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Déclarations en vertu de la régle 4.17 :

—  relative a la qualité d'inventeur (régle 4.17.1v))

Systéme de commande pour une boite de vitesses de type a commande automatisée pour un véhicule, notamment automobile,
comprenant un mécanisme de frein de stationnement pourvu d'un actionneur (12) d'un verrou d'immobilisation du véhicule en
stationnement. Il comporte des noix de commande pouvant étre actionnées en translation pour engager et désengager des rapports
de la boite. Ledit mécanisme comporte un organe de verrouillage (60) pouvant occuper d'une part une position active en étant
solidaire de I'ine desdites noix (26) et d'autre part une position inactive en étant découplé de ladite noix. Ledit mécanisme
comporte un ensemble de commande de blocage de stationnement (40) qui peut se déplacer avec l'organe de verrouillage (60)
lorsque ladite noix commande le dégagement ou l'engagement d'un rapport, quand l'organe de verrouillage est actit, et qui occupe
une position active pour que le verrou soit en position active d'immobilisation du véhicule en stationnement.
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"SYSTEME DE COMMANDE POUR UNE BOITE DE VITESSES DE
TYPE A COMMANDE AUTOMATISEE POUR UN VEHICULE"

La présente invention est relative a un systéme de
commande pour une boite de type a commande automatisée
pour un véhicule.

Plus ©particulierement, l'invention concerne un
systéme de commande pour une boite de vitesses de type a
commande automatisée pour un véhicule, notamment
automobile, comprenant un mécanisme de frein de
stationnement qui comporte un actionneur de verrou
d’immobilisation du véhicule en stationnement.

Un exemple de ce genre de gsystéeme est connu du
document FR2359735 dans lequel le mécanisme de frein de
stationnement agit sur un manchon de couplage de pignon
de la boite. Il est relativement complexe et onéreux car
il comporte un grand nombre de pieces.

I1 est préférable de ne pas utiliser, pour Ile
verrou d’immobilisation, un actionneur spécifique qui
d’une part soit onéreux, lourd et encombrant et gui
d’autre part soit susceptible de consommer de 1’énergie
en position de stationnement inactive ou soit du type
irréversible dont la commande de stationnement en cas de
panne de batterie du véhicule par exemple devient
difficile a gérer sans démontage de pieces. Dans ce cas,
il faut éviter 1l’emploi d’un dispositif dédié au cas de
panne, rendant l’actionneur encore plus complexe.

En outre, il importe gue le mécanisme de frein de
stationnement ne puisse pas étre actionné
accidentellement du fait d’une logique de commande gui,
en cas de disfonctionnement, pourrait entrainer par
exemple 1l’engagement et la mise en prise de deux rapports
alors que le véhicule est en fonctionnement.

La présente invention a notamment pour but de
remédier aux inconvénients de 1l’art antérieur.

A cet effet, 1l'invention a pour objet un systeme de

commande pour une boite de vitesses de type a commande
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automatisée pour un véhicule, notamment automobile,
comprenant un mécanisme de frein de stationnement pourvu
d’un actionneur d’un verrou d’immobilisation du véhicule
en stationnement. Ce systéme comporte des noix de
commande pouvant étre actionnées en translation pour
engager et désengager des rapports de la boite de
vitesses. Le mécanisme de frein de stationnement comporte
un organe de verrouillage pouvant occuper d’une part une
position active en étant solidaire de 1’une des noix de
commande et d’autre part une position inactive en étant
découplé de ladite noix. Le mécanisme de frein de
stationnement comporte en outre un ensemble de commande
de Dblocage de stationnement gqui est 1ié a 1’'organe de
verrouillage pour se déplacer avec ce dernier lorsque
ladite noix commande le dégagement ou 1l’engagement d’un
rapport et qui peut occuper d’une part une position
active pour gue 1le verrou soit en position active
d’immobilisation du véhicule en stationnement et d’autre
part une position inactive, lorsque 1’organe de
verrouillage est inactif, ©pour gque le verrou soit
inactif, que le véhicule puisse rouler et que la boite de
vitesse puisse fonctionner en engageant et désengageant
des rapports. L’organe de verrouillage (60) est a sa
position active pour le déplacement de 1l’ensemble de
commande de Dblocage de stationnement (40) entre sa
position active et sa position inactive.

