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DISPOSITIF DE DETERMINATION DU DEPLACEMENT D’UN ARBRE.

@ Linvention se rapporte a un dispositif (10)
comprenant:

- un arbre moteur (12) entrainé en rotation autour d’'un
axe (13) et mobile le long de cet axe (13),

- un aimant (14) a péles multiples,

- un capteur (16), le capteur (16) ou 'aimant (14) étant
entrainé en rotation par 'arbre moteur (12), 'aimant présen-
tant au capteur (16) une alternance de poles (15) Nord et
Sud en fonction de la position relative, angulaire et le long
de l'axe (13), du capteur (16) et de I'aimant (14).

Selon alternance de pdles détectée par le capteur, il est
possible de déterminer le déplacement de I'arbre le long de
son axe.

L'invention se rapporte aussi & un motoréducteur, a un
léve-vitre et a un aimant.
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DISPOSITIF DE DETERMINATION DU DEPLACEMENT D’UN
ARBRE

La présente invention concerne un dispositif permettant de déterminer le
déplacement d’un arbre moteur. L’invention se rapporte aussi a4 un aimant du
dispositif, & un motoréducteur avec un tel dispositif et a un 1éve-vitre comportant le
motoréducteur.

Les véhicules automobiles comportent de plus en plus d’équipements actionnés
électriquement. Par exemple, les véhicules peuvent comporter des toits ouvrants, des
léve-vitres, des rétroviseurs qui sont entrainés par des moteurs électriques. Le
probléme se pose de déterminer le couple d’entrainement de ces moteurs.

Le document DE-A-198 54 038 concerne un systéme permettant de déterminer
le mouvement de rotation d’un dispositif d’entrainement, tel qu’un motoréducteur de
1éve-vitre. Le dispositif comprend un capteur immobile dans un carter dans lequel un
arbre moteur est entrainé en rotation. L’arbre moteur est monté dans le carter avec un
jeu axial. Un aimant est entrainé en rotation par I’arbre moteur. Selon un mode de
réalisation, 1’aimant présente une forme tronconique, s’évasant en direction d’une
extrémité de ’arbre moteur. L’aimant émet un flux magnétique d’intensité différente
vers le capteur selon la position relative axiale de ’aimant et du capteur. Le flux
magnétique permet d’induire un courant. La variation du flux magnétique induit un
courant variable, la mesure du courant permettant de déterminer le déplacement de
[’arbre moteur dans le carter ainsi que le couple en sortie du moteur d’entrainement.
Par ailleurs, la lecture du couple est analogique.

L’inconvénient d’un tel dispositif est qu’il est complexe car le couple de sortie
est déterminé par le courant induit a partir le flux magnétique. Le temps de
détermination du couple est donc augmenté.

Il y a donc un besoin d’un dispositif plus simple permettant de déterminer plus
rapidement le couple en sortie d’un moteur d’entrainement.

Pour cela I’invention propose un dispositif comprenant :

- un arbre moteur entrainé en rotation autour d’un axe et mobile le long de
cet axe,

- un aimant a p6les multiples,

- un capteur, le capteur ou I’aimant étant entrainé par I’arbre moteur,
I’aimant présentant au capteur une alternance de p6oles Nord et Sud en fonction de la
position relative, angulaire et le long de 1’axe, du capteur et de I’aimant.

Selon un mode de réalisation, les pdles ont des flancs en regard inclinés par

rapport a I’axe de rotation de 1’arbre moteur.
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Selon un autre mode de réalisation, I’aimant est une bague entrainée en rotation
par P’arbre moteur, la bague présentant dans son épaisseur les poles s’étendant
radialement.

Avantageusement, les pdles ont une section transversale triangulaire.

De préférence, le capteur est un capteur & effet Hall.

Selon un mode de réalisation, le dispositif comprend en outre un carter dans
lequel ’arbre moteur est entrainé en rotation autour de I’axe et est mobile le long de
cet axe, le capteur étant dans le carter.

L’invention se rapporte aussi a un motoréducteur comportant le dispositif
précédemment décrit.

Avantageusement, le motoréducteur comporte en outre un arbre de sortie
entrainé par ’arbre moteur.

L’invention se rapporte par ailleurs & un leéve-vitre comprenant un tambour
d’enroulement de cable et le motoréducteur précédemment décrit, I’arbre de sortie
entrainant le tambour d’enroulement de cable.

