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PROCEDE D’ASSERVISSEMENT D'UN SYSTEME D’ASSISTANCE MOTORISEE D’UN OUVRANT D’UN
VEHICULE AUTOMOBILE ET SYSTEME METTANT EN OEUVRE LE PROCEDE.

@ La présente invention a pour objet un procédé d’as-
servissement d’un systeme (3) d’assistance motorisée d’'un
ouvrant (2) d’'un véhicule automobile (1), le systéme (3)
comprenant au moins un premier (3A) et un second (3B) ac-
tionneurs d’entrainement de 'ouvrant (2) depuis une pre-
miére position vers une seconde position, destinés a étre
montés entre la carrosserie (5) du véhicule et 'ouvrant (2),
de préférence sur des cotés opposés de 'ouvrant (2), cha-
que actionneur (3A, 3B) étant équipé d’'un méme moteur
électrique (9) et d’'un méme mécanisme (12) transformant le
mouvement de rotation du moteur électrique en un mouve-
ment permettant le déplacement de I'ouvrant (2). Selon le
procédé, on déduit une tension de commande a appliquer
au moteur électrique (9) du second actionneur (3B) a partir
d’'une mesure de courant de commande du moteur électri-
que (9) du premier actionneur (3A). L’invention a également
pour objet un systeme pour la mise en oeuvre du procédé.
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Procédé d’asservissement d’un systéme d’assistance motorisée d’un ouvrant d’un
véhicule automobile et systéme mettant en ceuvre le procédé

La présente invention est relative a un procédé d’asservissement d’un systéme d’assistance
motorisée d’'un ouvrant d’un véhicule automobile et 2 un systtme mettant en ceuvre le procédé.

On connait déja des systémes d’assistance motorisée d’un ouvrant d’un véhicule
automobile tel que le coffre, le hayon ou une porte latérale. Ces systémes comprennent en général
une unité motorisée servant a déplacer, suite 2 une commande d’un utilisateur, Pouvrant depuis
une position fermée vers une position ouverte ou vice-versa. Bien entendu, toute position
intermédiaire est également envisageable.

En particulier dans le cadre des hayons ou des coffres, on utilise deux actionneurs
d’entrainement tubulaires ayant un encombrement équivalent a celui des vérins pneumatiques
d'assistance classiques, chacun des actionneurs étant équipé d’un moteur électrique et étant
disposé par exemple en paralléle des vérins pneumatiques ou a la place de ceux-ci.

L'utilisation de deux actionneurs a pour avantage de ne pas créer des distorsions
mécaniques dans le hayon ou le coffre lors de I'ouverture ou de la fermeture, par exemple pour
un hayon ou un coffre avec une rigidité moyenne. En particulier, une telle distorsion pourrait
affecter la fermeture de Touvrant et conduire a un dysfonctionnement du systéme d’assistance
motorisée de 'ouvrant.

Pour éviter toute distorsion, il est connu d’équiper chaque actionneur d’un capteur de
vitesse de déplacement. Lors du déplacement motorisé de 'ouvrant, les moteurs électriques de
chaque actionneur sont asservis avec la méme vitesse de consigne de sorte que de chaque c6té de
Pouvrant, la méme force s’applique.

Toutefois, de tels capteurs de vitesse sont codteux.

La présente invention vise a proposer un procédé optimisé d’asservissement d’un systéme
motorisé d’ouvrant tout en assurant que les forces appliquées par chaque actionneur
d’entrainement a 'ouvrant, en vue du déplacement motorisé de celui-ci, soient équilibrées pour

prévenir les distorsions de Pouvrant.

A cet effet, I'nvention a pour objet un procédé dasservissement d’un systéme d’assistance
motorisée d’'un ouvrant d’un véhicule automobile, le systéme comprenant au moins un premier et

un second actionneurs d’entrainement de l'ouvrant depuis une premiére position vers une
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seconde position, destinés a étre montés entre la carrosseric du véhicule et Pouvrant, de
préférence sur des cotés opposés de Pouvrant, chaque actionneur étant équipé d'un méme
moteur ¢lectrique et d’un méme mécanisme transformant le mouvement de rotation du moteur
électrique en un mouvement permettant le déplacement de Pouvrant, caractérisé en ce que P'on
déduit une tension de commande 2 appliquer au moteur électrique du second actionneur 3 partir
d’une mesure de courant de commande du moteur électrique du premier actionneur.

