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Volant de véhicule comprenant des mécanismes et un actionneur de commande.

Volant de véhicule comprenant :- une structure de
base (10; 110),- une structure mobile (20; 120), articulée
par rapport a la structure de base (10; 110) pour étre mobile
entre une premiére position et une deuxieme position,- un
premier mécanisme (30; 131) et un deuxieme mécanisme
(40; 131) chacun agencé entre la structure de base (10;
110) et la structure mobile (20; 120),- un actionneur agencé
pour générer un mouvement d’entrainement du premier mé-
canisme (30; 131) et du deuxieme mécanisme (40; 131),-
un dispositif de transmission comprenant au moins un céble
(51; 151) agencé pour transmettre le mouvement d’entrai-
nement de I'actionneur vers au moins I'un du premier méca-
nisme (30; 131) ou du deuxieme mécanisme (40; 131).

Figure pour 'abrégé : Fig. 2




Description

Titre de l'invention : Volant de véhicule comprenant des mé-
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canismes et un actionneur de commande.

Domaine technique de I'invention
La présente invention concerne de manicre générale un volant de véhicule avec
plusieurs mécanismes, comme par exemple des mécanismes d’articulation pour

permettre un déplacement de tout ou partie de la jante par rapport au moyeu.

Etat de la technique

Il est connu dans I’art antérieur des volants de véhicule de prévoir des mécanismes
d’articulation pour permettre un déplacement de tout ou partie de la jante par rapport
au moyeu. Il peut €tre également avantageux de prévoir un actionneur pour
commander le déplacement de la partie mobile, et on peut aussi prévoir de verrouiller
la partie mobile dans une position particuliere. En conséquence, le nombre
d’actionneurs pour commander toutes ces fonctions peut Etre significatif, ce qui
augmente la complexité, le colit et I’encombrement. En ce qui concerne
I’encombrement, I’espace disponible dans un volant est limité et cela peut méme
conduire a limiter le nombre d’actionneurs et donc de fonctions automatisées offertes a

I’ utilisateur.

Exposé de l'invention

Un but de la présente invention est de répondre aux inconvénients de I’art antérieur
mentionnés ci-dessus et en particulier, tout d'abord, de proposer un volant de véhicule
avec des mécanismes, par exemple des mécanismes d’articulation pour permettre un
déplacement de tout ou partie de la jante par rapport au moyeu, et un actionneur pour
automatiser des fonctions comme par exemple le verrouillage — déverrouillage et/ou le
déplacement de la partie mobile, tout en limitant la complexité, et/ou le cofit et/ou
I’augmentation de 1’encombrement.

Pour cela un premier aspect de I'invention concerne un volant de véhicule
comprenant :

- une structure de base comprenant un moyeu agencé pour se connecter a un
dispositif de direction du véhicule,

- une structure mobile, comprenant au moins une partie de jante et articulée par
rapport a la structure de base pour étre mobile entre une premicre position, par
exemple une position de conduite, et une deuxieéme position, par exemple une position
escamotée,

- un premier mécanisme et un deuxieme mécanisme chacun agencé entre la structure

de base et la structure mobile,
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- un actionneur agencé pour générer un mouvement d’entrainement du premier
mécanisme et du deuxieéme mécanisme,

- un dispositif de transmission agencé pour transmettre au moins une partie du
mouvement d’entrainement vers le premier mécanisme et le deuxieéme mécanisme,
caractérisé en ce que le dispositif de transmission comprend au moins un cible agencé
pour transmettre au moins une partiec du mouvement d’entrainement de 1’actionneur
vers au moins I’un du premier mécanisme ou du deuxieme mécanisme.

Un céble selon la mise en ceuvre ci-dessus permet de distribuer le mouvement
d’entrainement d’un seul actionneur vers I’un du premier mécanisme et/ou du
deuxieme mécanisme. Les colits sont limités, un tel cible présente un encombrement
limité, peut tre conformé pour contourner des organes du volant formant obstacles, et
procure la possibilité de n’avoir qu’un seul actionneur qui commande deux mé-
canismes distincts et éloignés 1’un de 1’autre.

Selon un mode de réalisation, le cable peut étre agencé entre le premier mécanisme et
le deuxieme mécanisme. Autrement dit, le cible part du premier mécanisme pour aller
au deuxieme mécanisme.

