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@ Dispositif automatiqug de serrage et desserrage d’'un écrou.

@ Dispositif automatique de serrage et desserrage d'un
écrou, .
Le corps du dispositif hydraulique tendeur 4 comporte
une douille d'appui 10 et un tirant de mise sous précontrainte _F. I.G_;l
5 coopérant avec l'extrémité filetée du goujon 2 au-dessus de ’
Iécrou 1. Une douille d'entrainement 13 comportant un six
pans intérieur entraine automatiquement en rotation I'écrou 1
sous l'action d’un ressort de torsion 16.

On obtient ainsi un serrage automatique de |'écrou lors
de la mise sous précontrainte du boulon.
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Dispositif automatique de serrage et desserrage 4'un écrou.

La présente invention a pour objet un dispositif automa-
tique de serrage et de desserrage d'un écrou coopérant avec
l'extrémité filetée d'une vis ou d'un goujon.

Dans les assemblages boulonnés, en particulier ceux
utilisant des boulons ou des goujons a haute ré&sistance, ces
derniers doivent &tre aussi serr&s gque leur permet leur ré-
sistance mécanique. Pour réaliser cette opération on sait que
l'on place initialement sous précontrainte axiale les boulons
ou les goujons en question au moyen de dispositifs tendeurs
généralement a3 fonctionnement hydrauligue. Dans ce but, les
dispositifs tendeurs comprennent en général une broche axiale
formant tirant qui vient agir sur l'extrémité par exemple
filetée de la vis du boulon ou du goujon qu'il est nécessaire
de mettre sous précontrainte. Aprés que la vis du boulon ou le
goujon a &té ainsi &tiré axialement, il est nécessaire de
procé&der au serrage de 1'assemblage par vissage de 1'écrou
monté 3 1'extr@®mité de la vis du boulon ou du goujon. De 1la
méme maniére lorsque 1'on désire proc¢éder au démontage de
1'assemblage boulonné on vient d'abord agir au moyen du dis-
positif tendeur puis on procéde au desserrage de l'@crou par
dévissage.

Dans les dispositifs connus ces opérations de serrage et
de desserrage de 1'écrou sont en général effectuées manuelle-
ment en utilisant par exemple une douilie dont la surface
interne polygonale vient en contact périphérique avec 1l'écrou
et gui comporte des perforations radiales 3 1'intérieur des-
guelles il est possible d'introduire une broche jouant le rdle
d'un levier permettant de r&aliser les opérations de serrage
et de desserrage de 1'&crou. Dans un mode de réalisation
connu, la broche jouant le rdle de levier vient directement
agir sur l'écrou qui présente des moyens adaptés & cet effet
sur sa périphérie.

La présente invention a pour objet de permettre la réa-
lisation de ces opérations de serrage et de desserrage de

1'écrou de maniére automatique dés que le boulon ou le goujon

BAD ORIGINAL g/}

e L3



10

15

20

30

.. . e [N RN ee o
) . . .

0023284
2

a 6té soumis par le dispositif tendeur a une déformation
axiale.

Le dispositif automatique de serrage et desserrage d'un
écrou coopfrant avec l'extrémité filetée d'une vis ou d'un
goujon pouvant &tre mis sous précontrainte au moyen d'un
dispositif tendeur selon la présente invention comprend une
douille 3 surface interne polygonale venant en contact péri-
phérigue avec 1l'é&crou. Un moyen élastique de torsion est de
plus monté entre le dispositif tendeur et la douille 3 surface
interne polygonale précitée. De cette maniére dé&s gque la vis
ou le goujon a &té& soumis 3 un &tirage axial gui entraine la
libération de 1'écrou et de la douille qui 1l'entoure, le moyen
Elastigque de torsion provoque automatiquement la rotation de
1'écrou.

Dans un mode de r&alisation préfér&, le moyen é&lastique
de torsion se présente sous la forme d'un ressort hélicoidal
dont 1'une des extr&mités est solidaire de la douille et dont
1'autre extrémité est fixé&e sur le corps du dispositif ten-
deur.

Le dispositif de 1l'invention comprend en outre avantageu-
sement une jupe d'appui entourant la douille et dispos&e entre
la face d'appui de l'assemblage boulonné et le corps du dispo-
sitif tendeur. Cette jupe d'appui est montée libre en rotation
dans le corps du dispositif tendeur, des moyens &tant cepen-
dant prévus pour immobiliser en rotation la jupe par rapport
au dispositif tendeur pendant le fonctionnement du dispositif
comme il sera expliqué par la suite.