L’invention se rapporte également & un aimant présentant une pluralité de
pdles, les poles alternant, lors d’une rotation autour d’un axe de symétrie, en fonction
de la position le long de ’axe de ’aimant et par rapport a un plan perpendiculaire a
I’axe.

Avantageusement, les pdles ont des flancs convergents.

De préférence, 1’aimant comprend

- deux flasques coaxiaux,

- sur chaque flasque, des pdles s’étendant vers I’autre flasque, chaque pdle d’un
flasque étant intercalé entre deux pdles de [’autre flasque.

Selon un mode de réalisation, les pdles sont en matériau magnétisable.

Selon un autre mode de réalisation, les flasques sont en matériau magnétique.

Avantageusement, les flasques, et leurs pdles respectifs, sont séparables ’une
de ’autre.

D'autres caractéristiques et avantages de I'invention apparaitront a la lecture de
la description détaillée qui suit des modes de réalisation de l'invention, donnés 2 titre
d'exemple uniquement et en références aux dessins qui montrent :

- figure 1, un schéma du dispositif selon I’invention;

- figure 2, une vue en perspective de ’aimant ;

- figure 3, une vue de c6té de I’aimant ;

- figure 4, un graphique de détection de I’alternance des pdles de I’aimant.

L’invention se rapporte a un dispositif comprenant un arbre moteur mobile
autour et le long d’un axe et, entrainé par ’arbre, un aimant ou un capteur. L’aimant
présente au capteur une alternance de p6les Nord et Sud en fonction de la position
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relative, angulaire et le long de I’axe, du capteur et de I’aimant. Selon I’alternance de
poles détectée par le capteur, il est possible de déterminer le déplacement et la
position de I’arbre le long de ’axe. La connaissance de la position de Iarbre permet
de déterminer le couple de sortie d’un arbre de sortie entrainé par ’arbre moteur.

La figure 1 montre le dispositif 10 selon I’invention. Le dispositif 10 comprend
un arbre moteur 12 entrainé en rotation selon la fléche 17 autour d’un axe 13. L’arbre
moteur est également mobile le long de I’axe 13 selon la fléche 18. Le dispositif 10
comprend aussi un aimant 14 & pdles 15 multiples et un capteur 16. Le capteur 16 ou
I’aimant 14 est entrainé par 1’arbre moteur 12. La figure 1 montre non limitativement
’aimant 14 monté sur et entrainé par ’arbre moteur 12. Lorsque I'un ou I’autre de
’aimant 14 ou du capteur 16 est entrainé par ’arbre moteur 12, I’aimant 14 présente
au capteur 16 une alternance de pdles 15 Nord et Sud en fonction de la position
relative, angulaire et le long de I’axe 13 du capteur 16 et de I’aimant 14. L’aimant 14
présente au capteur 16 une alternance de pdles 15 qui est propre a la position relative
de I’aimant 14 et du capteur 16.

Le dispositif 10 peut en outre comprendre un carter 11 dans lequel Parbre
moteur 12 est entrainé en rotation autour de I’axe 13 et est mobile le long de cet axe
13. L’arbre moteur 12 est par exemple entrainé en rotation par un moteur électrique
20. De préférence, le moteur €électrique est & deux sens de rotation. L’arbre moteur 12
est mobile le long de I’axe 13 selon la fléche 18 en ce sens que 1’arbre moteur 12 est
monté dans le carter avec un jeu de montage. Ce jeu permet un débattement de
’arbre moteur 12 le long de I’axe 13 lors de I'entrainement de I’arbre par le moteur
électrique 20. La position le long de ’axe 13 de I'arbre 12 est déterminable par la
détection de I’alternance de pdles 15 de I’aimant.

Le capteur 16 permet de détecter les poles que 1’aimant 14 lui présente. Le
capteur permet de déterminer quel pdle 15 lui présente ’aimant 14. Le capteur 16
permet de déterminer le changement de pdle 15 présenté au capteur 16. Par exemple,
le capteur 16 est un capteur a effet Hall. Selon I’exemple de la figure 1, le capteur 16
est dans le carter 11. Le capteur 16 étant fixe dans le carter 11, ceci permet de
connecter plus facilement le capteur 16 & un organe de traitement du signal du
capteur.