Selon un mode de réalisation :

- ’actionneur peut étre accouplé au premier mécanisme,

- le deuxieme mécanisme peut comprendre une unité de verrouillage agencée pour
verrouiller de maniere réversible la structure mobile dans la premiére position sur la
structure de base,

- une premicre extrémité du cible peut étre reliée au premier mécanisme ou a
I’actionneur,

- une deuxieme extrémité du céble peut étre reliée a 1’unité de verrouillage du
deuxiéme mécanisme. Selon cette mise en ceuvre, le cible est relié a 1’ unité de ver-
rouillage du deuxieme mécanisme, depuis le premier mécanisme. De maniere préférée,
le cable est relié uniquement a I’unité de verrouillage du deuxieme mécanisme, depuis
le premier mécanisme, pour ne commander que I'unité de verrouillage du deuxicme
mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le premier mécanisme peut comprendre un dispositif
de conversion, avec par exemple un dispositif a came et/ou un mécanisme de désyn-
chronisation, agencé pour transformer :

- une premicre partie du mouvement d’entrainement en mouvement de verrouillage -
déverrouillage et,

- une deuxieme partie du mouvement d’entrainement en mouvement de déplacement
de la structure mobile. En d’autres termes, en partant de la premiere position a I’état
verrouillé, la premicre partie du mouvement d’entrainement est dédiée a déverrouiller

la structure mobile, puis la deuxieme partie du mouvement d’entrainement est dédié a
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déplacer la structure mobile pour I’amener dans la deuxieéme position. En partant de la
deuxiéme position (non verrouillée), I’actionneur délivrant le mouvement

1 inv , va géné uxie ie du mouv
d’entrainement en sens inverse, va générer la deuxieme partie du mouvement
d’entrainement pour déplacer la structure mobile de la deuxieme position a la premicre
position, et va ensuite générer la premicre partiec du mouvement d’entrainement pour
verrouiller la structure mobile sur la structure de base.

Selon un mode de réalisation, seul le premier mécanisme peut comprendre un
dispositif de conversion, avec par exemple un dispositif a came et/ou un mécanisme de
désynchronisation, agencé pour transformer :

- une premicre partie du mouvement d’entrainement en mouvement de verrouillage -

Ev ui ,
déverrouillage et

- une deuxieme partie du mouvement d’entrainement en mouvement de déplacement

uctu ile.
de la structure mobile

Selon un mode de réalisation, le deuxieme mécanisme peut €tre exempt de dispositif
de conversion, avec par exemple un dispositif a came et/ou un mécanisme de désyn-
chronisation, ou de dispositif d’entrainement, agencé pour transformer la deuxi¢me
partie du mouvement d’entrainement en mouvement de déplacement de la structure
mobile. En conséquence, le deuxieme mécanisme n’a qu’une fonction de verrouillage
— déverrouillage de la structure mobile sur la structure de base, et pas de fonction
d’entrainement / déplacement de la structure mobile pour la déplacer entre la premiere
et la deuxiéme position.

Selon un mode de réalisation, le premier mécanisme peut comprendre :

- une unité de verrouillage agencée pour verrouiller de maniere réversible la structure
mobile dans la premiere position sur la structure de base,

- une unité d’entrainement agencée entre 1’actionneur et la structure mobile pour
entrainer en déplacement la structure mobile lorsque la structure mobile est déver-
rouillée de la structure de base. Autrement dit, le volant comprend deux unités de ver-
rouillage (une du c6té du premier mécanisme et une du c6té du deuxieme mécanisme),
mais une seule unit€ d’entrainement (du coté du premier mécanisme.

Selon un mode de réalisation :

- pendant la premicre partie du mouvement d’entrainement, le dispositif a came du
premier mécanisme peut €tre agencé pour engager 1’actionneur avec I’unité de ver-
rouillage du premier mécanisme et désengager 1’actionneur de 1’ unité d’entrainement
du premier mécanisme,

- pendant la deuxieme partie du mouvement d’entrainement, le dispositif a came du
premier mécanisme peut €tre agencé pour engager 1’actionneur avec 1’unité
d’entrainement du premier mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le dispositif a came peut comprendre :
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- un mobile d’entrée solidaire de I’actionneur comprenant I’un d’un index ou d’une
ouverture,

- un mobile de sortie solidaire de la structure mobile comprenant I’autre de I’index ou
de I’ouverture,

et 'index peut étre agencé dans I’ouverture avec un jeu de sorte a pouvoir se déplacer
dans I’ouverture pendant la premicre partie du mouvement d’entrainement sans
engager le mobile d’entrée avec le mobile de sortie,

et 'index peut €tre agencé pour entrer en butée I’ouverture de sorte a engager le
mobile d’entrée avec le mobile de sortie pendant la deuxieéme partiec du mouvement
d’entrainement. Le jeu de I'index dans I’ouverture permet d’engager séquentiellement
1’unité de verrouillage puis 1’unité d’entrainement du premier mécanisme. En
conséquence, les deux fonctions (la fonction de verrouillage/déverrouillage et la
fonction déplacement) sont réalis€es séquentiellement.