Des moyens sont &galement de préférence prévus pour
permettre 1'immobilisation en rotation de la jupe précitée par

rapport a8 la douille.

Dans un mode de ré&alisation préféré, la fixation du
ressort hélicoidal sur le corps du dispositif tendeur est
réalisée de fagon amovible par serrage radial de l'extrémité
axiale du ressort qui pé&nétre dans un pergage borgne du corps

du dispositif tendeur.

Lorsque le filetage de 1l'extré&mité de la vis ou dﬁ'goﬁjon

ainsi mis sous précontrainte et serré autant gue le permet sa
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résistance mécanique est revétu d'un lubrifiant convenable, le
desserrage de 1'écrou ne doit normalement pas présenter de
difficultse. 11 peut cerendant se présenter des cas ol ce
desserrage est difficile en raison de 1l'absence d'un tel
lubrifiant ou pour toute autre raison dépendant de 1'assem-
blage boulonné particulier. Il se peut donc que la force de
torsion du moyen &lastique de l1'invention ne soit pas suffi-
sante pour provoquer le déblocage initial ou dégrippage de
1'écrou serré.

Dans ce but, la jupe d'appui .du dispositif automatigue de
l'invention présente de préférence une fenétre sur une portion
de sa périphérie. De plus, la surface périphérique externe de
la douille coopérant avec 1'écrou présente des moyens d'appui
pour un levier de desserrage qui peut &tre actionné & travers
la fenétre de la jupe d'appui précitée.

Dans ce mode de réalisation la jupe d'appui présente de
préférence sur sa périphérie un logement susceptible de rece-
voir un axe d'articulation du levier de desserrage gui peut
donc n'@tre mis en place gue si cela s'avére nécessaire. Le
logement peut &tre pratiqué sur une patte en saillie solidaire
de la périphérie de la jupe d'appui ou, dans le cas d'une
épaisseur de paroi suffisante, &tre pratiqué directement dans
la paroi de la jupe d'appui.

La surface périphérigue externe de la douille forme de
préférence une roue & rochet dans le sens du desserrage, les
dents de la roue 3 rochet pouvant recevoir 1'extr&mité& d'une
biellette articulée sur le levier de desserrage.

L'invention sera mieux comprise & 1'étude de la descrip-
tion détaillée d'un mode de réalisation pris & titre d'exem-
ples nullement limitatif et illustré& par les dessins annexés,
sur lesquels :

la fig. 1 est une vue en coupe partielle en Elévation
partielle du dispositif automatigue de 1'invention; et

la fig. 2 est une vue en coupe selon la ligne brisée
IT-II de la fig. 1 sur laguelle on a en outre repré&senté le
levier de desserrage mis en place.
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Tel qu'il est -représenté& sur la fig. 1, le dispositif
automatique de 1l'invention est destiné & coopérer avec un
Ecrou 1 monté sur l'extrémité& filet&e d'un goujon ou de la vis
d'un boulon 2 faisant saillie au-dessus de la surface d'un
organe mé&écanique 3 destiné 2 &tre assemblé par la vis 2 avec
un autre organe mé&canique non représenté& sur la figure. Pour
placer la vis 2 sous précontrainte axiale on utilise un dis-
positif tendeur hydraulique dont seule la partie basse du
corps 4 est visible sur la fig. 1. Ce dispositif tendeur
hydraulique de type classigue comporte un tirant axial 5 dont
la portion d'extrémité 6 présente un logement 7 taraudé de
fagon & venir en prise avec l'extrémité filetée de la vis 2
au-dessus de 1'écrou 1. On notera gu'une rondelle B8 réalisée
en une matiére élastique telle gu'une matiére plastique est
disposée entre la portion d'extrémité 6 du tirant 5 et la face
supérieure de 1'écrou 1 afin d'éviter un blocage & fond de
filet du tirant 5 sur l'extrémit& filetée de la vis 2.

