seuil de vitesse de vent est fonction
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du site suivant lequel la surface est orientée et,
lorsque le seuil est dépassé pour un site Jdonné, la
surface est orientée suivant un nouveau site pour lequel
la vitesse du vent est admissible, ce nouveau site
n'étant donc pas nécessairement celui de la position
de survie. Ainsi, & structures de renfort égales, le
capteur conforme a l'invention, contrairement aux
capteurs connus, peut continuer & fonctionner quand le soleil
le perﬁet, dans . des orientations de site non nulles,

méme si la vitesse du vent dépasse celle admissible
pour un site nul. La durée de disponibilité du capteur
est donc accrue. En d'autres termes, a énergies collec-
tées égales, le capteur conforme i 1'invention peut se
contenter en position de travail comme en position

de survie d'une structure et d'un support plus légers.

De préférence, quelle.que soit la
position en site de la surface orientable, sa partie 15
plus basse reste approximativement sur le méme niveau
horizontal. La coursé totale des moyens d'orientation
et d'élévation est ainsi limitée & une valeur minimale.
En outre, le centre de gravité étant maintenu dans sa
pbsition la plus basse possible, la protection contre
le vent est plus efficace ce qui contribue a augmenter
la disponibilité du capteur.

I1 est égalementi préférable, pour
la stabilité du capteur, que le centre de gravité de la
structure se trouve approximativement sur une méme
ligne verticale quelle que soit l'orientation de la sur-
face,

Les moyens d'élévation et d'orientation
sont constitués de préférence par des dispositifs dé-
ployables qui relient la structure & 1'embase et
qui sont articulés sur la structure en des points distants
les uns des autres. Ces dispositifs déployables peuvent

&tre formés de barres articulées entre elles ou encore
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télescopiques.
Les dispositifs déployables sont
artlcules en des p01nts dlfferents de la structure

et sont actionnés pour regler les hauteurs de ces points

" afin de conferer a la surface orlentable l'orlentatlon

et l'elevatlon souhaltees.

Selon un mode particulier de réalisation
du capteur conforme A 1'invention, les dispositifs'
déployables sont reliés mécaniquement les uns aux
autres et actionnés par un organe moteur unique pour
les réglages en site et en élévation.

7 Selon un autre mode de réalisation,
les dispositifs déployables:sont en nombre de trois ét
sont actionnés chacun par un orgaﬁe'moteur particulier,
Les organes moteurs sont commandés de fagon i régler a la
fois 1'élévation, l'orientation en site et l'orienta-
tion en aéimut. » ) )

D'autres partlcularltes et avantages
de 1l'invention ressortiront a la lecture de la des-
cription faite 01-apres,ra titre indicatif mais non
limitatif, en référence aux dessins annexds sur lesquels:

7 - la figure 1 est une vue schemathue
montrant un capteur orientable conforme & 1'invention
dans plusieurs pos1t10ns, '

- la figure 2 est une vue séhématique
en perspective montrant le-dispositif de support de la
structure du capteur de la figure 1,

- la figufe 3 est un schéma d'un mode
de réalisation du d1$p0$1t1f de commande du capteur
de la figure 1,

_ - 1la figure 4 est une courbe illus-
trant la valeur maximale de la vitesse de vent ad-
missible en fonction du site, '

- 1la figure 5 est un organigramme

relatif 4 la commande de la position du capteur en



10

15

20

25

30

35

2535033

fonction de la position du soleil et de la vitesse du
vent,

- la figure 6 est une vue trés sché-
matique montrant un autre mode de réalisation d'un
capteur conforme & 1l'invention,

~ la figure 7 est une vue trés
schématique d'un mode de réalisation d'un dispositif
de commande du capteur de la figure 6, et

- la figure 8 est un organigramme
relatif 4 la commande du positionnement du capteur'de la
figure 6.

_ Lercapteur solaire orientable illustré
par les figures 1 et 2, est du type a concentration
et comporte une structure ou charpente 10 sur laquelle
sont fixés un grand nombre de miroirs plans juxtaposés.
Ces miroirs ont des orientations légérement différentes
les unes des autres afin de définir une surface ré-
fléchissante 11 de forme sensiblement parabolique.
Un collecteur 12 est supporté au foyer de la parabole par
des tiges 13 fixées sur le bord de la structure 10,
Ce collecteur est réalisé sous forme d'un boitier qui
présente une ouverture circulaire tournée vers la sur;
face 11 et qui renferme un tube enroule en splrale.