P’invention a également pour objet un systéme d’assistance motorisée d’'un ouvrant d’un véhicule
automobile pour mettre en ceuvre le procédé tel que défini ci-dessus, le systéme comprenant au
moins un premier et un second actionneurs d’entrainement de ouvrant depuis une premiére
position vers une seconde position, destinés & étre montés entre la carrosserie du véhicule et
Pouvrant, de préférence sur des cotés opposés de I'ouvrant, chaque actionneur étant équipé d’un
méme moteur électrique et d’'un méme mécanisme transformant le mouvement de rotation du
moteur électrique en un mouvement permettant le déplacement de ouvrant, caractérisé en ce
qu’tl comprend en outre un circuit de mesure du courant de commande du moteur électrique du
premier actionneur et un circuit de commande de la tension de commande 3 appliquer au moteur
électrique du second actionneur dont un paramétre d’entrée est un signal de sortie du circuit de
mesure du courant de commande du moteur électrique du premier actionneur.

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressortiront de la description suivante,

donnée a titre d'exemple, sans caractére limitatif, en regard des dessins annexés sur lesquels :

— la figure 1 est une vue schématique de la partie arriére d’un véhicule automobile équipé
d'un systeme d’assistance motorisée d’un ouvrant d’un véhicule automobile selon
I'invention avec son capteur de détection d’un déplacement,

— la figure 2 est une vue de coté avec une partie en coupe partielle d’'un actionneur
d’entrainement d’un ouvrant d’un véhicule automobile,

— la figure 3 est un schéma synoptique du systéme selon I'invention, et

— la figure 4 est un organigramme montrant les différentes étapes du procédé selon

I'invention.

Sur la figure 1 est représenté un véhicule automobile 1 comprenant un ouvrant 2 tel qu'un hayon.
Bien entendu, par ouvrant d'un véhicule automobile, on comprend également le coffre ou encore

les portes latérales du véhicule.
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Ce véhicule est équipé d’un systtme 3 dassistance motorisée d’un ouvrant d’un véhicule
automobile comprenant au moins un premier 3A et un second 3B actionneurs d’entrainement de
Pouvrant 2 depuis une premiére position vers une seconde position.

A cet effet une extrémité de chaque actionneur 3A, 3B est reliée 4 une premiére articulation 4
a la carrosserie 5 du véhicule et autre extrémité est reliée 2 une seconde articulation 6 au niveau
du hayon 2.

Ce systeme 3 dassistance motorisée permet d'amener le hayon 2 d’une position
prédéterminée de départ, par exemple une position fermée ou une position ouverte, vers une
position darrivée tel qu’une position ouverte ou une position fermée. Bien entendu, les positions
de départ et d'arrivée ne sont pas nécessairement des positions de fin de course du hayon, mais
peuvent étre aussi une quelconque position intermédiaire.

Ce systeme d’assistance motorisée 3 est congu de maniére 2 permettre aussi une ouverture
manuelle du hayon 3 par un utilisateur.

La figure 2 montre le premier actionneur d’actionnement 3A avec ses deux parties de boitier
7 et 8 de forme tubulaire, insérées 'une dans Pautre de fagon 2 pourvoir s’allonger et raccourcir
de fagon télescopique.

La premicre partie de boitier 7 possede un diametre plus large et loge un moteur électrique 9.
Ce moteur posséde un arbre de sortie 10 qui est en prise sur un c6té 11 avec une boite
d’engrenages 12. Cette boite d’engrenages 12 posséde un arbre 13 de sortie qui est en prise avec
un entrainement a vis — écrou (non représenté).

Sur lautre c6té 14, opposé a la boite d’engrenages 12, Parbre de sortie 10 du moteur
électrique 9 est relié a un capteur 15 de vitesse représentative de la vitesse de rotation du moteur
¢lectrique 9. Le capteur de vitesse 15 peut étre réalisé sous la forme d’un capteur de position ou
un capteur incrémental.

Il est a noter que lors d’une action manuelle sur le hayon 2, le systéme d’assistance motorisée
3 est entrainé en mouvement, car la boite d’engrenages 12 n’est pas autobloquante. Ainsi, une
telle action manuelle va faire tourner la boite d’engranges 12 et aussi le moteur 9 avec son arbre
de sortie 10.

Toutetoss, 1l existe des variantes de systémes d’assistance motorisée qui comportent des
embrayages de sorte quune action manuelle sur le hayon reste sans effet sur la boite d’engrenages

et le moteur électrique.
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Dans ce cas, il suffit que le capteur soit disposé dans le systéme d’assistance motorisée avant
Pembrayage, c'est-d-dire qu’il est toujours lié en mouvement avec le hayon ou qu'il soit disposé a
part, par exemple dans une charniére.

De préférence, le capteur 15 comprend une cible 16 destinée 2 étre liée en mouvement 2
Pouvrant 2 dont le déplacement doit étre détecté etau moins un, de préférence deux composants
électriques 17 décalés angulairement qui interagissent avec la cible 16 de maniére 4 générer un
signal de sortie caractéristique du déplacement de la cible 16.