La partie inférieure du corps 4 du dispositif tendeur est
constituée sous la forme d'un logement cylindrigque 9 & 1'in-
térieur duquel se trouve monté&e une jupe d'appui 10 qui peut
tourner librement par rapport au logement cylindrique 9 et se
trouve verrouillée axialement par l'interm&diaire d'un jonc
annulaire 11 coop&rant avec des gorges annulaires correspon-
dantes pratiquées respectivement dans 1'alésage interne du
logement cylindrique 9 et dans la partie supérieure de la jupe
10. La possibilité de rotation relative de la jupe 10 par
rapport au logement 9 peut &tre interdite au moyen de la vis
molet&e 12 traversant radialement la paroi du logement cylin-
drigue 9 et pouvant exercer une action d'appui radiale sur la
sqrface périphériqué externe de la partie supérieure de 1la
jupe 10.

Une douille d'entrainement 13 présente sur sa surface-
interne  polygonale six pans correspondants & ceux de l'&crou
1. La partie de base 13a de la douille 13 comporte sur sa
périphérie externe une pluralité de dents 14 formant roue a
rochet dans le sens du desserrage comme on peut le voir no-

tamment sur la fig. 2. La partie supérieure 13b de la douille

i
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13 préscnte un diamétre externe inférieur a la partie de 1la
base 13a. Une bague cylindrique 15 venant prendre appui sur la
partie de base 13a de la douille 13 entoure les spires infé-
rieures d'un ressort hélicoidal de torsion 16 gqui est monté
autour de la portion cylindrique supérieure 13b. Le ressort
hélicoidal 16 est rendu solidaire de la douille 13 par son
extrémité 16a repliée radialement et introduite dans une
perforation radiale 17 de la douille 13, L'autre extrémité 16b
du ressort hélicoIdal 16 est repliée en direction axiale et
pénétre dans un pergage borgne axial 18 du corps 4 du dispo-
sitif tendcur. Une vis de pression 19 disposée radialement
dans un taraudage du corps 4 débouchant dans le percgage axial
18 permet d'immobiliser le ressort 16 en venant serrer son
extrémité 16b. Cette disposition permet de monter et de dé-
monter rapideﬁent l'ensemble constitué par le ressort héli-
colidal de torsion 16 et la douille d'entralnement 13 en dé-
vissant simplement la vis de pression 19. Il est ainsi pos-
sible de remplacer une douille d'entrainement 13 adapt&e a un
écrou de serrage 1 particulier par une autre douille d'en-

trainement adaptée 38 un autre type d'écrou dans les limites de
capacité du tendeur hydraulique 4.

Dans la position représentée sur la fig. 1, la douille
d'entrainement 13 prend appui par sa face inférieure sur une
rondelle de serrage 20 destinée a coopérer avec l'écrou 1 et
le lamage 21 de 1l'organe mé&canigque 3. Dans cette position le
ressort hélicoidal 16 est dé&ja comprimé& de sorte gque lorsque
le tendeur hydraulique 4 n'est pas encore mis en place la face
inférieure de la douille d'entralnement 13 suspendue par le
ressort hélicoidal 16 se trouve au-dessous de la base de 1la
jupe d'appui 10. ce qui facilite 1l'engagement de la douille
d'entralnement 13 au moyen de son chanfrein 22.sur 1'écrou 1.

Dans le mode de réalisation illustré& sur les figures, 1la
jupe d‘'appui 10 présente, comme on peut le voir sur la fig. 2,
une fenétre 23 sur une portion de sa périphérie. Les dimen-
sions de cette fen&tre sont choisies de fagon 3 permettre
1l'examen de 1la douille d'entrafnement et du dispositif auto-

matique de 1'invention ainsi gue l'action des moyens de dé-
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blocage coopérant avec les dents 14 de la roue 3 rochet. Les
dimensions de cette fenétre 23 ne doivent cependant pas étre
trop importantes afin de ne pas diminuer exag&rément la résis-
tance @ la compression de la jupe d'appui 10 qui regoit 1'ef-
fort de réaction du dispositif tendeur hydraulique 4.

La jupe 10 comporte sur sa périphérie externe au voisi-
nage de sa base et a proximité de la fené&tre 23, une patte
radiale 24 munie d'un logement coudé 25 gui peut recevoir
1'axe d'articulation 26 d'un levier de déblocage 27 comportant
une biellette 28 articulée sur le -levier 27 par un axe 29 et
dont les dimensions sont telles que son bec d'extrémité 30
peut venir coopérer au moins avec l'une des dents 14 de 1la
roue a8 rochet de la douille d'entrafnement 13 dans le sens

tendant 3 desserrer le boulon 1, sens gui est représenté sur

la fig. 2 par la fleche 31. Dans le cas ol la paroi de la jupe

10 est suffisamment épaisse, on peut réaliser le logement 25
directement dans cette paroi sur 1'un des bords de la fenétre
23.