Des condults souples 14 et 15 guidés le long de deux

‘tiges 13 et parcourus par un fluide caloporteur sont -

raccordés aux extrémités de ce tube.

) ' Un capteur tel que décrit ci-dessus est
b:en connu.en soi . La surface 11, dont le rayon est
typiquement de plusieurs métres est orientée en per=-
manence vers le soleil et elle réfléchit et concentre

le rayonnement sur le collecteur. Dans ce dernier,

le fluide caloporteur, par exemple de l'hulle, est porté
4 une température qui peut atteindre 300°C. Le fluide
chauffé est ensuite dirigé vers un échangeur de chaleur

(non représenté) pour produire par exemple de la vapeur,
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puis est A nouﬁeau renvoyé au collecteur.

7 La structure 10 repose sur le sol pak
1'intermédiaire d'un dispositif de support, désigné dfune
fagon. générale par 20, qui permet d'orienter la surface
réfléchissante en site et en azimut.

Ainsi,; la surface 11 est orientable
en ‘site entre une position horizontale, pour laquelle
son axe est vertical et une position verticale, pour la-
quelle son axe ést pratiquement horizontal. En dehors de
la zome intértropicale, la position horizontale n'est
utilisée que comme position de non fonctionnement ou
comme position de survie en cas de trés grand vent.

Par ailleurs, la surface li est orientable en azimut par
rotation autour d'un axe vertical.

7 Selon une caractéfistique de l'invention,
lorsque le capteur est en position de survie (comme
illustré en traits pleins sur la figﬁre 1) la structure
10 et le dispositif de support 20 sont protégés, . par 7
exemple a 1'intérieur d‘une enceinte 16 formée par
une excavation creusée dans le sol 17 et/ou une levée
de terre. Dans cette poéition, le bord de la struc-~
ture 10 se trouve pratiquement au méme niveau que ie‘.
bord supérieur de l'excavation 16, )

Selon une autre qaréctéristique de
1'invention, le dispositif de support comprend des
moyens d'orientation et d'élévation qui, dans le mode
de réalisation illustré par la figure 1, sont formés
par un ensemble de barres articulées.

Cet ensemble de barres articulées
constitue les moyens de support de la structure 10 par
rapport & une embase circulaire 30 et permet, a la
fois, d'orienter la surface 1l en site et, pour chaque
site, d'@lever la structure suffisamment au-dessus
du bord de l'excavation 16 pour que la surface 11 soit

entiérement éclairée directement par le soleil. Cette
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élévation est réalisée avec une amplitude pas plus grande

que nécessaire afin de maintenir le centre de gravité

de la structure le plus bas possible; la partie la plus

‘basse de la surface 10 reste alors approximativement

-au niveau horizontal du bord de l'excavation. Cette

élévation est aussi réalisée afin de maintenir le centre
de gravité sensiblement & la verticale du centre de
l'embase 30, quelle qgue soit i'inclinaison en site.

A cet effet, on peut utiiiser trois
paires de barres 21-22, 23-24 et 25-26 (voir figure 2).
Dans chaque paire, une barre (21,23,25) est articulée
a une extrémité sur un point (A,B,C) de 1l'embase et,
a l'autre extrémité, est articulée (en A',B',C') sur
une premiédre extrémité de 1'autre barre (22,24,26).
A sa seconde extrémité, cette autre barre est articulle
sur un point (A",B",C") de la face inférieure de la
structure 10. Les différentes articulations ont toutes
des axes horizontaux. Les points A,B,C sont également
répartis autour du centre de lfembase 30 ainsi que
les points A",B",C“ autour du centre de la structure
10. Les points AA'AM, BB!B' et CC'C définissent trois

plans verticaux, les triangles A A! A" et C C!' C" é&tant

- symétriques 1'un de 1l'autre par rapport au plan BB!'B"

qui passe sensiblement par les centres de l'embase
30 et de la structure 10.

