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(57) Abrégé : L'invention concerne une boite de vitesses équipée d'un capteur de position d'un organe de commande qui est déplacé
pour changer de rapport . La boite de vitesses comprend un carter traversé par un organe de commande (6, 7) mobile en translation le
long d'un axe (AX) dit de commande et en rotation autour de cet axe de commande (AX) , pour changer de rapport. Elle est équipée
d'un capteur bidirectionnel (11) ayant un corps (12) rigidement fixé au carter (2) et une partie mobile (13, 23, 24) en translation le long
d'un axe (AC) du capteur et en rotation autour de cet axe (AC) du capteur. Cette partie mobile (13, 23, 24) étant liée en mouvement
a l'organe de commande (6, 7) pour déterminer la position angulaire et la position longitudinale de cet organe de commande (6, 7)
. L'invention s'applique 2 une boite de vitesses de véhicule automobile et trouve des avantages et applications notamment pour les
économies d'énergie, 'hybridation et la sécurité de fonctionnement.
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"Boite de vitesses équipée d'un capteur de position”

L"invention concerne une boite de vitesses de
véhicule automobile, comprenant un carter portant un
organe de commande mobile en translation le long d'un axe
dit de commande et en rotation autour de cet axe de
commande, pour changer de rapport.

Dans une telle boite de vitesses connue notamment
du document FR2749908, 1l'organe de commande est relié a
un systeme de capteurs de position destiné a identifier
la position de cet organe de commande.

Ce systeme de capteurs est destiné a fournir des
données représentatives de 1'état courant de la boite de
vitesses, & une unité centrale ou tout autre organe de
pilotage équipant le véhicule automobile.

La solution retenue dans ce document consiste a
accoupler deux capteurs distincts a des éléments de
tringlerie de la boite de vitesses qui actionne 1'organe
de commande.

L'implantation de ces capteurs et leurs
accouplements avec les éléments de tringlerie nécessitent
des modifications importantes qui induisent des surcolts
significatifs.

Le but de 1l’invention est de proposer une boite de
vitesses équipée d'un systéme de capteurs pour déterminer
la position de 1l'organe de commande qui soit & la fois
précis et simple a implanter sans modification de la
mécanique interne de la boite de vitesses.

A cet effet, 1"invention a pour objet une boite de
vitesses de véhicule automobile, comprenant un carter
portant un organe de commande mobile en translation le
long d'un axe dit de commande et en rotation autour de
cet axe de commande, pour changer de rapport,
caractérisée en ce qu'elle est équipée d'un capteur
bidirectionnel ayant un corps rigidement fixé au carter

et une partie mobile en translation le long d'un axe du
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capteur et en rotation autour de cet axe du capteur,
cette partie mobile étant 1liée en mouvement a 1l'organe de
commande pour déterminer la position angulaire et la
position longitudinale de cet organe de commande.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans laquelle 1'axe
du capteur est orienté parallélement a 1'axe de commande
en étant espacé de celui-ci.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans lagquelle la
partie mobile du capteur est couplée a l'organe de
commande par l'intermédiaire d'une biellette.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans lagquelle la
biellette est liée en mouvement a 1'organe de commande
par une liaison pivot ayant un axe parallele a l'axe de
commande et a l'axe du capteur en étant espacé de ces
axes, et dans laquelle la biellette est 1liée a la partie
mobile du capteur par une liaison rotule ayant son centre
espacé de l'axe de commande et de 1l'axe du capteur.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans lagquelle la
biellette est 1liée en mouvement a la partie mobile du
capteur par une liaison pivot ayant un axe parallele a
l'axe de commande et a l'axe du capteur en étant espacé
de ces axes, et dans laquelle la biellette est liée a
l'organe de commande par une liaison rotule ayant son
centre espacé de 1l'axe de commande et de 1l'axe du
capteur.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans lagquelle la
liaison pivot est formée par deux liaisons rotules.