Dans un mode de réalisation de ce systéme, pour gue
l’ensemble de commande de blocage de stationnement soit
déplacé entre sa position active et sa position inactive
quand l’'organe de verrouillage est a sa position active,
la noix de commande est actionnée par une unité
d’actionnement utilisée par 1la boite de vitesse pour
fonctionner en engageant et désengageant des rapports.
Cette unité est donc avantageusement celle utilisée par
la boite de vitesses guand le véhicule roule ou pour

gqu’il puisse commencer a rouler.
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Dans divers modes de réalisation du systeme selon
l'invention, on peut éventuellement avoir recours en
outre a 1'une et/ou a 1'autre des dispositions
suivantes

- l’organe de verrouillage comporte un solénoide
accouplant lorsqu’il est électriquement alimenté ou
découplant lorsqu’il n’est pas alimenté 1la noix de
commande a 1"ensemble de commande de blocage de
stationnement ;

- 1"ensemble de commande de blocage de
stationnement comprend une roue susceptible de
transmettre un mouvement entre 1l’organe de verrouillage
et le verrou ;

- 1"ensemble de commande de blocage de
stationnement comprend une indexation en position active
et en position inactive ;

- 1l’indexation comporte une encoche de maintien
actif et une encoche de maintien inactif aménagées sur la
roue et coopérant par engagement avec un billage ;

- des tiges sont articulées a la roue pour
transmettre un mouvement d’une part entre 1’organe de
verrouillage et la roue et d’autre part entre la roue et
le verrou ;

- 1"ensemble de commande de blocage de
stationnement comprend une commande de secours du verrou
pour sa commande entre sa position active et sa position
inactive alors que l’organe de verrouillage est inactif ;

- la commande de secours du verrou comporte une
barre solidaire de 1’axe de la roue ;

- un dispositif de commande de verrou, constituant
l’actionneur de verrou, est interposé entre 1l’ensemble de
blocage de stationnement et le verrou.

D'autres buts, caractéristiques et avantages de
l'invention apparaitront au cours de la description
suivante d'un de ses modes de réalisation, donné a titre
d'exemple non limitatif, en regard des dessins joints.

Sur les dessins
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- la figure 1 est une vue schématique de cdété d’un
systeme de commande selon l’invention pour Dboite de
vitesses, en une position inactive du mécanisme de frein
de stationnement, au point mort de la boite de vitesses ;

- la figure 2 est une vue du type de la figure 1,
représentant le systéme de commande selon l’invention en
une position de freinage occupée par le mécanisme de
frein de stationnement ;

- la figure 3 est une vue du type de la figure 1,
représentant le systéme de commande selon l’invention en
une position inactive du mécanisme de frein de
stationnement, guand le rapport de marche arriere de la
boite de vitesses est engagé.

Sur les différentes figures, les mémes références
désignent des éléments identiques ou similaires.

En se reportant aux figures, la référence 10
désigne un systeme de commande pour boite de vitesses de
véhicule, notamment automobile, associé a un mécanisme de
frein de stationnement qgui comporte un actionneur de
verrou d’immobilisation. Le verrou d’immobilisation est
de type connu pour contribuer a 1’immobilisation du
véhicule sous la commande de 1’'actionneur occupant une
position de stationnement. Le verrou, en occupant une
position verrouillée de stationnement, contribue a
1’/immobilisation du véhicule en bloquant des organes du
groupe moto propulseur de maniére a bloquer les roues
motrices.

Dans le mode de réalisation représenté aux figures,
le mécanisme de frein de stationnement comporte, en
sortie de mécanisme, un dispositif de commande de
stationnement 12 a actionneur associée au verrou.