Une vis moletée 32 qui peut éventuellement &tre remplacée
par une vis sans téte si l'on désire diminuer 1'encombrement
de 1'ensemble, est dispos&e radialement dans la partie basse
de la jupe d'appui 10 et peut coopérer avec les dents 14 de 1la
roue a rochet de la douille d'entrainement 13 de fagon &
immobiliser la jupe 10 en rotation par rapport 3 la roue &
rochet,

Lors d'une opération de serrage de 1'écrou 1 1é disposi-
tif automatique de 1l'invention fonctionne de la mani&re sui-
vante :

L'écrou 1 est tout d'abord modérément serré sur la sur-
face de 1'organe @ assembler 3 par des moyens classiques 7
manuels ou automatiques. Le tirant axial 5 est ensuite vissé
sur 1l'extrémité filetée de la vis du boulon 2 dépassant 1'é&-
crou 1. Lors de cette opération, l'existence de la rondelle
Elastigue 8 &vite un blocage du tirant sur 1l'extrémité& filetée

de la vis 2.

L'ensemble constitué par le tendeur hydraulique 4, la

jupe d'appui 10 qui en est rendue solidaire par le joint
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annulaire 11 et la douille d'entrainement 13 suspendue par le
ressort hé&licoidal de torsion 16 et blogquée en rotation par la
vis moleté&e 12 convenablement serrée, est alors mis en place
par le dessus en venant coiffer le tirant axial 5 gui peut
traverser le pergage 33 du corps 4. Lors de la descente de cet
ensemble, c'est tout d'abord la douille d'entrafnement 13 qui
entre en contact par son chanfrein 22 avec 1l'écrou de serrage
1. L'ouverture 23 de la jupe d'appui 10 est orienté&e convena-
blement en direction d'une zone accessible & la vue pour le
contrdle de 1'opération et &ventuellement pour une interven-
tion de l'opérateur sur la douille d'entrainement 13. Le
maintien de cette orientation peut étre obtenu par la venue en
butée de la patte radiale 24 ou de la vis molet&e 12 contre un
Bcrou voisin ou une partie fixe de l'assemblage. Cette orien-
tation peut &galement &tre maintenue par le vissage de la vis
moletée 32 qui vient prendre appui sur la surface périphérique
externe de la douille d'entrainement 13.

Lorsgue la jupe d'appuli 10 est venue en contact avec le
fond du lamage 21, la vis molet@e 12 est déblogquée. Le tendeur
hydraulique est entrainé en rotation manuellement autour de
son axe par 1'interm&diaire par exemple de deux poignées non
représentées, de fagon a provogquer une rotation et une mise en
torsion du ressort hé&licoidal 16 dont 1'extrémité axiale 16b
est entrainée en rotation par le corps 4 tandis que 1l'extré-
mité radiale 16a est maintenue immobile par la douille d'en-
trainement 13 entourant par sa surface intérieure polygonale
les six pans de 1'écrou de serrage l. Pendant cette opération,
la vis moletée 32 peut &tre avantageusement serrée de facgon &
immobiliser &galement en rotation la jupe d'appui 10.

Aprés que -le ressort h&licoldal ait &té& ainsi mis en
torsion, 1'opérateur serre convenablement la vis 12 puis
desserre la vis moletée 32 dans le cas ol celle-ci a é&té
serrée initialement. Le tendeur hydraulique est mis sous
pression et provogque l'allongement de la vis 2 ce qui entraine
un soulé&vement de l'é&crou 1 dont la rotation est automatique-
ment provoguée par la douille d'entralnement 13 sous l'action

du ressort de torsion 16. De cette maniére, on voit que
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1'écrou se trouve serré sans aucune intervention manuelle par
le simple ~ffet du moyen Elastique de torsion gque constitue le
ressort 16 et au fur et 3 mesure de l'action du dispositif
hydraulique tendeur par l'interm&diaire du tirant 5.

Pour procéder au desserrage de l'é&crou, on vient placer

~le dispositif automatique de 1'invention comme pour une opé&-

ration de serrage. Le corps du tendeur hydraulique est cepen-
dant ici entrainé en rotation manuellement dans le sens du
desscerrage afin de placer le ressort hé&licoidal 16 sous tor-
sion dans 1'autre sens. Aprés la mise sous pression du tendeur
hydraulique, 1'&crou 1 est automatigquement dévissé& d'une
guantité suffisante pour permettre sa libération lorsque la
vis 2 a repris sa longueur initiale.