Selon un mode de réalisation, le volant de véhicule peut comprendre un dispositif
multiplicateur de course agencé entre I’actionneur et ledit un du premier mécanisme ou
du deuxieme mécanisme reli€ a I’actionneur par ledit au moins un cable. Un tel
dispositif multiplicateur permet de garantir que la fonction de verrouillage/déver-
rouillage sera achevée au niveau du deuxieéme mécanisme avant le premier mécanisme.
On peut prévoir avantageusement ce dispositif multiplicateur de course entre le
premier mécanisme et le deuxieme mécanisme, lorsque le cable est lui-méme agencé
entre le premier mécanisme et le deuxieme mécanisme. Cela est particulierement utile
si le premier mécanisme assure les fonctions de verrouillage/déverrouillage et de
fonction déplacement pour s’assurer que la fonction de déplacement ne sera pas mise
en ceuvre avant le déverrouillage du deuxieéme mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le dispositif multiplicateur de course peut étre agencé
pour générer une course de verrouillage - déverrouillage du c6té du deuxieme
mécanisme supérieure a une course de verrouillage - déverrouillage du c6té du premier
mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le dispositif multiplicateur de course peut comprendre :

- un premier mobile rotatif d’entrée du c6té du premier mécanisme définissant un
premier rayon d’ancrage du céable sur le premier mobile rotatif d’entrée ,

- un deuxieme mobile rotatif d’entrée du c6té du deuxieme mécanisme définissant un
deuxiéme rayon d’ancrage du céble sur le deuxicme mobile rotatif d’entrée,

dans lequel le premier rayon d’ancrage peut €tre supérieur au deuxieme rayon
d’ancrage.

Selon un mode de réalisation, le volant de véhicule peut comprendre une gaine, de
préférence fixe par rapport a la structure de base, et recevant ledit au moins un cable.

Selon un mode de réalisation, 1’actionneur, le premier mécanisme, le cable et le
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deuxieme mécanisme peuvent €tre reli€s en série les uns aux autres.
Selon un mode de réalisation, le deuxieme mécanisme peut €tre reli€ a I’actionneur

via le cable en parallele du premier mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le cable, en particulier une extrémité de sortie du céble,
peut commander (en sortie) un é€lément coulissant.

Selon un mode de réalisation, le cable, en particulier une extrémité de sortie du céble,
peut commander (en sortie) un élément rotatif, de préférence selon un méme sens de
rotation qu’un sens de rotation d’un élément rotatif de commande d’entrée du céble.

Selon un mode de réalisation, le cable peut présenter une section ronde ou plate, et
peut étre composé de préférence de plusieurs torons, par exemple plus de 5 torons, ty-
piquement 7 torons. L utilisation de cable a plusieurs torons permet de réduire les
rayons de courbure et donc de s’intégrer plus facilement dans I’environnement du
volant.

Selon un mode de réalisation, I’actionneur peut €tre un moteur électrique ou un mo-
toréducteur électrique.

Selon un mode de réalisation, le volant de véhicule peut comprendre un seul ac-
tionneur pour commander le premier mécanisme et le deuxieme mécanisme.

Selon un mode de réalisation, le premier mécanisme et le deuxieéme mécanisme
peuvent étre chacun agencés de part et d’autre du moyeu.

Selon un mode de réalisation, le premier mécanisme et le deuxieéme mécanisme
peuvent comprendre chacun une unité de liaison, comme par exemple une liaison pivot
définissant un axe de rotation de la structure mobile par rapport a la structure de base.

Selon un mode de réalisation, la structure mobile peut comprendre toute la jante et au
moins une partie de branche reliant la jante au moyeu.

Selon un mode de réalisation, la structure de base peut comprendre une partie de
jante et la structure mobile peut comprendre une autre partie de la jante.

Description des figures

D'autres caractéristiques et avantages de la présente invention apparaitront plus
clairement a la lecture de la description détaillée qui suit de deux modes de réalisation
de l'invention donnés a titre d'exemples nullement limitatifs et illustrés par les dessins
annexés, dans lesquels :

[Fig.1] représente une vue de face d’un volant de véhicule selon un premier mode de
réalisation comprenant un moyeu avec une platine, une jante, des branches reliant la
jante au moyeu ;

[Fig.2] représente un détail en perspective de la platine du moyeu de la [Fig.1], qui
embarque deux mécanismes ;

[Fig.3] représente une vue en perspective du détail de la [Fig.2] selon un autre point
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de vue, avec un des mécanismes partiellement caché ;

[Fig.4] représente une autre vue en perspective du détail de la [Fig.2] ;

[Fig.5] représente une vue en perspective d’un volant de véhicule selon un deuxiéme
mode de réalisation comprenant un moyeu avec une platine, une jante, des branches
reliant la jante au moyeu ;

[Fig.6] représente un détail du volant de véhicule de la [Fig.5] ;

[Fig.7] représente un autre détail du volant de véhicule de la [Fig.5].

Description détaillée de mode(s) de réalisation

La [Fig.1] représente un volant de véhicule comprenant :

- un moyeu 11 avec une platine 12 formant une structure de base 10,

- une jante 21 avec des branches 22 formant une structure mobile 20,

- un premier mécanisme 30 et un deuxieme mécanisme 40 agencés entre la structure
de base 10 et la structure mobile 20. On peut noter que la platine 12 est optionnelle et/
ou pourrait présenter de toutes autres formes géométriques.

