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(57) Abrégé : Joint de détection de pincement pour ouvrants, notamment de véhicule automobile, de forme allongée présentant
une section droite 1 élastiquement déformable comprenant une premiére zone évidée 4 qui est disposée entre une premiere zone
conductrice 3a et une deuxieéme zone conductrice 3b de fagon a permettre aux deux zones conductrices d' entrer en contact I'une avec
I' autre lors de la déformation du joint selon une premiere direction 11. Une deuxiéme zone évidée est disposée entre la premieére
zone conductrice 3a et une troisiéme zone conductrice 3c, la section droite 1 du joint étant déformable selon au moins une deuxie¢me
direction 12, différente de la premiere direction 11 , pour permettre a la premiére zone conductrice 3a d' entrer en contact avec la
troisieéme zone conductrice 3c lors de la déformation du joint selon la deuxieme direction 12.
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Joint de détection de pincement pour ouvrants de véhicule.

L’invention concerne le domaine des dispositifs et procédés de
détection de pincement pour ouvrants de véhicule, et en particulier le
domaine des joints de détection.

Dans ce domaine, le brevet US 6 337 549 (BLEDIN) décrit un
capteur capacitif disposé en haut d’un montant d’une porte de véhicule
pour prévenir le pincement d’un doigt lorsque la vitre de la porte est
remontée. Le joint comprend une électrode insérée dans une partie
déformable du joint a proximité d’une partie métallique reliée a la
terre. Un dispositif électrique mesure la capacité entre 1’électrode et la
terre. L’inconvénient d’un tel joint capacitif est d’€tre influencé par la
proximité accidentelle d’autres matériaux que ceux que le capteur est
censé détecter. Par exemple, de I'eau sur la vitre ou des feuilles
mortes peuvent produire une variation de la capacité entre 1’électrode
et la terre, perturbant grandement le dispositif de détection.

La demande de brevet EP-A-334 028 (BOSCH) décrit un
capteur pour détecter le pincement d’objets ou de parties de corps
humain dans le cas de portes-fenétres, ou de volets roulants entrainés
par un moteur €électrique. Le capteur comprend une matiere synthétique
conductrice dont la résistance électrique peut é&tre modifiée par
variation de forme. Un signal de défaut est déclenché quand la
résistance sort d’une plage prédéterminée. Un tel dispositif résistif
présente 1’avantage par rapport au capteur capacitif, de ne mesurer que
la déformation du capteur et de n’envoyer un signal qu’a partir d’un

seuil de déformation.
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La demande de brevet FR-A-2 670 342 (PEUGEOT-CITROEN)
décrit un dispositif de détection de pincement ou de coupure d’un joint
résistif. Les dispositifs résistifs décrits dans les deux documents
précédents présentent ['inconvénient de n’étre sensibles a la
déformation que dans une direction. Or, dans le cas d’un haillon
arriere de véhicule automobile, il est courant que les doigts devant étre
détectés appuient sur le c6té de 1’ouverture et non pas franchement
perpendiculairement au joint, de sorte que 1’effort devant subir le
doigt avant que le joint résistif ne détecte sa présence, peut €tre élevé.

L’invention remédie aux proble¢mes précédents, et notamment
propose un joint permettant une détection multidirectionnelle de
pincement, de maniere a réduire 1’effort subi par un doigt ou toute
partie du corps humain coincée par la fermeture d’un ouvrant motorisé.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le joint de
détection de pincement pour ouvrants, notamment de véhicule
automobile, de forme allongée présente une section droite
élastiquement déformable comprenant une premiere zone évidée qui
est disposée entre une premiere zone conductrice et une deuxieme zone
conductrice de facon a permettre aux deux zones conductrices d’entrer
en contact 1’une avec 1’autre lors de la déformation du joint selon une
premiere direction. Une deuxieme zone évidée est disposée entre la
premiere zone conductrice et une troisieme zone conductrice, la
section droite du joint étant déformable selon au moins une deuxi¢me
direction, différente de la premicre direction, pour permettre a la
premiere zone conductrice d’entrer en contact avec la troisi€¢me zone
conductrice lors de la déformation du joint selon la deuxieme
direction.

