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Actionneur électrique pour un frein de véhicule automobile comprenant un dispositif vis-écrou.

@ L’actionneur (1) électrique pour frein de véhicule auto-
mobile comprend :- un moteur électrique (6) muni d’un arbre
rotatif, et - un dispositif (7) vis-écrou destiné a déplacer,
sous leffet de larbre rotatif du moteur électrique, des
moyens mécaniques (4) de serrage du frein de maniere a
augmenter ou diminuer une force de serrage du frein.
L’écrou (11) du dispositif vis-écrou est mobile en translation
le long d’'un axe longitudinal (A) de la vis (10) et estimmobile
en rotation. L’actionneur (1) comprend en outre des moyens
de transmission du mouvement de translation de I'écrou aux
moyens mécaniques (4) de serrage du frein de maniere a
augmenter ou diminuer une force de serrage du frein.
Figure pour I'abrégé : figure 2




Description
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véhicule automobile comprenant un dispositif vis-écrou

L’invention se rapporte au domaine des actionneurs électriques pour des freins de
véhicules automobiles.

Un systeme de freinage d’un véhicule automobile comporte en général des moyens
mécaniques de serrage du frein comprenant notamment des moyens de friction, tels
que des plaquettes de frein ou des garnitures de machoires, reliés a un actionneur apte a
déplacer ces moyens de friction en direction d’un rotor lié en rotation a une roue du
véhicule pour I’enserrer et ainsi freiner le véhicule par friction, ou les écarter dans le
but de cesser le freinage. Pour déplacer les moyens mécaniques de serrage, notamment
pour déplacer les plaquettes de frein des freins a disque ou les machoires des freins a
tambour, plusieurs stratégies, et donc plusieurs types d’actionneurs, ont été dé-
veloppées. Dans le cas d’un frein électromécanique, les moyens mécaniques de serrage
sont commandés par un actionneur électrique comprenant un moteur électrique muni
d’un arbre rotatif qui les entraine. Il est alors nécessaire de transformer le mouvement
de rotation initi¢ par le moteur électrique en un mouvement de translation afin
d’obtenir le déplacement désiré des moyens mécaniques de serrage du frein.

On connait dans 1’art antérieur des actionneurs €lectriques pour lesquels la trans-
formation du mouvement de rotation en mouvement de translation est réalisée en
utilisant une association complexe d’un systeme a engrenages comprenant un grand
nombre de roues dentées et d’un systéme de pistons. De tels actionneurs sont
complexes et couteux a réaliser. En outre, ils présentent un encombrement important
en raison du nombre de pieces utilisées, ce qui impacte également le poids du dispositif
et donc du véhicule sur lequel il est monté.

On connait également de I’art antérieur des actionneurs électriques pour lesquels la
transformation du mouvement de rotation en mouvement de translation est réalisée en
utilisant un dispositif de type vis-écrou. Dans de tels systemes, I’écrou est mobile en
rotation mais immobile en translation alors que la vis est mobile en translation mais
immobile en rotation. L’arbre rotatif du moteur €lectrique est couplé a 1’écrou du
dispositif vis-écrou de maniere a pouvoir I’entrainer en rotation. Sous I’effet de la
rotation de 1’écrou, la vis, a laquelle un céble d’actionnement des moyens mécaniques
de serrage du frein est fixé, se déplace en translation et déplace en conséquence le
céble et donc les moyens mécanique de serrage de maniere a modifier la force de
serrage du frein. Un tel actionneur présente également des inconvénients. Notamment,

il est encombrant car il faut prévoir I’espace suffisant pour permettre le déplacement de
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la vis, ce qui génere une zone d’encombrement longitudinal supplémentaire par rapport
a la position occupée par la vis au repos. En outre, les résultats aux tests de criteres de
qualité du type bruits et vibrations obtenus par ces actionneurs peuvent étre améliorés.

L’invention a notamment pour but de fournir un actionneur électrique pour frein de
véhicule automobile qui permette de transformer le mouvement de rotation du moteur
électrique en un mouvement de translation et qui soit compacte, économique et simple
de fabrication.

A cet effet, I’invention a pour objet un actionneur électrique pour frein de véhicule
automobile, comprenant :

- un moteur électrique muni d’un arbre rotatif,

- un dispositif vis-écrou destiné a déplacer, sous I’effet de I’arbre rotatif du moteur
électrique, des moyens mécaniques de serrage du frein de manicre a augmenter ou
diminuer une force de serrage du frein,

caractérisé en ce que I’écrou du dispositif vis-écrou est mobile en translation le long
d’un axe longitudinal de la vis et est immobile en rotation, I’actionneur comprenant en
outre des moyens de transmission du mouvement de translation de 1’écrou aux moyens
mécaniques de serrage du frein de manicre a augmenter ou diminuer une force de
serrage du frein.