Les paires de barres 21-22 et 25-26
soni identiques et forment un double compas d'angle o

articulé a ses extrémités suivant les axes AC et ANCH

et, entres ses branches, suivant l'axe A'C', En

variante, ce double compas peut &tre constitué par une
seule paire de barres définissant un plan sensiblement
confondu avec le plan BB'BY, La pairse deibarres 23-24
forme quant & elle un deuxiéme compas d’anglefgg

De fagon schématique, on peut

considérer que le mouvement combiné dforientation et
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d'élévation de la structure 10 est obtenu par une com-
binaison des ouvertures des coﬁpas d!angles o¢ et A8

de manieére a ﬁaintenirrle centre de gravité de la
structure le plus bas possible sensiblement sur une
méme ligne verticale. A cet effet, on notera que les
points B,A" et C" sont situés d'un méme c¢cbté d'un plan
vertical paralléle aux axes d'articulation et'passant'
approximativement par les centres de la strﬁcture

et de lfémﬁase, tandis que les points A,B" et CY

ainsi que les points A! B! et C! sont situés de 1'autre
cdté derce plan. On notera également que la barre 23

est plus longue que. les barres 21 et 25 et n'est pas

paralléle a celles-ci tandis que la barre 24 est plus

courte que les barres 22 et 26 et ne leur est pas parale
13le. , ' 7 ‘ _

. Pour commander les moﬁvementsrcombinés
des compas, on pourrait utiliser deux organes moteurs,
1'un agissant sur les paires de barres 21-22 et 25=26
l'autre sur la paire de barres 23-24,

Dans l'exemple illustré, les deux compas
sont relles mecanlquement entre eux par une poutre ou

caisson horizontal 27, sur lequel les barres 22,23 et 26

sont articulées, et un seul organe moteur 28 est utilisé.

Celui-ci (unicquement montré fig. 2)'est'par exemple un vérin

4 vis actionné par un moteur électrique et articulé
4 ses extrémités autour d'axes horizontaux en des

points D et E des barres 23 et 24. Le vérin 28 commande

directement l’ouverture du compas d'angle/get

par l'intermédiaire du caisson 27, commande 1'ouverture
du double compas d'anglec(rrUne expansion du vérin

28 se traduit par une élévation du point B" supérieure

a celle dés’points A" et C", la structure étant

d'autant plus levée que son inclinaison en site est plus
faible. Par un choix approprié des dlfferents parametres'

du systome artlcule, on peut falre en sorte que la -
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partie la plus basse de la surface 10 reste pratiquement
au niveau horizontal du bord du trou et que le centre

de gravité de la structure reste sur wune méme verticale
(voir A cet effet la figure 1 sur laquelle différentés
positions 10' et 10" de la structure 10 sont représentées
en tirets). On notera qﬁe ce résultat ne peut &tre obtenu
que d'une ﬁagonrapprochée, le systéme articulé illustré
par la figure 2 ne. permettant pés a la fois un déplace=
ment exactement rectiligne du centre de gravitérde la
structure tout en maintenant le point bas de la surface
10 exactement dans un m@me plan horizontal. Parmi 1les
paramétres sur lesquels il est possible de jouer, on

peut choisir 1la lohguéur des barres 23-24 par rapport

" a celle des autres barres et, surtout, 1'emplacement

des articulations des barres 22,23 et 26 sur le caisson
27. '
®
Dans 1'exemple illustré, les points A,
B et C sont situds dans un méme plan. On peut toutefois
envisager de disposer le point dl'articulation B -
a4 un niveau différent de celui des points A et C.
Cetté disposition peut permettré notamment de faciliter
le iogément du vérin. Toujours en variante, un o:gane'
moteur autre g¥'un vérin pourra étre utilisé, par exem-~ -
Ple un dispositif appliquant un couple de rotation
directement sur une articulation. ' '
. L'embase 30 est montée de facon
classique sur une ou plusieufs couronnes 31 a billes
ou a rouleaux montées dans un logement formé au centre
de l'excavation 16 et de m@me axe vertical que l'embase
(figure 1). L'embase 30 porte a sa périphérie une

denture 32 qui coopére avec une roue dentée 33

entrainée par un moteur é&lectrique 34 pour

orienter la surface 11 en azimut.
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Le moteur du vérin 28 et le moteur 34
sont-commandés par des signaux électriques fournis par un
un dispositif de commande 40 afin, eh fonctionnement '
normal, de pointer l'axe ‘de la surface 11 sur lersoleilo
Selon une caractéristique de 1'invention, le dispositif
de commande 40 est agehcé en outre pour imposer
au capteur une vaieﬁr minimale en site loréque le vent
dépasse un seuil prédéterminé variable en fonction du
site. Un mode de réalisation d'un tel dispositif de
commande est illustré par la figure 3.