La structure mobile 20 peut €tre déplacée par rapport a la structure de base 10. Dans
le présent exemple, le premier mécanisme 30 et le deuxieme mécanisme 40 com-
prennent chacun une liaison pivot, de sorte que toute la jante 21 peut pivoter par
rapport a la structure de base 10. On peut toutefois prévoir d’autres types de liaison,
comme des glissieres ou des mouvements combinés de rotations et/ou translations.

Dans le présent exemple, le premier mécanisme 30 et le deuxieéme mécanisme 40
sont fixés sur la platine 12 solidaire du moyeu 11, et comprennent chacun un arbre
central (respectivement 23 et 24) solidaire de la structure mobile et monté en liaison
pivot sur chaque mécanisme via un moyeu.

Le premier mécanisme 30 et le deuxieme mécanisme 40 comprennent également
chacun deux flasques respectivement 31, 32 et 41, 42 qui prennent en sandwich
I’essentiel des piece mobiles de chaque mécanisme. On peut noter que le premier
mécanisme 30 et le deuxieme mécanisme 40 sont chacun agencés de part et d’autre du
moyeu 11, ce qui procure un bon guidage de la structure mobile, avec une bonne ré-
sistance aux déformations, avec des faibles distances de porte a faux.

Comme le montre la [Fig.2], le volant de véhicule comprend un moteur 50 formant
un actionneur qui génere un mouvement d’entrainement distribué au premier
mécanisme 30 et au deuxieme mécanisme 40 par un dispositif d’entrainement. On peut
prévoir un moteur €lectrique et/ou un motoréducteur.

D’une maniere générale, comme le montrent les figures 2 a 4, dans le présent
exemple, le dispositif d’entrainement comprend :

- un pignon d’entrée 53, qui est engagé avec le premier mécanisme 30, et

- un cable 51, logé dans une gaine 52, qui part du premier mécanisme 30 pour

entrainer le deuxieme mécanisme 40. Le cable 51 pourrait tout aussi bien partir du
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pignon d’entrée 53, ou méme du moteur 50. Le cable peut étre un cible métallique
multibrins, avec un ou plusieurs torons. On peut avoir un surmoulage avec un matériau
a faible coefficient de frottement (PTFE) pour limiter les efforts de coulissement dans
la gaine 52. La gaine 52 peut €tre souple, ou bien rigide.

Cependant, on peut noter qu’un seul moteur 50 suffit a entrainer le premier
mécanisme 30 et le deuxieme mécanisme 40, grace au cable qui est agencé d’une
maniere générale entre le moteur 50 et au moins 1’un des mécanismes 30 ou 40. On
peut noter aussi que la gaine 52 chemine le long d’un trajet tortueux pour suivre les
organes du volant tout en minimisant I’encombrement global. Ainsi, le dispositif
d’entrainement avec un cible permet de limiter I’encombrement requis avec un seul
moteur 50 et un ensemble cable 51-gaine 52 qui chemine au plus pres du moyeu 11 et
de la platine 12.

Dans le détail, la structure mobile 10 est mobile entre une premicre position (comme
sur la [Fig.1], une position de conduite dans laquelle un utilisateur peut saisir la jante
11 pour conduire le véhicule), et une deuxieme position (non représentée, par exemple
escamotée ou dite de console), pour poser un ordinateur sur la jante 11, ou pour libérer
de I’espace en cas d’arrét du véhicule ou de conduite autonome.

A cet effet, il est prévu de bloquer ou verrouiller la structure mobile 10 dans la
premiere position, pour garantir la sécurité de fonctionnement. Pour cela, il est prévu
une unité de verrouillage dans le premier mécanisme 30 et le deuxieme mécanisme 40.

En ce qui concerne le déplacement de la structure mobile 20, seul le premier
mécanisme 30 est agencé pour transformer le mouvement d’entrainement du moteur 50
en mouvement de déplacement de la structure mobile 20.

En résumé, il est prévu de verrouiller la structure mobile 20 sur la structure de base
10 des deux cotés du moyeu 11 avec le premier mécanisme 30 et le deuxieéme
mécanisme 40, tandis que le mouvement de la structure mobile 20 n’est commandé que
du coté du premier mécanisme 30. Cela procure une sé€curité lors de la conduite (la
jante 21 est doublement verrouillée sur le moyeu 11), et une économie de moyens (seul
le premier mécanisme 30 doit pouvoir déplacer la structure mobile 20.

