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SUPPORT DE FIXATION D’UN OBJET

L’invention se situe dans le domaine de la fixation d'un objet et
concerne un support de fixation d’un objet.

De maniére générale, afin de fixer un objet sur un support, on
utilise un moyen de fixation, comme une vis par exemple, ou on prévoit lors
de la fabrication de fixer I'objet sur le support, notamment en le collant ou le
soudant sur le support. Il en résulte que I'objet est solidaire au support de
fixation. L'inconvénient est que I'objet est alors en permanence solidaire au
support et il n’est plus possible de I'extraire de son support.

Il existe des supports de fixation d’'un objet permettant de fixer de
facon réversible l'objet sur le support, mais bien souvent le support de
fixation correspond a un seul objet de par sa forme et un autre objet ne peut
pas étre fixé sur ce méme support de fixation.

L’invention vise a pallier tout ou partie des probléemes cités plus
haut en proposant un support de fixation de structure trés simple, permettant
a tout objet d’étre fixé sur le support et extrait du support de fagon réversible.

A cet effet, I'invention a pour objet un support de fixation d’'un objet
s’étendant selon un axe principal, caractérisé en ce qu’il comprend :

e une base s’étendant principalement dans un plan, formé par un
deuxieme axe et un troisiétme axe sensiblement perpendiculaire au
deuxieme axe, sensiblement perpendiculaire a I'axe principal, apte a
positionner I'objet selon un premier degré de liberté en rotation autour
du deuxiéeme axe, un deuxiéme degré de liberté en rotation autour du
troisieme axe et un premier degré de liberté en translation selon I'axe
principal de I'objet par rapport au support de fixation,

e un élément de positionnement destiné a positionner l'objet selon un
deuxiéme degré de liberté en translation selon le deuxiéeme axe et un
troisieme degré de liberté en translation selon le troisieme axe par
rapport au support de fixation,

e un premier doigt et un second doigt,
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en ce que le premier doigt est configuré pour former un premier appui avec
Fobjet de facon a exercer sur l'objet en un premier point de contact une
premiere force ayant une composante perpendiculaire a I'axe principal dans
un premier sens et le second doigt est configuré pour former un second
appui avec l'objet de fagon a exercer sur I'objet a un second point de contact
une seconde force ayant une composante perpendiculaire a I'axe principal
dans un second sens, difféerent du premier sens, de fagon a positionner
Fobjet et a le maintenir en position selon un troisieme degré de liberté en
rotation autour de I'axe principal de I'objet par rapport au support de fixation
par adhérence et a maintenir en position l'objet contre I'élément de
positionnement et la base dans une position fermée du support de fixation
dans laquelle I'objet est maintenu solidaire du support de fixation,

et en ce que le premier doigt et le second doigt sont configurés pour ne pas
former d’appui avec I'objet de fagon a libérer le maintien en position selon le
troisieme degré de liberté en rotation autour de l'axe principal dans une
position ouverte du support de fixation dans laquelle I'objet est libéré du
support de fixation.

Selon un mode de réalisation, I'élément de positionnement peut
comprendre deux lévres positionnées sur la base de part et d’autre de I'objet
et destinées a buter contre I'objet en position fermée de fagon a positionner
lobjet selon les deuxieme et troisiéme degrés de liberté en translation de
I'objet par rapport au support de fixation.

Selon un autre mode de réalisation, l'objet ayant un orifice,
caractérisé en ce que l'élément de positionnement comprend une tige
positionnée sur la base et s’étendant selon un axe sensiblement parallele a
l'axe principal apte a s’insérer dans l'orifice de l'objet, de fagon a positionner
lobjet selon les deuxieme et troisiéme degrés de liberté en translation de
I'objet par rapport au support de fixation.

Selon un autre mode de réalisation, le premier doigt comprend
une premiére et une seconde extrémités et le second doigt comprend une
premiére et une seconde extrémités, en ce que la premiére extrémité du
premier doigt forme le premier appui avec I'objet dans la position fermée, et
la premiére extrémité du second doigt forme le second appui avec l'objet
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dans la position fermée, et en ce que le premier doigt est articulé a sa
seconde extrémité par rapport a la base et mobile en rotation autour d’'un
quatrieme axe et le second doigt est articulé a sa seconde extrémité par
rapport a la base et mobile en rotation autour d’un cinquieme axe entre la
position fermée et la position ouverte et inversement.