Dans la description qgui va suivre, 1l’invention est
décrite dans un environnement correspondant a celui d’une
boite de vitesses a architecture a arbres paralleles. La
direction désignée comme longitudinale dans la

description correspond a 1l'axe desdits arbres.
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La boite de vitesses est associée a un double
embrayage, de type connu, et sa commande est automatisée
par une unité de commande et ses organes d’actionnement
comportant une unité d’actionnement 13. Une telle boite
de vitesses et son double embrayage est par exemple
décrite dans la demande de brevet EP2161476. Ce type de
boite est couramment appelée boite de vitesses pilotée ou
robotisée.

Le conducteur du véhicule dispose, de maniere
classique dans un véhicule a bolite de vitesses pilotée,
d’une interface de commande de la boite, par exemple un
levier de vitesses, qui permet soit un mode de
fonctionnement completement automatique de la boite, soit
un mode de fonctionnement par commande manuelle pour
choisir un rapport de démultiplication de marche avant.
Outre 1la commande des ordres pour les changements de
rapports de marche avant et pour choisir le mode de
fonctionnement de la boite, l"interface permet au
conducteur de demander le passage de la marche arriere ou
de choisir la position de stationnement a laquelle le
verrou contribue a 1’immobilisation du véhicule.

Les arbres de la boite portent des pignons dont des
engrenages ayant chacun une paire de pignons déterminent
les rapports de démultiplication de la boite de vitesses.
Dans chaque engrenage, un pignon fou est accouplé a son
arbre par 1l’intermédiaire d’un manchon de synchroniseur
quand le rapport correspondant est engagé.

Les manchons coulissent dans la direction
longitudinale entre leur position d’accouplement d’un
pignon fou et leur position désaccouplée par
1’intermédiaire de fourchettes montées sur des noix de
commandes qui sont disposées parallélement aux arbres et
qui se débattent dans la direction longitudinale. Chaque
noix de commande est actionnée par 1l’intermédiaire d’un
étrier piloté par 1l’unité d’actionnement 13 pour engager

et dégager les rapports de la boite de vitesses.
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Aux figures, la fourchette désignée par la
référence 15 est associée au manchon de synchroniseur du
troisieme et du cinquiéme rapport de la boite de
vitesses. Cette fourchette 15 est solidaire de la noix de
commande référencée 17 et de 1’étrier référencé 19.

Aux figures, la fourchette désignée par la
référence 24 est associée au manchon de synchroniseur du
quatrieme rapport et de la marche arriere. Cette
fourchette 24 est solidaire de la noix de commande
référencée 26 et du bloc étrier référencé 28. La noix de
commande 26 est guidée en translation libre sur la noix
de commande 17 associée au troisieme et au cinquieme
rapport.

Le mécanisme de frein de stationnement comporte un
ensemble de blocage de stationnement 40 qui commande le
dispositif de commande de stationnement 12 associé au
verrou.

L’ensemble de blocage de stationnement 40 comporte
une roue 42 gui est coaxiale a une barre de commande de
secours 46. La roue 42 et la barre 46 sont solidaires a
rotation. La roue 42 est articulée a une tige de commande
44 reliée au dispositif de commande de stationnement 12.

La roue 42 comporte une encoche de maintien inactif
52 dans laquelle une bille 54 est mise sous contrainte
par un ressort de billage 56. Ainsi, la roue 42 est
indexée en position inactive par ledit billage. Tout
autre dispositif d’indexage éqguivalent peut étre prévu a
la place du billage.

La roue 42 est articulée a une tige de raccordement
58 dont l'extrémité libre supporte  un organe de
verrouillage 60 comportant un solénoide commandé par
liaison de type électrique a 1'interface de commande de
boite que 1le conducteur du véhicule actionne dans
l'habitacle. Cette liaison de type électrique se fait via
1'unité de commande de la boite de vitesses.

L'organe de verrouillage 60 comporte un axe de

guidage 62 engagé a coulissement dans une rainure de
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guidage 64 aménagée dans le bloc étrier 28 associé au
quatrieme rapport de la boite de vitesses et a la marche
arriere. Quand 1le solénoide 60 solidarise la tige de
raccordement 58 & ce bloc étrier 28, une translation de
ce bloc contrdlée par 1l’unité 13 est transmise a la roue
12 qui est mise en rotation, pendant gue la noix de
commande 26 et a la fourchette 24 suivent de toute facon
le bloc étrier 28.