En particulier, le premier mécanisme 30, comme le montrent les figures 3 et 4,
comprend :

- un pignon de commande 35 accouplé en prise directe avec le pignon d’entrée 53

- un index 38 embarqué sur une des faces latérales du pignon de commande 35,

- une premicre plaque mobile 37 comprenant une ouverture dans laquelle est agencé
I’index 38 avec un jeu angulaire al ([Fig.4]), et montée libre en rotation avec le pignon
de commande 35 (la premiere plaque mobile 37 peut pivoter par rapport au pignon de
commande 35),

- 'arbre central 23 déja évoqué ci-dessus et solidaire en rotation avec la premiere
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plaque mobile 37,

- un premier basculeur 34, monté pivotant sur les flasques 31, 32 (visibles uniquement
[Fig.2]), et constamment repoussé vers le pignon de commande 35 par une patte
élastique 341 en prise avec les flasques 31, 32,

- un premier pion de verrouillage 33 monté sur le premier basculeur 34

- un ressort de rappel 39 engagé entre 1’arbre central 23 et le pignon de commande 53.

Comme visible [Fig.3] le pignon de commande 53 est particllement denté, et une
piste de came 36 est agencée en périphérie du pignon de commande 53, en regard du
basculeur 34 pour le commander comme cela sera expliqué ci-dessous. De plus, le
pignon de commande 53 comprend un logement qui regoit une premiere extrémité 511
du cable 51.

En ce qui concerne le deuxieme mécanisme 40, ce dernier est plus simple car il
comprend comme le montrent les figures 2 et 4 :

- un mobile de commande 45,

- une deuxieme plaque mobile 47 libre en rotation par rapport au mobile de
commande 45,

- un deuxicme basculeur 44, monté pivotant sur les flasques 41, 42 (visibles
uniquement [Fig.2]), et constamment repoussé vers le mobile de commande par une
patte élastique 441 en prise avec les flasques 41, 42,

- un deuxieme pion de verrouillage 43 monté sur le deuxieme basculeur 34

- ’arbre central 24,

- un ressort de rappel 49 engagé entre 1’arbre central 24 et le mobile de commande
45.

Le mobile de commande 45 comprend un logement recevant la deuxieme extrémité
512 du cable 51, et une piste de came 46 agencée en périphérie, en regard du deuxicme
basculeur 44. Comme on peut le voir [Fig.3], le montage du cable 51 permet de
garantir que le pignon de commande 35 entraine le mobile de commande 45 dans le
méme sens de rotation. Le ressort 49 permet de garantir que la deuxieme extrémité 512
du cable 51, munie d’une bille d’appui dans cet exemple, soit toujours en appui sur le
logement du mobile de commande 45. Cela garantit un fonctionnement sans jeu et
permet de rattraper les tolérances de fabrication, notamment en longueur, du cable 51.

Comme indiqué [Fig.3], la premicre extrémité 511 du cable 51 est située a un
premier rayon d’ancrage R1 de I’axe de rotation du pignon de commande 35, et
comme indiqué [Fig.4], la deuxiéme extrémité 512 du céble 51 est située a un
deuxieme rayon d’ancrage R2 de 1’axe de rotation du mobile de commande 45. Le
deuxiéme rayon d’ancrage R2 est inférieur au premier rayon d’ancrage R1, ce qui
procure un dispositif multiplicateur de course qui permet de multiplier la course

angulaire du mobile de commande 45 par rapport au pignon de commande 35, comme
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cela sera expliqué ci-dessous. Bien évidemment, la piste de came 46 est ajustée en
conséquence de ce multiplicateur de course. Ainsi lorsque le volant est équipé d’un
dispositif multiplicateur de course, les pistes de came 36 et 46 sont différentes.

Selon ce premier exemple de réalisation, I’actionneur du volant, c’est a dire le moteur
50, génere un mouvement d’entrainement pour séquentiellement :

- commander le verrouillage,

- déplacer la structure mobile. A cet effet, un dispositif de conversion avec un
dispositif a came et un dispositif de désynchronisation est prévu.

Dans le détail, en partant de la position de conduite dans laquelle la structure mobile
20 est verrouillée sur la structure de base 10 via le premier pion de verrouillage 33 et le
deuxieme pion de verrouillage 43 :

- le moteur 50 entraine en rotation le pignon d’entrée 53 qui a son tour entraine en
rotation le pignon de commande 35,

- de ce fait, le pignon de commande 35, provoque d’une part le basculement du
premier basculeur 34 via la piste de came 36, et d’autre part la rotation du mobile de
commande 45 via le céble 51,

- la rotation du mobile de commande 45 provoque simultanément le basculement du
deuxieme basculeur 44 via la piste de came 46,

- ainsi, le premier pion de verrouillage 33 et le deuxieme pion de verrouillage 43 se
déplacent et déverrouillent la structure mobile 20 de la structure de base 10. Le
dispositif a came transforme donc la premicre partie de mouvement d’entrainement en
mouvement de déverrouillage.