Le dispositif de commande 40 comprend
un microprocesseur 40 relié classiquement & un circuit
42 d'entrées-sorties et a des mémoires 43 comprenant
notamment une mémoire morte de programmes 43a et ume
mémoire vive de données 43b,

Le circuit d“entrées~sorties 42 recoit

‘une information numerlque W représentant la vitesse

'1nstantanee du vent mesurée par un anémomdtre 44 une

information numérique H representant la date et l"heur
fournies par ume horloge 45 et des 1nformatlons numé-
riques SIM et AZM obtenues par conversion sous forme
numérique de signaux analogiques fournis par des
potentiomdtres 46 de recopie des valeurs réelles de
gite et d'azimut suivant lesduels la surface 11 est
orientée. Le circuit d'entrées-sorties 42 delivre des
signaux numerlques de commande qui, convertls sous forme
analogiqgue et ampllilus,dans des circuits 48, attaquent
le moteur du vérin 28 et le moteur 349 7

Les mem01res 43 comprenant encore une
table 43c, sous forme d'une mémoire morte, dans- laquelle
sont enregistrées les coordonnées du soleil en site
et azimut valables pour le- 11eu d'lmplantatlon du cap-
teur a des instants successifs de chaque jour de
1'ammée, ainsi qu'une table & deux emtrées 434,

également sous forme d'une mémoire morte, gqui contient
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12

les valeurs maximales admissibles du vent en fonction
du site. La courbe représentant la variation de

cette valeur maximale WMAX suivant le site SI est
représentée sur la figure 4. Cette courbe permet,
pour une valeur calculée SIC du site, de connaitre

la valeur admissiblce maximale WMAX de la vitesse du
vent et, pour une vitesse de vent mesurée W, de
connaitre le site minimum admissible SIMIN.

Le programme de commande du positionne-

‘ment en site et azimut comprend les opérations indiquées

sur la figure 5.

Le dispositif de commande ayant été
initialisé et la présence du soleil ayant &té vérifiée
par un détecteur approprié("initialisation et détection
soleil?), la premiére opération realisée consiste dans
l'acquisition des informations représentant la date
et l'heure, informations fournies par 1l'horloge
45 ("acquisition date et heure'). Ces informations
acquises permettent de disposer des adresses nécessaires
pour lire dans la table 43c les valeurs de site et
d'azimut correspondantes SIC et AZC et transférer ces
valeurs dans des registres de site et dl'azimut ("lecture
et enregistrement SIC et AZC"), La valeur enregistrée
SIC fournit l'adresse permettant de lire dans la table

432 puis d'enregistrer la valeur maximale admissible

- WMAX de la vitesse du vent correspondant a ce site

("lecture et enregistrement WMAX"). Ensuite, 1'!'étape

suivante consiste & acquérir la valeur reélle instantanée

de la vitesse du vent fournie par 1'anémométre 44 ("ac-.

quisition W") afin de la comparer a WMAX €test W€ WMaxw),
Si le test est positif, on passe a la

phase d'acquisition des valeurs actuelles mesurées

SIM et AZM du site et de 1l'azimut ("acquisition SIM

et AZM"). Si les valeurs mesurées se trouvent dans une

fendtre de quelques degrés en site et en amimut centrée
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sur les valeurs SIC et AZC ("test SIC - A € SIM $SIC.
+Aet AZC + A £ AZM £ AZC + A"), le réglage fin de
position,comme indiqué plus loin, est autorisé
("autorisation réglage fin"), et 1'on retourne a la
phase "acquisition date et heure". Sinon, le réglage fin
de position est interdit ("inhibition réglage £in") et
les moteurs sont commandés dans le sens correct suivant
les signes des différences SIC - SIM ef AZC-AZM {"com-
mande moteurs"), jusqu'a ce que les égalités SIM = SIC
et AZM = AZC soient atteintes ("tests SIM = SIC et

AZM = AZC"), avant de retourner & la phase "acquisition
date et heure" .