La longueur de la translation de noix de commande
26 pour faire tourner la roue 42 correspond aux
débattements de la fourchette 24 pour engager ou dégager
un rapport de boite de vitesses. La roue 42 et les tiges
associées 44 et 58 joue le r6le d’un dispositif de renvoi
de mouvement a Dbielles et manivelle et peuvent é&tre
remplacées par tout systéme équivalent par exemple a came
ou a levier.

La roue 42 est dite en position active quand sa
position angulaire correspond a un positionnement de 1la
fourchette 24 en position engagée de la marche arriere de
la boite de vitesses. La roue 42 comporte une encoche de
maintien en position active 66 dans lagquelle la bille 54
mise sous contrainte par le ressort de billage 56 permet
1’indexation de la roue 42 a cette position active.

Le fonctionnement du systéme de commande selon
l’invention ressort déja en partie de la description gqui
précede et va maintenant étre détaillé.

Quand le systéme de commande 10 a son mécanisme de
frein de stationnement qui est inactif, au repos du
systéme quand la boite de vitesse est par exemple au
point mort comme représenté a la figure 1, le dispositif
de commande de stationnement 12 et la barre de commande
de secours 46 sont positionnés de maniére que le verrou
d'immobilisation autorise le fonctionnement normal de la
boite de vitesses et le déplacement du véhicule.

A cet état inactif du mécanisme de frein de
stationnement, l'ensemble de blocage de stationnement 40

est en position inactive, en comportant sa roue 42 a un
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positionnement angulaire déterminé. A ce positionnement
angulaire de la roue, la Dbille 54 est en prise avec
l'encoche de maintien inactif 52, sous l'action du
ressort de billage 36.

Le solénoide 60 constituant 1’organe de
verrouillage est découplé du bloc étrier 28. L'axe de
guidage 62 est positionné sensiblement a mi longueur de
la rainure de guidage 64.

Quand le conducteur du véhicule veut activer la
position de stationnement du frein, a laquelle le verrou
contribue a l’immobilisation du véhicule, il actionne en
conséquence l’interface de commande de la boite constitué
par exemple par le levier de vitesses.

L’unité de commande de la boite active d’une part
le solénoide 60 constituant 1’organe de verrouillage et
d’autre part 1’unité d’actionnement 13 pour qu'’elle
engage la marche arriere. Du fait que le solénoide 60 est
actif, 11 est solidaire du bloc étrier 28. Le déplacement
du bloc étrier 28 a engagement de marche arriere fait
translater la tige de raccordement 58 et fait tourner la
roue 42 a sa position active représentée a la figure 2.
La roue 42 pousse a translation la tige de commande 44
gqui entraine le dispositif de commande 12 faisant passer
le verrou en position d’immobilisation du véhicule en
stationnement. A ce positionnement angulaire de la roue,
la bille 54 est en prise avec l'encoche de maintien actif
66, sous l'action du ressort de billage 36.

Le rapport de marche arriere de la boite de
vitesses est engagé par la fourchette 24 mais comme les
embrayvages du groupe motopropulseur sont ouverts, il n’y
a pas d’incidence sur 1’immobilité du véhicule alors que
le moteur du véhicule est en fonctionnement.

Pour le retour en position inactive de 1’ensemble
de blocage de stationnement 40, l1l'unité de commande de la
boite de vitesses garde le solénoide 60 actif et commande
a l’inverse 1l'unité d’'actionnement 13 qui désengage la

marche arriere, avant de découpler le solénoide 60 du
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bloc étrier 28 revenu a son point mort. La roue 42
revient a sa position inactive telle que représentée a la
figure 1 quand le solénoide 60 est encore actif, lors de
la translation du bloc étrier au désengagement de la
marche arriere.

