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enclenchée et une position désenclenchée, - un dispositif de déplacement de la deuxiéme partie d'engrenage entre la position en-
clenchée et la position désenclenchée suite a la réception d'un signal de commande, et - un dispositif de commande propre a géné -
rer le signal de commande.
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Systéeme de serrage et de desserrage d’éléments de fixation et procédés de serrage

et de desserrage associés

La présente invention concerne un systeme de serrage et de desserrage
d’éléments de fixation de roues de véhicule automobile.

La présente invention concerne également un procédé de serrage et un procédé
de desserrage a partir dudit systeme de serrage et de desserrage.

Un tel systéme est propre a permettre le retrait ou la fixation d’une roue sur un
véhicule.

Les éléments de fixation d’'une roue sur I'essieu d’un vehicule sont généralement
formés par des goujons, des écrous, des boulons ou autres.

Il est connu d'utiliser des outils tels que des clés en croix pour serrer ou desserrer
manuellement et individuellement de tels éléments de fixation.

Cependant, un tel serrage manuel n’est pas toujours adapté pour serrer de
maniére satisfaisante les éléments de fixation. En effet, pour que la roue soit fixée de
maniéere stable sur le véhicule automobile, les éléments de fixation doivent étre serrés
avec un couple de serrage compris dans un intervalle fixé par le constructeur. En
particulier, un serrage supérieur aux limites fixées par le constructeur risque
d’endommager I'élément de fixation et les portions attenantes du véhicule automobile. Un
serrage inférieur aux limites fixées par le constructeur risque d’entrainer un desserrage
progressif de I'élément de fixation lors de la conduite du véhicule automobile et une
désolidarisation de la roue par rapport au véhicule automobile. Des outils permettant de
mesurer le couple de serrage au cours du serrage existent.

Cependant, méme avec ces oultils, I'opération de serrage et de desserrage reste
fastidieuse et colteuse en temps puisqu’il est nécessaire d’actionner les éléments de
fixation individuellement les uns apres les autres.

L'un des buts de linvention est de proposer un systeme de serrage et de
desserrage permettant de serrer ou de desserrer de maniére stable et rapide les éléments
de fixation d’une roue de véhicule automobile audit véhicule automobile indépendamment
de la force de l'utilisateur.

A cet effet, l'invention concerne un systéme de serrage et de desserrage
d’éléments de fixation de roue de véhicule automobile, ladite roue étant fixée au véhicule
par au moins deux éléments de fixation, le systeme comprenant :

- un actionneur mobile en rotation autour d’un axe principal,

- au moins deux éléments de serrage complémentaires des éléments de fixation,
chaque élément de serrage étant pourvu d’une premiére partie d’engrenage s’étendant
sur la périphérie de I'élément de serrage,
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- au moins une deuxieme partie d’engrenage, complémentaire des premieres

parties d’engrenage, la deuxieme partie d’engrenage étant solidaire en rotation de
Factionneur et déplacable entre une position enclenchée dans laquelle la deuxieme partie
d’engrenage est propre a enclencher une premiere partie d’engrenage et a entrainer en
rotation ladite premiere partie d’engrenage de sorte a serrer ou desserrer au moins un
élément de fixation et une position désenclenchée dans laquelle la deuxiéme partie
d’engrenage ne peut entrer en contact avec aucune des premiéeres parties d’engrenage,

- un dispositif de déplacement de la deuxieme partie d’engrenage entre la position
enclenchée et la position désenclenchée suite a la réception d’'un signal de commande, et

- un dispositif de commande propre a générer le signal de commande.

Le systéme de serrage et de desserrage selon l'invention permet de serrer ou de
desserrer les éléments de fixation des roues de véhicule automobile en fonction du signal
de commande généré par le dispositif de commande. Ainsi, le serrage n’est plus
entierement manuel puisqu’il est commandé par le dispositif de commande. Un tel
systeme permet donc de s’affranchir des problémes engendrés par un serrage trop faible
ou un serrage trop fort du fait d'une d’appréciation erronée de I'utilisateur.

De plus, un tel systéme permet le serrage et le desserrage simultané et/ou en une
seule opération de plusieurs éléments de fixation tout en appliquant une force de serrage
constante et minime sur I'actionneur.

En outre, un tel systeme est simple d'utilisation puisqu’il est au moins en partie
automatisé par la présence du dispositif de commande et du dispositif de déplacement.

Le systeme de serrage et de desserrage comprend, en outre, une ou plusieurs
des caractéristiques suivantes :

- le systéme comprend un chéssis solidaire en rotation de I'actionneur, le chassis
comprenant au moins une nervure, la deuxiéme partie d’engrenage étant ménagée dans
la nervure et déplagable en translation dans la nervure dans une direction perpendiculaire
a 'axe principal ;

- le dispositif de déplacement comprend un moteur électrique agencé pour
déplacer la deuxiéeme partie d’engrenage entre la position enclenchée et la position
désenclenchée ;

- le dispositif de commande comprend une unité de mesure du couple de serrage
de chaque élément de serrage et/ou de la force de serrage exercée sur au moins une
portion de chaque premiere partie d’engrenage, le dispositif de commande étant agencé
pour générer le signal de commande en fonction des mesures effectuées par l'unité de

mesure ;
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- le systéme comprend une pluralité de deuxiemes parties d’engrenage adjacentes

les unes des autres, entourant les éléments de serrage, et définissant un contour fermé
lorsque la pluralité desdites deuxiemes parties d’engrenage sont en position enclenchée ;

- le systeme comprend au moins quatre éléments de serrage, le nombre de
deuxiemes parties dengrenage étant choisi pour que chaque deuxieme partie
d’engrenage dans la position enclenchée, soit en contact avec au plus une seule premiere
partie d’engrenage ;

- le systéme comprend un boitier, I'actionneur faisant saillie a partir d’'une premiere
paroi extérieure du boitier et les éléments de serrage faisant saillie a partir d’'une
deuxiéme paroi extérieure du boitier, la deuxieme paroi extérieure étant opposée a la
premiére paroi extérieure par rapport a I'axe principal.