La cible 16 est pat exemple une cible magnétique, par exemple sous forme d’un disque
magnétique avec un p6le Nord etavecun pole Sud  sous forme de demi-cercles disposés en
Alternance. Bien entendu, on peut aussi envisager d’avoir plus que deux pdles magnétiques, a
condition de disposer d’un nombre pair de poles Notd et Sud en alternance.

Ce disque est porté par I'arbre de sortie 10 du moteur 9 et ainsi entrainé en rotation par un
déplacement de ouvrant 2.

Le ou les composants électriques 17 sont aptes a mesurer un changement du champ
magnétique di 4 un mouvement de la cible 16. Tl s'agit pat exemple de sondes 3 effet Hall.

Ces composants 17 sont disposés en vis-3-vis du disque magnétique 16 et portés de
ptéférence par le boitier 7 (voir figure 2).

Le deuxiéme actionneur 3B posséde le méme moteur électrique 9 et le méme mécanisme (la
boite d’engrenage 12) pour transformer le mouvement de rotation du moteur électrique 9 en un
mouvement de déplacement de I'ouvrant 2 par rapport au pretier actionneur 3A, c'est-a-dire que
la fonction de transfert du couple moteur 9 et engrenage 12 est la méme. Ce deuxiéme actionneur
dentralnement 3B se distingue du premier 3A par labsence d'un capteur 15 d’une vitesse
représentative de la vitesse de rotation de son moteur électrique 9. En effet, comme cela sera
décrit plus loin, un tel deuxiéme capteur n’est plus nécessaire, ce qui petmet une économie
importante et une simplification des circuits de commande des actionneurs 3A et 3B.

Sur la figure 3, on a représenté un schéma synoptique de Finvention avec les deux actionneuts
3 et 3B et une unité de contrdle et de commande 20.

Le premier actionneut 3A est assetvi en vitesse.

A cet effet, un comparateur posséde une premicte entrée pour recevoir une vitesse de

consigne v, et une deuxiéme entrée pour tecevoir la vitesse mesurée du capteur 15. La sortie du
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comparateur 22 est branchée a lentrée d’'un moyen 24 de mémorisation d’une fonction de
transfert et de commande en tension de Pactionneur 3A en fonction de Iécart de vitesse mesuré.

Par cette boucle de rétroaction, écart entre la vitesse de consigne et la vitesse mesurée est
minimisé. De préférence, le temps de réponse de cette boucle de rétroaction est de Pordre de
20ms.

En méme temps, un circuit 26 de mesure du courant de commande circulant dans le moteur
9 de l'actionneur 3A fournit un signal de sortie a 'entrée d’un deuxiéme comparateur 28. A son
autre entrée, le comparateur 28 recoit un signal de sortie d’un circuit 30 de mesure du courant de
commande circulant dans le moteur 9 de 'actionneur 3B.

La sortie du comparateur 28 est branchée a I'entrée d’un second moyen 32 de mémorisation
d’une fonction de transfert et de commande en tension de Pactionneur 3B en fonction de I'écart
entre le courant mesurée par le circuit 26 et celut par le circuit 30.

Par cette boucle de rétroaction, I'écart entre les courants des moteurs des deux actionneurs
3A et 3B est minimisé, ce qui permet d’équilibrer les efforts appliqués lors du déplacement de
Pouvrant 2. De préférence, le temps de réponse de cette boucle de rétroaction est de Pordre de
Ims. La commande électrique se trouve ainsi simplifiée considérablement. Elle est moins
coliteuse, en particulier par 'économie d’un capteur de vitesse et de son asservissement associé.

La figure 4 montre les diverses étapes du procédé selon linvention.

A Tétape 100, on mesure une vitesse représentative de la vitesse de rotation du moteur électrique
du premier actionneur, puis a I'étape 102 on compare la vitesse mesurée avec une vitesse de
consigne.

Dans I'étape suivante 104, on déduit du résultat de la comparaison entre la vitesse mesurée et
la vitesse de consigne une tension de commande qui est appliqué au moteur électrique du premier
actionneur 3A 2 I'étape 106.

On mesure le courant de commande du moteur électrique du premier actionneur 3A lors de
Pétape 108 amnst que le courant de commande du moteur électrique du second actionneur 3B 3
Pétape 110 et on compare 2 Pétape 112 les courants de commandes des moteurs électriques des
premier et second actionneurs.