A la position inactive du systéme, quand le
conducteur veut passer la marche arriere, 1l actionne en
conséquence l'interface de commande de la boite de
vitesses. Dans ce cas, le solénoide 60 étant découplé du
bloc étrier 28, 1'unité d’actionnement 13 commande
seulement le déplacement du bloc étrier 28 de sa position
de point mort & sa position d'engagement de la marche
arriere. Le retour au point mort lors du dégagement de la
marche arriere gs'effectue également par l'action de
l1'unité d'actionnement 13.

Lors de ces opérations d'engagement et de
dégagement de la marche arriere, la roue ne risque pas de
bouger du fait de son indexation par le billage.

La situation pour engager et dégager le guatrieéeme
rapport de la boite de vitesses est sur le méme principe
que celle pour l'engagement et le dégagement de la marche
arriere.

En cas de nécessité de commande du verrou alors que
1’unité de commande 13 et 1’organe de verrouillage a
solénoide 60 ne peuvent fonctionner normalement, il
suffit de faire tourner a 1l’aide d’un outil adapté 1la
barre de commande de secours 46 gui est implantée dans la
boite de vitesses et accessible hors du carter de cette
derniére directement ou sans démontage important.

Avantageusement, le solénoide consomme de 1’énergie
en étant actif uniguement lors des changements d’état de
l’ensemble de blocage en stationnement 40. Ainsi, en cas
par exemple de panne de Dbatterie du véhicule, 11 ne
constitue pas un actionneur irréversible susceptible de
rendre plus difficile la commande de secours. En

fonctionnement normal de la boite de vitesses et a
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l’arrét du véhicule, 11 ne nécessite pas de consommation
d’énergie.

En outre, du fait de la position du solénoide non
verrouillé au repos, l’actionneur 13 est découplé du
systéme de commande de verrou de parc en cas de non
alimentation de ce solénoide. Ce découplage permet une
commande de secours facile a commander lors d'un
dépannage du véhicule par exemple quand sa batterie ne
peut plus fournir d'énergie électrique. Avantageusement,
cette commande de secours est facilement accessible.

Le systeme permettant la commande du dispositif 12
pour que le frein de stationnement immobilise le véhicule
en stationnement est relativement simple car 11 comporte
peu de pieces. En outre, 1l est fiable puisgque la roue
est indexée a sa position active et sa position inactive.
De méme le couplage de la rotation de 1la roue avec
l'actionnement du solénoide est fiable. Le contrdle du
bon positionnement de 1la fourchette de marche arriere
lors de cette commande est facile par des capteurs
existants.

De plus, comme le systeme de commande pour le
mécanisme de frein de stationnement utilise 1'unité
d'actionnement 13 qui est 1l'actionneur principal de 1la
boite de vitesses, cet actionneur ayant une capacité en
effort disponible élevé, couramment 800 a 1000 Newtons,
il est possible d'associer a cette commande un dispositif
de commande de parc 12 économique. Il n'y a donc pas
besoin de recourir a des artifices onéreux, par exemple
des galets et des roulements tels que ceux usuellement
utilisés dans les commandes un céble.

Avantageusement, 1l’ensemble de blocage de
stationnement 40 n’est pas un actionneur spécifique pour
la commande de stationnement car, pour actionner le
verrou, il wutilise 1’unité d’'actionnement 13 existante
pour le fonctionnement normal de la boite de vitesses. Il
n’y a donc pas utilisation, pour le verrou

d’immobilisation, d’un actionneur qui d’une part soit
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onéreux, lourd et encombrant et qui d’autre part soit
susceptible de consommer de 1’énergie en position de
stationnement inactive ou soit du type irréversible dont
la commande de stationnement en cas de panne de batterie
du véhicule par exemple devient difficile a gérer sans
démontage de piéces. Il n’y a pas emploi d’un dispositif
dédié au cas de panne, rendant l’actionneur encore plus
complexe.

Le systéeme présente pour avantage d'étre
économique, peu encombrant et de masse réduite pour
assurer le fonctionnement du verrou de stationnement,
sans recourir a une commande a céble.

