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(54) DESACCOUPLEMENT DU BRAS DE COMMANDE D’UN VOLET BATTANT

(67)  Dispositif d’entrainement motorisé d’au moins
un battant en rotation autour d’un axe vertical entre deux
positions en butée, une premiére position de fermeture
obstruant au moins partiellement une surface délimitant
une ouverture dans une paroi et une seconde position
d’ouverture dégageant ladite surface et plaquant le bat-
tant au voisinage de ladite paroi, comportant un arbre (3)
tournant motorisé relié¢ au moyen d’un bras de comman-
de a chaque battant, ledit bras de commande
comportant :

- un bras d’entrainement (1) monté fou a 'une de ses
extrémités sur I'arbre tournant (3) motorisé et dont I'autre
extrémité est reliée au battant ;

- un bras moteur (2) entrainé en rotation par ledit arbre

tournant (3) motorisé ; et
- des moyens de verrouillage/déverrouillage du bras mo-
teur (2) au bras d’entrainement (1).

Les moyens de verrouillage/déverrouillage
comportent :
- un levier (4, 40, 50) a lame flexible monté mobile par
rapport aux bras d’entrainement (1) et moteur (2) et au
contact de I'un desdits bras (1, 2) ;
- des moyens de solidarisation du bras moteur (2) au
bras d’entrainement (1) par coopération de formes du
levier (4, 40, 50) et des bras (1, 2), lesdits moyens de
solidarisation étant actionnés dans une position prédé-
terminée du levier (4, 40, 50).
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Description

[0001] Laprésenteinvention concerne de maniére gé-
nérale les dispositifs d’obturation d’'une ouverture prati-
quée dans une paroi d’'un batiment, ouverture abritant
en général une porte ou une fenétre. Plus particuliere-
ment, I'invention peut concerner les volets battants qui
réalisent 'obturation de ces ouvertures, montés a cet ef-
fet dans la plupart des cas seuls ou par paires.

[0002] Ces volets fonctionnent a la maniere d’écrans
susceptibles de fermer plus ou moins complétement les
ouvertures a des fins par exemple d’occultation de la
lumiere du jour, ou de barriére thermique dans un sens
ou dans l'autre, ou encore de barriére phonique. Pour ce
qui concerne l'isolation thermique, la fermeture des van-
taux est souvent utilisée pour préserver une certaine frai-
cheuralintérieur dubatimenten été, mais elle peut éven-
tuellement aussi constituer un moyen supplémentaire de
garder la chaleur I'hiver ou d’empécher le froid extérieur
d’entrer.

[0003] L’invention ne concerne que les volets battants
motorisés, dont le déplacement a I'ouverture ou a la fer-
meture est tributaire de moyens d’entrainement, en gé-
néral des moteurs électriques, eux-mémes commandés
via des cartes électroniques de contrdle qui gérent no-
tamment les dispositifs de commande de type interrup-
teurs ou téelécommandes.

[0004] Dans I'hypothése d’une configuration a deux
volets, il peut au surplus étre nécessaire de réaliser une
synchronisation des déplacements des deux battants,
laquelle est en général également dévolue aux moyens
de contrdle électroniques. Les volets doivent en effet étre
ouverts ou fermés dans un ordre prédéterminé qui dé-
penddeleurrdle : 'un, munid’'une lame de recouvrement
formant couvre-joint, étant le battant couvrant alors que
'autre, qui en est dépourvu, est le battant couvert. Dans
une phase de fermeture, le battant couvrant doit arriver
en butée fermée aprés le battant couvert, et il est donc
entrainé aprés I'autre, avec un décalage ou a une vitesse
moindre au moins dans une partie prédéterminée du par-
cours. Dans une phase d’ouverture, c’estlinverse, le bat-
tant couvrant est entrainé en premier pour que le battant
couvert puisse a son tour se déplacer sans obstacle.
[0005] La commande simultanée de deux battants
peut nécessiter la mise en oeuvre et la gestion d’'une
communication entre eux notamment pour gérer la prio-
rit¢ de déplacement, mais également pour répondre a
toutes sortes de situations imprévues susceptibles d’in-
hiber ou d’entraver le fonctionnement normal des bat-
tants. Il peut s’agir d’obstacles qui empéchent I'un des
volets de se déplacer, et peuvent finir par endommager
le systéeme, ou d’'un événement météorologique générant
des contraintes potentiellement destructives (vents de
diverses puissances ou orientations), ces événements
nécessitant de la part du systeme de commande élec-
tronique, oude la part des utilisateurs, une réponse adap-
tée.

