EP 2 241 411 A1

(12)

(43)

(21)

(22)

Européisches
Patentamt

European
Patent Office
Office européen

des brevets

(11) EP 2 241 411 A1

DEMANDE DE BREVET EUROPEEN

Date de publication:
20.10.2010 Bulletin 2010/42

Numeéro de dépdt: 10159830.8

Date de dép6t: 13.04.2010

(51) IntCl.:
B25F 5/00 (2006.01)

(84)

Etats contractants désignés:

AT BEBG CH CY CZDE DK EE ES FIFR GB GR
HRHUIEISITLILT LU LV MC MK MT NL NO PL
PT RO SE SI SK SM TR

Etats d’extension désignés:

AL BA ME RS

Priorité: 17.04.2009 FR 0952543

Demandeur: Etablissements Georges Renault
44800 Saint Herblain (FR)

(72) Inventeur: Allenou, Benoit
44700, ORVAULT (FR)

(74) Mandataire: Larcher, Dominique
Cabinet Vidon
16B, rue de Jouanet
Technopodle Atalante
35703 Rennes Cedex 7 (FR)

(54)

(57)

Outil portatif intégrant des moyens d’obtention d’au moins un paramétre de mouvement du

carter de 'outil

L’invention concerne un outil portatif tel qu’'un

outil de vissage, de pergage ou de meulage, présentant
un corps (1) et une poignée (2), constituant au moins
partiellement un carter de l'outil, et comprenant des
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moyens moteurs destinés a entrainer un organe de vis-
sage, de percage ou de meulage autour d’un axe de ro-
tation, caractérisé en ce qu'il intégre des moyens d’ob-
tention (4) d’au moins un paramétre de mouvement dudit
carter.
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Description

[0001] Le domaine de l'invention est celui de la con-
ception et de la fabrication d’outillage. Plus précisément,
l'invention concerne un outil portatif tel qu’un outil de vis-
sage, de percage ou de meulage du type présentant un
corps et une poignée, constituant une partie fixe de I'outil,
ainsi que des moyens moteurs.

[0002] S’agissant des assemblages par vissage no-
tamment sur les chaines de montage industrielles, deux
paramétres sont notamment pris en compte pour déter-
miner la qualité du vissage effectué :

- l'angle de vissage ;
- le couple de serrage.

[0003] Les outils de vissage sur les chaines de mon-
tage sont donc généralement congus et paramétrés pour
réaliser un assemblage conforme a un angle de vissage
déterminé et/ou a un couple de serrage a réaliser.
[0004] Bien entendu, ces outils de vissage intégrent
tout moyen approprié pour mesurer I'angle de vissage
et/ou le couple de serrage, ainsi que les moyens pour
piloter le moteur de I'outil et/ou fournir des informations
a l'opérateur en fonction de I'atteinte ou non de valeurs
cibles d’angle de vissage et/ou de couple de serrage.
[0005] Cela étant, lorsque l'outil de vissage agit sur
une vis correspondant au paramétrage de I'outil et que
I'outil de vissage intégre les moyens pour renvoyer une
information sur I'angle de vissage, il est encore possible
que l'information renvoyée soit entachée d’'une erreur.
En effet, les moyens de mesure de I'angle de vissage ne
mesurent pas I'angle réel parcouru par lavis, mais I'angle
de rotation d’'un élément de la visseuse. Par la connais-
sance de la cinématique de l'outil de vissage, cet angle
est considéré comme I'image de I'angle parcouru par la
vis.

[0006] Toutefois, I'opérateur qui manipule I'outil pen-
dant le vissage peut avoir tendance a déplacer plus ou
moins l'outil pendant la mesure, notamment en laissant
pivoter I'outil autour de I'axe de vissage, par exemple en
find’assemblage lorsque le couple de serrage augmente.
De ce fait, il existe souvent une erreur de mesure de
I'angle liée a ce mouvement que I'utilisateur laisse faire
a l'outil de vissage.