L'invention a également pour objet un procédé de serrage d’éléments de fixation
de roue de véhicule automobile, ladite roue étant fixé au véhicule par au moins deux
éléments de fixation, a partir d’'un systeme tel que décrit précédemment, le procédé
comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage sur un élément de fixation a serrer,

- 'actionnement de I'actionneur de sorte a entrainer en rotation la deuxiéme partie
d’engrenage,

- le maintien de la deuxieme partie d’engrenage en position enclenchée et le
pivotement de ladite deuxieme partie d’engrenage sur les premiéres parties d’engrenage
de sorte a partiellement serrer 'ensemble des élément de fixation a serrer, et

- le déplacement et le pivotement de la deuxieme partie d’engrenage entre la
position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a entierement serrer les
éléments de fixation les uns apres les autres.

Le procédé de serrage précité comprend en outre un procédé de serrage
comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage sur un élément de fixation a serrer,

- lactionnement de I'actionneur de sorte a entrainer en rotation chaque deuxiéme
partie d’engrenage,

- le maintien de chaque deuxiéme partie d’engrenage en position enclenchée et le
pivotement desdites deuxiéme partie d’engrenage sur les premieres parties d’engrenage
de sorte a partiellement serrer 'ensemble des élément de fixation a serrer, et

- le déplacement et le pivotement successifs de chaque deuxieme partie
d’engrenage entre la position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a

entierement serrer les éléments de fixation les uns apres les autres.
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L'invention a aussi pour objet un procédé de desserrage d’éléments de fixation de

roue de véhicule automobile, ladite roue étant fixée au véhicule par au moins deux
éléments de fixation, a partir d’'un systeme tel que décrit précédemment, le procédé
comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage sur un élément de fixation a
desserrer,

- 'actionnement de I'actionneur de sorte a entrainer en rotation la deuxieme partie
d’engrenage,

- le déplacement et le pivotement de la deuxieme partie d’engrenage entre la
position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a partiellement desserrer les
éléments de fixation les uns aprés les autres, et

- le maintien de la deuxieme partie d’engrenage en position enclenchée et le
pivotement de ladite deuxieme partie d’engrenage sur les premiéres parties d’engrenage
de sorte a entierement desserrer 'ensemble des élément de fixation a desserrer.

D'autres aspects et avantages de linvention apparaitront a la lecture de la
description qui suit, donnée a titre d’'exemple et faite en référence aux dessins annexés,
dans lesquels :

- la figure 1 est une représentation schématique d’'une face arriere d’un systeme
de serrage et de desserrage selon l'invention,

- la figure 2 est une représentation schématique d’'une face avant du systeme de la
figure 1,

- la figure 3 est une représentation schématique en perspective vue de trois quart
du systéme de la figure 1,

- la figure 4 est une représentation schématique de la face arriere, du systeme de
la figure 1, le systéme comprenant un boitier représenté en coupe suivant un plan axial
médian, perpendiculaire a un axe principal du systéme de la figure 1, le systeme
comprenant des deuxiemes parties d’engrenage en position enclenchée,

- la figure 5 est une représentation analogue a celle de la figure 4, une seule
deuxiéme partie d’engrenage étant en position enclenchée,

-la figure 6 est une représentation schématique analogue a la figure 5, la
deuxieéme partie d’engrenage enclenchée ayant pivoté,

- la figure 7 est une représentation schématique analogue a la figure 5, une autre
deuxieéme partie d’engrenage étant enclenchée,

- la figure 8 est une représentation schématique vue en coupe et de trois quart du
systéme de la figure 1,
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- la figure 9 est une représentation schématique de la face avant du systéeme de la

figure 1 sans bottier, et

- la figure 10 est une représentation schématique des liens fonctionnels entre une
unité de mesure, une unité de commande et un moteur électrique d’'un systéme de
serrage et de desserrage selon I'invention.

Un systeme de serrage et de desserrage 1 d’éléments de fixation de roue de
vehicule automobile est illustré sur les figures 1 a 9.

Les éléments de fixation sont configurés pour fixer une roue a l'essieu d’'un
véhicule automobile, la roue étant fixée au véhicule par au moins deux éléments de
fixation (non représentés). Les éléments de fixation sont, par exemple, des goujons, des
écrous, des boulons ou autres. De maniére générale, le serrage et desserrage de ces
éléments de fixation se fait par une rotation des éléments de fixation autour d’un axe qui
est sensiblement paralléle a 'axe de I'essieu et a 'axe de la roue.

Le systéme 1 est propre a actionner les éléments de fixation afin de serrer ou de
desserrer lesdits éléments de fixation.

Dans le mode de réalisation illustré sur les figures 1 a 9, le systéme 1 comprend
un boitier 4, un chéssis 5 disposé dans le boitier 4 et un actionneur 6 mobile en rotation
autour d’un axe principal A-A’ paralléle a I'axe de rotation des éléments de fixation.