Ainsi, le déplacement de 1’écrou du dispositif vis-écrou permet de déplacer les
moyens mécaniques de serrage du frein, par exemple les plaquettes de frein d’un frein
a disque ou les machoires d’un frein a tambour, afin de d’augmenter ou diminuer la
force de serrage du frein. Le fait que ce soit I’écrou qui se déplace au lieu de la vis est
particulierement avantageux car 1’écrou est moins volumineux que la vis. Ainsi,
I’espace qu’il est nécessaire de prévoir dans le dispositif pour permettre ce dé-
placement est réduit. En effet, la course en translation de I’€crou se fait nécessairement
le long de la vis et donc dans I’encombrement longitudinal initial de la vis, sans créer
une zone d’encombrement longitudinal supplémentaire. L’actionneur ainsi obtenu est
donc particulierement compact. En outre, il a été constaté que le déplacement de
I’écrou est moins bruyant et géneére moins de vibrations qu’un déplacement de la vis.

L’invention peut également comporter I’une ou plusieurs des caractéristiques op-
tionnelles suivantes, prises seules ou en combinaison.

L’écrou présente au moins une forme anti-rotative destinée, en coopération avec au
moins une butée d’anti-rotation d’un logement recevant le dispositif vis-écrou, a
empécher un mouvement de rotation de I’écrou lors d’une rotation de la vis. Il s’agit
d’un assemblage simple et robuste permettant d’assurer I’immobilité en rotation de
I’écrou, et donc sa mobilité en translation. Le nombre et la forme des formes anti-
rotatives varient selon les modes de réalisation. Selon les modes de réalisation, 1’écrou

comprend entre une et dix formes anti-rotatives, par exemple entre une et quatre
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formes anti-rotatives, de préférence deux formes anti-rotatives. La présence de deux
formes anti-rotatives est préférée car elle représente le meilleur compromis entre la
simplicité de fabrication de I’écrou et d’assemblage de 1’actionneur d’une part, et de
bonnes propri€tés anti-rotatives d’autre part. La forme anti-rotative consiste, par
exemple, en un bossage formant saillie a la surface externe de 1’écrou destiné a
coopérer avec la butée d’anti-rotation qui est, par exemple, formée par un rail de
guidage.

La vis du dispositif vis-€crou est mobile en rotation autour de son axe longitudinal et
est immobile en translation. Le fait que la vis soit immobile en translation permet de
réduire I’encombrement longitudinal de I’actionneur comme cela a été expliqué pré-
cédemment.

Les moyens de transmission du mouvement de translation de 1’écrou aux moyens
mécaniques de serrage du frein comprennent un cable d’actionnement destiné a
déplacer les moyens mécaniques de serrage du frein de maniere a augmenter ou
diminuer une force de serrage du frein. L’ utilisation d’un cable d’actionnement est un
moyen simple, économique et siir de transmettre le mouvement de translation aux
moyens mécaniques de serrage du frein méme si ceux-ci se trouvent a une distance
plus ou moins importante de 1’actionneur électrique.

Les moyens de transmission du mouvement de translation de 1’écrou aux moyens
mécaniques de serrage du frein comprennent un organe d’attelage destiné a relier le
céble d’actionnement a I’écrou, 1’organe d’attelage étant muni d’un espace de dé-
gagement pour la vis lors d’une course en translation de I’écrou. Cet organe d’attelage
facilite la liaison du céable d’actionnement a I’écrou en rendant, par exemple, possible
la création d’un point d’ancrage central pour le cible d’actionnement, ce qui ne serait
pas possible si ce dernier était {ixé directement sur 1’écrou. Par ailleurs, la présence de
I’espace de dégagement permet le déplacement relatif de la vis par rapport a I’organe
d’attelage et un emboitement de ces deux éléments lors d’une course en translation de
I’écrou. L’actionneur électrique est ainsi plus compact. L’organe d’attelage consiste,
par exemple, en un cylindre creux, I'intérieur du tube creux formant I’espace de dé-
gagement pour la vis et étant dimensionné en conséquence pour pouvoir 1’accueillir.
Selon d’autres modes de réalisation, I’organe d’attelage a d’autres formes, par exemple
une forme de chape ou de fourche.

