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DISPOSITIF DE DETECTION DE POSITION DESTINE A ETRE MONTE DANS UN BOITIER QUI COMPREND
UNE MACHINE ELECTRIQUE ET UN DISPOSITIF ELECTRONIQUE DE COMMANDE DE LA MACHINE

ELECTRIQUE.

L'invention concerne un dispositif de détection de po-
sition (500) destiné a étre monté dans un boitier qui com-
prend une machine électrique et un dispositif électronique
de commande de la machine électrique, pour transférer un
signal de position de la machine audit dispositif électronique
de commande, le dispositif (500) comprenant:

- un capteur de position (501},

- un support (502) sur lequel le capteur de position (501)
est destiné a étre monté,

le support (502) étant configuré pour étre regu contre les
parois d'un trou non débouchant a l'intérieur dudit boitier afin
de réaliser, au moins en partie, le maintien en place dudit
dispositif (500).
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DISPOSITIF DE DETECTION DE POSITION DESTINE A ETRE MONTE
DANS UN BOITIER QUI COMPREND UNE MACHINE ELECTRIQUE ET UN
DISPOSITIF ELECTRONIQUE DE COMMANDE DE LA MACHINE ELECTRIQUE

La présente invention concerne un ensemble comprenant un dispositif de
connexion entre une machine électrique et un dispositif électronique de commande
de la machine, et un organe d’étanchéité, pour des applications dans le domaine de
I'automobile.

L’invention concerne également un compresseur de suralimentation électrique
comprenant une machine électrique et son dispositif électronique de commande
reliés électriquement par un ensemble selon I'invention.

Dans le cas d'un moteur diesel, le temps de latence d'un compresseur de
suralimentation a gaz est responsable de I'émission de particules quand, dans une
phase d'accélération a bas régime, le systéme d'injection essaie de fournir la
puissance demandée en injectant un surplus de carburant.

Des considérations écologiques, et notamment la lutte contre le réchauffement
climatique en réduisant les émissions de CO2, ont amené les équipementiers a
proposer aux constructeurs d'automobiles des compresseurs de suralimentation
électriques qui améliorent la réponse dynamique des moteurs a combustion interne
de faible cylindrée a bas régime.

En particulier, la société VALEO SYSTEMES DE CONTROLE MOTEUR
propose dans sa demande de brevet internationale WO 2013/045821 la mise en
ceuvre d'un compresseur de suralimentation électrique pour assister le
turbocompresseur a gaz au moment de I'enfoncement de la pédale d'accélérateur.

A la différence des compresseurs de suralimentation classiques entrainés par
les gaz d'échappement, le compresseur de suralimentation électrique, c'est-a-dire
entrainé par un moteur électrique, présente un temps de réponse instantané, et
améliore le couple moteur a bas régime et l'accélération. Ce systéme permet de
réduire considérablement la cylindrée des moteurs thermiques, et par conséquent
de réduire la consommation de carburant.

Toutefois, dans certains modes de réalisation d'un tel systéme, il peut étre
difficile de connecter les entrées de phases du moteur électrique a un dispositif
électronique de commande du moteur. Ceci est dU au fait que les entrées de phase
du moteur sont le plus souvent proches de |'axe de rotation du moteur, et aussi au

fait qu’il existe des contraintes d'étanchéité entre la partie turbine et la partie
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électrique, comme l'indique la demande de brevet internationale W02005/024202.
En outre, afin de contréler le moteur, on utilise typiqguement un capteur de position
pour détecter la position du moteur. Il est préférable que ce capteur soit au plus
proche du moteur ce qui est difficile @ combiner avec les contraintes mentionnées
précédemment.

L’invention vise a améliorer l'intégration du capteur de position dans un
équipement électrique comprenant une machine électrique ayant un dispositif
électronique de commande intégré, notamment dans un compresseur de

suralimentation électrique ou des contraintes d’étanchéités doivent étre respectées.

A cet effet, I'invention concerne un dispositif de détection de position destiné a
étre monté dans un boitier qui comprend une machine électrique et un dispositif
électronique de commande de la machine électrique, pour transférer un signal de
position de la machine audit dispositif électronique de commande, le dispositif de
détection comprenant :

- un capteur de position,

- un support sur lequel le capteur de position est destiné a étre monté,

le support étant configuré pour étre recu contre les parois d’'un trou non
débouchant a l'intérieur dudit boitier afin de réaliser, au moins en partie, le maintien
en place dudit dispositif de détection.

Grace au support, le capteur de position est facilement manipulable pour étre
monté dans le boitier.

Selon un mode de réalisation, le support comporte :

- une premiére portion destinée a recevoir ledit capteur de position, ladite
portion étant située a une premiere extrémité du support afin de permettre une
détection de la position de la machine électrique par le capteur de position, et

- une deuxiéme portion s’étendant depuis la dite premiere portion vers une
deuxieme extrémité du support,

lesdites premiere et deuxiéme portions étant configurées pour étre regcues
contre les parois du trou non débouchant afin de maintenir en place, au moins en
partie, ledit dispositif de détection.

Selon un mode de réalisation, le dispositif comporte au moins un élément de
connexion électrique destiné a connecter électriquement le capteur de position avec

le dispositif électronique de commande.
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Selon un mode de réalisation, I'élément de connexion électrique est solidaire
dudit support.

Selon un mode de réalisation, I'élément de connexion électrique est une
languette.

Selon un mode de réalisation, la languette est sensiblement rectiligne le long
de la deuxieme portion et comprend un décrochement sensiblement au niveau de la
deuxiéme extrémité.

Selon un mode de réalisation, ledit élément de connexion électrique s’étend
depuis ladite premiére portion qui regoit le capteur de position jusqu'a la deuxieme
extrémité du support.

Selon un mode de réalisation, I'élément de connexion électrique comprend
une extrémité située au niveau de la deuxiéme extrémité du support qui est
destinée a étre rapportée contre une borne électrique du dispositif électronique de
commande.