[0006] La gestion motorisée et par conséquent auto-
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matisée de volets battants présente donc des contraintes
d'utilisation spécifiques, qui rendent difficiles une modé-
lisation a ’lavance de tous les évenements et surtout 'an-
ticipation et la mise en oeuvre de scénarii de réponse
préétablis et adéquats.

[0007] Ces contraintes variées, qui s’ajoutenta la pos-
sibilité d’'une panne pure et simple du systéme de moto-
risation, rendent nécessaire I'existence d’'un moyen de
débrayage de la motorisation, afin que les battants puis-
sent étre manoeuvrés manuellement si besoin est.
[0008] La présente invention propose plusieurs solu-
tions de débrayage/embrayage des battants et des
moyens d’entrainement motorisés, simples a mettre en
oeuvre a l'aide de configurations mécaniques élégantes
et aisées a fabriquer.

[0009] Ces solutions sont applicables a des dispositifs
assurant comme mentionné auparavant I'entrainement
motorisé d’au moins un battant en rotation autour d’'un
axe vertical entre deux positions en butée, une premiére
position de fermeture obstruant au moins partiellement
une surface délimitant une ouverture dans une paroi et
une seconde position d’ouverture dégageant ladite sur-
face et plaquant le battant au voisinage de ladite paroi,
et comportant a cet effet un arbre tournant motorisé relié
au moyen d’un bras de commande a chaque battant.
[0010] Lesdites solutions sont basées sur une structu-
re commune telle que le bras de commande comporte :

- un bras d’entrainement monté fou a 'une de ses
extrémités sur l'arbre tournant motorisé et dont
'autre extrémité est reliée au battant ;

- un bras moteur entrainé en rotation par ledit arbre
tournant motorisé ; et

- des moyens de verrouillage/déverrouillage du bras
moteur au bras d’entrainement.

[0011] Il existe donc dans tous les cas un couple de
bras dont 'un réalise I'entrainement du battant mais n’est
pas directement entrainé par les moyens moteurs, alors
que l'autre I'est mais n’est pas en liaison avec le battant
a entrainer. Il y a donc une dissociation des fonctions
assurées par ces bras, I'un étant moteur, « émettant »
une puissance motrice, alors que I'autre est « récepteur »
recevant et transmettant cette puissance mécanique a
un vantail.

[0012] Cette structure est notamment déja décrite
dans le document US 4 970 826.

[0013] L’embrayage /débrayage de la motorisation
consiste deés lors en I'existence et en la mise en oeuvre
de moyens de verrouillage/déverrouillage mécaniques
de ces bras. La solution propre a US 4 970 826 estbasée
sur une genouillere quiimpose une liaison mécanique a
pivotement dans la structure.

[0014] Selon une configuration propre a linvention,
une telle liaison est supprimée au profit d’'une solution
mécaniquement plus simple et plus robuste.

[0015] Ainsi, selon l'invention, les moyens de ver-
rouillage/déverrouillage comportent :
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- un levier a lame flexible monté mobile par rapport
aux bras d’entrainement et moteur et au contact de
'un desdits bras ;

- desmoyensde solidarisation du bras moteur au bras
d’entrainement par coopération de formes du levier
et des bras, lesdits moyens de solidarisation étant
actionnés dans une position prédéterminée du le-
vier.

[0016] A la base des solutions préconisées selon l'in-
vention, un levier a lame flexible, c’est-a-dire doté d’'une
certaine élasticité, est prévu pour coopérer avec les bras
pour les immobiliser ou au contraire les laisser indépen-
dants. La mise en oeuvre des moyens de solidarisation
dépend en pratique de la position de ce levier mobile,
qui ne réalise cependant 'immobilisation solidaire des
bras que dans une unique position.

[0017] Plus précisément, le levier est par exemple
monté rotatif au contact d’'un premier bras, et présente
au moins une extrémité libre dotée de surfaces de posi-
tionnement et de blocage du second bras dans l'aligne-
ment du premier bras lorsque le levier est aligné avec
les deux bras.