Cependant, a ce stade, en raison du jeu angulaire al entre ’ouverture de la premicre
plaque mobile 37 et I’index 38, aucun mouvement n’est transmis a la premiere plaque
mobile 37. De plus, griace au dispositif multiplicateur de course procuré par la
différence des rayons d’ancrage R1 et R2, le déverrouillage est plus rapide du c6té du
deuxieme mécanisme 40 et se termine donc de maniere certaine avant I’entrainement
de la premiere plaque mobile 37. Ainsi une premiere partie du mouvement
d’entrainement du moteur 50 permet de déverrouiller la structure mobile 20.

Une fois le premier basculeur 34 complétement pivoté pour totalement déverrouiller
la structure mobile 20 de la structure de base 10, I'index 38 ayant parcouru tout le
trajet du jeu angulaire al, il peut arriver en butée sur la premiere plaque mobile 37 et
I’entrainer en rotation, ce qui provoque le déplacement de 1’arbre central 23 et donc de
la structure mobile 20, jusqu’a la deuxieme position de celle-ci. La structure mobile est
ainsi escamotée ou en position de console (la jante peut étre horizontale pour poser par
exemple un ordinateur portable). Ainsi une deuxieme partie du mouvement
d’entrainement du moteur 50 permet de déplacer la structure mobile 20. Autrement dit,

le dispositif de désynchronisation (I’index 38 dans 1’ouverture de la premicre plaque
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mobile 37) permet de ne pas transformer la premiére partie de mouvement
d’entrainement en mouvement de déplacement : le dispositif de désynchronisation ne
transforme que la deuxieme partie de mouvement d’entrainement en mouvement de
déplacement de la structure mobile 20.

Pour retourner a la premiere position, le moteur 50 est piloté dans I’autre sens de
rotation pour faire pivoter le pignon d’entrée 53 et le pignon de commande 35. En
raison des ressorts 39 et 49, la structure mobile 20 est automatiquement rappelée vers
la premiere position, c’est-a-dire que du c6té du premier mécanisme 30, la premicre
plaque mobile 37 suit I’index 38 pendant la course angulaire qui correspond a la
deuxieme partie du mouvement d’entrainement. Du c6té du deuxieme mécanisme 40,
le mobile de commande 45 est également rappelé en rotation par le ressort 49 (mis en
tension par la structure mobile qui comprend I’arbre central 24).

Une fois cette partie de la course effectuée, la structure mobile 20 est revenue dans la
premigére position, et le verrouillage peut tre effectué. En effet, le moteur 50 continue
a faire pivoter le pignon de commande 35, ce qui fait que la piste de came 36 libere le
premier basculeur 34 constamment poussé par la patte élastique 341 contre le pignon
de commande 35. Ainsi, le premier pion de verrouillage 33 retourne dans la position
qui verrouille la structure mobile 20. Du c6t€ du deuxieme mécanisme 40, le mobile de
commande 45 pivote également, ce qui libere €galement le deuxieme basculeur 44
constamment poussé par la patte élastique 441 contre le mobile de commande 45.
Ainsi, le deuxieme pion de verrouillage 43 retourne aussi dans la position qui
verrouille la structure mobile 20.

Dans ce mode de réalisation, le méme actionneur permet donc de commander le ver-
rouillage, et le déplacement de la structure mobile. Cette fonction est permise ici par
des unités de verrouillage et d’entrainement basées sur des mécanismes a came et avec
des jeux angulaires, mais on peut envisager des mécanismes d’embrayage, des mé-
canismes a cliquet...

La [Fig.5] représente un deuxicme exemple de réalisation, dans lequel seule une
partie de la jante est mobile, et ol le verrouillage est effectué par un actionneur dédié.
Comme le montre la [Fig.5], le volant de véhicule comprend :

- une structure de base 110 avec un moyeu 111, une platine 112, des branches 113,
une partie de jante 114,

- une structure mobile 120 avec une autre partie de jante 121, des parties de branche
122,

- un actionneur de verrouillage (un premier moteur 150),

- un dispositif d’entrainement avec deux cables 151 (visibles figures 6 et 7) et deux
gaines 152, et un dispositif de renvoi d’entrainement 153,

- deux mécanismes 131 (un seul visible [Fig.6]),
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- un actionneur de déplacement (un deuxieme moteur 160),
- un dispositif de renvoi de déplacement 161.

Dans cet exemple de réalisation, la structure de base 110 comprend une partie de
jante 114, et la structure mobile 120 comprend une autre partie de jante 121, reliée a la
structure de base 110 par des liaisons pivot (les parties de branche 122 sont montées
dans des paliers de la structure de base 110).

La structure mobile 120 est donc mobile entre :

- une premicre position ([Fig.5]) dans laquelle elle est verrouillée sur la structure de
base 110 et

- une deuxieme position (non représentée) dans laquelle 1’autre partie de jante 121 est
inclinée par rapport a la partie de jante 114 de la structure de base 110.

Deux mécanismes 131 ([Fig.6]) sont prévus de part et d’autre de la platine 112, entre
la structure de base 110 et la structure mobile 120, pour la verrouiller dans la premiere
position sur la structure de base 110. Ces deux mécanismes 131 comprennent un
verrou coulissant (mobile en translation par rapport a la structure de base 110) qui peut
rentrer dans un orifice de la structure mobile 120 afin d’interdire tout mouvement de
rotation de la structure mobile 120.