Selon un mode de réalisation, le capteur comprend un corps, et la premiere
portion du support comporte une surface sur laquelle un bord du corps du capteur
est destiné a étre en appui, et comporte en outre une ouverture de maniére a laisser
découvert une partie centrale du corps du capteur.

Selon un mode de réalisation, le support comprend au moins une
excroissance s’étendant depuis la deuxiéme portion et destinée a venir en appui sur
un palier formé par une paroi latérale du trou.

Selon un mode de réalisation, la deuxiéme portion du support comprend au
moins une tige s’étendant entre la premiére extrémité et la deuxiéme extrémité du
support.

Selon un mode de réalisation, le support comprend au moins une troisiéme
portion s’étendant transversalement depuis ladite tige et venant en prise avec
I'élément de connexion électrique.

Selon un mode de réalisation, le support comprend deux tiges s’étendant
depuis la premiére portion et reliées entre elles par la au moins une troisieme
portion.

L’invention concerne en outre un équipement électrique comprenant :

- une machine électrique,
- un dispositif électronique de commande destiné a commander la machine

électrique,
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- un boitier logeant la machine électrique dans un premier logement, et le
dispositif électronique de commande dans un deuxiéme logement, les deux
logements étant étanches 'un par rapport a 'autre,
- un dispositif de détection selon l'invention, destiné a mesurer une position
de la machine électrique et logé dans un organe détanchéité contribuant a
I'étanchéité entre le premier logement et le deuxiéme logement.

Selon un mode de réalisation, ledit organe d’étanchéité comprend un logement
comportant ledit dispositif de détection, ledit logement étant configuré de sorte que
le capteur de position du dispositif de détection est positionné vis-a-vis d’'un arbre
de rotation de la machine électrique de maniere a détecter un signal émis par un
élément correspondant porté par I'arbre de rotation.

Selon un mode de réalisation, le dispositif de détection est maintenu en place
par son support étant recu contre les parois du logement et par une mise en appui
du dispositif électronique de commande sur le support du dispositif de détection.

L’invention concerne aussi un compresseur de suralimentation de véhicule
automobile comprenant un équipement électrique selon l'invention.

Notamment, une borne de la machine électrique désigne une phase de la
machine électrique.

L’invention va étre décrite en détail dans la description qui suit en liaison avec
les dessins ci-annexés. |l est a noter que ces dessins n'ont d'autre but que d'illustrer
le texte de la description et ne constituent en aucune sorte une limitation de la

portée de l'invention.

La figure 1 est une vue de dessus d'une partie électrique d'un compresseur de
suralimentation électrique connu de I'état de la technique montrant une carte
électronique de puissance.

Les figures 2 et 3 sont des vues en perspective d’'un dispositif de connexion
muni d’'un organe d’étanchéité formant un ensemble.

La figure 4 est une vue éclatée de 'ensemble des figures 2 et 3.

La figure 5 représente le dispositif de connexion des figures 2 a 4.

La figure 6 est une demi-coupe radiale de 'ensemble monté dans un boiter, la
machine électrique n’étant pas représentée.

La figure 7 est une autre vue de coupe radiale dans laquelle la machine

électrique est représentée.
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La figure 8 est une vue de dessus d’un équipement électrique comprenant une
machine électrique, 'ensemble, et un dispositif électronique de commande de la
machine électrique.

La figure 9 est une vue éclatée de I'équipement électrique, la machine
électrique et le dispositif électronique de commande n’étant pas représentés.

La figure 10 est une vue éclatée d'un compresseur de suralimentation
électrique comprenant I'équipement électrique.

Les figures 11 a 15 illustrent un dispositif comprenant un capteur de position

utilisable dans I'équipement électrique, en particulier dans I'ensemble.

La figure 1 illustre une liaison électrique entre des bornes 1, notamment des
entrées de phase, d'une machine électrique tournante et des piéces de connexion 3
d’'un dispositif électronique de commande 4 de la machine dans un compresseur de
suralimentation électrique 2. Le dispositif électronique de commande comprend par
exemple une carte électronique de puissance 4.

Le stator de la machine fait un premier diamétre de sensiblement 40 mm et la
carte électronique de puissance 4 fait un second diametre de sensiblement 110
mm. Les bornes 1 de la machine sont disposées sur un palier du boitier du
compresseur a des intervalles angulaires prédéterminés autour de I'axe de rotation
de la machine, a une premiere distance prédéterminée de I'axe de rotation, égale
au plus a 20 mm. Ces bornes 1 de la machine sortent alors au milieu de la carte
électronique de puissance 4 pour étre connectées aux piéces de connexion 3 de la
carte électronique 4. La présence de ces pieces de connexion 3 au milieu de la
carte de puissance 4 limite les possibilitts de placement et de routage des
composants électroniques 5 de la carte 4.

En outre, les composants électroniques 5 ne sont pas protégés vis-a-vis de la
partie machine du compresseur de suralimentation 2, car il n'y a pas d'étanchéité
entre la partie machine et la partie contenant le dispositif électronique de
commande. Des particules métalliques issues de la partie machine peuvent venir
dans le dispositif €lectronique de commande 4 pour y provoquer des court-circuits
parasites.

Les figures 2, 3, 4 illustrent un exemple d'un ensemble 6 selon linvention
destiné a assurer une connexion électrique étanche entre la machine électrique et

son dispositif électronique de commande.
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L’ensemble 6 comprend un dispositif de connexion 7 qui est destiné a
connecter électriguement la machine électrique 30 et le dispositif électronique de
commande 40 de la machine, qui sont par exemple logés de maniére étanche dans
un boitier 20 tel gu'illustré en figure 10.

Un organe d’étanchéité 12 est rapporté de maniére étanche sur le dispositif de
connexion 7. Par exemple, une couronne 17, formant joint d’étanchéité, coopére
avec une gorge circonférentielle sur un c6té 182 du dispositif de connexion 7 et
l'organe d’étanchéité 12, en particulier un bord de l'organe d’étanchéité 12, pour
assurer un contact étanche entre l'organe détanchéité 12 et le dispositif de
connexion 7. Cependant, le contact étanche entre 'organe d’étanchéité 12 et le
dispositif de connexion 7 pourrait se faire sans la couronne 17, par exemple en
prévoyant des joints d’étanchéité intégraux avec l'organe d’étanchéité 12 et /ou le
dispositif de connexion 7.