Le systeme 1 comprend, en outre, au moins deux éléments de serrage 8. Les
éléments de serrage 8 sont complémentaires des éléments de fixation, chaque élément
de serrage 8 portant une premiére partie d’engrenage 12.

Le systeme 1 comprend, également, au moins une deuxiéme partie d’engrenage
16. La deuxieme partie d’engrenage 16 est complémentaire de chaque premiere partie
d'engrenage 12 et est déplagable dans une direction radiale perpendiculaire a l'axe
principal A-A’.

Le systeme 1 comprend aussi un dispositif 18 de déplacement de la deuxieme
partie d’engrenage 16 en fonction d’'un signal de commande et un dispositif de commande
20 propre a générer le signal de commande.

Le boitier 4 est avantageusement configuré pour contenir 'ensemble des éléments
du systeme de serrage et de desserrage 1. Ainsi, le systeme 1 est facilement
transportable.

La forme du boitier 4 est, par exemple, cylindrique de diamétre sensiblement
similaire au diameétre interne d’'une roue de véhicule automobile. Ainsi, le boitier 4 est
particulierement adapté pour étre fixé sur les éléments de fixation d’'une roue de véhicule

automobile.
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Comme illustré sur les figures 1 a 3, le boitier 4 comprend, notamment, une

premiere paroi extérieure 21 en forme de disque et une deuxiéme paroi extérieure 22,
opposée a la premiére paroi 21 par rapport a I'axe principal A-A’ et de forme similaire a la
premiere paroi 21. Le boitier 4 comprend, en outre, une paroi latérale 25 de forme
cylindrique joignant la premiere paroi extérieure 21 a la deuxieéme paroi extérieure 22.

La premiere paroi extérieure 21 est propre a recevoir 'actionneur 6 comme cela
sera décrit ultérieurement. En outre, la premiéere paroi 21 comprend, avantageusement,
des organes de préhension 23 (visibles sur la figure 2) du boitier 4, par exemple des
poignées, permettant de faciliter le transport et le positionnement du boitier 4 sur les
éléments de fixation.

La deuxieme paroi extérieure 22 est propre a laisser passer les éléments de
serrage 8 comme cela sera décrit dans la suite de la description.

En dehors de ces éléments, les autres éléments du systeme 1 sont masqués et
protégés par les parois extérieure 21, 22 et par la paroi latérale 25.

L’actionneur 6 fait saillie a partir de la premiere paroi extérieure 21 du boitier 4.

L'actionneur 6 est actionnable par l'utilisateur, c’est-a-dire propre a étre mis en
rotation par l'utilisateur. Le systéme 1 est en marche lorsque l'actionneur 6 est actionné
par l'utilisateur. Selon, le sens de rotation de I'actionneur 6, le systéme 1 est propre a
serrer ou a desserrer les éléments de fixation.

L’actionneur 6 est, par exemple, un goujon, un écrou, un boulon ou autres.
L’actionneur 6 est, par exemple, actionnable a partir d’un outil couramment utilisée pour
changer les roues des véhicules automobiles, tel qu’une clé en croix.

Les éléments de serrage 8 sont complémentaires des éléments de fixation. Ainsi,
chague élément de serrage 8 peut étre fixé sur un élément de fixation d’une roue.

Le nombre d’éléments de serrage 8 est égal au nombre d’éléments de fixation
d’une roue de véhicule automobile. Comme illustré sur les figures 1 et 3 a 8, les éléments
de serrage 8 sont au nombre de cing pour une roue comprenant cing éléments de
fixation.

Les éléments de serrage 8 font saillie a partir de la deuxiéme paroi extérieure 22
du boitier 4. Avantageusement, les éléments de serrage 8 sont disposés sur la deuxieme
paroi extérieure 22 de sorte que chaque élément de serrage 8 puisse étre enclenché avec
un élément de fixation distinct d'une méme roue. La disposition des éléments de serrage
8 est donc définie en fonction de la disposition des éléments de fixation sur une roue.

Dans le mode de réalisation illustré sur les figures 1 a 9, chaque élément de
serrage 8 comprend une premiére extrémité 8A faisant saillie en dehors du boitier 4 et

une deuxiéme extrémité 8B située a l'intérieur du boitier 4. La premiere extrémité 8A porte
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une clé femelle complémentaire des éléments de fixation. La deuxieme extrémité 8B est

en forme de goujon et porte une premiére partie d'engrenage 12.

Ainsi, dans le mode de réalisation illustré sur les figures 1 a 9, le systéme 1
comprend cing premieres parties d’engrenage 12, chacune de ces premieres parties
d’engrenage 12 étant portée par un élément de serrage 8 distinct.

En outre, chaque premiere partie d’engrenage 12 est disposée a lintérieur du
boitier 4.

Chaque premiére partie d'engrenage 12 est propre a étre entrainée en rotation par
rapport a un axe paralléle a I'axe principal A-A’.

Les premieres parties d’engrenage 12 sont solidaires en rotation des clés femelles
portées par les éléments de serrage 8 correspondants, permettant ainsi de serrer ou de
desserrer les éléments de fixation fixés aux éléments de serrage 8.

Les premiéres parties d’engrenage 12 sont, par exemple, des pignons s’étendant
dans un plan radial perpendiculaire a I'axe principal A-A’, comme illustré sur les figures 4
as.

Le chassis 5 est disposé dans le boitier 4 comme illustré sur les figures 4 a 8.