[0007] Parailleurs, les paramétres d’angle de vissage
et/ou de couple de serrage sont déterminés pour un as-
semblage spécifique. En d’autres termes, sur une chaine
de montage, une pluralité d’éléments a visser (constitués
par des tétes de vis) sont présentés a I'opérateur, cer-
tains de ces éléments a visser correspondant au para-
métrage de 'outil détenu par I'opérateur et d’autres pas.
Or, le fait d’agir sur un élément a visser avec un outil
paramétré de facon non adaptée a cet élément a visser
peut entrainer des conséquences plus ou moins
importantes : qualité de vissage insuffisante, déforma-
tion voire détérioration des parties assemblées...
[0008] Dans certains cas, plusieurs éléments a visser

15

20

25

30

35

40

45

50

55

peuvent étre présents dans un périmeétre restreint de la
chaine de montage, et les parametres de vissage peu-
vent étre différents pour les éléments a visser a l'intérieur
de cette zone. Il est alors possible pour un opérateur
d’agir sur un élément a visser qui ne correspond pas au
paramétrage de 'outil manipulé par cet opérateur.
[0009] Actuellement, pour s’assurer que la vis serrée
est la bonne, différentes techniques sont mises en
oeuvre reposant notamment sur :

- la stratégie de vissage : au cours du vissage, I'outil
de vissage mesure des phénomeénes physiques ; si
ces phénomeénes sont en dehors de valeurs prédé-
finies, le serrage est considéré mauvais et 'opéra-
teur peut étre averti en conséquence ;

- lalongueurde cable de I'outil : du faitde salongueur,
le cable réduit la zone de travail. Par exemple, la
longueur de cable peut suffire a réduire le périmétre
d’action en vue de différencier deux véhicules qui se
suivent sur une chaine d’assemblage ;

- lidentification du produit a assembler : les systemes
d’identification tels que les codes barre ou les éti-
quettes RFID sont utilisés pour identifier un assem-
blage a effectuer, I'opérateur disposant alors d’un
temps limité pour exécuter le vissage ;

- le positionnement en trois dimensions de I'outil: ces
systémes de positionnement permettent de localiser
dans I'espace une balise fixée sur les visseuses.
Cette balise n’est donc pas fixée sur 'emplacement
de la vis elle-méme et la position mesurée est donc
entachée du défaut éventuel d’orientation de la vis-
seuse.

[0010] Ces différentes techniques permettent de ré-
duire certes le risque d’erreur de positionnement et/ou
d’orientation de I'outil par rapport a la vis devant étre
serrée, mais ne constitue pas des moyens fiables a 100
%.

[0011] On note que la bonne orientation de I'outil peut
également s’avérer déterminante pour la bonne exécu-
tion d’opérations de pergage ou d’opérations de meula-
ge. En effet, dans certains cas, I'axe de l'orifice de per-
cage doit étre orienté précisément et, de fagon similaire,
la direction de meulage doit étre maitrisée.

[0012] L'invention a notamment pour objectif de pallier
ces inconvénients de I'art antérieur.

[0013] Plus précisément, I'invention a pour objectif de
proposer un outil portatif qui permette d’exécuter des
opérations dédiées, de vissage, de pergage ou de meu-
lage avec une grande fiabilité, s’agissant d’exécuter les
opérations dédiées de fagon précise et/ou d'utiliser I'outil
seulement pour des opérations dédiées correspondan-
tes au paramétrage de I'outil.

[0014] En particulier, 'invention a pour objectif de four-
nir un tel outil portatif qui permette de corriger I'erreur de
mesure liée au déplacement de I'outil pendant une opé-
ration de vissage au cours de la mesure de I'angle de
vissage.
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[0015] L’invention a également pour objectif de fournir
un tel outil portatif qui permette de réduire le risque d’er-
reur d’exécution d’'une opération inappropriée en con-
naissant|’orientation de I'outil portatif pendant I'utilisation
de l'outil.

[0016] Ces objectifs, ainsi que d’autres qui apparai-
tront par la suite sont atteints grace a l'invention qui a
pour objet un outil portatif tel qu'un outil de vissage, de
percage ou de meulage, présentant un corps et une poi-
gnée, constituant au moins partiellement un carter de
I'outil, et comprenant des moyens moteurs destinés a
entrainer un organe de vissage, de pergage ou de meu-
lage autour d’'un axe de rotation, caractérisé en ce qu'’il
intégre des moyens d’obtention d’au moins un parametre
de mouvement dudit carter.

[0017] Selon l'invention, les moyens d’obtention per-
mettent de fournir une information de vitesse ou d’accé-
|ération relative au carter de I'outil, cette information étant
utilisée, comme cela va apparaitre plus clairement par
la suite, pour optimiser par exemple la mesure d’'un angle
de vissage (s’agissant d’un outil de vissage) et/ou I'orien-
tation de I'outil (s’agissant d’un outil de vissage mais aus-
si d’'un outil de pergage ou d’'un outil de meulage).
[0018] On note que la mise en oeuvre de l'invention
peut reposer sur la prise en compte d’un référentiel ga-
liléen externe a l'outil, ce référentiel étant de préférence
lié a un ensemble mécanique sur lequel I'outil est destiné
a agir, et déterminé selon I'exploitation envisagée de I'in-
formation procurée par les moyens d’obtention (optimi-
sation de la mesure d’angle de vissage, détection de
I'orientation de l'outil).