Puis 2 'étape 114, on déduit une tension de commande 4 appliquer au moteur électrique 9 du
second actionneur 3B a partir de la mesure de courant de commande du moteur électrique du

premier actionneur 3A.
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Plus spécifiquement, on varie la tension de commande appliquée au moteur ¢lectrique du second
actionneur 3B en vue d’égaliser les courants de commandes des moteurs électriques des premier
3A et second 3B actionneurs. De préférence on déduit la tension de commande appliquer au
second moteur électrique 9 de I'actionneur 3B a partir d’une fonction de transfert prédéterminée
associée a 'actionneur 3B.

On comprend donc que la commande d’un second actionneur d’un systéme d’assistance
motorisé se trouve largement simplifié.

Bien entendu, si le systéme disposait par exemple d’'un troisiéme ou quatriéme actionneur,
ces derniers pourraient étre pilotés comme le second actionneur 3B a partir d’'une mesure de

courant du premier actionneur 3A.
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REVENDICATIONS

1. Procédé d’asservissement d’un systéme (3) d’assistance motorisée d’un ouvrant (2) d'un

véhicule automobile (1), le systéme (3) comprenant au moins un premier (3A) et un second

(3B) actionneurs d’entrainement de Pouvrant (2) depuis une premiére position vers une

seconde position, destinés a étre montés entre la carrosserie (5) du véhicule et Pouvrant (2),

de préférence sur des cOtés opposés de I'ouvrant (2), chaque actionneur (3A, 3B) étant équipé

d’un méme moteur électrique (9) et d’'un méme mécanisme (12) transformant le mouvement

de rotatton du moteur électrique en un mouvement permettant le déplacement de ouvrant

(2), caractérisé en ce que Pon déduit une tension de commande a appliquer au moteur

électrique (9) du second actionneur (3B) a partir d’'une mesure de courant de commande du

moteur électrique (9) du premier actionneur (3A).

Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce que on varie la tension de commande

appliquée au moteur électrique (9) du second actionneur (3B) en vue d’égaliser les courants de

commandes des moteurs électriques des premier (3A) et second (3B) actionneurs.

Procédé selon la revendication 2, caractérisé en ce que 'on déduit la tension de commande 2

appliquer au second moteur électrique (9) a partir d’une fonction de transfert (32)

prédéterminée associée a I'actionneur (3B).

Procédé selon I'une quelconque des revendications 1 a 3, caractérisé en ce quavant de

déduire une tension de commande a appliquer au moteur électrique du second actionneur,

- on mesure une vitesse représentative de la vitesse de rotation du moteur électrique du
premier actionneur,

- on compare la vitesse mesurée avec une vitesse de consigne,

- on déduit du résultat de la comparaison entre la vitesse mesurée et la vitesse de
consigne une tension de commande,

- on applique la tension de commande au moteur électrique du premier actionneur,

- on mesure le courant de commande du moteur électrique du premier actionneur,

- on mesure le courant de commande du moteur électrique du second actionneur,

- on compare les courants de commandes des moteurs électriques des premier et

second actionneurs.
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Systeme d’assistance motorisée d’un ouvrant d’un véhicule automobile pour mettre en ceuvre
le procédé selon I'une quelconque des revendications 1 2 4, le systéme (3) comprenant au
moins un premier (3A) et un second (3B) actionneurs d’entrainement de ouvrant depuis une
premicre position vers une seconde position, destinés a étre montés entre la carrosserie (5) du
vehicule et Pouvrant (2), de préférence sur des cotés opposés de Pouvrant (2), chaque
actionneur (3A, 3B) étant équipé d'un méme moteur électrique (9) et d’'un méme mécanisme
(12) transformant le mouvement de rotation du moteur électrique (9) en un mouvement
permettant le déplacement de Pouvrant (2), caractérisé en ce qu'il comprend en outre un
circuit (26) de mesure du courant de commande du moteur électrique du premier actionneur
et un circuit (28, 32) de commande de la tension de commande a appliquer au moteur
€lectrique du second actionneur (3B) dont un paramétre d’entrée est un signal de sortie du
circuit (26) de mesure du courant de commande du moteur électrique du premier actionneur
(3A).

Systéme selon la revendication 5, caractérisé en ce que le circuit de commande de la tension
de commande a appliquer au moteur électrique du second actionneur comprend des moyens
(32) de mémorisation d’une fonction de transfert prédéterminée, associée i Pactionneur (3B).
Systéme selon la revendication 5 ou 6, caractérisé en ce qu'il comprend en outre un capteur
(15) d’une vitesse représentative de la vitesse de rotation du moteur électrique du premier
actionneur, un comparateur (22) de la vitesse mesurée par le capteur avec une vitesse de
consigne, un circuit de commande (24) d'une tension a appliquer au moteur du premier

actionneur en fonction du signal de sortie du comparateur (22).
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