L’organe d’attelage comprend deux branches reliées par une dme, les deux branches
étant diamétralement opposées par rapport a I’écrou, chaque branche présentant une
extrémité libre munie de moyens de liaison a I’écrou et I’ame étant munie de moyens
de liaison au cable d’actionnement. De cette fagcon, I’ame du 1’organe d’attelage permet
de créer un point d’ancrage central pour le cable d’actionnement ce qui rend sa fixation

et son utilisation plus simple que s’il était fixé directement sur I’écrou qui, par nature,
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ne permet pas un ancrage central du cable d’actionnement. Par ailleurs, le fait que les
branches de 1’organe d’attelage soient diamétralement opposées par rapport a 1I’écrou
permet une meilleure stabilité de 1’organe d’attelage lors d’une course en translation de
I’écrou et donc une transmission de mouvement vers le cable et in fine les moyens mé-
caniques de serrage du frein de meilleure qualité.

La longueur de I’espace de dégagement est comprise entre 20 et 30 mm. Cette
gamme de longueur est particulierement avantageuse car elle permet une course de
translation de 1’écrou d’au moins 20 a 30 mm, ce qui correspond a une course né-
cessaire et suffisante pour déplacer les moyens mécaniques de serrage du frein de
maniere a obtenir des forces de serrage comprises dans les plages de valeurs de force
de serrage généralement recherchées. Ainsi, si la longueur de ’espace de dégagement
est plus petite, il existe un risque que I’organe d’attelage empéche a un certain moment
la course en translation de I’écrou en butant contre 1’extrémité libre de la tige de la vis,
et si la longueur de I’espace de dégagement est plus grande, cela génere un en-
combrement longitudinal supplémentaire qui n’est pas nécessaire. La longueur de
I’espace de dégagement correspond a la dimension mesurée le long de I’axe lon-
gitudinal de la vis.

L’axe de I’arbre rotatif du moteur électrique est parallele a 1’axe longitudinal de la
vis. Cette configuration est particulierement avantageuse en ce qu’elle permet de
disposer le moteur électrique et le dispositif vis-écrou cote a cote, réduisant ainsi
I’encombrement de I’actionneur électrique.

L’actionneur électrique comprend en outre un boitier dans lequel sont logés le
moteur électrique et le dispositif vis-écrou. L’ utilisation d’un boitier pour loger ces
éléments de I’actionneur facilite a la fois la fabrication de 1’actionneur et 1’installation
de celui-ci sur le véhicule. On peut prévoir d’intégrer plusieurs autres éléments de
I’actionneur électrique dans le boitier afin de faciliter encore plus I’assemblage sur le
véhicule. En outre, il est ainsi plus aisé de réaliser et de vérifier 1’étanchéité du
dispositif. Une fois tous les éléments disposés a I’intérieur du boitier, il est possible de
le refermer par un couvercle, par exemple en le soudant, afin de le rendre étanche a
I’eau et a Iair.

L’invention a également pour objet un systeme de freinage caractérisé en ce qu’il
comprend un actionneur €lectrique tel que décrit précédemment.

Avantageusement, le systeme de freinage est du type a tambour. Selon un autre mode
de réalisation, le systeéme de freinage est du type a disque.

Avantageusement, le systeme de freinage de type a tambour comprend en outre un
levier d’actionnement auquel une extrémité du cable d’actionnement est fixée, le levier
d’actionnement étant destiné a déplacer les moyens mécaniques de serrage du frein

sous 1’action du céble d’actionnement de maniere a augmenter ou diminuer une force



[0020]

[0021]

[0022]

[0023]

[0024]

[0025]

[0026]

[0027]

de serrage du frein. Le levier d’actionnement facilite la transmission du mouvement de
translation de I’écrou au moyens mécaniques de serrage du frein via le cable

d’actionnement.
L’invention a également pour objet un véhicule caractérisé en ce qu’il comprend un

systeme de freinage tel que décrit précédemment.
Breve description des figures

L'invention sera mieux comprise a la lecture de la description qui va suivre donnée
uniquement a titre d'exemple non limitatif et faite en se référant aux dessins annexés
dans lesquels :

[Fig.1] la [Fig.1] est une vue schématique de dessus d’un véhicule dans lequel un
systeme de freinage comprenant un actionneur électrique selon I’invention est montré ;
[Fig.2] la [Fig.2] est une vue en coupe d’un actionneur €lectrique selon 1’invention

dans une premicre position, dite de desserrage ;

[Fig.3] la [Fig.3] est une vue en coupe de I’actionneur €lectrique selon I’invention
dans une deuxi¢me position, dite de serrage ;

[Fig.4] la [Fig.4] est une vue éclatée d’un écrou d’un dispositif vis-écrou et d’un
organe d’attelage de I’actionneur électrique selon I’invention.