[0019] On rappelle qu’un référentiel galiléen est un
systéme de coordonnées composé de trois coordonnées
d’espace et d’'une coordonnée de temps. Un référentiel
Galiléen est un référentiel dans lequel un objet isolé (sur
lequel ne s’exerce aucune force ou sur lequel la résul-
tante des forces est nulle) est soitimmobile, soit en mou-
vement de translation rectiligne uniforme.

[0020] Un outil selon l'invention permet de :

- corriger 'erreur de mesure liée au déplacement an-
gulaire de I'outil autour de I'axe de vissage au cours
de la mesure ;

- réduire le risque d’erreur dans le choix de la vis en
déterminant si I'outil est correctement orienté par
rapport a une vis déterminée, ceci soit en fournissant
une information a I'opérateur soit en autorisant ou
en interdisant le démarrage du moteur de l'outil ;

- réduirelerisque d’erreur dans I'exécution d’une opé-
ration de percage ou de meulage, en permettant a
I'opérateur de vérifier que I'orientation de 'outil est
conforme a la tache a réaliser.

[0021] Selon une premiére approche de l'invention,
lesdits moyens d’obtention comprennent des moyens de
détermination d’'une course angulaire dudit carter autour
dudit axe de rotation ou d’'un axe paralléle audit axe de
rotation.
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[0022] Ainsi, il est possible de déterminer avec préci-
sion le déplacement angulaire du carter de I'outil par rap-
port a I'axe de vissage d’'un élément a visser, un tel dé-
placement pouvant étre autorisé, volontairement ou non,
par I'opérateur au cours du cycle de vissage, ce qui tend
a engendrer comme indiqué précédemment une erreur
sur 'information de mesure d’angles de vissage.

[0023] Dans ce cas, I'outil comprend des moyens de
mesure d’une course angulaire d’'un organe terminal ro-
tatif de I'outil par rapport audit carter, et comprend pré-
férentiellement de plus des moyens de calcul destinés a
additionner en temps réel la course angulaire dudit or-
gane terminal et la course angulaire du carter, ainsi que
des moyens de comparaison d’une valeur cible avec I'ad-
dition de la course angulaire dudit organe terminal et de
la course angulaire du carter et des moyens d’arrét des-
dits moyens moteurs pilotés par lesdits moyens de com-
paraison lorsque ladite addition atteint ladite valeur cible.
[0024] On obtient donc ainsi un outil de vissage per-
mettant d’exécuter un cycle de vissage avec une valeur
d’angle de vissage précise.

[0025] Selon une premiére variante de ce mode de
réalisation, lesdits moyens de détermination compren-
nent au moins un gyroscope.

[0026] Selon cette variante, a partir d’'une information
de vitesse angulaire fournie par le gyroscope, on peut
intégrer la valeur de la vitesse angulaire par rapport au
temps pour connaitre I'angle parcouru.

[0027] Selon une deuxiéme variante, lesdits moyens
de détermination comprennent au moins un accélérome-
tre un axe.

[0028] Selon une troisiéme variante, lesdits moyens
de détermination comprennent au moins un accélérome-
tre deux axes.

[0029] Selon ces deux derniéres variantes, a partir
d’'une information d’accélération angulaire fournie par
I'accéléromeétre, on peut intégrer (deux fois) la valeur de
I'accélération angulaire par rapport au temps pour con-
naitre I'angle parcouru.

[0030] Selon une deuxieme approche de l'invention,
'outil comprend des moyens de reconnaissance de
I'orientation dudit axe de rotation par rapport a la gravité.
[0031] On note que cette deuxieme approche peut étre
mise en oeuvre indépendamment de la premiére appro-
che ou en combinaison avec la premiére approche.
[0032] Dans le cas de la deuxieme approche, lesdits
moyens de reconnaissance comprennent avantageuse-
ment au moins un accéléromeétre a au moins un axe.
[0033] Selon une solution préférée de cette deuxiéme
approche de l'invention, I'outil comprend :

- des moyens de mémorisation de composantes de
'accélération de la gravité terrestre dans un référen-
tiel propre audit accélérométre dans des situations
de travail prévues ;

- des moyens de comparaison de composantes ins-
tantanées de I'accélération de la gravite terrestre ob-
tenues a l'aide dudit accélérometre par rapport aux
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dites composantes prédéterminées dans les limites
d’une tolérance prédéterminée.