Le chéssis 5 est solidaire en rotation de I'actionneur 6 c’est-a-dire qu’une rotation
de 'actionneur 6 entraine une rotation dans le méme sens du chassis 5.

Le chéassis 5 comprend au moins une nervure 24 de réception de la deuxieme
partie d’engrenage 16. La nervure 24 est, par exemple, une nervure présentant une
section en forme de queue d’Aronde.

Le chassis 5 comprend autant de nervures 24 que de deuxiemes parties
d’engrenage 16. Dans le mode de réalisation illustré sur les figures 1 a 9, le chéassis 5
comprend au moins neuf nervures 24 de réception de la deuxieme partie d’engrenage 16.

La deuxieme partie d'engrenage 16 présente, par exemple, une premiere portion

26 de forme complémentaire aux nervures 24 et une deuxieme portion 28, de forme
complémentaire aux premiéres parties d’engrenage 12. Dans le mode de réalisation
illustré sur les figures 1 a 9, la deuxieme portion 28 est crantée pour s’engrener sur les
premieres parties d’engrenage 12 en forme de pignons.
La deuxieme partie d’engrenage 16 est solidaire en rotation de lactionneur 6. La
deuxieme partie d’engrenage 16 est ménagée dans la nervure 24 du chassis 5, de sorte a
étre déplacable en translation dans ladite nervure 24 dans une direction radiale,
perpendiculaire a I'axe principal A-A’.

La deuxieme partie d’engrenage 16 est ainsi déplacable entre une position
enclenchée (figure 4, 5 et 6 pour la deuxieme partie d’engrenage 16A) et une position
désenclenchée (figure 7 pour la deuxiéme partie d’engrenage 16A). Dans la position
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enclenchée, la deuxieme partie d’engrenage 16 est propre a enclencher une premiere

partie d’engrenage 12, c’est a dire que les dents des pignons de la premiére partie
d’engrenage 12 sont enclenchées avec la deuxiéme portion crantée 28 de la deuxiéme
partie d’engrenage 16, et a entrainer en rotation ladite premiere partie d'engrenage 12 de
sorte a serrer ou desserrer au moins un élément de fixation fixé a I'élément de serrage 8
de ladite premiere partie d’engrenage 12 . Dans la position désenclenchée, la deuxiéme
partie d’engrenage 16 est écartée de I'axe principal A-A’ selon une direction radiale et ne
peut entrer en contact avec aucune des premieres parties d'engrenage 12.

Dans le mode de réalisation illustré sur les figures 1 a 9, le systeme 1 comprend,
avantageusement, une pluralité de deuxiemes parties d’engrenage 16 adjacentes les
unes aux autres.

Avantageusement, les deuxiemes parties d’engrenage 16 entourent les éléments
de serrage 8 et définissent ainsi, via leurs deuxiemes portions 28, un contour fermé en
forme de couronne crantée lorsque la pluralité desdites deuxiemes parties d’engrenage
16 est en position enclenchée.

Lorsque le systeme 1 comprend plusieurs deuxiemes parties d’engrenage 16, le
nombre de deuxiémes parties d’engrenage 16 est choisi pour que chaque deuxiéme
partie d’engrenage 16 dans la position enclenchée, soit en contact avec au plus une seule
premiere partie d’engrenage 12. Ainsi, une deuxiéme partie d’engrenage 16 ne peut étre
simultanément en contact avec deux premieres parties d’engrenage 12 distinctes.

Le dispositif de déplacement 18 est propre a déplacer chaque deuxieme partie
d’engrenage 16 entre la position enclenchée et la position désenclenchée suite a la
réception d’'un signal de commande. Ainsi, le dispositif de déplacement 18 est propre a
translater les deuxiemes parties d’engrenage 16 selon des directions radiales,
perpendiculaires a I'axe principale A-A’, indépendamment les unes des autres dans les
nervures 24 du chassis 5.

Le dispositif de déplacement 18 comprend au moins un moteur électrique 30
agencé pour déplacer les deuxiemes parties d’engrenage 16 entre la position enclenchée
et la position désenclenchée.

Le dispositif de déplacement 18 comprend un moteur électrique 30 pour chaque
deuxieme partie d’engrenage 16. Ainsi, dans le mode de réalisation illustré sur les figures
1 a9, le dispositif de déplacement 18 comprend neuf moteurs électriques 30 puisque le
systeme 1 comprend neuf deuxiémes parties d’engrenage 16.

Comme illustré sur les figures 8 et 9, les moteurs électriques 30 sont, par exemple,
reliés aux deuxiemes parties d’engrenage 16 au moyen de tiges 37, telles que des tiges
filetées recues dans des orifices filetés des deuxiemes parties d’engrenage 16. Ainsi, les
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moteurs 30 sont propres a entrainer en rotation les tiges filetées 37 correspondantes, ce

qui permet de déplacer radialement les deuxiemes parties d’engrenage 16 par vissage ou
dévissage des tiges filetées dans les orifices filetés des deuxiemes parties d’engrenage
16.

Le dispositif de commande 20, illustré sur la figure 10, est configuré pour générer
un signal de commande permettant de commander le dispositif de déplacement 18 et
donc le changement de position des deuxiémes parties d’'engrenage 16 entre la position
enclenchée et la position désenclenchée.

Le dispositif de commande 20 comprend une unité de mesure 32 et une unité de
commande 34.