Si le test "W WMAX" est négatif, la
valeur W fournit l1lt!adresse permettant de lire dans la
table 43g la valeur minimale admissible SIMIN du site
correspondant au vent vrai (lecture SIMIN")., La valeur
contenue dans.le registre de site est alors modifiée
pour devenir égale ‘A SIMIN éventuellement augmentée
d'un décalage systématique EPS a titre de sécurité
("SIC = SIMIN + EPS"). Ensuite, on passe aux phases
"inhibition réglage fin", "commande moteurs" et "tests
SIM = SIC et AZM = AZC" décrites ci-dessus. )

) , Pour. le réglage fin de la position en
site et en azimut, on réalise de fagon connue en soi
un asservissement a partir de signaux d'erreur produits
par un capteur et feprésentant,les décalages en site et
en azimut entre l'axe de la surface 11 et la direction
du soleil. Un tel capteur est par exeﬁple formé de
plusieurs éléments photoélectriques disposés dans
des secteurs délimités par des cloisons opaques qui
se coupent suivant une ligne paralléle a l'axe de
la surface. Ainsi, si cet axe n'est pas orienté
exactement vers le soleil, certains des éléments
photoélectriques sont plus ou moins & l1l'ombre, tandis

gque un ou plusieurs autres sont éclairéstotalement.
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L'asservissement est réalisé de maniére & annuler les
signaux d'erreur regus. Comme indiqué plus haut, cet
asservissement est inhibé lorsque l'orientation de 1la
surface est en dehors de la fen&tre définie par les
informations lues dans la table 43¢, notamment lorsque
le seuil de vent maximal admissible correspondant a la
position en site du soleil est dépassé,

Le mode d'asservissement de position
du capteur pour réglage fin peut &tre réalisé par tout
moyen connu en soi et ne fait pas partie de 1'invention.

I1 pourra &tre mis en oeuvre par des circuits analogiques

ou utiliser les ressources du microprocesseur.,

Une variante de réalisation d'un
dispositif de support pour un capteur conforme a .
1'invention est représenté sur la figure &.

Cé dispositif de support 50 comprend
trois structures articulées 51, 52, 53 de type compase.
A leurs extrémités inférieures, ces structures sont
articulées en trois points F, G, H d'une embase fixe
60 tandis qu'ad leurs extrémités supériecures, elles sont
articulées en trois points F", G", H" situds sur la
surface inférieure d'une structure 10 analogue i cellé
des figures 1 et 2. Les branches de chaque compas sont
articulées entre elles respectivement en F!', G' et H!.

7 Les points FGH et F"GMH" forment
par exemple des triangles équilatéraux non nécessaire-
ment égaux entre eux.  Par ailleurs, les plans F F' F1,
G G' G" et H H' H" sont de$ Plans verticaux passant
par le centre de la structure 10 et formant entre eux
des angles de 120°. Les articulations aux points F et F!
sont & un degré de liberté autour d'axes horizontaux ‘
perpendiculaires au plan FF'F". pe facon similaire,
les- articulations aux points G, G' et aux points
H, H' sont autour d'axes horizontaﬁx perpendiculaires

respectivement aux plans G G' G" et H H' H"., Par contre,
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les articulations aux points F", G" et H" sont du type

a cardan.

Les longueuré FF", GG" et HH'" sont rég-
lables indépendamment les unes des autres au moyen de
trois organes moteurs 54, 55, 56 tels que des vérins
A vis entrainés par moteur électrique. Chaque vérin est
articulé sur les branches d'un egmpaS'particulier‘pour
commander 1l'angle dfouverture de celui-ci.