Avantageusement, le quatrieme axe et le cinquiéme axe sont
identiques.

Avantageusement, le quatrieme axe et le cinquiéme axe sont dans
le plan de la base.

Avantageusement, le quatrieme axe et le cinquiéme axe sont
paralleles et disposés de part et d’autre de I'objet.

Selon un autre mode de réalisation, l'articulation du premier doigt
par rapport a la base est une liaison pivot autour du quatrieme axe et
l'articulation du second doigt par rapport a la base est une liaison pivot
autour du cinquieme axe, et l'articulation du premier doigt est configurée de
facon a ce que le premier doigt fasse une rotation autour du quatrieme axe
d'un premier angle entre la position fermée et la position ouverte, et
larticulation du second doigt est configurée de fagcon a ce que le second
doigt fasse une rotation autour du cinquieme axe d’'un second angle entre la
position fermée et la position ouverte.

Avantageusement, le premier angle et le second angle sont
sensiblement égaux.

Avantageusement, l'articulation du premier doigt par rapport a la
base et l'articulation du second doigt par rapport a la base sont combinées.

Selon un autre mode de réalisation, chacune des deux lévres
comprend un taquet en contact avec I'objet en position fermée et configuré
de facon a soulever I'objet pour passer de la position fermée a la position
ouverte et pour activer l'articulation du premier doigt et du second doigt de
facon a former le premier et le second appui sur I'objet pour passer de la
position ouverte a la position fermée.
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L’invention sera mieux comprise et dautres avantages
apparaitront a la lecture de la description détaillée d’'un mode de réalisation
donné a titre d’exemple, description illustrée par le dessin joint dans lequel :

- la figure 1 représente schématiquement un premier mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- la figure 2 représente schématiquement un deuxieme mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- la figure 3 représente schématiquement un troisieme mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- la figure 4 représente schématiquement un quatrieme mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- lafigure 5 représente schématiquement un cinquiéme mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- la figure 6 représente schématiquement un sixitme mode de
réalisation d’un support de fixation selon l'invention,

- la figure 7 représente un exemple d’objet sur son support de
fixation en position fermée selon l'invention,

- la figure 8 représente le méme exemple d’objet que sur la
figure 7 avec son support de fixation en position ouverte selon l'invention.

Par souci de clarté, les mémes éléments porteront les mémes
reperes dans les différentes figures. Sur les figures, 'objet est représenté par
un cylindre mais l'objet peut étre un objet de n’importe quelle forme et
n’importe quelle taille, 'un des avantages de l'invention étant constitué par le
fait que le support de fixation est configuré pour fixer tout objet.

La figure 1 représente schématiquement un premier mode de
réalisation d’un support de fixation 10 selon l'invention. Le support de fixation
10 d’'un objet 11 s’étend selon un axe principal 12. Selon linvention, le
support de fixation 10 comprend une base s’étendant principalement dans un
plan, formé par un deuxieme axe x et un troisieme axe y sensiblement
perpendiculaire au deuxiéme axe x, sensiblement perpendiculaire a I'axe
principal, apte a positionner I'objet 11 selon un premier degré de liberté en
rotation autour du deuxiéme axe x, un deuxieme degré de liberté en rotation
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autour du troisieme axe y et un premier degré de liberté en translation selon
'axe principal de I'objet par rapport au support de fixation 20. Le support de
fixation 10 comprend un élément de positionnement 9 destiné a positionner
Fobjet 11 selon un deuxiéme degré de liberté en translation selon le
deuxiéme axe x et un troisieme degré de liberté en translation selon le
troisieme axe y de l'objet 11 par rapport au support de fixation 10, et un
premier doigt 14 et un second doigt 24. Selon l'invention, le premier doigt 14
est configuré pour former un premier appui 15 avec l'objet 11 de fagon a
exercer sur I'objet 11 en un premier point de contact 16 une premiére force
ayant une composante perpendiculaire a I'axe principal 12 dans un premier
sens et le second doigt 24 est configuré pour former un second appui 25
avec l'objet 11 de fagon a exercer sur I'objet 11 a un second point de contact
26 une seconde force ayant une composante perpendiculaire a laxe
principal 12 dans un second sens, différent du premier sens, de fagon a
positionner I'objet 11 et a le maintenir en position selon un troisieme degré
de liberté de rotation autour de I'axe principal 12 de I'objet 11 par rapport au
support de fixation 10 par adhérence et a maintenir en position I'objet 11
contre I'élément de positionnement 9 et la base 13 dans une position fermée
du support de fixation 10 dans laquelle I'objet est maintenu solidaire du
support de fixation. Le premier doigt 14 et le second doigt 24 sont configurés
pour ne pas former d’appui avec l'objet 11 de fagon a libérer le maintien en
position selon le troisieme degré de liberté en rotation autour de l'axe
principal 12 et le premier degré de liberté en translation selon l'axe principal
12 dans le second sens dans une position ouverte du support de fixation 10
dans laquelle I'objet 11 est libéré du support de fixation.