L'unité de mesure 32, illustrée sur la figure 8 et la figure 10, est propre a mesurer
le couple de serrage de chaque élément de serrage 8 et/ou la force de serrage exercée
sur au moins une portion de chaque premiere partie d’'engrenage 12.

L'unité de mesure 32 comprend, par exemple, des capteurs de couple 35
connectés a chaque élément de serrage 8 pour mesurer le couple de serrage de chaque
élément de serrage 8 et/ou des capteurs de mesure 36 d’une force de serrage disposés
dans chaque premiere partie d’engrenage 12, par exemple dans une ou plusieurs dents
de pignons lorsque les premieres parties d’engrenage 12 sont des pignons. Un exemple
d’un capteur de couple 35 en forme de manchon et d’'un capteur de mesure 36 est illustré
sur la figure 8.

L’'unité de commande 34, illustrée sur la figure 10, est agencée pour générer le
signal de commande en fonction des mesures effectuées par 'unité de mesure 32.

L’unité de commande 34 comprend notamment une mémoire et un processeur tel
qu’un microcontréleur.

La mémoire de l'unité de commande 34 comprend, notamment, des valeurs de
couples de serrage prédéterminés et/ou de forces de serrage prédéterminées relatifs a
des états de serrage spécifiques des éléments de fixation. En particulier, la mémoire
comprend un premier intervalle prédéterminé de couples de serrage et/ou de forces de
serrage correspondant a un serrage partiel des éléments de fixation et un deuxiéme
intervalle prédéterminé de couples de serrage et/ou de forces de serrage correspondant a
un serrage total des éléments de fixation. Le premier intervalle prédéterminé dépend, par
exemple, de la marque du véhicule et de la catégorie du véhicule. Le deuxieme intervalle
prédéterminé est, par exemple, préprogrammé par l'utilisateur.

La mémoire comprend, également, la position relative de chaque élément de
serrage 8 et de chaque deuxiéme partie d'engrenage 16, ainsi qu’un ordre de serrage et
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de desserrage des éléments de fixation en fonction de la position relative des éléments de

serrage 8.

En variante, I'unité de mesure 32 comprend un capteur de position propre a
mesurer la position de chaque deuxieme partie d’engrenage 16 et l'unité de commande
34 est configurée pour déterminer le déplacement des deuxiemes parties d’engrenage 16
en fonction de la position relative des deuxiemes parties d’engrenage 16 par rapport aux
premiéres parties d’engrenage 12.

Dans la suite de la description et sur les figures, les premiéres parties d’'engrenage
12 sont différenciées les unes des autres par les références « 12A », « 12B », « 12C »,
« 12D » et « 12E » et les deuxiémes parties d’engrenage 16 sont différenciées les unes
des autres par les références « 16A », « 16B », « 16C », « 16D », « 16E », « 16F »,
« 186G », « 16H » et « 16l ».

Le microcontrlleur est propre a calculer, en fonction des mesures de l'unité de
mesure 32 et des premier et deuxieme intervalles prédéterminés, le déplacement
souhaité de chaque deuxieme partie d’engrenage 16 afin de faire pivoter une premiere
partie d’engrenage 12 d’'un élément de serrage 8 et serrer ou desserrer ainsi I'élément de
fixation correspondant d’'un couple de serrage prédéterminé.

Les liens fonctionnels entre 'unité de mesure 32, l'unité de commande 34 et les
moteurs électriques 30 sont notamment illustrés sur la figure 10.

Un procédé de serrage d’éléments de fixation de roues de véhicule automobile,
utilisant le systeme 1 va maintenant étre décrit.

Initialement, l'utilisateur dispose chaque élément de serrage 8 sur un élément de
fixation a serrer d’'une roue de véhicule automobile. Cela peut se faire en une seule
opération en positionnant de fagon appropriée le systeme 1 et en enclenchant les
éléments de serrage 8 sur les éléments de fixation.

Ensuite, l'utilisateur actionne l'actionneur 6 de sorte a entrainer en rotation le
chéssis 5 et les deuxiémes parties d’engrenage 16. En particulier, I'utilisateur entraine en
rotation lactionneur 6 de sorte a permetire le serrage des éléments de fixation.
L’actionnement de l'actionneur 6 est, par exemple, réalisé au moyen d’un outil tel qu’un
outil classiquement utilisé pour le serrage ou le desserrage d’'une roue de véhicule
automobile. L'utilisateur actionne continuellement l'actionneur 6 dans toute la suite du
procedé de serrage.

L’'unité de mesure 32 mesure le couple de serrage de chaque élément de serrage
8 et/ou la force de serrage de chaque premiéere partie d’engrenage 12. Les éléments de
fixation étant initialement non serrés ou tres faiblement serrés, les couples de serrage

mesurés, respectivement les forces de serrage mesurées sont sensiblement nuls.
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Lorsque les valeurs mesurées par l'unité de mesure 32 sont strictement inférieures

a la valeur minimale du premier intervalle prédéterming, l'unité de commande 34 génere
un signal de commande permettant d’enclencher ou de maintenir enclenchées I'ensemble
des deuxiemes parties d’engrenage 16.

Le dispositif de déplacement 18 assure le maintien des deuxiémes parties
d’engrenage 16 en position enclenchée, comme illustré sur la figure 4.

Les deuxiemes parties d’engrenage 16 pivotent alors sur les premiéres parties
d’engrenage 12, ce qui entraine en rotation ces premieres parties d’engrenage 12 et les
éléments de serrage 8 correspondant et permet le serrage partiel des éléments de
fixation.