L’organe d’étanchéité 12 comprend un logement 120 comportant un capteur
de position. Pour des raisons de clarté, le capteur de position n'est pas représenté
sur les figures 2 a 4. Le capteur de position est destiné a mesurer une position de la
machine électrique 30. Lorsque le premier organe d’étanchéité 12 est rapporté sur
le dispositif de connexion 7, le logement 120 s’étend principalement suivant une
direction longitudinale XX du dispositif de connexion 7 comme illustré sur la figure 5
qui sera décrite plus loin.

En intégrant le capteur de position de la machine électrique dans l'organe
d’étanchéité 12, on améliore la compacité de I'ensemble comprenant la machine
électrique 30 et le dispositif électronique de commande 40 de la machine.

Le dispositif de connexion 7 comprend notamment une partie 9 qui va étre
connectée électriquement avec la machine électrique 30, et une partie 10 qui va
étre connectée électriquement avec le dispositif électronique de commande 40.

En particulier, l'organe d’étanchéité 12 vient de maniére étanche entre la partie
9 du dispositif de connexion qui est destinée a étre connectée électriquement avec
la machine électrique, et la partie 10 du dispositif de connexion qui est destinée a
étre connectée électriquement avec le dispositif électronique de commande 4.
Notamment, I'organe détanchéité forme un capot 120 qui recouvre de maniere
étanche la partie 9 destinée a étre connectée a la machine 30. Ainsi, lorsque le
dispositif de connexion 7 est monté sur le logement de la machine, l'organe
d’étanchéité contribue a la séparation étanche entre la partie 201 du boitier 20

comprenant la machine 30 et la partie 202 du boitier 20 comprenant le dispositif
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électronique de commande 40. L’organe d’étanchéité 12 pourrait étre réalisé par
exemple avec de la résine. Une étanchéité supplémentaire devrait alors étre prévue
pour empécher la résine de s’écouler dans la machine 30.

En particulier, lorsque 'organe d’étanchéité 12 est monté sur le dispositif de
connexion 7, le logement 120 du capteur s’étend du céteé de la partie 9 du dispositif
de connexion 7 qui est destinée a étre connectée électriquement avec la machine
électrique 30. Ainsi, le capteur de position peut étre positionné a proximité de I'arbre
de rotation de la machine 30 qui se trouve dans la méme zone que les bornes de la
machine.

Le dispositif de connexion 7 est illustré en figure 5. La partie 9 qui est destinée
a étre connectée électriquement avec la machine électrique 30 est notamment
située dans une partie centrale du dispositif de connexion 7. La partie 10 du
dispositif de connexion 7 qui est destinée a étre connectée électriquement avec le
dispositif électronique de commande 40 de la machine est notamment située en
périphérie du dispositif de connexion 7, radialement par rapport a la partie 9 qui est
destinée a étre connectée électriquement avec la machine électrique 30.

En particulier, la partie qui est destinée a étre connectée électriguement avec
la machine électrique 30 comprend une pluralité de premiéres bornes électriques 9
destinées a étre rapportées sur des bornes respectives de la machine électrique 30,
notamment des entrées de phases de la machine électrique 30 ; et la partie du
dispositif de connexion 7 qui est destinée a étre connectée électriquement avec le
dispositif électronique de commande 40 de la machine comprend une pluralité de
secondes bornes électriques 10 destinées a étre rapportées sur des bornes
électriques correspondantes du dispositif €lectronique de commande 40,
notamment d'une carte électronique de puissance. Les premiéres bornes
électriques 9 et les secondes bornes électriques 10 sont reliées par des barres
conductrices électriquement 8 qui sont revétues d'une matiere électriquement
isolante. La matiere électriquement isolante peut-étre déposée par surmoulage sur
les barres conductrices. La matiére électriquement isolante est par exemple du
plastique. Les premiéres 8 et secondes 9 bornes électriques sont notamment
destinées a étre connectées par une opération de solidarisation mécanique avec les
bornes correspondantes de la machine 30 ou du dispositif électronique de
commande 40, telle que par brasage, soudage, vissage ou autre. En particulier, la
matiére électriquement isolante maintient ensemble les barres conductrices

électriquement 8, par exemple par l'intermédiaire d’'un cylindre 18 décrit plus loin.
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Par exemple, les premiéres bornes 9 sont agencées sensiblement a une
premiere distance D1 par rapport a la direction longitudinale XX du dispositif de
connexion 7 ; et les secondes bornes 10 sont agencées autour de la direction
longitudinale XX' a une seconde distance prédéterminée D2, supérieure a la
premiere distance prédéterminée D1. A cet effet, les barres conductrices
électriquement 8 s’étendent sensiblement radialement a partir des premiéres bornes
9. Ainsi, vu suivant la direction longitudinale XX, les barres 8 forment sensiblement
une étoile dont les branches sont radiales. La seconde distance prédéterminée D2
permet de positionner les secondes bornes 10 en périphérie du dispositif
électronique de commande 40. Ainsi, la connexion électrique au niveau du dispositif
électronique de commande est réalisée a la périphérie du dispositif électronique de
commande, contrairement a l'art antérieur, ce qui libére de la place pour le
positionnement de composants électroniques. Dans cet exemple particulier, la
seconde distance D2 peut étre limitée a 55 mm pour correspondre au diameétre du
dispositif électronique de commande.

Notamment, les premiéeres bornes 9 et secondes bornes 10, s'étendent
parallélement a la direction longitudinale XX' du dispositif de connexion 7 de
maniére a venir face aux bornes correspondantes de la machine électrique ou du
dispositif électronique de commande. En particulier, les premieres bornes 9
s’étendent en outre le long d’'un cercle, ayant pour diamétre la premiére distance
prédéterminée D1, centré sur la direction longitudinale XX du dispositif de
connexion 7 ; et les deuxiémes bornes 10 sont dans des plans radiaux comprenant
la direction longitudinale XX’ du dispositif de connexion 7.