[0018] Ainsi, selon une premiére configuration possi-
ble, le levier comporte un plot doté d'un fit surmonté
d’'une téte dépassant de part et d’autre du fit au moins
dans une direction. Chaque bras comporte un orifice pré-
sentant d’'une part une partie centrale circulaire de dia-
meétre supérieur a la plus grande dimension du ft, per-
mettant un ajustement serré de I'un dans l'autre, et infé-
rieur a la plus grande dimension de la téte et d’autre part
des encoches latérales diamétralement opposées prati-
quées selon I'axe du bras. Ces orifices de chaque bras
sont coaxiaux lorsque les bras sont superposés etd’axes
orientés parallélement, les dimensions des encoches
d’au moins l'orifice du bras distal du levier permettant le
passage de la téte du plot.

[0019] Dans ce cas, la forme partiellement correspon-
dante des orifices et de la téte du plot permet a ce dernier
de traverser un ou les deux bras lorsque la lame est dans
une certaine position relativement aux bras (par exemple
perpendiculaire a eux) puis, lorsque la téte a franchi les
orifices, la lame est tournée de fagon a verrouiller les
deux bras coaxialement. Le verrouillage se produit du
faitde I'ajustement serré qui est mis en oeuvre dans cette
position. La téte du plot repose alors au contact de la
surface distale du bras qui n’est pas au contact du levier.
[0020] Selon une possibilité, ladite téte peut étre di-
mensionnée de telle sorte qu’elle soit retenue dans l'ori-
fice du bras au contact duquel le levier se déplace. Il est
cependant aussi possible de considérer une solution
dans laquelle aucune rétention n’est mise en place, com-
portant par conséquent un levier complétement amovible
que I'on insere successivement dans les deux orifices
alignés lorsque les bras sont coaxiaux, puis que I'on tour-
ne pour réaliser la solidarisation des bras, fixantdu méme
coup le levier a 'ensemble.

[0021] Selon une possibilité, le fat du plot peut étre
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oblong, et disposé transversalement a la lame flexible
du levier, la téte dépassant alors du fat au moins dans
la grande longueur de I'oblong.

[0022] En une seconde configuration, le levier a lame
flexible peut étre relié a rotation au bras d’entrainement
et comporter une forme d’extrémité configurée et dimen-
sionnée pour s’insérer dans une découpe axiale prati-
quée dans I'extrémité libre du bras moteur et I'entrainer
en rotation au cours d’un déplacement rotatif du levier
visant al'aligner avec le bras d’entrainement. Les dimen-
sions transversales et les configurations respectives de
la découpe et de la forme d’extrémité permettent alors
d’aligner les deux bras lorsque le levier est dans I'axe du
bras d’entrainement, position dans laquelle des moyens
de blocage en position équipant ce dernier et le levier
sont automatiquement activés.

[0023] En substance, faire tourner le levier aboutit a le
faire interagir avec le bras moteur, la rotation et I'entrai-
nement de ce dernier se poursuivant jusqu’a activation
de moyens de blocage dudit levier en position bloquée
par rapport au bras d’entrainement, conduisant par con-
séquent a une solidarisation du bras moteur au bras d’en-
trainement.

[0024] Selon une possibilité propre a l'invention, les
moyens de blocage en position du levier par rapport au
bras d’entrainement consistent en un bossage dépas-
sant de I'un et un évidement de forme correspondante
pratiqué dans l'autre, le bossage se clipsant dans I'évi-
dement lorsque l'alignement est réalisé, le bossage ou
I'évidement étant disposé au voisinage d’'une extrémité
libre de la lame flexible.

[0025] Lacorrespondance de formes et de dimensions
dont il a été fait état, permettant d’abord I'entrainement
puis le maintien axial du bras moteur, peut en pratique
étre réalisée de lamaniére suivante : laforme d’extrémité
du levier peut consister en un crochet dont le bout est
d’allure perpendiculaire a la lame flexible et repose sur
la surface du bras. Le reste du crochet peut consister,
par exemple, en un trongon incliné et un trongon d’allure
paralléle a la partie principale plane de la lame, ces deux
trongons reliant cette derniere au bout. Une découpe en
U de dimension transversale supérieure a la largeur du
bout est par ailleurs pratiquée dans I'extrémité libre du
bras moteur.