L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie c¢i-dessus, dans laquelle
chaqgue liaison rotule comprend un plot sphérique
encliqueté dans une embase complémentaire rigidement

fixée a la biellette.
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L'invention concerne également une boite de
vitesses telle que définie ci-dessus, dans lagquelle la
partie mobile du capteur comprend une tige mobile et un
doigt radial rigidement solidaire de cette tige mobile,
ce doigt radial comprenant une extrémité sphérique
s'encliquetant dans une embase correspondante de la
biellette.

Une boite selon l'invention trouve des avantages et
applications notamment pour les économies d’énergie,

1’hybridation et la sécurité de fonctionnement.

L’ invention sera maintenant décrite plus en détail,
et en référence aux dessins annexés qui en illustrent une
forme de réalisation a titre d’exemple non limitatif.

La figure 1 est une vue d'ensemble d'une boite de
vitesses selon 1l'invention.

La figure 2 est une vue rapprochée montrant
1l'organe de commande avec la biellette et le capteur de
la boite du dispositif selon l'invention.

La figure 3 est une wvue montrant 1l'organe de
commande et la biellette du dispositif selon 1'invention.

Les figures da a 4csont des représentations
schématiques de trois modes de réalisation de la
biellette du dispositif selon 1'invention.

La figure 5 est une wvue de cb6té du dispositif selon
1'invention dans laquelle 1'organe de commande occupe une
position angulaire neutre et une position longitudinale
neutre. La figure 6 est une vue de dessus du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position angulaire neutre.

La figure 7 est une vue de dessus du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position angulaire décalée dans un sens
indirect.

La figure 8 est une vue de dessus du dispositif

selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
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occupe une position angulaire décalée dans un sens
direct.

La figure 9 est une vue de cbdté du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position longitudinale supérieure et une
position angulaire décalée dans le sens indirect.

La figure 10 est une vue de c¢bété du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position longitudinale inférieure et une
position angulaire décalée dans le sens indirect.

La figure 11 est une vue de c¢bété du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position longitudinale supérieure et une
position angulaire décalée dans le sens direct.

La figure 12 est une vue de c¢bété du dispositif
selon 1'invention dans laquelle 1'organe de commande
occupe une position longitudinale inférieure et une
position angulaire décalée dans le sens direct.

Dans la figure 1, une boite de vitesses 1 comprend
un carter 2 formé d'une partie dite arriere 3 et d'une
partie dite avant 4 solidarisées 1l'une a l'autre ; la
partie avant étant destinée a étre accouplée a un moteur
thermique non représenté, d'un véhicule automobile.

Cette boite de vitesses est équipée d'un organe de
commande 6 comprenant un arbre de commande non représenté
et une came 7 qui est rigidement solidarisée a cet arbre.

L'arbre de commande traverse la partie arriere 3 du
carter 2 au niveau d'une ouverture repérée par 8, et la
came 7 comprend un alésage central 9 recevant l'arbre de
commande, cette came 7 étant rigidement solidarisée a
1'arbre de commande par des moyens non représentés.

La boite de wvitesses comprend également un capteur
11 guil comprenant un corps 12 et une partie mobile 13, le
corps 12 étant rigidement fixé a la partie arriere 3 du
carter. La partie mobile 13 du capteur 11 est liée en

mouvement a la came 7 par une biellette 14.
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La came 7 est déplacable en translation le long
d'un axe de commande repéré par AX dans la figure 2, et
elle est apte a pivoter autour de cet axe de commande AX.
Cette came 7 est par exemple réalisée dans une téle
découpée et s'étend principalement dans un plan normal a
1'axe AX.

Elle comprend deux extrémités pourvues chacune d'un
plot a extrémité sphérique. Ces plots, repérés par 16 et
17 sont destinés a étre accouplés a une tringlerie non
représentée permettant de la déplacer le long et autour
de 1'axe AX pour effectuer des changements de rapports.