Puis, lorsque l'unité de mesure 32 mesure au moins un couple de serrage d’'un
élément de serrage 8 et/ou au moins une force de serrage d'une premiéere partie
d'engrenage 12 égale ou supérieure a la valeur maximale du premier intervalle
prédéterminé ou lorsque l'ensemble des valeurs mesurées sont comprises dans le
premier intervalle prédéterming, 'unité de commande 34 génere un nouveau signal de
commande transmis au dispositif de déplacement 18.

Le dispositif de déplacement 18 déplace alors successivement les deuxiémes
parties d’engrenage 16 entre la position enclenchée et la position désenclenchée de sorte
gu’une seule deuxiéme partie d’engrenage 16 soit enclenchée a la fois et qu'une premiere
partie d’engrenage 12 d’un premier élément de serrage 8 pivote jusqu’a ce que I'élément
de fixation correspondant soit entierement serré, c’est-a-dire que le couple mesuré et/ou
la force mesurée pour ce premier élément de serrage 8 soit compris au sens large dans le
deuxiéme intervalle prédéterminé.

Le dispositif de déplacement 18 déplace ensuite de maniére analogue les
deuxiémes parties d’engrenage 16 pour faire pivoter les unes aprées les autres chaque
premiere partie d’engrenage 12 jusqu’a ce que I'ensemble des éléments de fixation soient
entierement serrés.

Par exemple, comme illustré sur les figures 5 et 6, la deuxiéme partie d’engrenage
16A est initialement enclenchée pour faire pivoter la premiére partie d’'engrenage 12A.
Puis, comme illustré sur la figure 7, si le couple de serrage de I'élément de serrage 8
correspondant et/ou la force de serrage de la premiere partie d’engrenage 12A est
comprise dans le deuxieme intervalle prédéterminé, la deuxieme partie d’engrenage 16A
est désenclenchée et la deuxieme partie d’engrenage 161 adjacente a la deuxiéme partie
d’engrenage 16A, est enclenchée pour faire pivoter la méme premiére partie d’engrenage
12A et poursuivre le serrage de I'élément de fixation associé. Les deuxiemes parties
d’engrenages sont déplacées de la méme maniére jusqu’a ce que I'élément de fixation
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serré par I'élément de serrage 8 correspondant a la premiére partie d’engrenage 12A soit

entierement serré. Le processus se répete ensuite pour faire pivoter les unes apres les
autres les premieres parties d’engrenage 12B, 12C, 12D et 12E permettant de serrer
totalement les éléments de fixation les uns aprés les autres.

Ainsi, le procédé de serrage comprend deux étapes principales : une étape de
serrage partiel de tous les éléments de fixation en méme temps et une étape de serrage
total de chaque élément de fixation 'un aprés l'autre. Ces deux étapes permettent de
limiter I'effort de l'utilisateur pour actionner l'actionneur 6 et rendent donc le systeme 1
utilisable quelles que soient les capacités physiques de l'utilisateur.

De maniere similaire, un procédé de desserrage d’éléments de fixation de roues
de véhicule automobile, utilisant le systéeme 1 va maintenant étre décrit.

Initialement, l'utilisateur dispose chaque élément de serrage 8 sur un élément de
fixation a desserrer d’'une roue de véhicule automobile.

Ensuite, l'utilisateur actionne l'actionneur 6 de sorte a entrainer en rotation le
chéssis 5 et les deuxiémes parties d’engrenage 16. En particulier, I'utilisateur met en
rotation l'actionneur 6 de sorte a permettre le desserrage des éléments de fixation.
L'utilisateur actionne continuellement l'actionneur 6 dans toute la suite du procédé de
desserrage.

L’'unité de mesure 32 mesure le couple de serrage de chaque élément de serrage
8 et/ou la force de serrage de chaque premiere partie d’engrenage 12.

Lorsque la valeur mesurée par l'unité de mesure 32 est strictement supérieure a la
valeur maximale du premier intervalle prédéterminé, l'unité de commande 34 génére un
signal de commande transmis au dispositif de déplacement 18. Le dispositif de
déplacement 18 déplace alors successivement les deuxiemes parties d’engrenage 16
entre la position enclenchée et la position désenclenchée de sorte qu’une seule deuxieme
partie d’engrenage 16 soit enclenchée a la fois et que la premiére partie d’engrenage 12
d'un premier élément de serrage 8 pivote jusqu’a ce que I'élément de fixation
correspondant soit partiellement desserré, c’est-a-dire que le couple mesuré et/ou la force
mesurée pour ce premier élément de serrage 8 soit compris au sens large dans le
premier intervalle prédéterminé.

Le dispositif de déplacement 18 déplace ensuite de maniére analogue les
deuxiémes parties d’engrenage 16 pour faire pivoter les unes aprées les autres chaque
premiere partie d’engrenage 12 jusqu’a ce que I'ensemble des éléments de fixation soient
partiellement desserrés.

Puis, lorsque l'unité de mesure 32 mesure que I'ensemble des couples de serrage
des éléments de serrage 8 et/ou des forces de serrage des premieres parties
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d’engrenage 12 sont inférieures ou égales a la valeur maximale du premier intervalle

prédéterminé, I'unité de commande 34 génére un nouveau signal de commande transmis
au dispositif de déplacement 18.

Le dispositif de déplacement 18 déplace alors ou maintien I'ensemble des
deuxiemes parties d’engrenage 16 en position enclenchée.