[0026] Selon une troisieme configuration, marquant
encore une autre variante de conception, le levier peut
étre monte rotatif selon I'axe de rotation de I'arbre moto-
risé, de méme largeur que les bras d’entrainement et
moteur au voisinage de son extrémité libre et doté de
part et d’autre de ladite extrémité de rabats perpendicu-
laires a la lame flexible encadrant et bloquant latérale-
ment les bras.

[0027] Dans cette hypothese, le verrouillage des deux
bras s’effectue lorsque la lame et lesdits bras sont su-
perposeés alignés, seule position permettant aux rebords
de la lame de déborder les champs latéraux des bras.
[0028] Dans toutes les variantes présentées ci-des-
sus, le levier est muni, a une extrémité libre, d’'une lan-
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guette de préhension orientée selon un angle I'écartant
de la face du bras avec lequel le levier est en contact,
de maniere a faciliter la manipulation de la lame entre
ses positions respectivement inactive et active de ver-
rouillage des bras respectivement moteur et d’entraine-
ment.

[0029] D’autres buts et avantages de la présente in-
vention apparaitront au cours de la description qui va
suivre, se rapportant a des modes de réalisation qui ne
sont donnés qu’a titre d’exemples indicatifs et non limi-
tatifs.

[0030] Lacompréhension de cette description sera fa-
cilitée par les figures jointes en annexe pour lesquelles :

- lafigure 1 est une vue en perspective d’'un bras de
commande entrainé par un arbre motorisé conforme
a l'invention, en position déverrouillée ;

- la figure 2 montre, également en vue perspective,
un levier a lame flexible correspondant a la configu-
ration illustrée en figure 1 ;

- lafigure 3 représente une vue en section longitudi-
nale de I'ensemble de la figure 1, en position de
verrouillage ;

- lafigure 4 estune vue en perspective d’'une premiére
variante de l'invention, en position verrouillée ;

- lafigure 5 montre, toujours en vue perspective, un
levier a lame flexible correspondant a la configura-
tion illustrée en figure 4 ;

- lafigure 6 représente une vue en section longitudi-
nale de la configuration de la figure 4, en position de
verrouillage ;

- lafigure 7 estune vue en perspective d’'une seconde
variante de l'invention, en position verrouillée ;

- lafigure 8 montre, en vue de coté partiellement sec-
tionnée, la configuration de la figure 7, avec le levier
en position déverrouillée ; et

- la figure 9 est une vue identique a la figure précé-
dente, excepté qu’elle représente le levier en posi-
tion de verrouillage des bras respectivement moteur
et d’entrainement.

[0031] Enréférence alafigure 1,le bras de commande
d’un vantail de volet battant comporte un bras d’entrai-
nement (1) et un bras moteur (2) disposés a une extré-
mité d’un arbre motorisé (3), et un levier de verrouillage
(4) sous la forme d’une lame flexible. Le bras moteur (2)
est relié a rotation a I'arbre (3), alors que le bras d’en-
trainement (1) y est monté fou. Le levier de verrouillage
(4) est mobile en rotation par rapport aux deux bras (1,
2) par l'intermédiaire d’un plot (5) d’extrémité constitué
d’'un fat (6), en 'occurrence oblong, surmonté d’une téte
(7) qui en dépasse dans la direction du grand axe de la
section oblongue. L’autre extrémité de la lame flexible
du levier (4) comporte une languette de préhension (8)
permettant de manipuler le levier (4).

[0032] Ce plot (5), qui apparait plus clairement en fi-
gure 2, organise la rotation et le verrouillage du levier (4)
par rapport aux bras (1, 2), via des orifices (11, 21) pra-
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tiqués respectivement dans les bras d’entrainement (1)
et moteur (2). Ces orifices (11, 21), de forme identique
ou quasi-identique, comportent une ouverture centrale
circulaire et deux encoches ovales alignées augmentant
la dimension diamétrale de I'orifice dans la direction de
leur extension. Dans la configuration montrée, lesdites
encoches sont dirigées selon I'axe des bras (1, 2), et
elles sont conformées et dimensionnées pour laisser
passer la téte (7) du levier (4).