Description détaillée

L’invention se rapporte a un actionneur 1 électrique pour un systeme de freinage 2,
aussi appel€ frein 2, pour véhicule 3 automobile (voir [Fig.1]). Cet actionneur 1
électrique s’applique a tout systeme de freinage, notamment ceux destinés a équiper
des véhicules 3 a moteur de type tourisme, SUV (« Sport Utility Vehicles »), deux
roues (notamment motos), avions, véhicules choisis parmi camionnettes,

« Poids-lourds » - ¢’est-a-dire métro, bus, engins de transport routier (camions,
tracteurs, remorques), véhicules hors-la-route tels qu’engins agricoles ou de génie civil
-, ou autres véhicules de transport ou de manutention. L’invention s’ applique
également aux véhicules non motorisés comme notamment une remorque, une semi-
remorque ou une caravane.

Dans le cas présent, le frein 2 est du type €lectromécanique. 11 comprend donc
I’actionneur 1 électrique mentionné précédemment, destiné a déplacer des moyens mé-
caniques 4 de serrage du frein 2 de maniére a augmenter ou diminuer une force de
serrage du frein. Dans le mode de réalisation présenté, le frein 2 est un frein de parking
du type a tambour. Les moyens mécaniques 4 de serrage du frein 2 comprennent donc,
de maniere classique, des moyens de friction (non représentés) formés par des
garnitures portées par des machoires ou segments (non représentées) configurées pour
coopérer avec un organe de freinage (non représenté) formé par un tambour qui est

solidaire d’une roue 5 de véhicule 3 pour le freiner. Le fonctionnement d’un frein a
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tambour classique est décrit dans le document WO 2015/101562A2. Selon un autre
mode de réalisation, le frein 2 est un frein a disque par exemple tel que décrit dans le
document WO 2014/090763A2. Selon un autre mode de réalisation, le frein 2 n’est pas
un frein de parking mais un frein de service, voire est utilisé a la fois en tant que frein
de parking et de service. Avantageusement, le frein 2 a tambour comporte un levier
relié a un des deux segments portant les garnitures de friction. L’activation du frein 2
(en frein de parking, secours et/ou service) s’effectue par une traction sur ce levier.
Avantageusement, la traction est effectuée par un organe souple typiquement un cable
de frein tel que décrit ci-apres.

L’actionneur 1 électrique comprend notamment un moteur €lectrique 6 et un
dispositif 7 vis-écrou.

L’actionneur 1 électrique comprend un boitier 12 qui comprend deux logements
principaux permettant de recevoir notamment le dispositif 7 vis-écrou et le moteur
électrique 6.

Le dispositif 7 vis-€crou comprend une vis 10 et un écrou 11 destinés a coopérer I’un
avec |’autre.

La vis 10 comprend, de maniere classique, une téte de vis et une tige présentant un
filetage externe. La vis est montée de maniere a €tre mobile en rotation autour de son
axe longitudinal A et immobile en translation. Un roulement a billes 16 disposés entre
la téte de vis 10 et le logement dans lequel la vis est montée permet de faciliter la
rotation de la vis 10, notamment en réduisant les frottements. La surface latérale
externe de la téte de vis présente des dents aptes a coopérer avec d’autres dents pour
mettre en rotation la vis 10.

L’écrou 11 comprend deux formes 13 anti-rotatives destinées, en coopération avec au
moins une butée 14 d’anti-rotation du logement recevant le dispositif 7 vis-écrou, a
empécher un mouvement de rotation de I’écrou 11 lors d’une rotation de la vis 10
lorsque 1’écrou 11 est mont€ sur la vis 10. Dans le cas présent, les formes 13 anti-
rotatives forment des bossages qui s’étendent vers I’extérieur a partir d’une surface
externe de 1’écrou 11 en des points de I’écrou 11 qui sont diamétralement opposés
(voir [Fig.4]). Chaque forme 13 anti-rotative présente cinq faces planes. Les faces
planes latérales 15 sont celles qui sont destinées a coopérer avec la butée 14
d’anti-rotation afin d’empécher la rotation de I’écrou 11. La face plane inférieure 17 et
la face plane supérieure 18 de chaque forme 13 anti-rotative sont destinées a venir en
butée contre un relief ou une paroi du logement du boitier 12 de manicre a délimiter
une fin de course en translation de I’€crou (voir figures 2 et 3). Dans le cas présent, le
logement recevant le dispositif 7 vis-écrou comprend quatre butées 14 d’anti-rotation
qui forment des rails de guidage entourant les faces latérales planes 15 des formes 13

