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DISPOSITIF D’EMBRAYAGE POURVU D’UN TEL ACTIONNEUR.

@ Cet actionneur électromécanique pour boite de vites-
ses de véhicule automobile comprend un organe d’action-
nement (14) destiné & commander le déplacement d’un ou
de plusieurs organes internes de la boite de vitesses.

Il comprend en outre une premiére chaine cinématique
et une deuxiéme chaine cinématique adaptées chacune
pour mettre en oeuvre l'organe d’actionnement et des
moyens de sélection (12) pour provoquer sélectivement la
mise en oeuvre dudit organe d’actionnement au moyen de
Fune ou 'autre chaine cinématique.
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Actionneur électromécanique pour boite de vitesses de véhicule

automobile et dispositif d’embrayage pourvu d’un tel actionneur

L’invention concerne, de maniére générale, le domaine des
boites de vitesses de véhicule automobile.

Plus particuliérement, e¢lle se rapporte a un actionneur
¢lectromécanique pour une telle boite de vitesses.

Une application particulierement intéressante de [’invention
concerne les boites de vitesses robotisées dans lesquelles les
manceuvres d’embrayage et de passage des vitesses sont réalisées par
des actionneurs contrdlés par un calculateur embarqué a bord du
véhicule et, en particulier, les boites de vitesses robotisées a passages
sous couple.

On connait déja, dans 1’¢tat de la technique, des actionneurs
¢lectromécaniques pour boites de vitesses robotisées. On pourra ainsi,
par exemple, se référer au document EP-A-1 318 335 qui décrit une
boite de vitesses automatisée a passages sous couple pourvue
d’actionneurs électromécaniques dont 1’un, en particulier, est pourvu
d’un organe d’actionnement sous la forme d’un doigt destiné¢ a
commander le déplacement de fourchettes de commande par
I’intermédiaire de crabots respectifs qui assurent 1’une, le passage de
rapports de vitesse et 1’autre, la commande de I’embrayage d’entrée.

Dans ce type de boite de vitesses, [’actionneur met en action un
coupleur conique auto-assisté. Par défaut, le coupleur conique est
ouvert et sa mise en action consiste a lui appliquer un effort extérieur
permanent pendant la synchronisation et pendant la transmission du
couple moteur. Le pilotage est, de préférence, réalis¢ en fonction de
I’effort appliqué de sorte qu’une certaine progressivité de la montée en
effort est nécessaire.

Une autre fonction de 1’actionneur consiste & mettre en action
I’embrayage d’entrée, de type conique, comme décrit dans le document
EP-A-1 318 319 ou de type multidiques. Par défaut, I’embrayage est

fermé, sous 1’action de ressorts. Lors de la fermeture progressive de
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I’embrayage, l’actionneur doit exercer progressivement une retenue
qui, au départ, a une valeur maximale, lorsque ’embrayage est ouvert,
et, a la fin, & une valeur nulle, lorsque I’embrayage est fermé. Dans ce
cas, ¢t contrairement au pilotage réalisé par un coupleur conique, le
pilotage doit étre préférentiellement réalisé en contrélant la position
des ¢léments pilotés. L’actionneur doit alors fournir un effort selon
une course plus étendue.

Alors que lors de la mise en action d’un coupleur conique auto-
assisté, on prévoit un ressort intercalé dans la chaine cinématique
servant a appliquer 1’effort sur le coupleur, pour obtenir une certaine
progressivité dans la montée en effort, lors de la mise en action de
I’embrayage d’entrée, la progressivité interne de [’actionneur est
néfaste a ce type de pilotage. Au vu de ce qui précede, il existe un
besoin pour disposer d’un actionneur ¢lectromécanique qui puisse
actionner un organe interne d’une boite de vitesses selon deux modes
d’actionnement distincts, selon la fonction a réaliser par [’actionneur.

L’invention a donc pour objet un actionneur ¢lectromécanique
pour boite de vitesses de véhicule automobile comprenant un organe
d’actionnement destiné a commander le déplacement d’un ou de
plusicurs organes internes de la boite de vitesses.