L’aimant 14 est & pdles multiples. Selon 'exemple de la figure 1, aimant 14
est entrainé par 1’arbre 12. Les pointillés montrent une autre position de I’aimant
lorsque P’arbre 12 est déplacé le long de ’axe 13. La figure 2 montre une vue en
perspective de I’aimant 14. L’aimant 14 peut étre une bague entrainée en rotation par
larbre moteur, la bague présentant dans son épaisseur les poles s’étendant
radialement. Ceci permet de facilement monter 1’aimant sur ’arbre 12. L’€épaisseur
de I’aimant est par exemple de Smm. L’aimant 14 présente un axe de symétrie 13,
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autour duquel la forme de ’aimant en rotation est invariant. L’axe de symétrie de la
bague et I’axe de rotation de I’arbre moteur 12 peuvent étre avantageusement les
mémes. L’aimant 14 présente une pluralité de pdles 15. Les pdles alternent, lors
d’une rotation autour d’un axe 13 de symétrie et & la hauteur d’un plan P
perpendiculaire & I’axe 13, en fonction de la position le long de I’axe 13 de I’aimant
14. Selon la position le long de I’axe 13 de 1’aimant et lors de la rotation autour de
cet axe, I’alternance de poles varie par rapport au plan P. Les poles 15 ont des flancs
22 convergents. Ainsi, la frontiére entre deux pdles consécutifs est inclinée par
rapport & ’axe 13 et donc par rapport  un déplacement le long de ’axe 13.

Selon un mode de réalisation, I’aimant 14 comprend deux flasques 24, 26
coaxiales & 1’axe 13. Sur chaque flasque, les pdles 15 s’étendent vers I’autre flasque,
chaque pdles 15 d’un flasque étant intercalé entre deux pdles 15 de 1’autre flasque.
Les pdles présentant des flancs 22 inclinés, les pdles 15 forment une denture sur les
flasques 24, 26.

De préférence, les flasques 24, 26, munis de leurs poles respectifs, sont
séparables I’un de Iautre. Ceci permet de fabriquer plus facilement 1’aimant, chacun
des flasques et leurs pdles respectifs pouvant étre fabriqué séparément puis assemble
a P’autre flasque. Les flasques 24, 26 sont par exemple en matériau magnétique tel
que P’acier ou fer doux et les poles en matériau magnétisable tel que ’acier ou fer
doux. De la sorte, les flasques aimantés, plus fragiles, sont facilement fabriqués, alors
que les pdles, plus difficiles & usiner, sont réalisés en un matériau plus solide. Les
pdles sont fixés sur les flasques. Les flasques sont chacun d’une polarité différente, et
les poles en un matériau magnétisable, acquiérent la nature de la polarisation du
flasque respectif. Sur la figure 2, le flasque 24 est polarisé Sud; les poles
correspondant sont Sud. Le flasque 26 et les pdles 15 respectifs sont polarisés Nord.

La figure 3 montre une vue de coté de ’aimant 14. Les pdles 15 sont contigués.
Les pdles 15 ont des flancs 22 en regard inclinés par rapport & I’axe 13. Les pdles 15
ont par exemple une section transversale triangulaire. Ceci leur permet d’étre
facilement intercalés avec les pdles de I’autre flasque, le sommet d’un pdle d’un
flasque s’intercalant entre la base de deux poles de l'autre flasque. L’angle au
sommet est dépendant du nombre de pdle et de la forme des masse polaire. La
section transversale peut aussi étre trapézoidale. Avantageusement, les poles d’un
flasque sont isolés des pdles de Iautre flasque. Sur la figure 3, I’isolant 28 est
intercalé entre les flancs 22 des pdles 15. L’isolant 28 permet une meilleure détection
de changement de poles par le capteur 16. L’isolant est par exemple de I’air ou un
matériau amagnétique comme du plastique ou du cuivre.

La figure 4 est un graphique de détection de l’alternance des pdles 15 de
’aimant 14 par le capteur 16 dans le dispositif 10. La figure 4 monire une vue de
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coté de 1’aimant 14 selon la figure 3. Les deux flasques 24 et 26, respectivement
polarisées Sud et Nord, ont les pdles 15 qui s’étendent entre elles. Les poles ont la
polarité de leur flasque respective. Le capteur 16 est représenté en différentes
positions relatives A, B, C par rapport & I’aimant 14, selon les mouvements le long
de I’axe 13 de I’arbre moteur 12. L’aimant 14 ou le capteur 16 est entrainé par
I’arbre. Dans ’exemple qui est décrit, ’aimant 14 est entrainé par 1’arbre 12 et le
capteur 16 est dans le carter 11.