Comme expliqué précédemment, sur les figures, l'objet 11 est
représenté par un cylindre mais l'objet 11 peut étre un objet de n’importe
guelle forme et n’importe quelle taille. De méme, la base 13 est représentée
par un disque plein, mais la base 13 peut avoir n'importe quelle forme et
n’importe quelle taille. La base 13 peut étre completement pleine ou
partiellement creuse. La base 13 peut étre de forme spécifique de facon a
épouser les formes d'un objet particulier afin de permettre une meilleure mise
en position de I'objet 11 sur la base 13.
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Avantageusement, le premier appui 15 et le second appui 25 se
situent sur l'objet 11 a distance de la base 13, c’est-a-dire en hauteur de
Fobjet 11. Cette configuration offre un meilleur maintien de I'objet et permet
d’éviter tout basculement de I'objet 11.

Ainsi, la combinaison de la base 13, de [Iélément de
positionnement et des deux appuis 15, 25 par les deux doigts 14, 24
permettent une bonne mise en position de l'objet sur le support de fixation
lors du passage de la position ouverte a la position fermée. Et une fois en
position fermée, cette combinaison permet le maintien en position de I'objet
sur le support de fixation.

Le premier doigt 14 forme le premier appui 15 au premier point de
contact 16. Dans un souci de clarté, nous parlons dans cette demande d’'un
appui ponctuel du doigt sur l'objet, mais on ne sort pas du cadre de
invention avec un appui surfacique auquel cas le contact du doigt sur I'objet
est surfacique. Le méme raisonnement s’applique au second doigt 24. Enfin,
il est aussi envisageable d’avoir un support de fixation avec un doigt parmi le
premier et le second doigts formant un appui ponctuel et 'autre parmi le
premier et le second doigts formant un appui surfacique.

La figure 2 représente schématiquement un deuxiéme mode de
réalisation d’un support de fixation 20 selon l'invention. Tous les éléments du
support de fixation 20 représenté sur la figure 2 sont identiques aux éléments
du support de fixation 10 représenté sur la figure 1. Dans le deuxiéme mode
de réalisation du support de fixation 20, le premier point de contact 16 et le
second point de contact 26 sont sur une droite 21 intersectant I'axe principal
12. Autrement dit, si on considere un objet 11 de forme cylindrique comme
sur la figure 2, les appuis formés par le premier doigt 14 et le second doigt 24
se font aux points de contact 16, 26 situés de part et d’autre de I'axe principal
12. Cette configuration permet une meilleure répartition des forces appliqués
par les doigts 14, 24 sur I'objet 11.

Sur la figure 2, l'objet 11 a un orifice, et I'élément de
positionnement comprend une tige 29 positionnée sur la base et s’étendant
selon un axe sensiblement parallele a I'axe principal 12 apte a s’insérer dans
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lorifice de I'objet 11, de fagon a positionner I'objet 11 selon les deuxieme et
troisieme degrés de liberté en translation de I'objet par rapport au support de
fixation 20.

Sur la figure 1, I'élément de positionnement comprend deux levres
9 positionnées sur la base 13 de part et d’autre de I'objet 11 et destinées a
buter contre I'objet 11 en position fermée de fagon a positionner I'objet 11
selon les deuxiéme et troisieme degrés de liberté en translation de I'objet 11
par rapport au support de fixation 10.