Notamment, les bornes 8, 9 et leurs barres de connexion 8 respectives sont
groupées sur des positions angulaires par rapport a la direction longitudinale XX’ du
dispositif de connexion 7. Ceci est particulierement avantageux lorsque le dispositif
électronique de commande 4 comprend des modules de puissances régulierement
répartis sur des positions angulaires, chacun des modules ayant deux bornes
électriques qui vont étre connectées a deux deuxiémes bornes 10 du dispositif de
connexion 7.

En particulier, la matiére électriguement isolante du dispositif de connexion 7
forme un cylindre creux 18 s’étendant suivant la direction longitudinale XX du
dispositif de connexion 7. Les premiéres bornes électriques 9 s’étendent dans le
logement interne 180 du cylindre 18 depuis la paroi interne latérale du cylindre. Le

logement interne 180 peut étre centré sur la direction longitudinale XX’ du dispositif



10

15

20

25

30

35

3040565

-9.
de connexion7 et/ou s’étendre sur toute la hauteur du cylindre 18. Les secondes
bornes électriques 10 s’étendent depuis la paroi externe latérale du cylindre 18.

Notamment, la matiere électriquement isolante comprend des portions 11
destinées a assurer un plaquage du dispositif de connexion 7 sur le logement de la
machine électrique, par exemple avec des organes de fixation, tels qu’entre autres
des vis 111 positionnées dans des trous 110, ou des clips. Les portions de
plaquage 11 s’étendent en particulier depuis la paroi externe latérale du cylindre 18
et peuvent en outre relier au moins une partie des barres de conduction 8 entre
elles pour améliorer le maintien des barres 8, comme par exemple en figure 5. En
figure 5, les portions de plaquage 11 relient deux barres conductrices 8 d'un méme
groupe.

En particulier, le dispositif de connexion 7 contribue a I'étanchéité entre la
machine électrique 30 et le dispositif électronique de commande 40 en réalisant en
outre un contact étanche entre le dispositif de connexion et le logement de la
machine. A cet effet, un cbté du dispositif de connexion 7 comprend une portion 181
destinée a étre rapportée de maniére étanche sur le logement de la machine
électrique.

Lorsque le dispositif de connexion 7 est vu suivant sa direction longitudinale
XX, la portion 181 est par exemple située entre la partie 9 du dispositif de
connexion qui est destinée a étre connectée électriquement avec la machine
électrique 30, et la partie 10 du dispositif de connexion qui est destinée a étre
connectée électriquement avec le dispositif €lectronique de commande 40.

Dans l'exemple illustré en figures 2 a 5, une premiere extrémité 181 du
cylindre 18 réalise la portion destinée a étre rapportée de maniere étanche sur le
logement de la machine électrique. Comme illustré en figures 6 et 7, lorsque le
dispositif de connexion 7 est monté sur une paroi 203 depuis laquelle s’étendent les
bornes 301 de la machine 30, la premiére extrémité 181 du cylindre 18 vient en
contact étanche avec la paroi 203, et le logement interne 180 du cylindre 18 recoit
les bornes 301 de la machine 30, notamment par une ouverture délimitée par la
premiere extrémité 181. Les premiéres bornes 9 du dispositif de connexion 7
peuvent alors étre connectées aux bornes 301 de la machine 30.

Par exemple, I'étanchéité entre le logement de la machine 30 et la premiere
extrémité 181 est obtenue par une couronne 14, formant joint d’étanchéité, qui
coopére avec la premiére extrémité 181 du cylindre 18 et une gorge circonférentielle

située dans la paroi 203 du logement de la machine 30. Cependant, le contact
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étanche entre la premiére extrémité 181 et le logement de la machine pourrait se
faire sans la couronne 14, par exemple en prévoyant des joints d’étanchéité
intégraux avec la premiéere extrémité 181 et/ou le logement de la machine 30.

En particulier, I'organe d’étanchéité 12 est rapporté sur un cbété opposé au
c6té du dispositif de connexion 7 comprenant la portion 181 destinée a étre
rapportée de maniere étanche sur le logement de la machine électrique 30. Dans
'exemple illustré, une seconde extrémité 182 du cylindre 18 opposée a la premiére
extrémité 181 recoit lorgane détanchéité 12 en contact étanche. L'organe
d’étanchéité 12 ferme de maniere étanche une ouverture délimitée par la seconde
extrémité 182 du cylindre creux 18. Par exemple, une couronne 17, formant joint
d’étanchéité, coopére avec une gorge circonférentielle située dans la seconde
extrémité 182 et 'organe d’étanchéité 12, en particulier avec un bord de l'organe
d’étanchéité 12, pour assurer un contact étanche entre 'organe d’étanchéité 12 et le
dispositif de connexion 7. Cependant, le contact étanche entre 'organe d’étanchéité
12 et la seconde extrémité 182 pourrait se faire sans la couronne 17, par exemple
en prévoyant des joints d’étanchéité intégraux avec 'organe d’étanchéité 12 et/ou la
seconde extrémité 182.

Notamment, le logement du capteur de position est constitué d’'une poche 120
définie dans 'organe d’étanchéité 12. Le capteur de position est recu dans la poche
120 par une ouverture 121 de la poche 120. L'ouverture 121 est sur une face de
'organe d’étanchéité 120 qui est opposée a la partie 9 du dispositif qui est destinée
a étre connectée électriguement avec la machine électrique 30. En particulier,
Fouverture 121 est la seule ouverture de la poche 120.