Comme visible dans les figures, l'extrémité portant
le plot 17 est légerement surélevée par rapport a celle
portant le plot 16. Cette surélévation est obtenue par
deux pliages pour définir une portion inclinée 10 médiane
qui est prolongée par l'extrémité portant le plot 17.

Le capteur 11 est du type bidirectionnel, c'est-a-
dire pouvant donner des informations de position par
rapport a deux degrés de liberté distincts de sa partie
mobile 13. Dans 1'exemple des figures, la partie mobile
13 est apte a étre déplacée en translation le long d'un
axe AC et en rotation autour de cet axe AC.

Comme visible dans les figures, le capteur 11 est
monté de telle facon gue l'axe AC est paralléle a 1'axe
AX tout en étant espacé de celui-ci. La biellette 14 lie
en mouvement la came 7 avec la partie mobile 13 de telle
fagon gqu'un mouvement de rotation de la came 7 autour de
l'axe AX dans un sens de rotation se traduit par une
mouvement de rotation de la partie mobile 13 dans le sens
opposé, autour de l'axe AC.

Un mouvement de translation de la came 7 le long de
1'axe AX se traduit par un mouvement de translation de la
partie mobile 13 dans le méme sens, mais le long de 1l'axe
AC.

Cette biellette 14 se présente, par exemple, sous
forme d'une plaque de tdle ayant un contour de triangle

rectangle comprenant un petit cdété 18 et un long cdété 19
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perpendiculaires 1'un a 1l'autre, et ayant des sommets
arrondis.

Elle est située entre l'axe AX et 1l'axe AC en
s'étendant selon une direction qui est perpendiculaire a
un plan normal a ces axes, et obligue par rapport a un
plan passant par ces deux axes.

Cette biellette 14 comprend un premier sommet 21,
joignant son long cété 19 a son hypoténuse, ce sommet
étant 1lié en mouvement a la partie mobile 13 du capteur
11 par une premiere liaison rotule 22 ayant un centre de
rotation Cl espacé de 1l'axe AC.

Plus particuliérement, la partie mobile 13 du
capteur 11 comprend une tige 23 prolongée par un doigt 24
s'étendant radialement par rapport a cette tige, et
présentant une extrémité sphérique 26. La biellette 14
comprend, au niveau de son premier sommet 21, une embase
27 dans laquelle 1'extrémité sphérique 26 est apte a
venir s'encliqueter pour former avec cette embase la
liaison rotule.

Dans la figure 2, la liaison rotule 22 est
représentée non encore assemblée, le doigt radial 24 et
son extrémité sphérique 26 étant représentés pour deux
positions angulaires différentes de la partie mobile 13
autour de 1'axe du capteur AC.

Selon la figure 3, cette biellette 14 est, d'autre
part, liée en mouvement a la came 7 par une liaison pivot
28 formant une articulation autour d'un autre axe repéré
par AP, paralléle aux axes AX et AC et espacé de ceux-ci.
Le petit cété 18 du triangle définissant le contour de la
biellette 14 est lui aussi paralléle a ces axes.

Cette liaison pivot 28 est formée par une seconde
et une troisieme liaison rotule 29 et 31 ayant des
centres de rotations respectifs, C2 et C3, alignés sur
l'axe AP. Comme dans le cas de la premiere liaison rotule
22, les seconde et troisieme liaisons rotule 29 et 31
sont formées respectivement par des embases32 et 33

solidaires de la biellette 14, et des plots a extrémité
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sphérique correspondant, 34 et 36 ; chague plot wvenant
s'encligueter dans son embase respective.

Toujours en référence a la figure 3, la came 7
s'étend principalement dans un plan normal a l'axe AX, et
comprend une patte 35 repliée perpendiculairement,
s'étendant parallélement a l'axe AX, et portant les plots
a extrémités sphériques 34 et 36.