Les deuxiemes parties d’engrenage 16 pivotent alors sur les premiéres parties
d’engrenage 12, ce qui entraine en rotation ces premiéeres parties d’engrenage 12 et les
éléments de serrage 8 correspondant et permet le desserrage total des éléments de
fixation. Le desserrage total correspond, par exemple, a un couple de serrage et/ou a une
force de serrage sensiblement nul.

Ainsi, le procédé de desserrage comprend également deux étapes principales :
une étape de desserrage partiel des éléments de fixation I'un apres l'autre et une étape
de desserrage total des éléments de fixation en méme temps. Ces deux étapes
permettent encore de limiter I'effort de l'utilisateur pour actionner I'actionneur 6 et rendent
donc le systeme 1 utilisable quelles que soient les capacités physiques de I'utilisateur.

Le systeme 1 est donc simple d'utilisation puisque l'utilisateur n'a accés qu’au
boitier 4 et que les seules actions requises de l'utilisateur sont de disposer les éléments
de serrage 8 sur les éléments de fixation puis d’actionner I'actionneur 6 en un mouvement
continu jusqu’a I'atteinte d’un couple de serrage prédéterminé ou d'une force de serrage
prédéterminée.

En variante, I'actionneur 6 est automatisé, c’est-a-dire qu'il est entrainé en rotation

par un moteur et son utilisation ne nécessite aucun effort de la part de I'utilisateur.
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REVENDICATIONS

1.- Systeme (1) de serrage et de desserrage d’éléments de fixation de roues de
véhicule automobile, ladite roue étant fixée au véhicule par au moins deux éléments de
fixation, le systéme (1) comprenant :

- un actionneur (6) mobile en rotation autour d’'un axe principal (A-A’),

- au moins deux éléments de serrage (8) complémentaires des éléments de
fixation, chaque élément de serrage (8) étant pourvu dune premiere partie
d’engrenage (12) s’étendant sur la périphérie de I'élément de serrage (8),

- au moins une deuxieme partie d'engrenage (16), complémentaire des premieres
parties d’engrenage (12), la deuxiéme partie d’engrenage (16) étant solidaire en rotation
de l'actionneur (6) et déplagable entre une position enclenchée dans laquelle la deuxieme
partie d’engrenage (16) est propre a enclencher une premiére partie d’engrenage (12) et
a entrainer en rotation ladite premiére partie d’engrenage (12) de sorte a serrer ou
desserrer au moins un élément de fixation et une position désenclenchée dans laquelle la
deuxiéme partie d’engrenage (16) ne peut entrer en contact avec aucune des premieres
parties d’engrenage (12),

- un dispositif de déplacement (18) de la deuxieme partie d’engrenage (16) entre
la position enclenchée et la position désenclenchée suite a la réception d’un signal de
commande, et

- un dispositif de commande (20) propre a générer le signal de commande.

2.- Systeme (1) selon la revendication 1, dans lequel le systeme (1) comprend un
chéssis (5) solidaire en rotation de 'actionneur (6), le chéassis (5) comprenant au moins
une nervure (24), la deuxiéme partie d’engrenage (16) étant ménagée dans la nervure
(24) et déplacable en translation dans la nervure (24) dans une direction perpendiculaire a
I'axe principal (A-A’).

3.- Systéme (1) selon la revendication 1 ou 2, dans lequel le dispositif de
déplacement (18) comprend un moteur électrique (30) agencé pour déplacer la deuxieme
partie d’engrenage (16) entre la position enclenchée et la position désenclenchée.

4.- Systéme (1) selon 'une quelconque des revendications 1 a 3, dans lequel le
dispositif de commande (20) comprend une unité de mesure (32) du couple de serrage de
chague élément de serrage (8) et/ou de la force de serrage exercée sur au moins une
portion de chaque premiére partie d’engrenage (12), le dispositif de commande (20) étant



10

15

20

25

30

35

WO 2017/118960 PCT/IB2017/050088

15
agencé pour générer le signal de commande en fonction des mesures effectuées par

Funité de mesure (32).

5.- Systeme (1) selon l'une quelconque des revendications 1 a 4, dans lequel le
systéme (1) comprend une pluralité de deuxiemes parties d’engrenage (16) adjacentes
les unes des autres, entourant les éléments de serrage (8), et définissant un contour
fermé lorsque la pluralité desdites deuxiemes parties d’engrenage (16) sont en position

enclenchée.

6.- Systéme (1) selon I'une quelconque des revendications 1 a 5, comprenant au
moins quatre éléments de serrage (8), le nombre de deuxiemes parties d’engrenage (16)
étant choisi pour que chaque deuxieme partie d’engrenage (16) dans la position
enclenchée, soit en contact avec au plus une seule premiere partie d’engrenage (12).

7.- Systeme (1) selon l'une quelconque des revendications 1 a 6, dans lequel le
systéme (1) comprend un boitier (4), I'actionneur (6) faisant saillie a partir d’'une premiere
paroi extérieure (21) du boitier (4) et les éléments de serrage (8) faisant saillie a partir
d'une deuxiéme paroi extérieure (22) du boitier (4), la deuxieme paroi extérieure (22)
étant opposée a la premiére paroi extérieure (21) par rapport a I'axe principal (A-A’).