La figure 3 représente schématiquement un troisieme mode de
réalisation d’un support de fixation 30 selon l'invention. Tous les éléments du
support de fixation 30 représenté sur la figure 3 sont identiques aux éléments
du support de fixation 20 représenté sur la figure 2. Dans le troisiéme mode
de réalisation du support de fixation 30, la droite 21 intersectant l'axe
principal 12 est sensiblement perpendiculaire a I'axe principal 12, et le
second sens 28 est opposé au premier sens 18. Autrement dit, si on
considere un objet 11 de forme cylindrique comme sur la figure 3, les appuis
formés par le premier doigt 14 et le second doigt 24 se font aux points de
contact 16, 26 situés de part et d’autre de I'axe principal 12 a la méme
hauteur. Cette configuration permet un meilleur équilibre des forces
appliquées par les doigts 14, 24 sur I'objet 11.

Dans une configuration particulierement avantageuse, le module
de la premiere force 17 est sensiblement égal au module de la seconde force
27. Dans cette configuration, I'objet 11 posé sur la base 13 est soumis aux
deux forces 17 et 27 qui assurent deux appuis de part et d’autre de I'axe
principal 12 et permettent un bon maintien de I'objet 11 sur sa base 13, sans
risquer un basculement de l'objet 11 puisque les modules des forces 17 et 27
sont sensiblement égaux.

La figure 4 représente schématiquement un quatrieme mode de
réalisation d’un support de fixation 40 selon l'invention. Tous les éléments du
support de fixation 40 représenté sur la figure 4 sont identiques aux éléments
du support de fixation 20 représenté sur la figure 2. Dans le quatrieme mode
de réalisation du support de fixation 40, le premier doigt 14 comprend une
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premiere 41 et une seconde 42 extrémités et le second doigt 24 comprend
une premiere 51 et une seconde 52 extrémités. La premiéere extrémité 41 du
premier doigt 14 forme le premier appui 16 avec I'objet 11 dans la position
fermée, et la premiére extrémité 51 du second doigt 24 forme le second
appui 26 avec l'objet 11 dans la position fermée. Le premier doigt 14 est
articulé a sa seconde extrémité 42 par rapport a la base 13 et mobile en
rotation autour d’'un quatrieme axe 43 et le second doigt 24 est articulé a sa
seconde extrémité 52 par rapport a la base 13 et mobile en rotation autour
d'un cinquieme axe 53 entre la position fermée et la position ouverte et
inversement. L’articulation au niveau des secondes extrémités 42, 52 des
doigts 14, 24 permet au support de fixation 40 de passer de la position
ouverte a la position fermée et inversement. Sur la figure 4, la position
fermée est représentée avec les doigts 14, 24 en trait plein formant deux
appuis avec l'objet 11. Et la position ouverte est représentée avec les doigts
14, 24 en tirets, ne formant aucun appui avec l'objet 11.

La figure 5 représente schématiquement un cinquieme mode de
réalisation d’un support de fixation 50 selon l'invention. Tous les éléments du
support de fixation 50 représenté sur la figure 5 sont identiques aux éléments
du support de fixation 40 représenté sur la figure 4. Dans le cinquieme mode
de réalisation du support de fixation 50, le quatrieme axe 43 et le cinquieme
axe 53 sont identiques. En d’autres termes, le quatrieme axe 43 et le
cinquieme axe 53 sont confondus. Avec une forme des doigts 14, 24
adaptée, il est alors possible de former les appuis 15, 25 de part et d’'autre de
Fobjet 11 de fagon a bien le maintenir en position fermée. Cette configuration
permet un gain en termes d’encombrement du support de fixation 50.

La figure 6 représente schématiquement un sixieme mode de
réalisation d’un support de fixation 60 selon l'invention. Tous les éléments du
support de fixation 60 représenté sur la figure 6 sont identiques aux éléments
du support de fixation 50 représenté sur la figure 5. Dans le sixieme mode de
réalisation du support de fixation 60, le quatrieme axe 43 et le cinquieme axe
53 sont paralleles et disposés de part et d’autre de I'objet 11.
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Avantageusement, mais pas obligatoirement, le quatrieme axe 43
et le cinquieme axe 53 peuvent étre situés dans le plan de la base 13.