On comprend qu’un tel joint, pouvant se déformer selon au

moins deux directions différentes et, dans chacune de ces directions,
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pouvant donner lieu a un contact entre deux zones conductrices, va
permettre de détecter des efforts en provenance par exemple d’un
doigt, que celui-ci exerce un effort selon 1’une ou ['autre des
directions de déformation du joint. Cela augmente les directions de
détection du joint.

Selon une variante, les deux zones évidées de la section droite
communiquent.

Selon une autre variante, la section droite comprend une zone
isolante reliant mécaniquement les zones conductrices. La zone
isolante peut €tre en élastomere ou en caoutchouc.

Avantageusement, la zone isolante présente quatre portions de
moindre épaisseur servant d’articulation pour la déformation du joint.

Avantageusement, la section droite comprend une zone évitée
en forme de croix séparant quatre zones conductrices.

Selon encore une variante, la section droite comprend quatre
lobes de matiere compressible correspondant aux quatre portions de
moindre épaisseur.

Selon encore une variante, le joint présente sur sa longueur au
moins une section droite munie d’un talon présentant un forme
d’accrochage destinée a coopérer avec un bati du véhicule ou avec un
ouvrant du véhicule.

Selon encore une variante, la section droite du joint
longitudinal est apte a se déformer sous 1’effet de deux efforts opposés
radiaux, la direction desdits efforts étant comprise dans un cdne de
déformation qui comprend au moins les premicre et deuxiéme
directions.

Avantageusement, le cdéne de déformation est réparti
symétriquement par rapport au talon et présente un angle d’ouverture

supérieur a 80 degrés.
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Selon encore une variante, au moins 1’une des zones
conductrice comprend une section droite de fil métallique, entourée
d’une section droite de gaine en matériau polymere chargé de micro
particules métalliques ou chargé de carbone.

Selon un autre aspect de 1’invention, elle concerne un procédé
de détection de pincement pour ouvrants, notamment de véhicule
automobile. Le procédé comprend une étape dans laquelle on détecte
un contact entre deux zones conductrices d’un joint et on déforme la
section droite du joint selon une direction prise parmi au moins deux
directions de déformation possibles.

Avantageusement, la détection du contact se fait en mesurant la
résistance entre une premiere zone conductrice d’une part et au moins
deux autres zones conductrices d’autre part.

Selon encore un autre aspect de 1’invention, un joint de
détection est utilisé pour détecter la présence d’un corps situé sur la
trajectoire de fermeture d’un ouvrant motorisé de véhicule.

Dans une utilisation du joint, la deuxieme et la troisi¢me zone
conductrices sont reliées en parallele avec des résistances de
terminaison et avec un dispositif de contrdle de résistance électrique
de maniere que le contact entre deux zones conductrices quelconque du
joint se traduise par un abaissement de la résistance électrique
contr6lée d’au moins une valeur seuil, un calculateur commandant
alors une séquence de décoincement au moteur actionnant 1’ouvrant.

D’autres caractéristiques et avantages de 1’invention
apparaitront a la lecture de la description détaillée de plusieurs modes
de réalisation du dispositif pris a titre d’exemples non limitatifs et
illustrés par les dessins annexé€s, sur lesquels :

-la figure 1 est une section droite d’un joint de détection de

I’invention a 1’état libre ; et
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-la figure 2 est une section droite d’un joint de détection a
1"état déformé.

Comme illustré sur la figure 1, la section droite 1 du joint de
détection de pincement comprend une zone isolante 2, quatre zones
conductrices 3 et une zone évidée 4 située au centre de la section
droite 1.

La zone isolante 2 est délimitée a 1’extérieur par une surface
sensiblement circulaire 5 et par une zone d’accrochage 6 en forme de
talon, non représentée sur la figure, et destinée a accrocher le joint sur
un bati de véhicule ou sur un ouvrant du véhicule. La zone isolante 2
présente une délimitation intérieure composée de huit lobes 7 contigus
et sensiblement circulaires et répartis sur les quatre c6tés d’un carré 8,
les c6tés du carré 8 ayant sensiblement une longueur double du
diametre des lobes 7. La zone isolante 2 est en polymere non chargé,
par exemple du caoutchouc.