anti-rotatives de 1’écrou 11. Dans d’autres modes de réalisation, les formes 13 anti-
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rotatives sont réparties différemment, par exemple avec un décalage angulaire de
seulement 90°. Dans d’autres modes de réalisation, le nombre de formes 13 anti-
rotatives est différent, par exemple 1’écrou 11 comprend entre une et dix formes 13
anti-rotatives, par exemple entre une et quatre formes anti-rotatives. L’écrou 11
comprend en outre, de manicre classique, un taraudage complémentaire du filetage
externe de la tige de la vis 10. L’écrou 11 est ainsi mobile en translation le long de
I’axe longitudinal A de la vis 10 et est immobile en rotation. La course en translation
de I’écrou 11 a lieu lorsque la vis 10 entre en rotation. Lorsque la vis 10 est en rotation
selon un premier sens de rotation, ici le sens horaire par référence aux figures 2 et 3,
I’écrou 11 se déplace selon une course en translation du haut vers le bas le long de
I’axe longitudinal A par référence aux [Fig.2] et 3, vers une position dite de desserrage
telle que représentée a la [Fig.2]. Lorsque la vis 10 est en rotation selon un deuxieme
sens de rotation, ici le sens antihoraire par référence aux figures 2 et 3, I’écrou 11 se
déplace selon une course en translation du bas vers le haut le long de I’axe longitudinal
A par référence aux figures 2 et 3, vers une position dite de serrage telle que re-
présentée a la [Fig.3]. Bien entendu, des positions intermédiaires sont possibles et
peuvent étre maintenues grace au montage de type irréversible du dispositif.

Le moteur €lectrique 6 est muni d’un arbre rotatif couplé a un organe 19 de réduction
formé par un dispositif composé d’une double roue dentée. Cet organe 19 de réduction
comprend ainsi une premicre roue dentée qui s’engrene avec les dents de 1’arbre rotatif
du moteur électrique 6, cette premiere roue dentée étant couplée a une deuxieme roue
dentée qui s’engrene, elle, avec les dents de la téte de la vis 10 du dispositif 7 vis-
écrou. Ainsi, lorsque le moteur électrique est en marche, il est configuré pour mettre en
rotation la vis 10 dans le sens horaire ou antihoraire, selon le sens de rotation de I’arbre
rotatif. Comme indiqué précédemment, la rotation de la vis 10 entraine ensuite un dé-
placement en translation de I’écrou 11 le long de 1’axe longitudinal A de la vis 10.
Ainsi, le mouvement de rotation du moteur électrique 6 est converti en un mouvement
de translation. Le moteur électrique 6 est monté dans le boitier 12 de maniere a ce que
I’axe B de I’arbre rotatif du moteur €lectrique 6 soit parallele a I’axe longitudinal A de
la vis 10. Un tel montage permet de disposer le dispositif 7 vis-écrou et le moteur
électrique 6 cote a cote en parallele de sorte que tres peu d’espace demeure inutilisé
dans le boitier 12, rendant ainsi I’actionneur 1 électrique plus compact.

L’actionneur 1 électrique comprend en outre des moyens de transmission du
mouvement de translation de I’écrou 11 aux moyens mécaniques 4 de serrage du frein
2 de maniere a ce que ce mouvement de translation de I’écrou 11 permette
d’augmenter ou de diminuer une force de serrage du frein 2.

Les moyens de transmission du mouvement de translation de 1’écrou 11 aux moyens

mécaniques 4 de serrage du frein 2 comprennent notamment un cable 20
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d’actionnement, un organe 21 d’attelage et, de maniere avantageuse, un levier 29
d’actionnement.