Dans une configuration avantageuse, l'articulation du premier
doigt 14 par rapport a la base 13 est une liaison pivot autour du quatrieme
axe 43 et l'articulation du second doigt 24 par rapport a la base 13 est une
liaison pivot autour du cinquieme axe 53. L’articulation du premier doigt 14
est configurée de fagon a ce que le premier doigt 14 fasse une rotation
autour du quatrieme axe 43 d'un premier angle 61 entre la position fermée et
la position ouverte, et l'articulation du second doigt 24 est configurée de
facon a ce que le second doigt 24 fasse une rotation autour du cinquieme
axe 53 d'un second angle 62 entre la position fermée et la position ouverte.

Il est donc possible, grace a un tel support de fixation selon
linvention, de passer de la position fermée a la position ouverte par rotation
des premier et second bras 14, 24 autour des quatrieme et cinquieme axes
43, 53, I'un dans un sens et l'autre dans un sens opposé, par exemple sens
trigonométrique pour le premier bras et sens anti-trigonométrique pour le
second bras. De méme, il est possible de passer de la position ouverte a la
position fermée par rotation cette fois dans le sens anti-trigonométrique pour
le premier bras et dans le sens trigonométrique pour le second bras. On peut
passer de la position fermée a la position ouverte et inversement de la
position ouverte a la position fermée, autant de fois que souhaité.

Avantageusement, mais pas obligatoirement, le premier angle 61
et le second angle 62 sont sensiblement égaux. Ainsi, pour passer de la
position fermée a la position ouverte, le premier bras 14 effectue une rotation
d’angle 61 égal a I'angle 62 de rotation a faire effectuer au second bras, dans
le sens inverse.

Dans une configuration avantageuse, l'articulation du premier
doigt 14 par rapport a la base 13 et l'articulation du second doigt 24 par
rapport a la base 13 sont combinées. Ce mouvement combiné des premier et
second doigts 14, 24 permet de n’effectuer qu'une seule opération pour
passer de la position ouverte a la position fermée et inversement.
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Avantageusement, chacune des deux lévres peut comprendre un
taquet en contact avec l'objet 11 en position fermée et configuré de fagon a
soulever I'objet 11 pour passer de la position fermée a la position ouverte et
pour activer l'articulation du premier doigt 14 et du second doigt 24 de fagon
a former le premier 15 et le second appui 25 sur I'objet 11 pour passer de la
position ouverte a la position fermée. Grace a ces deux taquets, en position
fermée, il suffit d’écarter les doigts 14, 24 pour faciliter I'extraction de I'objet
11 par effet de levier des deux taquets sur I'objet 11. Autrement dit, les deux
taquets vont pousser l'objet pour faciliter I'extraction de son support. En
position ouverte, les deux taquets permettent, en posant I'objet 11 sur sa
base, par effet de levier également, a I'objet 11 d’appuyer sur les deux
taquets qui, par l'intermédiaire de larticulation du premier doigt 14 et du
second doigt 24, permettent aux doigts 14, 24 de venir en contact avec
l'objet pour former le premier et second appuis. Le premier appui et le
second appui exercent les forces appliquées par les doigts 14, 24 sur I'objet
11. Selon les forces nécessaires pour le maintien en position de I'objet 11 sur
le support, il est possible d’adapter les taquets et les doigts. Enfin, lors du
passage de la position ouverte a la position fermée et inversement,
lensemble formé par les taquets et les doigts peut avoir un point dur
correspondant a la force minimale a appliquer par un utilisateur sur le
support pour déplacer les doigts d’'une position a une autre. En position
fermée et en deca de la force minimale, le support de fixation reste en
position fermée. Quand l'utilisateur applique la force minimale ou une force
supérieure a la force minimale, les doigts sont articulés vers I'extérieur et par
effet de levier des taquets sur I'objet, le support de fixation passe en position
ouverte et I'objet est soulevé de la base afin de faciliter son extraction de son
support. En position ouverte, et en dec¢a de la force minimale, le support de
fixation reste en position ouverte. Quand l'utilisateur applique sur l'objet la
force minimale ou une force supérieure a la force minimale, lI'objet est
enfoncé en direction de la base et par effet de levier des taquets sur les
doigts, le support de fixation passe en position fermée et les doigts sont
articulés vers l'intérieur pour former les appuis sur l'objet.