Les seconde et troisieme liaisons rotule 29 et 31
sont situées respectivement au voisinage du second sommet
37 du triangle, Jjoignant son long cbété 19 et son petit
cbté 18, et au voisinage du troisiéme sommet 38 de cette
biellette 14 qui joint le petit c6té 18 a 1'hypoténuse.

Les embases 32 et 33 sont fixées a la biellette 14,
a proximité du second et du troisieme sommet 37 et 38,
respectivement.

Dans l'exemple illustré sur les figures, les trois
liaisons rotules ont ainsi leurs centres respectifs, C1,
C2, C3 situés respectivement aux sommets d'un triangle
rectangle ayant son long cbété orienté vers le haut.

Cependant, d'autres configurations peuvent étre
envisagées comme illustré aux figures 4a a 4c. La figure
4a illustre la configuration de l'exemple des figures 1 a
3 et 5 a 12. La figure 4b illustre une configuration dans
laquelle le long cbté est orienté vers le bas, et enfin
la figure 4c¢ illustre une autre configuration dans
laquelle les liaisons rotules ont leurs centres confondus
avec les sommets d'un triangle qui est isocele au lieu
d'étre rectangle.

L'accouplement par la biellette 14 de la came 7
avec la partie mobile 13 du capteur bidirectionnel 11
permet de déterminer précisément la position de cet
organe de commande en translation et en rotation, depuis
le capteur 11.

Ce capteur est par exemple relié & une unité
centrale ou tout autre organe de pilotage embarqué dans
le véhicule automobile, qui est ainsi capable de

connaltre 1l'état courant de la boite de vitesses.
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La sélection d'un rapport par un utilisateur du
véhicule, c'est—a-dire un mouvement transversal du levier
de changement de vitesses, par rapport a 1'axe
longitudinal du véhicule, et dans le cas d'une boite
manuelle, se traduit par une rotation de 1'organe de
commande 6 autour de 1l'axe AX.

Le passage d'un rapport, c'est—-a-dire son
enclenchement par déplacement longitudinal du levier de
vitesses se traduit par une translation de 1'organe de
commande 6 le long de 1l'axe AX.

Dans 1l'exemple des figures 5 et 6, le dispositif
est représenté en vue latérale dans une situation pour
laquelle 1'organe de commande 7 occupe une position
longitudinale médiane dite neutre, et une position
angulaire médiane dit neutre.

Pour sélectionner un rapport, l'organe de commande
7 est déplacé en rotation par exemple dans un sens
indirect a partir de cette position angulaire neutre. La
partie mobile 13 du capteur 12 pivote alors dans le sens
inverse, c'est—-a—-dire dans le sens direct, comme
représenté schématiquement sur la figure 7.

De facon analogue, lorsque 1l'organe de commande 7
est déplacé en rotation dans un sens direct a partir de
la position angulaire neutre, la partie mobile 13 du
capteur 12 pivote dans le sens indirect, comme représenté
schématigquement sur la figure 8.

Pour passer un rapport, 1l'organe de commande 7 est
déplacé en translation le long de l'axe AX. En partant de
la position de la figure 7, il peut ainsi étre déplacé
vers le haut pour atteindre une position supérieure,
comme c'est le cas dans la figure 9, ce qui provogue un
déplacement correspondant de la partie mobile 13.

Partant de la position de la figure 7, 1l'organe de
commande 7 peut également étre déplacé en translation en
sens 1nverse pour atteindre une position longitudinale
dite inférieure, ce qui correspond a la situation de la

figure 10.
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l'organe de commande 7 peut aussi étre déplacé vers la
position longitudinale supérieure et inférieure en
partant de la position angulaire qu'il occupe en figure
8. Comme pour les cas précédents, ces déplacements
longitudinaux se traduisent par des déplacements
longitudinaux correspondants de la partie mobile 13 du
capteur.

L'organe de commande 7 peut également étre déplacé
longitudinalement vers la position supérieure ou
inférieure a partir de la position angulaire neutre qu'il
occupe dans les figures 5 et 6.