Toute position de la structure 10 est
définie de facon biunivoque par Ies‘longueurs FF", GG"
et HH", donc par les extensions des vérins 54, 55, 56.
En commandant ceux~ci de fagon éppropriée, il est donc
possible de commander 1'élévation, l'orientation én site
et 1llorientation en azimut de la surface'réflé;:hissante°
En particulier, il est possible de maintenif la partie
la plus bésse de cette surface sensiblement au niveau
horizontal du bord de l'excavation (non représgntée)
dans laquelle le capteur est mis a l'abri en position de
survie. Il est également possible de réaliser une 7
poursuite continue du soleil m8me lorsque celui-ci passe
par la verticale comme c'est le cas dans la zone inter-
tropicale. Un avantagefsupplémentaire apporté par le
dispositif de support 50 dans le cas de capteur )
3 concentration tel que ‘celui représenté sur la figure 1
est que les canalisations 14 et 15 peuvent alors 8tre’
formées par des flexibles raccordés a des tuyauteries
fixes du cbte utilisation sans nécessiter, comme dans
les capteurs connus, des joints tournants ou des tuyaux
souples enroulés en-spirale permettant'a.ces canali~
sations de suivre la rotation de la structure 10,

La commande des moteurs des vérins
54, 55, 56 peut>étre réalisée au moyen d'un dispositif
de commande 40! du type de celui représenté sur la
figure 3. Dans ce circuit 40' (figure 7), le circuit

d'entrées/sorties (42') regoit en plus des informations
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H, W, SIM et AZM, des informations numériques LIM, L2M
et L3M obtenus par conversion de signaux analogiques ‘
fourunis par des potentiométres de recopie de longueurs
des vérins 54, 53, 56. Le circuit d'entrées/sorties 421t
3 délivre trois signaux numériques de commande qui convertis
sous forme analogique et amplifié dans des circuits 48!
attaquent les motcurs des trois vérins 54, 55, 56. Enfin,
1asmém61res.43' comprennent une table supplémentaire 43'e
dars laquelle sont enregistrées des valeurs des longueurs
10 L1, L2, L3 des wérins pour chague couple de coordonnéeé
en site et en azimut.
L'organigramme de la figure 8 indique les
opérations réalisées par le dispositif 40! pour la
) commande du positionnement de la surface orientable. Jus-
15 qgu'!aux phases "autorisation de réglage fin" et "inhibition
de réglage fin", 1l'on retrouve les mémes opérations
que dans l'organigramme de la figure 3.
Pour la réalisation du réglage fin, on
peut utiliser une boucle‘d'asservissement, comme
20 décrit plus haut, afin de déterminer les longueurs LiC
(Lic, L2c et L3C) & conférer aux vérins (détermination
LiC"). Les longueurs peuvent &tre calculées directement
ou obtenues dans la table 43'e a partir des site et
azimut désirés. Des signaux de commande sont ensuite
25 transmis simultanément aux vérins ("commande des vérins")
jusqu'a ce gue les égalités entre valeurs commandées
et valeurs mesurées pour les trois longueurs Li (L1, L2
et L3) soient vérifiées, (tests LiM = Li C").
Lorsque l'orientation actuelle de 1la
30 surface réfléchissante ne se trouve pas dans la fenétre
déterminée, ou lorsqué le seuil de vitesse WMAX est
dépassé, aprés 1'iphibition du réglage fin, on détermine
par lecture dans la table 43e les longueurs LiC (L1C, L2C,
L3C) a conférer aux trois vérins pour atteindre la

position souhaitée ("aétermination LiC"), L!amplitude

Lt
A%
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du mouvement a imposer 2 la structure 10 peut é&tre
grande et, pour éviter un possikle choc entre cette
strucfure et le sol sur lequel elle repose, on place
dtabord la structure 10 dans une position horizontale
intefmédiaire.A cet effet, on calcule la valeur

moyenne de LIC, L2C et L3C ("calcul LMC = 3‘“:—13;-1—9-'1) on
affiche cette valeur-et on commande les vérins simultané-
ment pour amener la structure dans cette position
intermédiaire ("commande vérins"). Lorsque celle-ci est
atteinte ("tests LiM = LMC" positif), on affiche

les valeurs LiC a atteindre et on commande a nouveau
les vérins simultanément ("commande vérins") jusqu'a

ce que la position désirée soit atteinte ("tests LiM =

LiC").
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REVENDICATIONS

1. Capteur solaire orientable comprenant

une structure dont une surface est destinée a &tre
orientée en fonction du soleil, un dispositif de support
de la structwre comprenaunt des moyens de déplacement de
celle~ci et un dispositif de commande des mo&ens de
déplacement pour orienter la surface en fonction de la
position du soleil et pour placer la siructwe cn
position dite de survie, avec la surface orientable
horizontale, lorsque la vitesse du vent dépasse une
valeur prédéterminée, caractérisée en ce que :