La figure 7 représente un exemple d’objet 71 sur son support de
fixation 70 en position fermée selon l'invention.
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La figure 8 représente le méme exemple d’objet 71 que sur la
figure 7 avec son support de fixation en position ouverte selon l'invention.

Comme on peut le voir sur la figure 7, le maintien en position de
Fobjet 71 sur le support de fixation 70 est assuré par la base 13 avec
élément de positionnement 29, comme expliqué précédemment, et les deux
doigts 14, 24 formant chacun un appui sur l'objet 71. En position ouverte,
quand les doigts 14, 24 ne sont plus en appui sur l'objet 71, comme
représenté sur la figure 8, I'objet 71 peut étre extrait de son support de
fixation 70. Pour revenir en position fermée (figure 8 fleche en pointillés puis
figure 7 fleches en pointillés), il suffit alors de positionner I'objet 71 sur le
support 70. La base 13 permet de positionner I'objet 71 et de bloquer la
translation de I'objet 71 selon I'axe principal 12 dans le sens orienté vers la
base 13 et la rotation de I'objet 71 autour des deuxieme et troisieme axes.
L’élément de positionnement 29 assure la bonne mise en position de l'objet
sur le support 70 et bloque les translations selon les deuxiéme et troisieme
axes de l'objet 71. Aprés l'articulation des bras, les doigts 14, 24 forment
deux appuis sur I'objet 71, bloquant ainsi la rotation autour de I'axe principal
de l'objet 71 et la translation de I'objet 71 selon I'axe principal 12 dans le
sens opposé au sens orienté vers la base 13.
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REVENDICATIONS

1. Support de fixation (10, 20, 30, 40, 50, 60, 70) d'un objet (11,
71) s’étendant selon un axe principal (12) caractérisé en ce qu’il comprend :

e une base (13) s’étendant principalement dans un plan, formé par un
deuxiétme axe (X) et un troisitme axe (Y) sensiblement
perpendiculaire au deuxiéme axe (X), sensiblement perpendiculaire a
I'axe principal (12), apte a positionner 'objet (11, 71) selon un premier
degré de liberté en rotation autour du deuxiéme axe (X), un deuxiéme
degré de liberté en rotation autour du troisieme axe (Y) et un premier
degré de liberté en translation selon I'axe principal (12) de l'objet (11,
71) par rapport au support de fixation (10, 20, 30, 40, 50, 60, 70),

e un élément de positionnement (9, 29) destiné a positionner l'objet
selon un deuxiéme degré de liberté en translation selon le deuxiéme
axe (X) et un troisitme degré de liberté en translation selon le
troisieme axe (Y) par rapport au support de fixation,

e un premier doigt (14) et un second doigt (24),

en ce que le premier doigt (14) est configuré pour former un premier appui
(15) avec l'objet (11, 71) de fagon a exercer sur l'objet (11, 71) en un premier
point de contact (16) une premiére force ayant une composante
perpendiculaire a I'axe principal (12) dans un premier sens et le second doigt
(24) est configuré pour former un second appui (25) avec 'objet (11, 71) de
facon a exercer sur l'objet (11, 71) a un second point de contact (26) une
seconde force ayant une composante perpendiculaire a I'axe principal (12)
dans un second sens, différent du premier sens, de fagon a positionner
'objet (11, 71) et a le maintenir en position selon un troisitme degré de
liberté en rotation autour de I'axe principal (12) de I'objet (11, 71) par rapport
au support de fixation par adhérence et a maintenir en position l'objet (11,71)
contre I'élément de positionnement (9, 29) et la base (13) dans une position
fermée du support de fixation dans laquelle I'objet (11, 71) est maintenu
solidaire du support de fixation,

et en ce que le premier doigt (14) et le second doigt (24) sont configurés pour
ne pas former d’appui avec I'objet (11, 71) de facon a libérer le maintien en
position selon le troisieme degré de liberté en rotation autour de l'axe
principal (12) dans une position ouverte du support de fixation dans laquelle
I'objet (11, 71) est libéré du support de fixation,
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en ce que lélément de positionnement (9) comprend deux lévres
positionnées sur la base (13) de part et d'autre de l'objet (11, 71) et
destinées a buter contre l'objet (11, 71) en position fermée de fagon a
positionner I'objet (11, 71) selon les deuxiéme et troisiéme degrés de liberté
en translation de I'objet (11, 71) par rapport au support de fixation,

et en ce que I'élément de positionnement (9) s’étend selon un axe paraliéle a
'axe principal (12).