[0034] Lagravité constitue effectivement une constan-
te par rapport a l'outil ; la projection du vecteur gravité
sur un référentiel trois axes propre al'accélérometre per-
met par conséquent d’obtenir une information d’orienta-
tion de l'outil dans I'espace.

[0035] Selon une solution avantageuse, I'outil com-
prend des moyens d’autorisation/interdiction du déclen-
chement desdits moyens moteurs commandés par les-
dits moyens de comparaison.

[0036] De cette fagon, le déclenchement de I'outil peut
étre interdit si les composantes instantanées de 'accé-
lération de la gravité terrestre obtenues par 'accéléro-
meétre ne correspondent pas a des composantes prédé-
terminées dans la limite d’une tolérance ou, en d’autres
termes, si l'outil n'est pas orienté en correspondance
avec I'opération qu’il est destinée a effectuer. Al'inverse,
le déclenchement de I'outil peut étre autorisé siles com-
posantes instantanées de 'accélération de la gravité ter-
restre obtenues par I'accélérométre correspondent a des
composantes prédéterminées dans la limite d’'une tolé-
rance ou, en d’autres termes, si I'outil est orienté en cor-
respondance avec 'opération qu’il est destinée a effec-
tuer.

[0037] Avantageusement, [loutii comprend des
moyens de détermination, dans des situations de travail
prévues, desdites composantes prédéterminées de I'ac-
célération de la gravité terrestre dans ledit référentiel pro-
pre audit accélérometre.

[0038] On peut ainsi déterminer et mémoriser dans
I'outil les composantes du vecteur gravité dans le réfé-
rentiel propre a l'accélérométre correspondantes a
I'orientation de I'élément a visser (ou a meuler ou a per-
cer) cible, et déterminer si l'outil est correctement orienté
par rapport a cet élément a visser (ou a meuler ou a
percer).

[0039] Selon un mode de réalisation particulier, I'outil
présente enoutre 'une et/ou l'autres des caractéristiques
suivantes :

- ilcomprend des moyens d’enregistrement de chocs
mesurés par ledit accéléromeétre (ces chocs pouvant
résulter de chutes de l'outil et/ou d’'une mauvaise
utilisation de l'outil) ;

- il comprend des moyens d’enregistrement de diffé-
rentes orientations dudit axe de rotation par rapport
a la gravité (ce qui permet d’obtenir une tragabilité
du mode d’utilisation de I'outil).

[0040] D’autres caractéristiques et avantages de l'in-
vention apparaitront plus clairement a la lecture de la
description suivante de deux modes de realisation pré-
férentiels de l'invention, donnés a titre d’exemples illus-
tratifs et non limitatifs, et des dessins annexés parmi
lesquels :
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- lafigure 1 illustre schématiquement un premier mo-
de de réalisation de I'invention ;

- la figure 2 illustre schématiquement un deuxieme
mode de réalisation de I'invention.

[0041] Tel qu’indiqué précédemment, le principe de
l'invention réside dans le fait d’intégrer a un outil portatif
des moyens d’obtention d’au moins un paramétre de
mouvement d’une partie fixe de I'outil, telle que le carter
de l'outil, ceci dans un référentiel galiléen constituant un
repere fixe pseudo statique externe a l'outil.

[0042] Dans la suite de la description, l'invention est
décrite en application a un outil de vissage du type vis-
seuse portable a renvoi d’axe, c’est-a-dire dans laquelle
I'axe de vissage est généralement perpendiculaire al'axe
de rotation du moteur.

[0043] Bien entendu, l'invention peut également étre
appliquée a un outil de vissage selon un autre type, par
exemple des visseuses de type pistolet ou des visseuses
droites. Elle peut aussi étre appliquée, au moins pour ce
qui concerne I'approche de l'invention consistant a ob-
tenir une information sur I'orientation de l'outil, a des
outils de pergage ou de meulage.