Les positions A et C correspondent & des positions d’avancée ou de recul
extrémes de ’arbre 12 le long de I’axe 13 dans le carter 11. La position B est une
position intermédiaire de I’arbre 12. Les traits références 30a, 30b, 30c représentent
le passage des pdles 15 de I’aimant 14 devant le capteur 16 au cours de la rotation de
’arbre 12 autour de ’axe 13. Les positions A, B, C représentent la mobilité de
I’arbre le long de I’axe 13 (fléche 18 sur la figure 1) et les traits 30a, 30b, 30c
représentent la rotation de 1’arbre 12 autour de I’axe 13 (fleche 17 sur la figure 1).

Sur la figure 4 est aussi représentée la détection par le capteur 16 des pdles 15
qui se présentent devant capteur 16. Le signal est par exemple un signal carré qui
indique un état « 0 » lorsque un pdle Nord est détecté et qui indique un état « 1»
lorsque un pdle Sud est détecté. Les signaux Sa, Sb, Sc représentent la détection par
le capteur 16 de I’alternance des pdles qui se présentent & lui selon les différentes
positions de I’arbre 12. Selon la position relative A, B, C, du capteur 16 par rapport a
I’aimant 14, les temps de passage des pdles Nord et Sud devant le capteur 16 sont
différents.

En position A, le capteur 16 est proche du flasque 24 polarisé Sud. En cette
position, et en raison de la convergence des flancs 22 des péles, le capteur 16 se
trouve 2 la hauteur de la base des pdles Sud de section triangulaire, et a la hauteur
des sommets des poles Nord de section triangulaire inversée. Ainsi, le temps de
passage des pdles Sud devant le capteur 16 est plus long que le temps de passage des
pbles Nord devant le capteur 16. Ceci se traduit par un signal Sa indiquant un état
principalement « 1 » entrecoupé par des brefs passages & 1’état « 0 ».

En position B, le capteur est environ & mi-distance entre les flasque 24 polarisé
Sud et flasque 26 polarisé Nord. Le capteur 16 se trouve & mi-hauteur des péles Nord
et Sud. Ainsi les temps de passage des pdles Sud et Nord devant le capteur 16 sont
sensiblement les mémes. Ceci se traduit par un signal Sb indiquant des €tats « 0 » et
« 1 » de durées semblables.

En position C, le capteur 16 est proche du flasque 26 polarisé Nord. En cette
position, et en raison de la convergence des flancs 22 des pdles, le capteur 16 se
trouve 4 la hauteur de la base des poles Nord de section triangulaire, et & la hauteur
des sommets des poles Sud de section triangulaire inversée. Ainsi, le temps de
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passage des pdles Sud devant le capteur 16 est plus court que le temps de passage des
pdles Nord devant le capteur 16. Ceci se traduit par un signal Sc indiquant un état
principalement « 0 » entrecoupé par des brefs passages a I’état « 1 ».

Les signaux carrés Sa, Sb, Sc sont différents ce qui traduit une détection
différente par le capteur 16 des poles selon la position relative de I’aimant 14 et du
capteur 16. La succession répétée des pOles devant le capteur ne se produit pas de la
méme maniére selon la position relative du capteur et de I’aimant. L’aimant 14
présente au capteur 16 une alternance de poles différente selon les positions A, B, C,
relatives. Selon la part de détection de 'un ou Iautre des poles, il est possible de
déterminer simplement la position de I’arbre 12 le long de I’axe 13.

Ceci est particuliérement intéressant dans le cas d’un motoréducteur
comportant un tel dispositif 10. Le motoréducteur peut en outre comporter un arbre
de sortie 32 (figure 1) entrainé par 1’arbre moteur 12. Pour cela, I’arbre moteur 12 est
par exemple pourvu d’une vis sans fin 34 entrainant une roue 36 portant I’arbre de
sortie 32. Il peut par exemple s’agir d’un motoréducteur de 1&ve-vitre. Le leve-vitre
comprend aussi un tambour d’enroulement de cible ou un bras mécanique. L’arbre
de sortie entraine le tambour d’enroulement ou le bras.

Le dispositif 10 permet de déterminer le couple appliqué sur I’arbre de sortie
32 en déterminant le mouvement axial de ’arbre moteur 12. En effet, selon le couple
appliqué a I’arbre de sortie, la résistance en entrainement de la roue 36 par 'arbre 12
est plus ou moins grande. Ceci se traduit par un mouvement axial de I’arbre moteur
12 dans le carter 11 dont la position le long de Paxe 13 est déterminée par le
dispositif 10. Le dispositif 10 permet de déterminer simplement et rapidement le
couple en sortie du motoréducteur.