Avantageusement, le systéeme selon 1l’invention
n’interfere pas avec la commande d’une pluralité de

rapports de la boite de vitesses.
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REVENDICATIONS

1. Systeme de commande pour une boite de vitesses
de type a commande automatisée pour un véhicule,
comprenant un mécanisme de frein de stationnement pourvu
d’un actionneur (12) d’un verrou d’immobilisation du
véhicule en stationnement, ledit systeme comportant des
noix de commande (17, 26) pouvant étre actionnées en
translation pour engager et désengager des rapports de 1la
boite de vitesses, dans lequel le mécanisme de frein de
stationnement comporte un organe de verrouillage (60)
pouvant occuper d’une part une position active en étant
solidaire de 1’une des noix de commande (26) et d’autre
part une position inactive en étant découplé de ladite
noix, dans lequel le mécanisme de frein de stationnement
comporte en outre un ensemble de commande de blocage de
stationnement (40) qui est 1ié a l’'organe de verrouillage
(60) pour se déplacer avec ce dernier lorsgue ladite noix
(26) commande le dégagement ou l’engagement d’un rapport
et qui peut occuper d’une part une position active pour
gque le verrou soit en position active d’immobilisation du
véhicule en stationnement et d’autre part une position
inactive, lorsque 1l’organe de verrouillage (60) est
inactif, pour que le verrou soit inactif, que le véhicule
puisse rouler et gue la boite de vitesse puisse
fonctionner en engageant et désengageant des rapports,
l’organe de verrouillage (60) étant a sa position active
pour le déplacement de 1l’ensemble de commande de blocage
de stationnement (40) entre sa position active et sa
position inactive, ledit systéme étant caractérisé en ce
que 1l’organe de verrouillage (60) comporte un solénoide
accouplant lorsqu’il est électriquement alimenté ou
découplant lorsqu’il n’est pas alimenté 1la noix de
commande a 1"ensemble de commande de blocage de
stationnement (40).

2. Systeme selon la revendication précédente,

caractérisé en ce que, pour que l’ensemble de commande de
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blocage de stationnement (40) soit déplacé entre sa
position active et sa position inactive guand 1’organe de
verrouillage (60) est a sa position active, la noix de
commande (26) est actionnée par une unité (13)
d’actionnement utilisée par 1la boite de vitesse pour

fonctionner en engageant et désengageant des rapports.

3. Systeme selon 1"une quelconqgque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
l’ensemble de commande de blocage de stationnement (40)
comprend une roue (42) susceptible de transmettre un
mouvement entre 1’organe de verrouillage (60) et le
verrou.

4., Systeme selon la revendication ©précédente,
caractérisé en ce que l’ensemble de commande de blocage
de stationnement (40) comprend une indexation (52, 66) en

position active et en position inactive.

5. Systeme selon la revendication ©précédente,
caractérisé en ce que 1l’indexation (52, 66) comporte une
encoche (66) de maintien actif et une encoche (52) de
maintien inactif aménagées sur la roue (42) et coopérant

par engagement avec un billage (54, 56).

6. Systeme selon 1'une quelconqgque des
revendications 3 a 5, caractérisé en ce qgue des tiges
(44, 58) sont articulées a la roue (42) pour transmettre
un mouvement d’une part entre 1l’organe de verrouillage
(60) et 1la roue et d’autre part entre la roue et le

verrou.

7. Systeme selon 1"une quelconqgque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
l’ensemble de commande de blocage de stationnement (40)
comprend une commande de secours du verrou (46) pour sa
commande entre sa position active et sa position inactive

alors que 1l’organe de verrouillage (60) est inactif.
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8. Systeme selon l'une des revendications 3 a 7,
caractérisé en ce que la commande de secours du verrou
(46) comporte une barre solidaire de 1l’axe de la roue
(42) .

9. Systeme selon 1"une quelconqgque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qgu'il
comporte un dispositif de commande de verrou constituant
actionneur (12) du verrou, interposé entre l’ensemble de

blocage de stationnement (40) et le verrou.
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