L’organe 21 d’attelage est destiné a relier le cable 20 d’actionnement a I’écrou 11. 1l
comprend un espace 22 de dégagement pour la vis 10 lors d’une course en translation
de I’écrou 11 (voir figures 2 et 3). Ainsi, lorsque 1’écrou 11 passe de de la position de
desserrage (voir [Fig.2]) a la position de serrage (voir [Fig.3]), c’est-a-dire lorsque
I’écrou 11 remonte en translation le long de la tige de 1a vis 10, cette tige, par dé-
placement relatif, vient se loger dans I’espace 22 de dégagement de I’organe 21
d’attelage ce qui réduit I’encombrement longitudinal du dispositif. Dans le cas présent,
I’espace 22 de dégagement a une longueur, c’est-a-dire ici une dimension mesurée
suivant I’axe longitudinal A de la vis 10, comprise entre 20 et 30 mm. De préférence,
I’espace 22 de dégagement a une longueur de 25 mm. Cette gamme de longueur est
particulierement avantageuse car elle permet une course en translation de I’écrou 11
d’au moins 20 a 30 mm, ce qui correspond a une course nécessaire et suffisante pour
déplacer les moyens mécaniques 4 de serrage du frein 2 de manicre a obtenir des
forces de serrage comprises dans les plages de valeurs généralement recherchées. Dans
le cas présent, I’organe 21 d’attelage forme une chape ou une fourche. Ainsi, I’organe
21 d’attelage comprend deux branches 23 reliées par une ame 24, les deux branches
étant diamétralement opposées par rapport a I’écrou 11, chaque branche 23 présentant
une extrémité libre munie de moyens de liaison a I’écrou 11. Dans le cas présent, ces
moyens de liaison a 1I’écrou 11 sont formés par des orifices 26 de fixation traversants,
destinés a coopérer avec des pions 25 de fixation présents sur I’écrou 11 afin de fixer
I’organe 21 d’attelage a I’écrou 11 (voir [Fig.4]). Lorsque 1’écrou 11 est fixé a I’organe
21 d’attelage, les pions 25 de fixation sont ainsi logés dans les orifices 26 de fixation
de 'organe 21 d’attelage. L’ame 24 est munie de moyens de liaison au cable 20
d’actionnement. Ces moyens de liaison sont formés dans le cas présent par un orifice
27 de liaison au cable 20 d’actionnement par lequel le cable 20 d’actionnement est
introduit puis fixé a I’aide de moyens de fixation connus, par exemple par rivetage ou
par vissage. L’organe 21 d’attelage est donc fixé a I’écrou 11 de maniere a se déplacer
solidairement avec lui. Puisque le cable 20 d’actionnement est lui aussi fixé€ a I’organe
21 d’attelage, un déplacement de 1’écrou 11 permet un déplacement correspondant du
cable 20 d’actionnement. On comprend que ’utilisation d’un organe 21 d’attelage est
avantageuse dans le cadre d’un dispositif 7 vis-€crou dans lequel I’écrou 11 se déplace
car cela crée un point d’ancrage central pour la fixation du céble 20 d’actionnement et
permet ainsi une meilleure transmission du mouvement de I’écrou 11 aux moyens mé-
caniques 4 de serrage du frein 2. Selon d’autres modes de réalisation, I’organe 21
d’attelage a d’autres formes, par exemple une forme générale cylindrique a section

transversale circulaire.



[0037]

[0038]

[0039]

L’actionneur 1 électrique comprend un soufflet 28 d’étanchéité permettant de
maintenir I’étanchéité du boitier 12 tout en permettant le déplacement de I’organe 21
d’attelage. Selon d’autres modes de réalisation, d’autres moyens connus permettant de
maintenir I’étanchéité du boitier 12 tout en permettant le déplacement de I’organe 21
d’attelage sont utilisés.

Le céble 20 d’actionnement est destiné a déplacer les moyens mécaniques 4 de
serrage, ici notamment les machoires du frein 2 & tambour, de manicre a augmenter ou
diminuer une force de serrage du frein 2. Comme indiqué précédemment, il est fixé par
une de ses extrémités a I’ame 24 de I’organe 21 d’attelage, via son orifice 27 de
liaison. Le cable 20 d’actionnement et fixé par son autre extrémité au levier 29
d’actionnement qui le relie aux moyens mécaniques 4 de serrage du frein 2 de manicre
connue. Selon une variante, les moyens de transmission du mouvement de translation
de I’écrou 11 ne comprennent pas de levier 29 d’actionnement et le cable 20
d’actionnement est, par exemple, directement fixé aux moyens mécaniques 4 de
serrage du frein 2. Le levier 29 d’actionnement est destiné a déplacer les moyens mé-
caniques 4 de serrage du frein 2 sous 1’action du cable 20 d’actionnement de maniere a
augmenter ou diminuer une force de serrage du frein 2. Le cable 20 d’actionnement
permet ainsi, lorsque 1’écrou 11 passe de la position de desserrage a la position de
serrage, de transmettre ce mouvement de déplacement aux moyens mécaniques 4 de
serrage du frein 2 de manicre a augmenter la force de serrage appliquée par le frein 2.
De maniere similaire, lorsque 1’écrou 11 passe de la position de serrage a la position de
desserrage, il transmet également ce déplacement aux moyens mécaniques 4 de serrage
du frein 2 de maniere a diminuer la force de serrage du frein 2 voir a arréter le freinage
siI’écrou 11 poursuit sa course jusqu’a la position de desserrage. La présence du levier
29 d’actionnement facilite la transmission du mouvement de translation de 1’écrou 11
aux moyens mécaniques 4 de serrage via le cable 20 d’actionnement.