Les quatre zones conductrices 3 sont de forme sensiblement
circulaire et logées dans les lobes 7 situés au milieu des c6tés du carré
8.

La zone évidée 4 est en forme de croix et comprend les quatre
lobes 7 situés sur les sommets du carré §. La zone évidée 4 présente
une épaisseur non nulle séparant deux zones conductrices 3, de part et
d’autre de chacun des bras de la forme en croix de la zone évidée 4.

Une premiere zone conductrice 3a est située sur le cdté du
carré 8 opposé a la zone d’accrochage 6. Une deuxi¢cme zone
conductrice 3b est située sur le co6té droit de la figure 1 et une
troisie¢me zone isolante 3¢ est située sur le c6té gauche. Une quatrieme
zone conductrice 3d comprend la zone d’accrochage 6. Chacune des
zones conductrices 3a, 3b, 3¢, 3d comprennent en leur centre un fil

électrique 9a, 9b, 9c¢, 9d entouré d’une gaine 16 en polymere chargé de
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microparticules métalliques ou bien chargé de carbone. Les zones
conductrices 3 adhérent a la zone isolante 2 et forment un ensemble
monobloc déformable. L’épaisseur de la zone isolante 2 située entre
les lobes 7 au sommet du carré 8 et la surface circulaire 5, constitue
quatre portions de moindre épaisseur 10.

Un effort sur la surface extérieure du joint provoque une
déformation globale du joint illustrée en figure 2. En particulier, cet
effort peut avoir une premiere direction 11 alignée avec une diagonale
du carré 8. Un effort selon une deuxie¢me direction 12 correspondant a
1’autre diagonale du carré 8 provoquerait une déformation symétrique
a celle illustrée en figure 2.

On va décrire maintenant [’effet de la déformation selon la
direction privilégiée 11. Les quatre portions de moindre épaisseur 10
se comportent comme des zones d’articulation, permettant au carré 8§
de se déformer pour prendre une forme de losange 8a. Au cours de
cette déformation, la distance séparant le pourtour de la premiére zone
conductrice 3a du pourtour de la deuxieme zone conductrice 3b
diminue jusqu’a ce que les zones conductrices 3a et 3b entrent en
contact. Paralléelement, les zones conductrices 3¢ et 3d entrent
également en contact. Inversement, la distance séparant la premicre
zone conductrice 3a de la troisi¢me zone conductrice 3¢ augmente.

Avant que les pourtours de la premiére zone conductrice 3a et
de la deuxié¢me zone conductrice 3b n’entrent en contact, la résistance
électrique entre les fils électriques des zones conductrices 3a et 3b
n’est due qu’a la résistance de la zone isolante 2 et par exemple est
supérieure a 10 KOhms. D¢e&s que les pourtours des zones conductrices
3a et 3b entrent en contact, la résistance entre les deux fils électriques
9a et 9b chute brutalement a une premiere valeur de seuil, par exemple

inférieure a 5 KOhms. Lorsque 1’on continue a déformer le joint et que
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1’on provoque la déformation des gaines conductrices 16 entourant les
fils électriques 9a et 9b, le rapprochement des particules conductrices
du polymere chargé contribue en grande partie a diminuer la résistance
entre les deux fils électriques 9a et 9b, pour atteindre une valeur de
1’ordre de 300 Ohms.