En particulier, 'organe d’étanchéité 12 comprend une zone libre de matiere
122 destinée a recevoir I'arbre de rotation 303 de la machine 30. Notamment, la
zone libre de matiére 122 recgoit une extrémité de l'arbre de rotation 303 de la
machine comme illustré en figure 7. Le capteur de position 50 est situé en
périphérie de la zone libre de matiére 122, en particulier dans sa périphérie
immeédiate. Prévoir une zone 122 de réception de l'arbre de rotation 303 dans
'organe d’étanchéité 12 permet d’améliorer encore lintégration dans I'équipement
électrique qui comprend la machine électronique 30 et son dispositif €lectronique de
commande dans un méme boitier 20. Le capteur de position 50 est au plus proche
de l'arbre de rotation 303 de la machine électrique 30 pour détecter le signal émis

par un élément positionné sur l'arbre de rotation 303.
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En particulier, 'organe d’étanchéité 12 comprend une face 123 qui a une
partie sensiblement plane 123a et une excroissance 123 b qui s’étend depuis la
face 123. Cette excroissance 123a comporte le logement 120 qui recoit le capteur
de position 50. L'espace compris entre la partie sensiblement plane 123a et
I'excroissance 123b permet de recevoir la connexion électrique entre le dispositif de
connexion 7 et la machine électrique 30. Notamment, les premieres bornes 9 du
dispositif de connexion 7 sont dans cet espace lorsque 'organe d’étanchéité 12 est
monté sur le dispositif de connexion 7 ; et les bornes 301 de la machine électrique
30 y sont regues lorsque 'ensemble 6 est monté sur le logement de la machine 30.

En particulier, 'excroissance 123b délimite la zone libre 122 de l'organe
d’étanchéité 12, par exemple en formant une chemise comme illustré en figure 3, ce
qui améliore encore lintégration dans I'équipement électrique qui comprend la
machine électronique 30 et son dispositif électronique de commande 40 dans un
méme boitier 20. En outre, la forme de chemise améliore la tenue mécanique de
I'excroissance 123b.

En particulier, I'excroissance 123b qui comporte le logement 120 forme un
élément de positionnement qui assure un positionnement de I'ensemble 6 par
rapport au logement de la machine lors du montage de 'ensemble 6 sur le logement
de la machine. A cet effet, 'excroissance 123b vient en correspondance avec une
paroi 204 qui s’étend depuis la paroi 203 du logement de la machine 30.
Cependant, l'organe d’étanchéité 12 pourrait comprendre un autre élément de
positionnement issu de 'organe d’étanchéité 12.

L’ensemble 6 est particulierement avantageux pour connecter électriquement
une machine électrique 30 et son dispositif €lectronique de commande 40 en
respectant I'étanchéité entre ceux-ci. L’'ensemble 6 permet en particulier d’assurer
le positionnement et |'étanchéité du capteur de position 50 de la machine.
L’ensemble 6 permet en outre de libérer I'espace de routage dans le dispositif
électronique de commande 40 en ramenant a la périphérie les bornes du dispositif
électronique de commande 40 qui doivent étre connectées la machine 30.

L’ensemble 6 permet aussi de garantir un processus d'assemblage propre.
Dans lart antérieur, les bornes 1 issues de la machine sont entourées de
composants électroniques 5. Ces composants 5 risquent d’'étre abimés par
'opération de soudage des bornes 1 de la machine avec les bornes 3 du dispositif
électronique de commande. La figure 8 montre un dispositif électronique de

commande 40 d’'un équipement électrique selon linvention lorsqu’il est monté dans
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le boitier 20 comme il sera décrit plus loin. Avec I'ensemble 6 selon l'invention, les
bornes 22 du dispositif électronique de commande 40 sont entourés de moins de
composants électroniques 5 ce qui diminue les risques de dommage de ces
composants 5.

Le montage de 'ensemble 6 avec la machine électrique 30 et le dispositif
électronique de commande 40 va étre plus précisément décrit en faisant référence
aux figures 9 et 10.

La machine électrique 30 et le dispositif électronique de commande 40 sont
logés dans un méme boitier 20. Le boitier 20 comprend un premier logement 201
recevant la machine électrique 30 et un deuxieme logement 202 recevant le
dispositif électronique de commande 40 de la machine. Une paroi 203 sépare le
premier logement 201 du deuxiéme logement 202. En particulier, la paroi 203 est
une paroi périphérique du premier logement 201 et est sensiblement
perpendiculaire a 'axe de I'arbre de rotation 303 de la machine électrique 30.

Le montage de I'ensemble 6 comprend donc successivement:

- le montage de la machine électrique 30 dans le premier logement 201, les
bornes 301 de la machine 30 passant par des ouvertures 205 de la paroi de
séparation 203 ;

- dans un premier temps, la pose du dispositif de connexion 7 sur la paroi de
séparation 203 du boitier 20 avec un contact étanche entre le dispositif de
connexion 7 et la paroi 203 comme décrit précédemment, et une accessibilité des
bornes 301 de la machine 30 pour une premiere soudure avec les bornes 9 du
dispositif de connexion 7;

- dans un deuxieme temps, l'obstruction par 'organe d’étanchéité 12 de la
partie accessible pour la premiére soudure afin d’assurer un deuxiéme niveau
d’étanchéiteé, notamment en recouvrant de maniére étanche le logement interne 180
du dispositif de connexion 7 comme décrit précédemment;

- le positionnement du dispositif électronique de commande 40 dans le
deuxieme logement 202 ; le dispositif électronique de commande 40 est notamment
introduit dans le deuxiéme logement 202 par une ouverture qui est opposée a
'ouverture par laquelle la machine électrique 30 est introduite dans le boitier 20 ;

- une deuxiéme soudure, consistant en la soudure déportée dans une zone
pouvant étre gardée propre, des secondes bornes 10 du dispositif de connexion 7
avec les bornes 22 du dispositif électronique de commande 40 ;

- le deuxieme logement 202 peut étre ensuite fermé par un couvercle 21.
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L’organe d’étanchéité 12 et le dispositif électronique de commande 40 peuvent
étre montés en méme temps dans le boitier 20, aprés le montage du dispositif de
connexion 7. En particulier, le dispositif électronique de commande 40 peut étre
monté sur lorgane d’étanchéité 12 par un bouterollage d’excroissances 124
(visibles en figures 2 et 4) de 'organe d’étanchéité 12, puis I'organe d’étanchéité 12
et le dispositif électronique de commande 40 sont montés en méme temps dans le
boitier 20

En particulier, le dispositif de connexion 7 permet donc une premiére soudure
avec chaque borne 301 de la machine 30, puis dans un deuxiéme temps, une
seconde soudure pour se connecter avec chacune des bornes 22 du dispositif
électronique de commande 40.