[0044] Selon une premiére approche de linvention,
I'outil integre des moyens d’obtention d’'une course an-
gulaire du carter de l'outil (a partir de laquelle sera dé-
terminé un déplacement angulaire), dans un référentiel
galiléen lié a'ensemble mécanique sur lequel le vissage
est a réaliser, par rapport a un axe de vissage (ou un axe
paralléle a I'axe de vissage) d’'un élément a visser, I'axe
de vissage coincidant avec I'axe de rotation de 'organe
terminal de vissage entrainés par les moyens moteurs
de l'outil.

[0045] Selon le présent mode de réalisation, les
moyens d’obtention 4 comprennent un moyen apparte-
nant au groupe suivant :

- au moins un gyroscope ;

- unaccélérométre un axe, de préférence orienté pour
mesurer les accélérations tangentielles générées
par la rotation du carter de 'outil autour de I'axe de
la vis a visser ;

- un accélérométre deux axes, de préférence orienté
pour mesurer les accélérations tangentielles et ra-
diales générées par la rotation du carter de I'outil
autour de I'axe de la vis a visser ;

- un accéléromeétre trois axes.

[0046] Ainsi, on peut effectuer une correction de I'an-
gle de vissage basée sur I’évaluation de I'angle de rota-
tion de la visseuse parcouru pendant le cycle de vissage,
cette évaluation étant obtenue par I'intermédiaire de me-
sures de vitesses angulaires du carter de I'outil par rap-
port a un axe de vissage (ou un axe paralléle a I'axe de
vissage) d'un élément a visser.

[0047] Les techniques qui permettent de conditionner
au mieux les signaux d’accélération de vitesses f(filtre,
sur-échantillonnage...) sont des techniques classiques,
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connues de ’homme du métier.

[0048] En outre, I'outil comprend des moyens de me-
sure 44 d’'une course angulaire de I'organe terminal ro-
tatif de I'outil, ainsi que des moyens de calcul 45 destinés
a additionner la course angulaire parcourue par le carter
de I'outil a la course angulaire de 'organe terminal pour
fournir une valeur finale d’angle de vissage.

[0049] Selon le présent mode de réalisation, I'outil
comprend également des moyens de comparaison 46
d’une valeur cible avec I'addition de la course angulaire
de I'organe terminal et de la course angulaire du carter
dans le référentiel galiléen, ainsi que des moyens d’arrét
des moyens moteurs pilotés par les moyens de compa-
raison lorsque ladite addition atteint ladite valeur cible.
[0050] Dans le cas de la mise en oeuvre d’'un gyros-
cope, celui-ci donnant une information de vitesse angu-
laire, il suffit d’intégrer par rapport au temps cette valeur
pour connaitre I'angle parcouru par la partie fixe P de
I'outil par rapport a I'axe de vissage (ou un axe paralléle
a I'axe de vissage) d’un élément a visser , les moyens
de calcul de l'outil corrigeant la valeur de course angu-
laire parcourue par I'organe terminal de la valeur d’angle
parcourue par la partie fixe P.

[0051] Enréférence a lafigure 2, on décrit une deuxié-
me approche de l'invention.

[0052] On rappelle que cette deuxiéme approche peut
étre mise en oeuvre indépendamment de la premiéere
approche ou en combinaison avec la premiére approche.
[0053] Tel que cela apparait sur la figure 2, I'outil de
vissage comprend :

- uncorps1;

- une poignée 2 ;

- unorgane terminal 3 présent a I'extrémité du corps
opposeé a celle présentant la poignée 2, cet organe
terminal étant destiné a recevoir un embout de vis-
sage (non représenteé).

[0054] Lecorpsde l'outilintégre classiquementun mo-
teur, au moins un réducteur, et, dans le cas présent, un
systéme d’engrenage comprenant un engrenage coni-
que permettant le renvoi d’angle de 'axe X moteur a I'axe
Z de vissage.

[0055] Selon le principe de cette deuxieme approche
de linvention, I'outil intégre des moyens de reconnais-
sance de l'orientation dudit axe de rotation par rapport a
la gravité.