On va maintenant décrire 1’utilisation du joint de détection
pour détecter la présence d’un corps situé sur la trajectoire de
fermeture d’un ouvrant motorisé d’un véhicule automobile. L’ ouvrant
peut €tre notamment un hayon arriere pivotant autour d’une charnicre
horizontale située en partie haute du hayon. L’ ouvrant peut également
étre une porte latérale battante ou coulissante. De nombreux véhicules
sont €quipés d’un mécanisme de fermeture motoris€, assurant les
derniers centimetres de fermeture. Tant que la porte ou le hayon n’a
pas atteint ces derniers centimetres, la présence d’un doigt dans la
zone séparant 1’ouvrant du bati du véhicule peut €tre encaissée par un
joint déformable pour permettre a la partie du corps coincée de se
retirer rapidement. Le joint de détection de pincement permet
d’interrompre le rapprochement final motorisé de I’ouvrant. Le joint
de détection de pincement parcourt toute la zone ou l'’ouvrant est en
regard du bati du véhicule et peut €tre fixé, soit sur I’ouvrant, soit sur
le bati du véhicule. Les quatre fils électriques 9a, 9b, 9¢, 9d des quatre
zones conductrices 3a, 3b, 3c, 3d s’étendent tout le long du joint de
détection. Une résistance de terminaison de 1’ordre de plusieurs
KOhms est située a une extrémité du joint et raccordée d’un c6té aux
extrémités des fils électriques 9a et 9d, et de 1'autre aux fils
électriques 9b et 9c. De 1’autre c6té du joint, un contréleur mesure la
résistance entre une extrémité commune aux fils électriques 9a et 9d et
une extrémité commune aux fils électriques 9b et 9c. Lorsqu’un

obstacle écrase, en au moins un endroit, une section droite 1 du joint
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de détection, la résistance mesurée descend en dessous de la valeur de
la résistance de terminaison, car cette derni¢re a été court-circuitée par
le contact entre les fils électriques 9a et 9b enrobés de polymere
chargé. Le contr6leur envoie alors un ordre a un moteur de suspendre
la fermeture de 1’ouvrant. Le contrbéleur peut commander é€galement
une séquence de décoincement consistant par exemple a rouvrir
I’ouvrant pour permettre a 1’obstacle, tel que le doigt d’un enfant, de
se retirer de la zone de fermeture.

Dans une variante, la résistance de terminaison est située du
méme cd6té du joint que le dispositif de controle de résistance, entre
les fils électriques 9c¢ et 9d, le contrdle de résistance étant fait entre
les extrémités des fils 9a et 9b. A 1’extrémité opposée du joint, les fils
électriques 9a et 9d sont reliés entre eux. De méme les extrémités des
fils 9b et 9c de la méme extrémité du joint sont reliés entre eux. Ainsi,
est détecté un contact quelconque entre la premiere zone conductrice
3a avec I’une ou l’autre des deuxieme et troisiéme zones conductrices
3b et 3c.

On va maintenant décrire la déformation du joint soumis a un
effort de compression, selon une direction comprise entre la premiere
direction 11 et la deuxieme direction 12. Lorsqu’un effort comprime le
joint selon une direction 13 sensiblement perpendiculaire au carré 8
opposé a la zone d’accrochage 6, les lobes 7 se déforment et le carré §
est transformé en un polygone allongé (en forme de haricot) de méme
périmetre que le carré 8 jusqu’a ce que la premicere zone conductrice
3a vienne en contact avec la quatric¢me zone conductrice 3d. Lors d’un
effort selon une direction 14, comprise entre la premic¢re direction 11
et la troisieme direction 13, le carré 8 se transforme en un
parallélogramme dont le grand cO6té est parallele a la zone

d’accrochage 6 et dont les petits c6tés inclinés comprennent les
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deuxieéme et troisieme zones conductrices 3b et 3c. La déformation du
joint a lieu jusqu’a ce que la zone conductrice 3a entre en contact, soit
en premier avec la zone conductrice 3b, soit simultanément avec les
zones conductrices 3b et 3d, soit uniquement avec la zone conductrice
3d. Il y a continuité de détection quel que soit la direction de 1’effort
comprise entre la premiere direction 11 et la troisieme direction 13.
Par raison de symétrie, il en est de méme pour les efforts compris
entre la deuxieme direction 12 et la troisieme direction 13. Le joint
présente un cone de déformation comprenant au moins les premiere et
deuxieme directions 11 et 12 et présentant un angle d’ouverture de
90°.