Le premier moteur 150 est reli€ a chacun des mécanismes 131 par des cébles 151
montés dans des gaines 152 qui cheminent le long de la platine 112 entre le premier
moteur 150 et chacun des mécanismes 131.

Comme le montre la [Fig.7], un dispositif de renvoi d’entrainement 153 est accouplé
au premier moteur 150 pour entrainer via un couple conique deux poulies chacune
reliée a un des cables 151. Ainsi, la rotation du premier moteur 150 entraine un cou-
lissement des deux cables 151 dans les gaines 152, ce qui provoque le coulissement du
verrou de chaque mécanisme 131.

Par ailleurs, toujours [Fig.7], on peut noter que le deuxiecme moteur 160, attach€ a la
structure de base 110, est accouplé a un mécanisme de renvoi de déplacement 161 (un
autre couple conique) pour pouvoir déplacer la structure mobile 120.

Pour déplacer la structure mobile de la premiere position de la [Fig.5] ou 7 vers la
deuxieme position, il faut donc d’abord actionner le premier moteur 150 pour déplacer
les verrous des mécanismes 131 et déverrouiller la structure mobile 120 de la structure
de base 110.

Une fois le déverrouillage effectué, on peut actionner le deuxieme moteur 160 pour
déplacer en rotation la structure mobile 120 et incliner ainsi ’autre partie de jante 121
par rapport a la partie de jante 114 de la structure de base 110.

Dans le sens contraire, pour déplacer la structure mobile de la deuxieéme position vers
la premiere position de la [Fig.5] ou 7, il faut actionner le deuxieme moteur 160 pour

déplacer en rotation la structure mobile 120. Une fois la structure mobile 120 dans la
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premiere position (I’autre partie de jante 121 alignée par rapport a la partie de jante
114 de la structure de base 110), on peut actionner le premier moteur 150 pour
déplacer les verrous des mécanismes 131 et (re) verrouiller la structure mobile 120 sur

la structure de base 110.
Ainsi selon cette mise en ceuvre, un seul actionneur peut commander deux mé-

canismes de verrouillage, ce qui limite I’encombrement de cette fonction de ver-
rouillage.

On peut noter que le premier moteur 150 pourrait étre en prise directe avec un des
verrous pour ne prévoir qu’un seul cible 151. Cependant, 1’ utilisation de deux céable
151 permet de placer le premier moteur 150 n’importe ol sur le volant.

Application industrielle

Un volant de véhicule selon la présente invention, et sa fabrication, sont susceptibles
d'application industrielle.

On comprendra que diverses modifications et/ou améliorations évidentes pour
I'homme du métier peuvent étre apportées aux différents modes de réalisation de
I’invention décrits dans la présente description sans sortir du cadre de l'invention.

En particulier, on peut noter que les actionneurs peuvent étre placés solidaires de la
structure mobile. On peut aussi prévoir des moteurs avec des crémailleres, des leviers
de renvoi, des cliquets des embrayages pour dissocier la fonction de verrouillage/dé-
verrouillage de la fonction de déplacement.

La structure du volant peut étre différente avec un moyeu sans platine, ou une jante
non circulaire, par exemple ovale ou méme ouverte en U. On peut prévoir d’autres
mouvements relatifs entre la structure mobile et 1a structure de base (translations,
pivots glissants, rotations combinées...).

En ce qui concerne les pattes €lastiques des basculeurs, on peut prévoir de les mettre
en tension de maniere variable au cours du mouvement d’entrainement, avec par
exemple une piste de came sur le pignon de commande ou sur le mobile de commande
qui accentue la tension uniquement lors de la partie de course ou le verrouillage doit
étre effectué.

Le volant est ici représenté sans habillage, mais la carcasse représentée peut bien siir

étre surmoulée avec un habillage.
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Revendications

Volant de véhicule comprenant :

- une structure de base (10 ; 110) comprenant un moyeu (11 ; 111)
agencé pour se connecter a un dispositif de direction du véhicule,

- une structure mobile (20 ; 120), comprenant au moins une partie de
jante (21 ; 121) et articulée par rapport a la structure de base (10 ; 110)
pour étre mobile entre une premicre position, par exemple une position
de conduite, et une deuxieme position, par exemple une position
escamotée,

- un premier mécanisme (30 ; 131) et un deuxieme mécanisme (40 ;
131) chacun agencé entre la structure de base (10 ; 110) et la structure
mobile (20 ; 120),

- un actionneur agencé pour générer un mouvement d’entrainement du
premier mécanisme (30 ; 131) et du deuxieme mécanisme (40 ; 131),

- un dispositif de transmission agencé pour transmettre au moins une
partie du mouvement d’entrainement vers le premier mécanisme (30 ;
131) et le deuxieme mécanisme (40 ; 131),

caractérisé en ce que le dispositif de transmission comprend au moins
un cable (51 ; 151) agencé pour transmettre au moins une partie du
mouvement d’entrainement de 1’actionneur vers au moins I’un du
premier mécanisme (30 ; 131) ou du deuxieme mécanisme (40 ; 131).
Volant de véhicule selon la revendication 1, dans lequel le cable (51 ;
151) est agencé entre le premier mécanisme (30 ; 131) et le deuxiéme
mécanisme (40 ; 131).