8.- Procédé de serrage d’éléments de fixation de roues de véhicule automobile,
ladite roue étant fixée au véhicule par au moins deux éléments de fixation, a partir d’'un
systéme (1) selon 'une quelconque des revendications 1 a 7, le procédé comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage (8) sur un élément de fixation a
serrer,

- l'actionnement de l'actionneur (6) de sorte a entrainer en rotation la deuxiéme
partie d’engrenage (16),

- le maintien de la deuxiéme partie d’engrenage (16) en position enclenchée et le
pivotement de ladite deuxieme partie d’engrenage (16) sur les premieres parties
d’engrenage (12) de sorte a partiellement serrer 'ensemble des élément de fixation a
serrer, et

- le déplacement et le pivotement de la deuxieme partie d’engrenage (16) entre la
position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a entierement serrer les

éléments de fixation les uns apres les autres.
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9.- Procédé de serrage selon la revendication 8, le systeme (1) étant selon la

revendication 5, le procédé comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage (8) sur un élément de fixation a
serrer,

- lactionnement de lactionneur (6) de sorte a entrainer en rotation chaque
deuxieéme partie d’engrenage (16),

- le maintien de chaque deuxieme partie d’engrenage (16) en position enclenchée
et le pivotement desdites deuxieme partie d’engrenage (16) sur les premiéres parties
d’engrenage (12) de sorte a partiellement serrer 'ensemble des élément de fixation a
serrer, et

- le déplacement et le pivotement successifs de chaque deuxieme partie
d’engrenage (16) entre la position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a

entierement serrer les éléments de fixation les uns apres les autres.

10.- Procédé de desserrage d’éléments de fixation de roues de véhicule
automobile, ladite roue étant fixée au véhicule par au moins deux éléments de fixation, a
partir d'un systéme (1) selon I'une quelconque des revendications 1 a 7, le procédé
comprenant :

- la disposition de chaque élément de serrage (8) sur un élément de fixation a
desserrer,

- l'actionnement de l'actionneur (6) de sorte a entrainer en rotation la deuxiéme
partie d’engrenage (16),

- le déplacement et le pivotement de la deuxieme partie d’engrenage (16) entre la
position enclenchée et la position désenclenchée de sorte a partiellement desserrer les
éléments de fixation les uns aprés les autres, et

- le maintien de la deuxiéme partie d’engrenage (16) en position enclenchée et le
pivotement de ladite deuxiéme partie d’engrenage (16) sur les premieres parties
d’engrenage (12) de sorte a entierement desserrer 'ensemble des élément de fixation a

desserrer.
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RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE

Demande internationale n°

PCT/IB2017/050088

A. CLASSEMENT DE L'OBJET DE LA DEMANDE

ADD.

Selon la classification internationale des brevets (CIB) ou a la fois selon la classification nationale et la CIB

INV. B23P19/06 B25B13/48 B25B17/02 B25B21/00

B60B29/00

B. DOMAINES SUR LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE

Documentation minimale consultée (systéme de classification suivi des symboles de classement)

B23P B25B

recherche

Documentation consultée autre que la documentation minimale dans la mesure ot ces documents relévent des domaines sur lesquels a porté la

recherche utilisés)

EPO-Internal, WPI Data

Base de données électronique consultée au cours de la recherche internationale (nom de la base de données, et si cela est réalisable, termes de

C. DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS

Catégorie” | Identification des documents cités, avec, le cas échéant, I'indication des passages pertinents

no. des revendications visées

X US 4 515 043 A (GRAY BILLY C [US])

7 mai 1985 (1985-05-07)

colonne 1, ligne 55 - colonne 2, ligne 27;
figures 2,4

A US 2 069 882 A (WALTER HALL)

9 février 1937 (1937-02-09)

colonne 2, ligne 42 - colonne 4, ligne 50;
figures 1,2

A US 3 905 254 A (PALATNICK LEONARD ET AL)
16 septembre 1975 (1975-09-16)

colonne 1, ligne 39 - colonne 2, ligne 39;
figures 1,3

A US 20057188795 Al (WOLTZ LYDIA K [US])

1 septembre 2005 (2005-09-01)

le document en entier

1,3,6,7

1,8,10

1,8,10

1,8,10

D Voir la suite du cadre C pour la fin de la liste des documents Les documents de familles de brevets sont indiqués en annexe

* Catégories spéciales de documents cités:

"A" document définissant I'état général de la technique, non
considéré comme particuliérement pertinent

"E" document antérieur, mais publié a la date de dép6ét international
ou aprés cette date

priorité ou cité pour déterminer la date de publication d'une
autre citation ou pour une raison spéciale (telle qu'indiquée)

"T" document ultérieur publié aprés la date de dépét international ou la
date de priorité et n'appartenenant pas a I'état de la
technique pertinent, mais cité pour comprendre le principe
ou la théorie constituant la base de l'invention

"X" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée ne peut
. ) o étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
L" document pouvant jeter un doute sur une revendication de inventive par rapport au document considéré isolément
"Y" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée

ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive

14 mars 2017 22/03/2017

"O" document se référant a une divulgation orale, a un usage, a lorsque le document est associé a un ou plusieurs autres

une exposition ou tous autres moyens documents de méme nature, cette combinaison étant évidente
"P" document publié avant la date de dépét international, mais pour une personne du metier

postérieurement a la date de priorité revendiquée "&" document qui fait partie de la méme famille de brevets
Date a laquelle la recherche internationale a été effectivement achevée Date d'expédition du présent rapport de recherche internationale
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Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication
US 4515043 A 07-05-1985  AUCUN
US 2069882 A 09-02-1937  AUCUN
US 3905254 A 16-09-1975  AUCUN
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