2. Support de fixation (30, 60, 70) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le premier point de contact (16) et le second point de
contact (26) sont sur une droite intersectant I'axe principale (12) et en ce que
la droite intersectant I'axe principal (12) est sensiblement perpendiculaire a
I'axe principal (12), et en ce que le second sens est opposé au premier sens.

3. Support de fixation (10, 20, 30, 40, 50, 60, 70) selon l'une
quelconque des revendications précédentes, I'objet (11, 71) ayant un orifice,
caractérisé en ce que I'élément de positionnement (29) comprend une tige
positionnée sur la base (13) et s’étendant selon un axe sensiblement
paralléle a I'axe principal (12) apte a s’insérer dans I'orifice de I'objet (11, 71),
de fagon a positionner I'objet (11, 71) selon les deuxiéme et troisieme degrés
de liberté en translation de I'objet (11, 71) par rapport au support de fixation.

4. Support de fixation (40, 50, 60, 70) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que le premier doigt (14)
comprend une premiére (41) et une seconde (42) extrémités et le second
doigt (24) comprend une premiére (51) et une seconde (52) extrémités, en ce
que la premiére extrémité (51) du premier doigt (14) forme le premier appui
(15) avec l'objet (11, 71) dans la position fermée, et la premiére extrémité
(51) du second doigt (24) forme le second appui (25) avec l'objet (11, 71)
dans la position fermée, et en ce que le premier doigt (14) est articulé a sa
seconde extrémité (42) par rapport a la base (13) et mobile en rotation autour
d'un quatrieme axe (43) et le second doigt (24) est articulé a sa seconde
extrémité (52) par rapport a la base (13) et mobile en rotation autour d’'un
cinquiéme axe (53) entre la position fermée et la position ouverte et
inversement.
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5. Support de fixation (50) selon la revendication 4, caractérisé
en ce que le quatriéme axe (43) et le cinquiéme axe (53) sont identiques.

6. Support de fixation (60, 70) selon la revendication 4,
caractérisé en ce que le quatrieme axe (43) et le cinquiéme axe (53) sont
dans le plan de la base (13).

7. Support de fixation (60, 70) selon la revendication 6,
caractérisé en ce que le quatriéme axe (43) et le cinquiéme axe (53) sont
paralleéles et disposés de part et d'autre de I'objet (11, 71).

8. Support de fixation (60, 70) selon la revendication 7,
caractérisé en ce que l'articulation du premier doigt (14) par rapport a la base
(13) est une liaison pivot autour du quatriéeme axe (43) et l'articulation du
second doigt (24) par rapport a la base (13) est une liaison pivot autour du
cinquiéme axe (53), et en ce que larticulation du premier doigt (14) est
configurée de facon a ce que le premier doigt (14) fasse une rotation autour
du quatriéme axe (43) d’'un premier angle (61) entre la position fermée et la
position ouverte, et I'articulation du second doigt (24) est configurée de fagon
a ce que le second doigt (24) fasse une rotation autour du cinquiéme axe
(53) d’'un second angle (62) entre la position fermée et la position ouverte.

9. Support de fixation (60, 70) selon la revendication 8,
caractérisé en ce que le premier angle (61) et le second angle (62) sont
sensiblement égaux.

10. Support de fixation (60, 70) selon l'une quelconque des
revendications 8 ou 9, caractérisé en ce que l'articulation du premier doigt
(14) par rapport a la base (13) et Tlarticulation du second doigt (24) par
rapport a la base (13) sont combinées.

11. Support de fixation (60, 70) selon l'une quelconque des
revendications 1 a 10, caractérisé en ce que chacune des deux lévres
comprend un taquet en contact avec l'objet (11, 71) en position fermée et
configuré de fagon a soulever I'objet (11, 71) pour passer de la position
fermée a la position ouverte et pour activer I'articulation du premier doigt (14)
et du second doigt (24) de fagon a former le premier et le second appui (15,
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25) sur l'objet (11, 71) pour passer de la position ouverte a la position
fermée.
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