[0033] La plus grande longueur de I'orifice (11), au ni-
veau desdites encoches, peut étre un peu inférieure a
celle de la téte (7) dans le bras (1), de sorte que le levier
(4) puisse étre maintenu dans ce bras d’entrainement
(1) méme en position déverrouillée, comme illustré en
figure 1. En variante, le levier (4) peut étre détachable si
la condition de longueur ci-dessus n’est pas respectée,
mais qu’au contraire la plus grande longueur de l'orifice
(11) au niveau des encoches est toujours supérieure a
la grande longueur de la téte (7), pour les deux bras (1,
2). En revanche, la méme plus grande longueur rappor-
tée al'orifice (21) est prévue légérement plus grande que
celle de la téte (7), afin de ne pas entraver la mobilité de
la téte (7) dans l'orifice (21) dans la direction de I'axe B
(voir en figure 3).

[0034] Dans les deux orifices (11, 21), le diamétre de
I'ouverture centrale circulaire est un peu supérieur a la
grande longueur du fit (6), avec un ajustement serré de
l'undansl'autre,de maniere a permettre le guidage ferme
de la rotation de I'un dans l'autre, puis le blocage en
position alignée. Ledit fit (6) présente par ailleurs une
hauteur sous la téte (7) du méme ordre, trés Iégérement
supérieure en fait, a la double épaisseur des bras (1, 2)
superposeés.

[0035] Le fonctionnement est alors le suivant : le plot
(5) inséré dans l'orifice (11) ne peut franchir I'orifice (21)
que si d’'une part la téte (7) est alignée avec les oreilles,
c’est-a-dire si le levier (4) est positionné perpendiculai-
rementau bras d’entrainement (1) etd’autre partles deux
bras (1, 2) sont alignés, pour que les orifices (11, 21)
deviennent coaxiaux. Dans ce cas, le plot (5) peut étre
déplacé a travers l'orifice (21) jusqu’a ce que la téte dé-
passe de la surface (22) du bras (2), libérant ladite téte
(7) etpar conséquent la rotation du levier (4). Il suffit alors
de faire tourner ledit levier (4) en vue de l'aligner avec
les deux bras (1, 2) déja en position paralléle. La tolé-
rance serrée entre le diamétre de I'ouverture centrale
circulaire des orifices (11, 21) et la longueur du fat (6)
aboutit au blocage par serrage des deux bras (1, 2) en
position d’alignement telle que par exemple montrée en
figure 3. Selon une possibilité additionnelle, un moyen
de maintien ou de blocage en position alignée peut étre
prévu surlelevier (4), par exemple un bossage coopérant
avec un évidement de dimensions correspondantes pra-
tiqué dans le bras d’entrainement (1), le bossage et I'évi-
dement étant localisés de telle sortent qu’ils coopérent
par clipsage rendu possible par la lame élastique lorsque
le levier (4) est aligné avec les bras (1, 2).

[0036] La coopération du levier (4) et des bras (1, 2)
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en vue du blocage aligné s’effectue dans cette configu-
ration par le biais des surfaces d’extrémité du fat (6) et
des surfaces intérieures des orifices (11, 21) dans leurs
secteurs perpendiculaires aux encoches, dont 'ajuste-
ment serré autorise le blocage.

[0037] Les figures 4 a 6 représentent une variante de
conception de lI'invention, dans laquelle les changements
parrapport a la configuration des figures 1 a 3 concernent
surtout le levier (40), monté a rotation par exemple par
rivetage par rapport au bras (1) mais cette fois du méme
c6té que le bras moteur (2). Une extrémité libre du levier
(40) est munie d’un crochet (41) dont le bout libre (42)
est orienté sensiblement perpendiculairement a la face
(12) du bras (1) et glisse sur ou a tout le moins est tres
proche de cette face (12). Le bout (42) coopére avec une
découpe (23) du bras moteur (2), par exemple une dé-
coupe en U, qui débouche a I'extrémité libre dudit bras
moteur (2), les formes et dimensions respectives de la
découpe (23) et du bout (42) permettant un entrainement
rotatif du bras moteur (2) par le levier (40).