- en position de survie, la surface
orientable (10) est située sur un niveau horizontal
approximativement égal ou inférieur & celui qu'occupe
sa partie la plus basse pour toute posifion de travail,
et des moyens (16) sont prévus sur le lieu d'implantation
du capteur pour protéger la structure (10) et le disposi-
tif de support (20 ;50) contre le vent lorsque le capteur
est en position de survie,

~ le dispositif de support (20;50)
comprend des moyens d'élévation et dtorientation (21-26;
51-53) reliant la structure & une embase (30) et action-
nés ﬁar au moins un organe moteur (28;54-56) relié
au dispositif de commande afin de commander, d'une
part, lforientation de la surface au moins en site et,
d'autre part, 1l'élévation de la surface orientable par
rapport audit niveau horizontal, et

- le dispositif de commande (40;40')
comprend des moyens destinés & comparer la vitesse
mesurée du vent avec une vitesse maximale admissible
prédéterminée variable en fonction du site afin, le
cas échéant, d'imposer 4 la structure une orientation
suivant un site supérieur ou égal a une valeur minimale
compatible avec la-vitesse meéurée du vent.

2. Capteur selon la revendication 1,
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caractérisé en ce gqu'en position de survie la structure
(10) et le dispositif de support (20) sont logés dans une
enceinte (16) ouverte vers le haut les protégeant du
vent. _

3. : Capteur selon la revendication

1, caractérisé en ce qu'en position de sﬁrvie, la
structwre est verrouillée sur des moyens d'arrimage.

4, . Capteur selon 1'une quelconque

des revendications 1 a 3, caractérisé en ce que, quelle
que soit la position ou site de la surface orientable
(11), sa partie la plus basse reste approximétivement
sur un méme niveau horizontal. ]

5a Capteur selon 1'une quelconque des
revendications 1 & 4, caractérisé en ce que, guelle

que soit l'orientation de la surface, le centre de
gravité de la structure (10) se trouve approximativement
sur une méme ligne verticale. )

6. - Capteur selon 1l'une quelconque des

revendications précédentes, caractérisé en ce que les

‘moyens d'élévation et d'orientation sont constitués par

des dispositifs déployables (21-26; 51~53) qui relient.
la structure & l'embase et qui sont articulés sur la T
structure en des points distants les uns des autres.

7 Capteur selom la revendication 6,
caractérisé en ce que les dispositifs déployables

sont formés de barres articulées (21-26 ; 51-53) entre
elles, )

8. 7 Capteur selon l'une quelconque des
revendications 6 et 7, caractérisé en ce que les
dispositifs déployables (21-26.; 51-53) sont articulés
sur des points différents de la structure (10) et

sont actionnés en synchronisme pour régler les hauteurs
de ces trois points afin de conférer a la surface l'ori-

entation et 1félévation souhaitées.

9. Capteur selon l'une quelconque des
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revendications 6 & 8, caractérisé en ce que les dispost-
tifs déployables (21-26) sont reliés mécaniquement les uns
aux autrres et actiomnés par un organe moteur unigue (28).
10. - Capteur selon l'une quelconque des
revendications 6 a4 8, caractérisé en ce que les disposi-
tifs déployables (51-53) sont au moins au nombre de trois
et sont actiomnés par des organes moteuis particuliers
(34-50).

11. Capteur selon la revendication 10, .
caractérisé en ce que les organes moteurs (54-56)

sont commandés par le dispositif de commande de fagon

a régler a4 la fois 1'élévation, l'orientation en site

et lforientation en azimut de la surface.

10. : Capteur selon la revendication 10,

dans lequel le rayonnement solaire est réfléchi par 1la
surface orientable sur un collecteur parcouru par un
fluide caloporteur et raccordé & un circuit d'utilisation
au moyen de conduits soﬁples, caractérisé en ce que

les conduits souples sont des flexibles reliés au cir-

cuit d'utilisation sans joints tournants.
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