Volant de véhicule selon la revendication 1 ou 2, dans lequel :

- ’actionneur est accouplé au premier mécanisme (30 ; 131),

- le deuxieme mécanisme (40 ; 131) comprend une unité de verrouillage
agencée pour verrouiller de maniere réversible la structure mobile (20 ;
120) dans la premiere position sur la structure de base (10 ; 110),

- une premiere extrémité du cable (51 ; 151) est reli€e au premier
mécanisme (30 ; 131) ou a I’actionneur,

- une deuxieme extrémité du cable (51 ; 151) est reliée a ’unité de ver-
rouillage du deuxieéme mécanisme (40 ; 131).

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 3, dans lequel le
premier mécanisme (30 ; 131) comprend un dispositif de conversion,
avec par exemple un dispositif a came et/ou un mécanisme de désyn-

chronisation, agencé pour transformer :
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- une premiere partiec du mouvement d’entrainement en mouvement de
verrouillage - déverrouillage et,

- une deuxi¢me partie du mouvement d’entrainement en mouvement de
déplacement de la structure mobile (20 ; 120).

Volant de véhicule selon la revendication 4, dans lequel seul le premier
mécanisme (30 ; 131) comprend un dispositif de conversion, avec par
exemple un dispositif a came et/ou un mécanisme de désynchronisation,
agencé pour transformer :

- une premiere partiec du mouvement d’entrainement en mouvement de
verrouillage - déverrouillage et,

- une deuxi¢me partie du mouvement d’entrainement en mouvement de
déplacement de la structure mobile (20 ; 120).

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 5, dans lequel le
premier mécanisme (30 ; 131) comprend :

- une unité de verrouillage agencée pour verrouiller de manicre ré-
versible la structure mobile (20 ; 120) dans la premiere position sur la
structure de base (10 ; 110),

- une unité d’entrainement agencée entre I’actionneur et la structure
mobile (20 ; 120) pour entrainer en déplacement la structure mobile (20
; 120) lorsque la structure mobile (20 ; 120) est déverrouillée de la
structure de base (10 ; 110).

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 6, comprenant un
dispositif multiplicateur de course agencé entre 1’actionneur et ledit un
du premier mécanisme (30 ; 131) ou du deuxieéme mécanisme (40 ; 131)
relié a I’actionneur par ledit au moins un céble (51 ; 151).

Volant de véhicule selon la revendication 7, dans lequel le dispositif
multiplicateur de course comprend :

- un premier mobile rotatif d’entrée du c6té du premier mécanisme (30)
définissant un premier rayon d’ancrage (R1) du cable (51 ; 151) surle
premier mobile rotatif d’entrée ,

- un deuxieme mobile rotatif d’entrée du coté du deuxieme mécanisme
(40) définissant un deuxieme rayon d’ancrage (R2) du céble (51 ; 151)
sur le deuxieéme mobile rotatif d’entrée,

dans lequel le premier rayon d’ancrage (R1) est supérieur au deuxicme
rayon d’ancrage (R2).

Volant de véhicule selon I'une des revendications 1 a 8, comprenant une
gaine (52 ; 152), de préférence fixe par rapport a la structure de base (10

; 110), et recevant ledit au moins un céble (51 ; 151).
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Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 9, dans lequel
I’actionneur, le premier mécanisme (30 ; 131), le cable (51 ; 151) et le
deuxiéme mécanisme (40 ; 131) sont reliés en série les uns aux autres.
Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 9, dans lequel le
deuxiéme mécanisme (40 ; 131) est relié a I’actionneur via le cable (51 ;
151) en parallele du premier mécanisme (30 ; 131).

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 11, dans lequel
une extrémité de sortie du cable (51 ; 151) commande un élément
coulissant.

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 11, dans lequel
une extrémité de sortie du cable (51 ; 151) commande un élément
rotatif, de préférence selon un méme sens de rotation qu’un sens de
rotation d’un élément rotatif de commande d’entrée du cable (51 ; 151).
Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 13, dans lequel le
cable (51 ; 151) présente une section ronde ou plate, et est composé de
préférence de plusieurs torons.

Volant de véhicule selon I’une des revendications 1 a 14, dans lequel

I’actionneur est un moteur €lectrique ou un motoréducteur €lectrique.
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[Fig. 3]
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[Fig. 5]
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[Fig. 7]
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