Lorsque I'ensemble 6 est monté sur la paroi de séparation 203, la direction
longitudinale XX’ du dispositif de connexion 7 correspond a 'axe de rotation de la
machine 30. La premiére distance prédéterminée D1 permet de positionner les
premieres bornes 9 de maniére a pouvoir étre soudées avec les bornes 301 de la
machine 30. La deuxieme distance prédéterminée D2 permet de positionner les
secondes bornes 10 en périphérie du dispositif électronique de commande 40,
monté ultérieurement, pour étre soudées aux bornes 22 du dispositif électronique
de commande 40.

L’organe d’étanchéité 12 et la portion 181 du dispositif de connexion 7 qui se
rapporte de maniére étanche sur le logement 201 de la machine électrique 30
permettent d’assurer une étanchéité entre le premier 201 et le deuxieme 202
logements. Ainsi, les ouvertures 205, par lesquelles les bornes 301 de la machine
30 traversent la paroi 203, peuvent se passer de joint d’ étanchéité. Le passage des
bornes 301 de la machine 30 a travers la paroi de séparation 203 peut se faire de
maniére non étanche. Aprés montage de 'ensemble 6, les premier 201 et deuxiéme
202 logements sont étanches entre eux. La paroi de séparation 203 assure une
étanchéité entre les deux logements 201, 202.

En particulier, aprés le montage de 'ensemble 6, le capteur de position 50 est
positionné en vis-a-vis radialement par rapport a l'arbre de rotation 303 de la
machine 30 afin de mesurer une position. En positionnant le capteur de position 50
de sorte a venir en vis-a-vis radialement par rapport a l'arbre de rotation de la
machine, on simplifie la mesure de position de la machine 30 par rapport a une
position ou le capteur serait dans le prolongement de lI'axe de rotation de la

machine 30.
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Le dispositif électronique de commande 40 comprend par exemple une carte
électronique de puissance, qui comprend notamment un substrat métallisé isolé
(SMI), comme illustré en figure 8. Les bornes du dispositif électronique de
commande 40 sont par exemple des composants 22 montés en surface (CMS) sur
la carte électronique. Cependant, le dispositif électronique de commande 40
pourrait étre fait autrement. Par exemple, il pourrait comprendre des modules de
puissance posés sur un support.

Les bornes 22 occupent une place réduite dans le dispositif électronique de
commande 40. L'espace libéré au centre du dispositif électronique de commande
40, du fait que les bornes 22 sont déportées en périphérie, permet le placement
d'un interconnecteur de signal 23 et d’'une sortie 501 du capteur de position 50.

La paroi de séparation 203 peut comprendre des logements tels que des
logements 206 qui recoivent des composants 41 du dispositif électronique de
commande 40, par exemple des condensateurs. Ces logements sont fermés du
c6té du premier logement 201, ou munis d’'une ouverture étanche, afin de respecter
I'étanchéité entre le premier logement 201 et le deuxiéme logement 202.

L’équipement électrique 26 réalisé de la sorte est accouplé a une partie
turbine 24 pour constituer un compresseur de suralimentation électrique 25 compact
dont le dispositif électronique de commande 40 intégré est d'un montage facile et a
I'abri des particules polluantes.

Les figures 11 a 15 illustrent un exemple de dispositif de détection 500
comprenant un capteur de position 501 utilisable dans lensemble 6 décrit
précédemment. Le capteur de position 501 est monté sur un support 502. Ce
support 502 est de préférence en un matériau électriquement isolant, par exemple
du plastigue. Ce support 502 est recu dans le logement 120 de [lorgane
d’étanchéiteé 12 comme illustré en figure 14. Le logement 120 forme un trou non
traversant a l'intérieur du boitier 20. Le support 502 du dispositif de détection 500
vient contre les parois du logement 120, ce qui contribue au maintien en place du
dispositif de détection 500, et donc du capteur de position 501, dans le boitier 20.

Le dispositif de détection 500 pourrait étre utilisé dans un autre trou positionné
a I'intérieur du boitier 20, par exemple un trou formé dans une paroi appartenant au
boitier 20, du moment que ce trou est non traversant et que le maintien du dispositif
de détection 500, et notamment du capteur de position 501, est obtenu au moins en
partie par la réception du support 502 contre les parois du trou, notamment ses

parois latérales et sa paroi du fond.
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Gréace a ce support 502, le capteur de position 501 est facilement manipulable
pour étre monté dans l'équipement électrique 26, notamment dans l'organe
d’étanchéité 12.

En particulier, une premiére portion 502a du support 502 du dispositif de
détection 500 recoit le capteur de position 501. Cette portion 502a est située a une
premiere extrémité du support 502. Lorsque le dispositif de détection 500 est monté
dans le logement 120 et dans I'équipement électrique 26, le positionnement du
capteur de position 501 a cette premiére extrémité permet une détection de la
position de la machine électrique 30 par le capteur de position 501. Une deuxieme
portion 502b du support 502 du dispositif de détection 500 s’étend depuis la
premiere portion 502a vers une deuxieme extrémité du support 502, formant en
particulier une portion intermédiaire du dispositif de détection 500. En étant recues
contre les parois du logement 120, ces premiere 502a et deuxieme 502b portions
permettent de maintenir en place, au moins en partie, le dispositif de détection 500,
en particulier le capteur de position 501.

Notamment, au moins un élément de connexion électrique 503 permet de
connecter électriquement le capteur de position 501 avec le dispositif électronique
de commande 40. Dans I'exemple illustré sur les figures, le dispositif de détection
500 comprend trois éléments de connexion électrique 503. Les éléments de
connexion électrique 503 ont des premiéres extrémités 503a qui se connectent a
des électrodes 501b respectives du capteur de position 501 ; et des deuxiémes
extrémités 503b qui se connectent au dispositif électronique de commande 40. Le
dispositif 500 pourrait comprendre plus ou moins déléments de connexion
électrique 503 en fonction du nombre d’électrodes du capteur de position 501. Les
connexions des €léments 503 se font par exemple par soudage.