- Dans le cas oll il ne serait pas possible de dévisser de
cette maniére 1'é&crou 1 gqui aurait pu se bloquer par grippage
sur le filetage la vis 2, l'opérateur peut procé&der 3 un
dégrippage initial en utilisant le levier de déblocage 27 dont
l1'axe d'articulation 26 est introduit dans 1'évidement coudé
25. Une action dans le sens de la fléche 34 de la fig. 2
provogue une poussée du bec d'extrémité 30 dé la biellette 28
sur une dent 14 de la roue @ rochet de la douille d'entraine-
ment 13 dans le sens du desserrage. Lorsgque l'écrou 1 est
dégrippé, le desserrage peut se poursuivre de mani&re auto-
matigue sous la seule action du ressort hé&licoidal 16.

On notera gque la rondelle &lastique 8 permet de limiter
la course de l'é&crou lors du desserrage et d'éviter ainsi le
blocage de ce dernier sur la face inférieure du tirant 5
loréque la vis 2 a repris sa longueur initiale. On peut donc
dévisser facilement le tirant 5 de 1l'extrémité fileté&e de la

vis 2 aprés l'opération de desserrage.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif automatigue de serrage et de desserrage
d'un écrou coopérant avec l'extrémité filet&e d'un goujon ou
d'une vis pouvant 8tre mis sous précontrainte au moyen d'un
dispositif tendeur, comprenant une douille 3 surface interne
polygonale venant en contact périphérique avec 1'écrou, carac-
térisé par le fait gu'un moyen &lastique de torsion est monté
entre le dispositif tendeur et la douille.

2. Dispositif automatigue selon la revendication 1,
caractérisé par le fait que le moyen &lastique de torsion est
un ressort hélicoidal dont 1l'une des extrémités est solidaire
de la douille et dont 1l'autre extrémité est fixée sur le corps
du dispositif tendeur.

- 3. Dispositif automatique selon les revendications 1 ou
2, caractérisé par le fait gu'il comprend en outre une jupe
d'appui entourant la douille et montée libre en rotation dans
le corps du dispositif tendeur.

4. Dispositif automatigue selon la revendication 3,
caractérisé par le fait qu'il comporte des moyens pour immobi-
liser en rotation la jupe d'appui par rapport au dispositif
tendeur.

5. Dispositif automatique selon les revendications 3 ou
4, caractérisé par le fait qu'il comporte des moyens pour
immobiliser en rotation la jupe d'appui par rapport a la
douille d'entrafnement.

6. Dispositif automatique selon 1'une quelconque des
revendications 2 &8 5, caractérisé par le fait que la fixation
du ressort hélicoidal sur le corps du dispositif tendeur est
réalisée de fagon amovible par serrage radial de 1l'extrémité
axiale du ressort pénétrant dans un pergage borgne du corps du
dispositif tendeur.

7. Dispositif automatigue selon 1l'une guelcongue des
revendications pré&cé&dentes, caractérisé par le fait-que le
surface externe de la douille d'entrainement présente des
moyens d'appui pour un levier de dé&grippage de l'é&crou.

8. Disbositif automatique selon l'une guelconque des

revendications précé&dentes, caractérisé par -le fait que 1la
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jupe d'appui présente une fen@tre sur une portion de sa péri-
phérie.

9. Dispositif automatique selon la revendication 8,
caractérisé par le fait que la jupe d'appui compbrte un loge-
ment susceptible de recevoir un axe d'articulation du levier
de dégrippage.

10. Dispositif automatique selon 1'une quelcongue des
revendications 7 8 9, caractérisé& par le fait que la surface
périphérique externe de la douille forme roue 3 rochet dans le
sens du desserrage, les dents pouvant recevoir 1'extrémité
d'une biellette articulée sur le levier de dégrippage.

11. Dispositif automatique selon 1l'une quelcongue des
revendications précédentes, dans lequel le dispositif tendeur
tomprend un tirant axial venant se visser sur 1'extrémité
filetée de la vis ou du goujon faisant saillie au-dessus de
1'écrou caractérisé par le fait gu'une rondelle en matiére
€lastique est interposée entre la face inférieure du tirant et

la face supérieure de 1'écrou.

|
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L document cité pour d'autres
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