Le ressort que constitue le joint déformable présente une
raideur beaucoup plus élevée dans la direction transversale 13 que
dans les deux directions privilégiées de déformation que sont la
premiere direction 11 et la deuxieme direction 12. La raideur selon une
direction intermédiaire 14 présente une valeur comprise entre une
raideur élevée dans la direction transversale 13, et une raideur faible
dans la direction 11. La répartition angulaire de la raideur du joint
présente une valeur de minimum local pour chacune des deux
directions de déformation privilégiée 11 et 13.

Dans le cas ou le talon de fixation sur le bati, a 1’endroit de la
zone d’accrochage 6, est apte a supporter un moment de torsion, un
effort horizontal poussant la troisi¢me zone conductrice 3c vers la
droite des figures provoque une déformation similaire a celle illustrée
en figure 2. L angle d’ouverture du cone de déformation est de 180°.

Selon une autre variante de réalisation du joint, celui-ci a une
forme de boudin sans talon d’accrochage, positionné de loin en loin
par des points de collage sur le bati du véhicule. Un tel mode

N

d’accrochage dans la zone 6 n’est pas apte a résister a un moment de
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torsion. Le joint cependant présente un céne de déformation de 90°, et
ceci quelle que soit la position angulaire qu’occupe la zone
d’accrochage par rapport aux quatre zones conductrices. Dans cette
variante, le montage électrique nécessaire a la détection d’un
pincement privilégie la symétrie de comportement des quatre zones
conductrices 3 et met en série trois résistances entre chacun des quatre
fils, le contrbleur de résistance étant branché entre un fil d’extrémité
et ’autre fil d’extrémité a travers une quatrieme résistance. Le contact
entre deux zones conductrices 3 quelconques prises parmi les quatre,
provoque 1’abaissement de la résistance percue par le contréleur d’au
moins une valeur de résistance, ce qui est suffisant pour détecter le
pincement et provoquer 1’arrét du moteur entrainant 1’ouvrant du
véhicule.

Lorsque le joint est muni d’un talon de fixation, la premicre
zone conductrice joue un rdle privilégié et le branchement électrique
peut &tre une configuration en étoile ou une extrémité du joint est
équipée de trois résistances reliant le fil 9a a chacune des deuxie¢me,
troisieme et quatrieme fils 9b, 9c et 9d. Du c6té opposé, le contrbleur
vérifie la résistance entre le fil 9a et les trois extrémités branchées en
parallele des fils 9b, 9c et 9d.

Selon un autre mode de réalisation, les quatre lobes de la zone
évidée 4 situés au sommet du carré 8, correspondant aux quatre
portions de moindre épaisseur 10, peuvent étre remplis de maticre
compressible et isolant autrement que 1’air ou le vide, telle que de la
mousse. Il est cependant important que 1’espace séparant deux zones
conductrices adjacentes reste libre, de manic¢re a permettre leur contact
lors de la déformation du joint.

Selon encore une autre variante, il est possible que les

deuxieme 3b, troisicme 3c et quatrieme 3d zones conductrices ne
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forment qu’un seul ensemble conducteur, sensiblement fixe par rapport
au talon d’accrochage, entourant la premic¢re zone conductrice 3a sur
un arc de cercle, tout en étant séparé d’elle par une zone évidée 4.
L’ensemble conducteur présente une surface concave en regard de la
premiere zone conductrice 3a. La premiere zone conductrice 3a reste
solidaire de la partie isolante 2 susceptible de se déformer selon au
moins la premiere direction 11 et selon la deuxiéme direction 12, et
plus généralement selon 1’une quelconque des directions comprises
dans un cone de déformation. Quelle que soit la direction de 1’effort de
compression, la premiere zone conductrice 3a entre en contact avec
I’ensemble conducteur selon 1’un quelconque des points de contact de
la surface concave.