[0038] Plus précisément, lorsque le bras moteur (2) et
le levier (40) ne sont pas alignés, par exemple s’ils sont
paralleles et d’allure perpendiculaire au bras d’entraine-
ment (1), une rotation de 'un vers l'autre en vue de les
aligner avec le bras (1) conduit a une position intermeé-
diaire a partir de laquelle le bout (42) peut s’insérer dans
la découpe (23), ouvrant une possibilité d’entrainement
en rotation du bras moteur (2) par le levier (40). Les deux
rotations sont alors en sens inverse 'une de l'autre, le
bout (42) « s’engrenant » en quelque sorte dans la dé-
coupe (23) pour terminer I'alignement des deux bras (1,
2) et du levier (40). En position alignée, le verrouillage
par blocage s’effectue au moyen d’un couple bossage
(43)/évidement (13) réalisés respectivement sur le levier
(40) et dans la face (12) du bras (1). L’élasticité de la
lame flexible du levier (40) est a nouveau mise a profit
pour permettre le clipsage de I'un (le bossage (43)) dans
l'autre (I'évidement (13)). Une languette de préhension
(48) permet égalementla manipulation du levier (40) pour
faciliter 'entrainement en rotation du bras moteur (2) lors-
qu’ils sont en prise.

[0039] Les surfaces coopérant pour aboutir au posi-
tionnement et au blocage aligné des bras (1, 2) sont cette
fois de deux ordres : les surfaces latérales externes du
bout (42) et les surfaces internes de la découpe en U
(23) pour le positionnement aligné, et les surfaces exté-
rieures et intérieures respectivement du bossage (43) et
de I'évidement (23) pour le blocage aligné.

[0040] Une autre variante encore de I'invention appa-
rait dans les figures 7 a 9. Dans cette configuration, les
deux bras respectivement d’entrainement (1) et moteur
(2) ne sont pas altérés par les moyens et contraintes de
verrouillage. Le levier (50) est rotatif par rapport a I'axe
de rotation principal A de I'arbre motorisé (3), comme
dans la premiere configuration. Ce levier (50) - dont la
lame flexible est de méme largeur que les bras (1, 2) -
comporte, au voisinage de I'extrémité libre de la lame
flexible (50), deux rabats latéraux (51) paralleles entre
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eux et perpendiculaires a la lame flexible qui bordent et
enserrent les chants latéraux des deux bras (1, 2) lors-
qu’ils sont alignés, et les bloquent en cette position d’en-
trainement du volet battant. L’élasticité de la lame est
particulierement importante dans cette configuration,
comme le montre notamment la figure 8 : il faut pouvoir
déformer ladite lame pour faire passer I'un des rabats
latéraux (51) d’'un c6té a l'autre du bras moteur (2), au
contact de la face (24) de ce bras (2). La languette de
préhension (58) est doublement utile dans cette configu-
ration, pour I'entrainement en rotation autant que pour
fléchir le levier (50) en vue du franchissement transversal
du bras moteur (2) par un des rabats (51). Grace a son
élasticité, ladite lame revienten position de repos au con-
tact de la face en regard du bras moteur (2).

[0041] Dans cette seconde variante, les surfaces in-
ternes des rabats (51) et les surfaces des chants latéraux
des bras (1, 2) coopérent pour réaliser le blocage en
position alignée et verrouillée des bras respectivement
moteur (2) et d’entrainement (1).

[0042] Les exemples illustrés par les différentes figu-
res ne sont pas exhaustifs de l'invention, quicouvre aussi
des variantes de forme qui découlent des configurations
représentées, comme par exemple la forme des rabats
(51), celle du crochet (41), I'existence ou non d’un couple
bossage/évidement dans la premiére configuration etc..

Revendications

1. Dispositif d’entrainement motorisé d’au moins un
battant en rotation autour d’'un axe vertical entre
deux positions en butée, une premiére position de
fermeture obstruant au moins partiellement une sur-
face délimitant une ouverture dans une paroi et une
seconde position d’ouverture dégageant ladite sur-
face et plaquant le battant au voisinage de ladite
paroi, comportantun arbre (3) tournantmotorisé relié
aumoyen d’'un bras de commande a chaque battant,
ledit bras de commande comportant :

- un bras d’entrainement (1) monté fou a l'une
de ses extrémités sur I'arbre tournant (3) moto-
risé et dont l'autre extrémité est reliée au
battant ;

- un bras moteur (2) entrainé en rotation par ledit
arbre tournant (3) motorisé ; et

- des moyens de verrouillage/déverrouillage du
bras moteur (2) au bras d’entrainement (1),

caractérisé en ce que les moyens de verrouilla-
ge/déverrouillage comportent :

- un levier (4, 40, 50) a lame flexible monté mo-
bile par rapport aux bras d’entrainement (1) et
moteur (2) et au contact de I'un desdits bras (1,
2);

- des moyens de solidarisation du bras moteur
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(2) au bras d’entrainement (1) par coopération
de formes du levier (4, 40, 50) et des bras (1,
2), lesdits moyens de solidarisation étant action-
nés dans une position prédéterminée du levier
(4, 40, 50).