L’actionneur comprend en outre une premiére chaine
cinématique et une deuxiéme chaine cinématique adaptées chacune
pour mettre en ceuvre ['organe d’actionnement et des moyens de
s¢lection aptes a provoquer sélectivement la mise en ceuvre dudit
organe d’actionnement au moyen de 1’'une ou [’autre chaine
cinématique.

I est ainsi possible d’intercaler a [1’une des chaines
cinématiques un ressort de progressivité de maniére a disposer d’une
certaine progressivité dans la montée en effort lorsque I’on doit mettre
en action un coupleur conique.

Ainsi, selon une autre caractéristique de 1’invention, [’organe
d’actionnement comprend un doigt d’actionnement et un axe de
commande sur lequel est monté le doigt d’actionnement. L’actionneur

comprend quant & lui un premier flasque rotatif et un deuxiéme flasque
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rotatif adaptés chacun pour entrainer en rotation [’axe de commande,
le deuxi¢me flasque ¢étant entrainé par le premier flasque par
I’intermédiaire d’un moyen ¢lastiquement déformable.

Selon encore une autre caractéristique de l’invention, [’axe de
commande est monté axialement déplacable entre une premiére
position axiale et une deuxiéme position axiale dans lesquelles il
engréne avec les premier et deuxiéme flasques, respectivement.

Par exemple, ’actionneur comprend un premier moyen moteur
¢lectrique de sélection commandant le déplacement axial de 1’axe de
commande.

Il peut également comprendre un deuxi¢éme moyen moteur
¢lectrique de commande adapté pour provoquer la rotation de 1’axe de
commande par |’intermédiaire d’au moins ['une des premiére ou
deuxi¢me chaines cinématiques.

Dans un mode de réalisation, la premiére chaine cinématique
comprend un filet moteur entrainé en rotation par le deuxi¢me moyen
moteur, un premier étage de réduction, un deuxi¢me étage de réduction
entrainant le premier flasque, les moyens ¢lastiquement déformables et
le deuxiéme palier.

La deuxi¢me chaine cinématique peut, quant a elle, comporter
le filet moteur, les premier et deuxiéme étages de réduction et le
premier flasque.

L’invention a ¢galement pour objet, selon un deuxi¢me aspect,
un  dispositif d’embrayage qui comprend un  actionneur
¢lectromécanique tel que défini ci-dessus.

D’autres buts, caractéristiques et avantages de [’invention
apparaitront a la lecture de la description suivante, donnée uniquement
a titre d’exemple non limitatif, et faite en référence aux dessins
annexés sur lesquels :

- la figure 1 est une vue en coupe longitudinale d’un actionneur

¢lectromécanique conforme & [’invention, dans un premier

mode d’utilisation ; et

- la figure 2 montre ’actionneur de la figure 1, dans un autre

mode de fonctionnement.
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Sur les figures 1 et 2, on a représenté un exemple de réalisation
d’un actionneur ¢électromécanique pour boite de vitesses robotisée de
véhicule automobile & passages sous couple équipée d’un dispositif de
couplage de type coupleur conique auto-assisté et d’un embrayage
d’entrée.

L’actionneur représenté sur ces figures est ainsi destiné a
mettre en action un coupleur conique auto-assisté par ’intermédiaire
d’un moyen élastique procurant une progressivité dans la transmission
des efforts, dans la position représentée a la figure 1, et & mettre en
action |’embrayage d’entrée sans progressivité interne, dans la
position illustrée a la figure 2, la progressivité étant, dans ce cas,
transférée a I’embrayage en utilisant par exemple un ressort intercalé
au sein de la commande d’embrayage ou dans I’embrayage lui-méme.

L’actionneur ¢lectromécanique comporte essentiellement un
carter 10 obturé par un couvercle 11 et sur lequel est monté un premier
moteur de sélection 12 pour sélectionner le mode de fonctionnement de
I’actionneur et un deuxiéme moteur 13 de commande assurant, de
maniére classique, le déplacement d’une fourchette de commande
d’embrayage ou d’une fourchette de passages de rapport par
I’intermédiaire de crabots respectifs.