Selon encore une autre variante, la zone évidée 4 peut étre
cloisonnée en plusieurs zones évidées distinctes, la cloison étant

déformable.
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REVENDICATIONS

1 - Joint de détection de pincement pour ouvrants, notamment de
véhicule automobile, de forme allongée présentant une section droite
(1) élastiquement déformable comprenant une premiere zone évidée (4)
qui est disposée entre une premicere zone conductrice (3a) et une
deuxieme zone conductrice (3b) de facon a permettre aux deux zones
conductrices (3a 3b) d’entrer en contact 1’une avec 1’autre lors de la
déformation du joint selon une premiere direction (11), caractérisé par
le fait qu’une deuxi¢me zone évidée (4) est disposé€e entre la premiere
zone conductrice (3a) et une troisie¢me zone conductrice (3c), la
section droite (1) du joint étant déformable selon au moins une
deuxieme direction (12), différente de la premiere direction (11), pour
permettre a la premieére zone conductrice (3a) d’entrer en contact avec
la troisie¢me zone conductrice (3¢) lors de la déformation du joint selon
la deuxieme direction (12) et par le fait que la section droite présente
une zone d’accrochage située en regard de la premicre zone
conductrice 3a..

2 - Joint selon la revendication 1, dans lequel les deux zones
évidées (4) de la section droite communiquent.

3 - Joint selon 1’une quelconque des revendications précédentes,
dans lequel la section droite (1) comprend une zone isolante (2) reliant
mécaniquement les zones conductrices (3).

4 - Joint selon la revendication 3, dans laquelle la zone isolante
(2) présente quatre portions (10) de moindre épaisseur servant
d’articulation pour la déformation du joint.

5 - Joint selon la revendication 4, dans lequel la section droite
(1) comprend une zone évidée (4) en forme de croix séparant quatre

zones conductrices (3a, 3b, 3c, 3d).
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6 - Joint selon 1’une quelconque des revendications 4 ou 5, dans
lequel la section droite (1) comprend quatre lobes (7) de matiere
compressible correspondant aux quatre portions (10) de moindre
épaisseur.

7 - Joint selon 1’une quelconque des revendications précédentes,
présentant sur sa longueur au moins une section droite (1) munie d’un
talon présentant une forme d’accrochage destinée a coopérer avec un
bati du véhicule ou avec un ouvrant du véhicule et dans lequel la zone
d’accrochage (6) avec le talon est apte a supporter un moment de
torsion.

8 - Joint selon 1’une quelconque des revendications précédentes,
dans lequel la section droite (1) du joint longitudinal est apte a se
déformer sous l’effet de deux efforts opposés radiaux, la direction
desdits efforts étant comprise dans un cdne de déformation qui
comprend au moins les premiere (11) et deuxieme (12) directions.

9- Joint selon les revendications 7 et 8 prises dans leur
ensemble, dans lequel 1le <c6ne de déformation est réparti
symétriquement par rapport au talon et présente un angle d’ouverture
supérieur a 80 degrés.

10-Joint selon I’une quelconque des revendications précédentes,
dans lequel au moins 1’une des zones conductrices (3a) comprend une
section droite de fil métallique (9a), entourée d’une section droite de
gaine (16) en matériau polymere chargé de micro particules
métalliques ou chargé de carbone.

11- Procédé de détection de pincement pour ouvrants, notamment
de véhicule automobile, dans lequel on détecte un contact entre deux
zones conductrices (3a, 3b) d’un joint, caractérisé par le fait qu’on
accroche le joint par une zone d’accrochage, 1’une des zones

conductrices étant orientée en regard de ladite zone d’accrochage
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qu’'on déforme la section droite (1) du joint selon une direction prise
parmi au moins deux directions de déformation possibles (11, 12).

12-Procédé selon la revendication 11, dans lequel la détection du
contact se fait en mesurant la résistance entre une premiere zone
conductrice (3a) d’une part et au moins deux autres zones conductrices
(3b, 3c) d’autre part.

13-Utilisation d’un joint de détection selon 1’une quelconque des
revendications 1 a 10 pour détecter le pincement d’un corps situé sur
la trajectoire de fermeture d’un ouvrant motoris€é de véhicule, dans
laquelle les différentes zones conductrices (3) du joint sont branchées
en série ou en parallele avec des résistances de terminaison et avec un
dispositif de contrdle de résistance électrique de maniere que le
contact entre deux zones conductrices quelconque du joint se traduise
par un abaissement de la résistance électrique contrdlée d’au moins
une valeur seuil, un calculateur commandant alors au moteur

actionnant 1’ouvrant une séquence de décoincement.
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