En particulier, les éléments de connexion électrique 503 sont solidaires avec le
support 502. Les éléments de connexion électrique 503 sont portés par le support
502 pour réaliser la connexion électrique du capteur de position 501. Ainsi, le
support 502 permet a la fois le montage du capteur de position 501 dans le boitier
20, notamment dans l'organe détanchéité 12, et le maintien des éléments de
connexion électriques 503 entre le capteur de position 501 et le dispositif
électronique de commande 40.

Notamment, les éléments de connexion électrique sont sous forme de
languettes 503 qui s’étendent depuis la premiere portion 502a du support 502, le

long de la deuxieme portion 502b, jusqu’a la deuxieme extrémité du support 502.
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Les deuxiemes extrémités 503b des éléments de connexion électrique 503 situées
au niveau de la deuxiéme extrémité du support 502 peuvent étre rapportées contre
des bornes électriques respectives du dispositif électronique de commande 40,
notamment pour alimenter le capteur de position 501 et/ou acheminer un signal de
position de la machine électrique 30 depuis le capteur de position 501 vers le
dispositif électronique de commande 40. Les éléments de connexion électrique 503
sont en particulier sensiblement rectilignes le long de la deuxieme portion 502b du
support 502 et présentent chacun un décrochement 503¢ au niveau de la deuxiéme
extrémité du support 502. Ce décrochement 503c permet de se rapprocher des
bornes électriques du dispositif électronique de commande 40 lorsque celles-ci ne
sont pas dans le prolongement du dispositif de détection 500.

Notamment, la deuxiéme portion 502b du support 502 comprend deux tiges
504 qui s’étendent depuis la premiére portion 502a du support 502 jusqu’'a la
deuxieme extrémité du support 502. Les deux tiges 504 peuvent s’étendre depuis
les bords de la premiere portion 502a du support 502. En particulier, les éléments
de connexion électrique 503 sont maintenus solidaires avec le support 502 grace a
des troisiemes portions 502c. Ces troisiemes portions 502c s'étendent
transversalement depuis les tiges 504 et viennent en prise avec les éléments de
connexion €lectrique 503. Les troisiemes portions 503c peuvent donc relier les deux
tiges 504 entre elles. Des zones libres de matiére peuvent séparer les troisiemes
portions 502c entre elles. Le dispositif de détection 500 peut comprendre deux
troisiemes portions 502 ¢ comme illustré sur les figures, ou une, ou plus de deux.
Cependant, le support 502 pourrait comprendre une seule tige 504, par exemple
s’étendant depuis une zone centrale de la premiere portion 502a du support 502 ;
avec une ou plusieurs troisiemes portions 502¢ qui maintiennent les éléments de
connexion électrique 503. Notamment, les €léments de connexion électrique 503
sont en outre en prise avec la premiére portion 502a du support 502.

Notamment, le support 502 comprend deux excroissances 502d qui s’étendent
chacune depuis la deuxiéme portion 502b. En particulier, chaque excroissance
502d s’étend depuis une tige 504. Les excroissances 502d viennent en appui sur un
palier 120a, visible en figure 4, formé par une paroi latérale du logement 120. Ces
excroissances 502d en venant en appui contre les paliers 120a contribuent a un
maintien efficace du dispositif de détection 500 dans le logement 120.

En particulier, le capteur de position 501 comprend un corps 501a et des

électrodes 501b qui s’étendent depuis un c6té du corps 501a. Par exemple, le corps
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501a est sensiblement parallélépipédique. Notamment, comme illustré en figure 15,
la premiére portion 502a du support 502 comporte une surface S sur laquelle un
bord du corps 501a du capteur 501 vient en appui. La premiére portion 502a
comprend en outre une ouverture O qui laisse découverte une partie centrale du
corps 501a du capteur 501 lorsque le capteur 501 est monté sur la premiére portion
502a du support 502. Ainsi, on limite les épaisseurs de paroi entre l'arbre de
rotation 303 et le capteur de position 501, lorsque le dispositif de détection 500 est
monté dans I'équipement électrique 26, ce qui améliore la qualité de la détection
réalisée par le capteur de position 501.

Notamment, lorsque le dispositif de détection 500 est monté dans l'organe
d’étanchéité 12, puis dans le boitier 20, le dispositif électronique de commande 40
vient en appui contre le support 502. Ainsi, le dispositif de détection 500 est
maintenu d’'une part du fait que le support 502 vient contre les parois du logement
120 et d’autre part du fait que le dispositif électronique de commande 40 bloque le
dispositif de détection 500 dans le logement 120 en venant en appui sur le support
502 du dispositif de détection 500. La mise en appui du dispositif électronique de
commande 40 contre le support 502 du dispositif de détection 500 peut étre assurée
par des excroissances 124 (visibles en figures 2 et 4) issues de lorgane
d’étanchéité 12 qui passent dans des ouvertures correspondantes du dispositif
électronique de commande 40 pour y étre bouterollées. Les extrémités des tiges
504 situées au niveau de la deuxieme extrémité du support 502 peuvent servir a
localiser le dispositif électronique de commande 40 par rapport au dispositif de
détection 500 lors de son montage, en venant dans des ouvertures
correspondantes du dispositif électronique de commande 40. En particulier, le
dispositif électronique de commande 40 peut comprendre une partie de puissance
par laquelle circule un courant alimentant la machine électrique 30, et une partie de
contréle destinée a alimenter les composants de la partie de puissance ; les parties
de puissance et de contréle étant superposées I'une en vis-a-vis de l'autre. Dans ce
cas, les extrémités des tiges 504 situées au niveau de la deuxiéme extrémité du
support 502 peuvent traverser la partie de puissance pour se loger dans des
ouvertures correspondantes de la partie de contréle. Les éléments de connexion
électrique 503 viennent alors se connecter a la partie de contréle.