On décrit ci-apres la mise en ceuvre de ’actionneur 1 électrique tel que décrit pré-
cédemment lorsqu’une augmentation d’une force de serrage du frein 2 est commandée.
Lorsqu’une augmentation d’une force de serrage du frein 2 est commandée, une unité
de contrdle électronique (non représentée) commande un actionnement de 1’actionneur
1 électrique, et notamment un actionnement du moteur €lectrique 6. Suite a cette
commande, I’arbre rotatif du moteur €lectrique 6 entre en rotation selon un premier
sens de rotation, antihoraire, et entraine avec lui en rotation la premiere roue dentée de
I’organe 19 réducteur. La premiere roue dentée est couplée a la deuxieme roue dentée
qui est engrenée avec la vis 10 du dispositif 7 vis-écrou. La rotation de 1’arbre rotatif
du moteur électrique 6 entraine donc la vis 10 en rotation selon le premier sens de
rotation antihoraire. Grace a la coopération des formes anti-rotatives 13 et des butées

14 d’anti-rotation, la rotation de la vis 10 n’entraine pas une rotation de I’écrou 11
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mais uniquement un déplacement selon un mouvement de translation selon 1’axe lon-
gitudinal A de la vis 10. La rotation selon le premier sens de rotation antihoraire de la
vis 10 entraine une translation du bas vers le haut de I’écrou 11 le long de ’axe lon-
gitudinal A par référence aux figures 2 et 3. Lors de cette translation, I’écrou 11
entraine avec lui I’organe 21 d’attelage qui lui est fixé, et donc entraine avec lui
également le cable 20 d’actionnement. Ce déplacement du cable 20 d’actionnement
suivant la course de I’écrou entraine un déplacement du levier 29 d’actionnement puis
un déplacement des moyens mécaniques 4 de serrage du frein, ici des machoires du
frein 2 a tambour, de maniere a serrer les garnitures des machoires contre la jupe
latérale du tambour afin d’augmenter la force de serrage du frein 2. Lors d’un passage
de la position de desserrage (voir [Fig.2]) a la position de serrage (voir [Fig.3]), la
course en translation de I’écrou est d’environ 25 mm. Comme indiqué précédemment,
cette course est notamment permise par la présence d’un espace 22 de dégagement
dans I’organe 21 d’attelage qui accueille la tige de la vis 10.

[0040]  On décrit ci-apres la mise en ceuvre de ’actionneur 1 électrique tel que décrit pré-
cédemment lorsqu’une diminution d’une force de serrage du frein 2 est commandée.
Lorsqu’une diminution de force de serrage du frein 2 est commandée, 1’unité de
contrdle électronique (non représentée) commande un actionnement de I’actionneur 1
électrique, et notamment un actionnement du moteur €lectrique 6. Suite a cette
commande, I’arbre rotatif du moteur €lectrique 6 entre en rotation selon un deuxi¢me
sens de rotation, horaire, et entraine avec lui en rotation la premiere roue dentée de
I’organe 19 réducteur. La premiere roue dentée est couplée a la deuxieme roue dentée
qui est engrenée avec la vis 10 du dispositif 7 vis-écrou. La rotation de 1’arbre rotatif
du moteur électrique 6 entraine donc la vis 10 en rotation selon le deuxieme sens de
rotation horaire. Grice a la coopération des formes anti-rotatives 13 et des butées 14
d’anti-rotation, la rotation de la vis 10 n’entraine pas une rotation de I’écrou 11 mais
uniquement un déplacement selon un mouvement de translation selon I’axe lon-
gitudinal A de la vis 10. La rotation selon le deuxiéme sens de rotation horaire de la vis
10 entraine une translation du haut vers le bas de 1’écrou 11 le long de I’axe lon-
gitudinal A par référence aux figures 2 et 3. Lors de cette translation, I’écrou 11
déplace avec lui en translation 1’organe 21 d’attelage qui lui est fixé, ce qui entraine un
déplacement du cable 20 d’actionnement. Ce déplacement du cable 20 d’actionnement
suivant la course de I’écrou entraine un déplacement du levier 29 d’actionnement puis
un déplacement des moyens mécaniques 4 de serrage du frein, ici des machoires du
frein 2 a tambour, de maniere a éloigner les garnitures des machoires de la jupe latérale
du tambour afin de diminuer la force de serrage du frein 2.

[0041]  L’actionneur 1 électrique selon I’invention permet ainsi de convertir le mouvement

de rotation du moteur €lectrique 6 en un mouvement de translation en utilisant peu de



[0042]

[0043]
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picces afin d’augmenter ou de diminuer la force de serrage du frein 2. L.’actionneur 1
électrique obtenu est ainsi compact, léger et simple a produire.