Le couple de sortie du moteur se traduit par un effort axial sur ’axe de I’arbre
moteur. Plus le couple est important plus effort axial est important plus le
déplacement de I’arbre moteur est important.

Le dispositif 10 peut par exemple étre mis en ceuvre dans le motoréducteur de
[&ve-vitre de sorte a détecter le pincement d’un objet par une vitre. Lorsque un objet
entrave le mouvement de translation d’une vitre, le couple appliqué sur I’arbre de
sortie du léve-vitre augmente. Ceci ce traduit par le déplacement de ’arbre moteur le
long de son axe de rotation. Le dispositif 10 permet de mesurer ce déplacement et de
donner Iordre d’interrompre I’entrainement de la vitre. Ceci est aussi applicable
pour détecter les fins de course de la vitre.

Bien entendu, la présente invention n'est pas limitée aux modes de réalisations
décrits a titre d'exemple. Ainsi I’aimant a pdles multiples pourrait étre remplacé par
une bague avec des surfaces présentant des caractéristiques réfléchissantes

différentes et le capteur utilisé pourrait étre un capteur optique. Il est aussi
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envisageable que ’aimant comporte des espaces vides, le capteur détectant soit la

présence d’un pdle soit I’absence de pdle.
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REVENDICATIONS

1. Undispositif (10) de détermination du déplacement d’un arbre, comprenant :

- un arbre moteur (12) entrainé en rotation autour d’un axe (13) et mobile le long de
cet axe (13),

- un aimant (14) & pdles multiples,

- un capteur (16), le capteur (16) ou I’aimant (14) étant entrainé par 1’arbre moteur
(12), I’aimant présentant au capteur (16) une alternance de poles (15) Nord et Sud en
fonction de la position relative, angulaire et le long de I’axe (13), du capteur (16) et
de I’aimant (14).

2. Le dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que les pdles (15) ont des
flancs (22) en regard inclinés par rapport a I’axe (13) de rotation de I’arbre moteur.

3. Le dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce que I’aimant (14) est une
bague entrainée en rotation par 1’arbre moteur, la bague présentant dans son

épaisseur les poles s’étendant radialement.

4. Le dispositif selon la revendication 3, caractérisé en ce que les poles (15) ont une

section transversale triangulaire.

5. Le dispositif selon 'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que le

capteur (16) est un capteur a effet Hall.

6. Le dispositif selon I’'une des revendications précédentes, caractérisé en ce que le
dispositif comprend en outre un carter (11) dans lequel ’arbre moteur (12) est
entrainé en rotation autour de 1’axe (13) et est mobile le long de cet axe, le capteur
(16) étant dans le carter (11).

7. Un motoréducteur comportant le dispositif selon 1’une des revendications
précédentes.

8. Le motoréducteur selon la revendication 7, caractérisé en ce qu’il comporte en
outre un arbre de sortie (32) entrainé par I’arbre moteur (12).

9. Un léve-vitre comprenant un tambour d’enroulement de céble et un
motoréducteur selon la revendication précédente, I’arbre de sortie entrainant le
tambour d’enroulement de cable.
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10. Un aimant (14), destiné au dispositif de I’une des revendications 1 a 6, présentant
une pluralité de pdles (15), les pdles (15) alternant, lors d’une rotation autour d’un
axe (13) de symétrie, en fonction de la position le long de 1’axe (13) de I’aimant (14)
et par rapport a un plan (P) perpendiculaire a ’axe (13).

11. L’aimant selon la revendication 10, caractérisé en ce que les poles (15) ont des

flancs (22) convergents.

12. L’aimant selon la revendication 10 ou 11, caractérisé en ce qu’il comprend

- deux flasques (24, 26) coaxiaux,

- sur chaque flasque, des pdles (15) s’étendant vers I’autre flasque, chaque pdle d’un
flasque étant intercalé entre deux pdles de I’autre flasque.

13. L’aimant selon la revendication 12, caractérisé en ce que les pdles (15) sont en

matériau magnétisable.

14, L’aimant selon la revendication 12 ou 13, caractérisé en ce que les flasques (24,

26) sont en matériau magnétique.

15. L’aimant selon I’une des revendications 12 a 14, caractérisé en ce que les
flasques (24, 26), et leurs poles (15) respectifs, sont séparables I’'une de 1’autre.
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