L'invention ne se limite pas au seul exemple décrit ci-dessus. Les figures
représentent un exemple particulier de réalisation qui combine plusieurs modes de

réalisation. Cependant, les caractéristiques liées aux modes de réalisation peuvent-
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étre indépendantes entre elles dun mode a l'autre, ou combinées entre elles,
comme cela ressort des revendications.

L’invention a été décrite avec une pluralité¢ de premieres bornes 8 et une
pluralité de secondes bornes 10 cependant, le dispositif de connexion 7 peut
comprendre une seule borne 8 et une seule borne 10, notamment lorsque la
machine 30 comporte une seule phase.

Dans 'exemple illustré sur les figures, le cylindre 18 du dispositif de connexion
7 a une section sensiblement en forme d'un hexagone, Cependant, une forme
circulaire, ou autre, peut également étre choisie.

Dans les exemples illustrés, le capteur 50, 501 est par exemple un capteur a

effet hall, un capteur a élément magnéto résistif, ou autre.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de détection de position (500) destiné a étre monté dans un
boitier (20) qui comprend une machine électrique (30) et un dispositif électronique
de commande (40) de la machine électrique, pour transférer un signal de position
de la machine (30) audit dispositif électronique de commande (40), le dispositif
(500) comprenant :

- un capteur de position (501),

- un support (502) sur lequel le capteur de position (501) est destiné a étre
monté,

le support (502) étant configuré pour étre recu contre les parois d’'un trou non
débouchant (120) a l'intérieur dudit boitier (20) afin de réaliser, au moins en partie,

le maintien en place dudit dispositif (500).

2. Dispositif (500) selon la revendication 1, dans lequel le support (502)
comporte :

-une premiére portion (502a) destinée a recevoir ledit capteur de position
(501), ladite portion (502a) étant située a une premiere extrémité du support (502)
afin de permettre une détection de la position de la machine électrique (30) par le
capteur de position (501), et

- une deuxiéme portion (502b) s’étendant depuis la dite premiére portion
(502a) vers une deuxiéme extrémité du support (502),

lesdites premiére (502a) et deuxiéme (502b) portions étant configurées pour
étre recues contre les parois du trou non débouchant (120) afin de maintenir en

place, au moins en partie, ledit dispositif (500).

3. Dispositif (500) selon la revendication 1 ou 2, comportant au moins un
élément de connexion électrique (503) destiné a connecter électriquement le

capteur de position (501) avec le dispositif électronique de commande.

4. Dispositif (500) selon la revendication 3, dans lequel I'élément de

connexion électrique (503) est solidaire dudit support (502).

. Dispositif (500) selon la revendication 3 ou 4, dans lequel I'élément de

connexion électrique (503) est une languette.
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6. Dispositif (500) selon les revendications 5 et 2, dans lequel la
languette est sensiblement rectiligne le long de la deuxiéme portion (502b) et
comprend un décrochement (503c) sensiblement au niveau de la deuxieme

extrémité.

7. Dispositif (500) selon la revendication 2 et 'une des revendications 3 a
6, dans lequel ledit élément de connexion électrique (503) s’étend depuis ladite
premiere portion (502a) qui recoit le capteur de position (501) jusqu'a la deuxiéme

extrémité du support (502).

8. Dispositif (500) selon la revendication 7, dans lequel I'élément de
connexion électrique (503) comprend une extrémité (503b) située au niveau de la
deuxieme extrémité du support (502) qui est destinée a étre rapportée contre une

borne électrique du dispositif électronique de commande (40).

9. Dispositif (500) selon 'une des revendications 3 a 8 en combinaison
avec la revendication 2, dans lequel le capteur de position (501) comprend un corps
(501a), et la premiere portion (502a) du support (502) comporte une surface (S) sur
laguelle un bord du corps (501a) du capteur est destiné a étre en appui, et comporte
en outre une ouverture (O) de maniére a laisser découvert une partie centrale du

corps (501a) du capteur de position.

10. Dispositif (500) selon 'une des revendications 2 a 9, dans lequel le
support (502) comprend au moins une excroissance (502d) s’étendant depuis la
deuxieme portion (502b) et destinée a venir en appui sur un palier (120a) formé par

une paroi latérale du trou non débouchant (120).

11. Dispositif (500) selon 'une des revendications 2 a 10, dans lequel la
deuxieme portion (502b) du support (502) comprend au moins une tige (504)

s’étendant entre la premiere extrémité et la deuxiéme extrémité du support (502).

12. Dispositif (500) selon la revendication 11 et 3, dans lequel le support
(502) comprend au moins une troisiéme portion (502c) s’étendant transversalement
depuis ladite tige (504) et venant en prise avec I'élément de connexion électrique
(503).
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13. Dispositif (500) selon la revendication 12, dans lequel le support (502)
comprend deux tiges (504) s’étendant depuis la premiére portion (502a) et reliées

entre elles par la au moins une troisieme portion (502c).

14. Equipement électrique (26) comprenant :

- une machine électrique (30),

- un dispositif électronique de commande (40) destiné a commander la
machine électrique,

- un boitier (20) logeant la machine électrique (30) dans un premier logement
(201), et le dispositif électronique de commande (40) dans un deuxiéme logement
(202), les deux logements (201, 202) étant étanches I'un par rapport a l'autre,

- un dispositif (500) selon I'une des revendications précédentes, destiné a
mesurer une position de la machine électrique (30) et logé dans un organe
d’étanchéité (12) contribuant a I'étanchéité entre le premier logement (201) et le

deuxieme logement (202).

15. Equipement (26) selon la revendication 14, dans lequel ledit organe
d’étanchéité (12) comprend un logement (120) comportant ledit dispositif (500), ledit
logement (120) étant configuré de sorte que le capteur de position (501) du
dispositif (500) est positionné vis-a-vis d’'un arbre de rotation de la machine
électrique (30) de maniére a détecter un signal émis par un élément correspondant

porté par 'arbre de rotation (303).

16. Equipement (26) selon la revendication 14 ou 15, dans lequel le
dispositif (500) est maintenu en place par son support (502) étant recu contre les
parois du logement (120) et par une mise en appui du dispositif électronique de

commande (40) sur le support (502) du dispositif (500).
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