L'invention n'est pas limitée aux modes de réalisation présentés et d'autres modes de
réalisation apparaitront clairement a 'homme du métier. Il est notamment possible de
prévoir selon un autre mode de réalisation que le frein est un frein a disque. Selon un
autre mode de réalisation, I’écrou 11 ne comprend pas de formes anti-rotatives, c’est
I’organe 21 d’attelage, fixé a I’écrou 11 qui coopere avec la ou les butées
d’anti-rotation afin d’empécher un mouvement de rotation de I’écrou 11 lors d’une
rotation de la vis 10.
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Revendications

Actionneur (1) électrique pour frein (2) de véhicule (3) automobile,
comprenant :

- un moteur €électrique (6) muni d’un arbre rotatif,

- un dispositif (7) vis-écrou destiné a déplacer, sous I’effet de I’arbre
rotatif du moteur électrique (6), des moyens mécaniques (4) de serrage
du frein de manicre a augmenter ou diminuer une force de serrage du
frein,

caractérisé en ce que 1’écrou (11) du dispositif vis-écrou est mobile en
translation le long d’un axe longitudinal (A) de la vis (10) et est
immobile en rotation, ’actionneur (1) comprenant en outre des moyens
de transmission du mouvement de translation de 1’écrou (11) aux
moyens mécaniques (4) de serrage du frein (2) de manicre a augmenter
ou diminuer une force de serrage du frein (2).

Actionneur (1) électrique selon la revendication 1, dans lequel 1’écrou
(11) présente au moins une forme (13) anti-rotative destinée, en co-
opération avec au moins une butée (14) d’anti-rotation d’un logement
recevant le dispositif (7) vis-écrou, a empécher un mouvement de
rotation de I’écrou (11) lors d’une rotation de la vis (10).

Actionneur (1) électrique selon la revendication 1 ou 2, dans lequel la
vis (10) du dispositif (7) vis-écrou est mobile en rotation autour de son
axe longitudinal (A) et est immobile en translation.

Actionneur (1) électrique selon I’une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel les moyens de transmission du mouvement de
translation de I’écrou aux moyens mécaniques de serrage du frein com-
prennent un cable (20) d’actionnement destin€ a déplacer les moyens
mécaniques (4) de serrage du frein (2) de manicre a augmenter ou
diminuer une force de serrage du frein (2).

Actionneur (1) électrique selon la revendication précédente, dans lequel
les moyens de transmission du mouvement de translation de I’écrou (11)
aux moyens mécaniques (4) de serrage du frein comprennent un organe
(21) d’attelage destiné a relier le cable (20) d’actionnement a 1’écrou
(11), organe (21) d’attelage étant muni d’un espace (22) de dé-
gagement pour la vis (10) lors d’une course en translation de I’écrou
(11).

Actionneur (1) électrique selon la revendication précédente, dans lequel

I’organe (21) d’attelage comprend deux branches (23) reliées par une
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ame (24), les deux branches étant diamétralement opposées par rapport
a1’écrou (11), chaque branche (23) présentant une extrémité libre munie
de moyens (26) de liaison a I’écrou et I’ame (24) étant munie de moyens
(27) de liaison au cable d’actionnement.

Actionneur (1) électrique selon la revendication 5 ou 6, dans lequel la
longueur de I’espace (22) de dégagement est comprise entre 20 et 30
mm.

Actionneur (11) électrique selon 1’une quelconque des revendications
précédentes, dans lequel 1’axe (B) de I’arbre rotatif du moteur €lectrique
(6) est parallele a I’axe longitudinal (A) de la vis (10).

Actionneur (1) électrique selon I’une quelconque des revendications
précédentes, comprenant en outre un boitier (12) dans lequel sont logés
le moteur électrique (6) et le dispositif (7) vis-écrou.

Systeme de freinage (2) caractérisé en qu’il comprend un actionneur (1)
électrique selon 1’une quelconque des revendication 1 a 9.

Systeme de freinage (2) selon la revendication 10, étant du type a
tambour.

Systeme de freinage (2) selon la revendication 11 comprenant un ac-
tionneur (1) €lectrique selon I’une quelconque des revendications 4 a 9,
comprenant en outre un levier (29) d’actionnement auquel une extrémité
du cable (20) d’actionnement est fixée, le levier (29) d’actionnement
étant destiné a déplacer les moyens mécaniques (4) de serrage du frein
(2) sous I’action du cable (20) d’actionnement de maniere a augmenter
ou diminuer une force de serrage du frein (2).

Véhicule (3) caractérisé en ce qu’il comprend un systeme de freinage (2)

selon I’une quelconque des revendications 10 a 12.
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