L’actionnement des fourchettes s’effectue au moyen d’un doigt
d’actionnement 14 dont le déplacement angulaire est provoqué par le
deuxi¢éme moyen moteur soit sous l’action d’une premiére chaine
cinématique (figure 1), soit sous [’action d’une deuxié¢me chaine
cinématique (figure 2).

Le doigt d’actionnement 14 est en effet monté sur un axe de
commande 15 monté axialement déplacable dans le carter 10 entre une
position axiale haute, visible sur la figure 1, dans laquelle il est
entrainé par 1’une des chaines cinématiques, et une deuxi¢me position
axiale basse, illustrée a la figure 2, dans laquelle il est entrainé par
I’autre chaine cinématique.

En se référant tout d’abord a la figure 1, [’arbre du moteur 13
est ¢quip¢ d’une vis sans fin 16 pourvue extérieurement d’un filet 17

qui entraine un premier étage de réduction constitu¢ par une roue
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dentée 18 d’axe général paralléle a 1’axe de commande 15, puis un
deuxiéme ¢tage de réduction constitué¢ par une deuxiéme roue dentée
19 coaxiale a la premiére roue dentée 18 mais de diamétre inférieur.

Comme on le voit, la deuxiéme roue dentée 19 coopére avec un
pignon 20 réalis¢ sous la forme d’une denture pratiquée extérieurement
sur un premier flasque 20 coaxial a I’arbre de commande 15.

Le premier flasque 20 comporte en effet une forme générale
annulaire et est pourvu d’un passage axial muni intérieurement de
cannelures 21 qui coopérent avec des cannelures complémentaires 22
pratiquées dans 1’axe de commande 15, dans sa premicre position
axiale.

L’actionneur est également pourvu d’un deuxi¢me flasque 23,
¢galement de forme globalement annulaire, coaxial & [’arbre de
commande 15.

Ce deuxiéme flasque 23 comporte également un passage axial
pour le passage de I’arbre 15. Il est pourvu intéricurement de dentures
internes 24 qui cooperent avec des cannelures 25 correspondantes
pratiquées dans 1’arbre de commande 15, dans la deuxiéme position
axiale de [’arbre 15.

En outre, comme on le voit, les premier et deuxi¢me flasques
20 et 23, comportent, au voisinage de leur périphérie, des empreintes
complémentaires qui définissent des logements, tels que 26, dans
lesquels sont placés des ressorts de progressivité 27.

En d’autres termes, selon cet agencement, le deuxiéme flasque
23 est entrainé en rotation par le premier flasque 20 par
I’intermédiaire des ressorts de progressivité 27 de manicre a obtenir
une certaine progressivité dans la transmission des efforts entre les
flasques.

Enfin, pour provoquer le déplacement axial de |’arbre 15, le
moteur de sélection 12 est pourvu d’une roue 28 dentée qui coopére
avec un pignon conique 29 monté sur un systéme d’entrainement de
type vis-écrou 30 réalisé sous la forme d’une vis 30a sur laquelle est
montée le pignon 29 et d’un filetage 30b pratiqué dans un alésage

axiale ménagé dans ’arbre de commande 15.
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On congoit dés lors qu’il est ainsi possible, par mise en
rotation du pignon conique 28, au moyen du moteur de sélection 12, de
faire varier la position axiale de 1’axe de commande 15 et choisir, en
conséquence, le mode de fonctionnement de [’actionneur.

Ainsi, selon un premier mode de fonctionnement illustré a la
figure 1, le déplacement du doigt d’actionnement 14 s’effectue selon
la chaine cinématique suivante :

- deuxiéme moteur 13,

- vis sans fin 16,

- premier ¢tage de réduction,

- deuxiéme étage de réduction,

- premier flasque de sortie 20,

- ressort de progressivité 27,

- deuxiéme flasque 23,

- axe de commande,

- doigt d’actionnement.