Le montage selon l'invention permet ainsi d'assurer
gu'un mouvement de translation de 1l'organe de commande 7
est traduit uniquement par un mouvement de translation de
la partie mobile 13 du capteur 11. De maniéere analogue,
ce montage assure gu'un mouvement de rotation de 1'organe
de commande 7 se traduit uniquement par un mouvement de
rotation de la partie mobile 13 du capteur.

Ce capteur bidirectionnel 11 comprend par exemple
deux roues codeuses ou deux potentiometres indépendants,
lui permettant de déterminer continfiment de facon précise
la position angulaire et la position longitudinale de la
partie mobile 13, et donc de 1l'organe de commande 7. Le
systéme assure ainsi un découplage entre un mouvement de
passage et de sélection.

Comme visible sur ces figures, <ce capteur est
implanté a 1l'extérieur du carter, ce gui minimise les
modifications a apporter a une boite de vitesses
existante pour vy implanter un systeéme permettant de

déterminer la position de son organe de commande.
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10

REVENDICATIONS

1. Boite de vitesses (1) de véhicule automobile,
comprenant un carter (2) portant un organe de commande
(6) mobile en translation le long d'un axe (AX) dit de
commande et en rotation autour de cet axe de commande
(AX), pour changer de rapport, équipée d'un capteur
bidirectionnel (11) ayant un corps (12) rigidement fixé
au carter (2) et une partie mobile (13) en translation le
long d'un axe (AC) du capteur et en rotation autour de
cet axe (AC) du capteur, cette partie mobile (13) étant
liée en mouvement a 1l'organe de commande (6) pour
déterminer la position angulaire et la position

longitudinale de cet organe de commande (6), caractérisée

en ce qgue la partie mobile (13) du capteur (11) est

couplée a 1l'organe de commande (6) par l'intermédiaire
d'une biellette (14).

2. Boite de vitesses selon la revendication 1, dans
laquelle 1'axe (AC) du capteur (11) est orienté
parallelement a 1l'axe de commande (AX) en étant espacé de
celui-ci.

3. Boite de vitesses selon la revendication 1 ou 2,
dans laquelle la biellette (14) est 1liée en mouvement a
1l'organe de commande (6) par une liaison pivot (28) ayant
un axe (AP) paralléle a l'axe de commande (AX) et a 1l'axe
du capteur (AC) en étant espacé de ces axes, et dans
laquelle la biellette (14) est liée a la partie mobile
(13) du capteur (1l1l) par une liaison rotule (22) ayant
son centre (Cl) espacé de 1l'axe de commande (AX) et de
l'axe du capteur (AC).

4, Boite de vitesses selon la revendication 1 ou 2,
dans laquelle la biellette (14) est 1liée en mouvement a
la partie mobile (13) du capteur (11) par une liaison
pivot (22) ayant un axe parallele a l'axe de commande
(AX) et & l'axe du capteur (AC) en étant espacé de ces
axes, et dans laquelle la Dbiellette (14) est 1liée a

1l'organe de commande (6) par une liaison rotule ayant son
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centre espacé de 1l'axe de commande (AX) et de l'axe du
capteur (AC).

5. Bolte de vitesses selon la revendication 3, dans
laquelle la liaison pivot (28) est formée par deux
liaisons rotules (29, 31).

6. Boite de vitesses selon 1l'une des revendications
3 a 5, dans laquelle chague liaison rotule (22, 29, 31)
comprend un plot sphérique (26, 34, 36) encliqueté dans
une embase complémentaire (27, 32, 33) rigidement fixée a
la biellette (14).

7. Bolte de vitesses selon la revendication 3, dans
laquelle la partie mobile (13) du capteur (11) comprend
une tige mobile (23) et un doigt radial (24) rigidement
solidaire de cette tige mobile (23), ce doigt radial (24)
comprenant une extrémité sphérique (26) s'encliquetant

dans une embase (27) correspondante de la biellette (14).
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