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que le levier
(4, 40, 50) est monteé rotatif au contact d’un premier
bras (1, 2), et présente au moins une extrémité libre
dotée de surfaces de positionnement et de blocage
du second bras (2, 1) dans I'alignement du premier
bras (1, 2) lorsque le levier (4, 40, 50) est aligné avec
les deux bras (1, 2).

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que le levier
(4) comporte un plot (5) doté d’un flt (6) surmonté
d’une téte (7) dépassant de part et d’autre du fat (6)
aumoins dans une direction, chaque bras (1, 2) com-
portant un orifice (11, 21) présentant d’'une part une
partie centrale circulaire de diamétre supérieur a la
plus grande dimension du fat (6), permettant un ajus-
tement serré de 'un dans l'autre, etinférieur ala plus
grande dimension de la téte (7) et d’autre part des
encoches latérales diamétralement opposées prati-
quées selon I'axe du bras (1, 2), lesdits orifices (11,
21) de chaque bras (1, 2) étant coaxiaux lorsque les
bras (1, 2) sont superposés et d’axes orientés pa-
rallélement, les dimensions des encoches dau
moins l'orifice (21) du bras distal du levier (4) per-
mettant le passage de la téte (7) du plot (5).

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que la téte (7)
est retenue dans l'orifice (11) du bras (1) au contact
duquel le levier (4) se déplace.

Dispositif d’entrainement motorisé selon I'une des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
le fat (6) est oblong et disposé transversalement a
la lame flexible du levier (4), la téte (7) dépassant du
fat (6) au moins dans la grande longueur de I'oblong.

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation 2, caractérisé en ce que le levier (40) alame
flexible est relié a rotation au bras d’entrainement
(1) et comporte une forme d’extrémité (41) configu-
rée et dimensionnée pour s’'insérer dans une décou-
pe (23) axiale pratiquée dans I'extrémité libre du bras
moteur (2) et I'entrainer en rotation au cours d’un
déplacement rotatif du levier (40) visant a 'aligner
avec le bras d’entrainement (1), les dimensions
transversales et les configurations respectives de la
découpe (23) et de la forme d’extrémité (41) permet-
tant d’aligner les deux bras (1, 2) lorsque le levier
est dans I'axe du bras d’entrainement (1), position
dans laquelle des moyens de blocage (13, 43) en
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10.

position équipant ce dernier (1) et le levier (40) sont
automatiquement activés.

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que les
moyens de blocage en position du levier (40) par
rapport au bras d’entrainement (1) consistent en un
bossage (43) dépassantde 'un et un évidement (13)
de forme correspondante pratiqué dans l'autre, le
bossage (43) se clipsant dans I'évidement (13) lors-
que l'alignement est réalisé, le bossage (43) ou I'évi-
dement (13) étant disposé au voisinage d’une extré-
mité libre de la lame flexible.

Dispositif d’entrainement motorisé selon I'une des
revendications 6 et 7, caractérisé en ce que la for-
me d’extrémité du levier consiste en un crochet (41)
dont le bout (42) est d’allure perpendiculaire a la la-
me flexible et repose sur la surface du bras (1), une
découpe en U (23) de dimension transversale supé-
rieure a la largeur du bout (42) étant pratiquée dans
I'extrémité libre du bras moteur (2).

Dispositif d’entrainement motorisé selon la revendi-
cation 2, caractérisé en ce que le levier (50) est
monté rotatif selon I'axe de rotation de I'arbre moto-
risé (3), de méme largeur que les bras d’entraine-
ment (1) et moteur (2) au voisinage de son extrémité
libre et doté de part et d’autre de ladite extrémité de
rabats (51) perpendiculaires a la lame flexible enca-
drant et bloquant latéralement les bras (1, 2).

Dispositif d’entrainement motorisé selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que le levier (4, 40, 50) est muni, a une
extremité libre, d’'une languette de préhension (8,
48, 58) orientée selon un angle I'écartant de la face
(12) du bras (1, 2) avec lequel le levier (4, 40, 50)
est en contact.
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