Dans ce cas, lorsque le doigt d’actionnement rencontre son
obstacle en fin de course, bloquant [’axe de commande 15 et le
deuxiéme flasque 23, le premier flasque 20 peut continuer sa rotation
en comprimant les ressorts 27. A mesure que la pression des ressorts
augmente, le couple transmis & 1’axe 15 s’éléve. On obtient ainsi une
progressivité dans 1’effort appliqué selon la position angulaire relative
des ressorts.

Selon un deuxiéme mode d’utilisation de 1’actionneur, illustré a
la figure 2, le déplacement du doigt d’actionnement 14 s’effectue sans
progressivité des ressorts, selon la chaine cinématique suivante :

- moteur,

- vis sans fin 16,

- premier étage de réduction,

- deuxiéme étage de réduction,

- premier flasque de sortie 20,

- axe de commande 15,

- doigt d’actionnement 14.
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La transmission est alors réalisée sans progressivité. En effet,
lorsque le doigt d’actionnement 14 rencontre son obstacle de fin de

course, le premier flasque 20 ainsi que le moteur 13 sont bloqués.
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REVENDICATIONS

1. Actionneur ¢lectromécanique pour boite de vitesses
automatique comprenant un organe d’actionnement (14) destiné a
commander le déplacement d’un ou de plusieurs organes internes de la
boite de vitesses, caractéris¢ en ce qu’il comprend en outre une
premi¢re chaine cinématique et une deuxiéme chaine cinématique
adaptées chacune pour mettre en ccuvre 1’organe d’actionnement et des
moyens de sélection (12) aptes a provoquer sélectivement la mise en
cuvre dudit organe d’actionnement (14) au moyen de 1’une ou ['autre
chaine cinématique.

2. Actionneur ¢électromagnétique selon la revendication 1,
caractéris€ en ce que l’organe d’actionnement comprend un doigt
d’actionnement et un axe de commande (15) sur lequel est monté le
doigt.

3. Actionneur selon la revendication 2, caractérisé en ce qu’il
comprend un premier flasque rotatif (20) et un deuxiéme flasque
rotatif (23) adaptés chacun pour entrainer en rotation [’axe de
commande (15), le deuxi¢me flasque (23) étant entrainé par le premier
flasque (20) par ’intermédiaire d’un moyen ¢élastiquement déformable
(27).

4. Actionneur sclon la revendication 3, caractérisé en ce que
I’axe de commande (15) est monté axialement déplagable entre une
premiére position axiale et une deuxiéme position axiale dans
lesquelles il engréne avec lesdits flasques, respectivement.

5. Actionneur selon la revendication 4, caractérisé en ce qu’il
comprend un premier moyen moteur électrique de sélection (12)
commandant le déplacement axial de I’axe de commande (15).

6. Actionneur selon I’une quelconque des revendications 3 a 5,
caractérisé en ce qu’il comprend un deuxi¢éme moyen moteur ¢lectrique
(13) de commande adapté pour provoquer la rotation de 1’axe de
commande par [|’intermédiaire d’au moins [’une des premiére et

deuxiéme chaines cinématiques.
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7. Actionneur selon la revendication 6, caractérisé en ce que la
premiere chaine cinématique comprend un filet moteur (17) entrainé en
rotation par le deuxiéme moyen moteur, un premier étage de réduction
(18), un deuxiéme ¢étage de réduction (19) entrainant le premier
flasque (20), les moyens ¢élastiquement déformables (27) et le
deuxi¢me flasque (23).

8. Actionneur selon la revendication 7, caractérisé en ce que la
deuxiéme chaine cinématique comprend le filet (17) moteur, les
premier et deuxie¢me étages de réduction et le premier flasque (20).

9. Dispositif d’embrayage, caractérisé en ce qu’il comprend un
actionneur  ¢lectromécanique selon  1’une  quelconque  des

revendications 1 a 7.
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