[0056] Selon le présent mode de réalisation, ces
moyens de reconnaissance comprennent un accéléro-
métre trois axes permettant, au départ du cycle de vis-
sage, de déterminer les coordonnées du vecteur gravité
G sur les trois axes X, Z et Y (orthogonal aux axes X et
Z) d’'un référentiel propre a I'accéléromeétre de I'outil.
[0057] De plus, 'outil de vissage comprend :

- des moyens de mémorisation 40 de composantes
prédéterminées de I'accélération du vecteur G (re-
présentant la gravité terrestre) dans le référentiel
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propre a l'accélérométre, ceci en correspondance
avec des situations de travail prévues ;

- des moyens de comparaison 41 de composantes
instantanées de I'accélération de la gravité terrestre
obtenues a l'aide dudit accéléromeétre par rapport
aux dites composantes prédéterminées dans les Ii-
mites d’une tolérance prédéterminée ;

- des moyens d’autorisation/interdiction 42 de la rota-
tion de 'organe terminal 3 (ou, en d’autres termes,
du déclenchement des moyens moteurs entrainant
en rotation I'organe terminal 3), ces moyens d’auto-
risation /interdiction étant commandés par les
moyens de comparaison 41 ;

- desmoyens de détermination 43 dans des situations
de travail prévues, des composantes prédétermi-
nées de l'accélération de la gravité terrestre dans
ledit référentiel propre a I'accélérometre dans des
situations de travail prévues, en liaison avec les
moyens de mémorisation 40.

[0058] Ainsi constitué, il est possible de définir I'orien-
tation de I'outil de vissage dans I'espace, ceci en com-
parant les coordonnées X; et Y, et Z de référence dans
le référentiel galiléen du vecteur G (ces coordonnées cor-
respondantes a I'axe de vissage d’'un élément a visser
cible) avec les coordonnées X, Y, et Z, du vecteur G
obtenues a 'aide de I'accéléromeétre.

[0059] Au départ du cycle de vissage, la valeur d’ac-
célération sur chaque axe est mesurée et un test est
réalisé a l'aide des moyens de mémorisation et des
moyens de comparaison : si chacune des trois coordon-
nées du vecteur G ne se situe pas entre des valeurs
prédéfinies, les moyens d’autorisation/interdiction agis-
sent de fagon a interdire le démarrage du moteur de
I'outil, interdisant par voie de conséquence la rotation de
I'organe terminal.

[0060] La mémorisation des valeurs prédéterminées
de l'accélération du vecteur G (représentant la gravité
terrestre) dans le référentiel propre a I'accéléromeétre,
ceci en correspondance avec l'orientation de I'axe de
vissage de I'élément cible a visser (et donc de 'axe de
rotation de I'organe terminal de 'outil) dans le référentiel
galiléen lié a 'ensemble mécanique contenant I'élément
a visser, peut par exemple s'effectuer de la fagon
suivante :

- loutil est présenté et orienté par un opérateur en
correspondance avec l'orientation de I'axe de vissa-
ge de I'élément a visser ;

- l'opérateur déclenche la phase de mémorisation :
'accéléromeétre détermine les composantes de ré-
férence de la gravité et transmet ces composantes
aux moyens de mémorisation.

[0061] L’outil portatif peut en outre comprendre des
moyens d’enregistrement de chocs mesurés par ledit ac-
célérométre et/ou des moyens d’enregistrement de dif-
férentes orientations dudit axe de rotation par rapport a
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la gravité.

Revendications

Outil portatif tel qu’un outil de vissage, de pergage
ou de meulage, présentant un corps et une poignée,
constituant au moins partiellement un carter de
I'outil, et comprenant des moyens moteurs destinés
a entrainer un organe de vissage, de pergage ou de
meulage autour d’'un axe de rotation,

caractérisé en ce qu’il intégre des moyens d’ob-
tention d’au moins un paramétre de mouvement du-
dit carter, lesdits moyens d’obtention comprenant
des moyens de détermination d’'une course angulai-
re dudit carter autour dudit axe de rotation ou d'un
axe paralléle audit axe de rotation, I'outil comprenant
des moyens de mesure d’une course angulaire d’un
organe terminal rotatif de I'outil par rapport audit car-
ter et I'outil comprenant des moyens de calcul des-
tinés a additionner en temps réel la course angulaire
dudit organe terminal et la course angulaire du car-
ter.

Ouitil portatif selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu’il comprend des moyens de comparaison
d’une valeur cible avec I'addition de la course angu-
laire dudit organe terminal et de la course angulaire
du carter et des moyens d’arrét desdits moyens mo-
teurs pilotés par lesdits moyens de comparaison
lorsque ladite addition atteint ladite valeur cible.

Outil portatif selon I'une des revendications 1 et 2,
caractérisé en ce que lesdits moyens de détermi-
nation comprennent au moins un gyroscope.

Ouitil portatif selon 'une quelconque des revendica-
tions 1 a 3, caractérisé en ce que lesdits moyens
de détermination comprennent au moins un accélé-
romeétre a au moins un axe.

Outil portatif tel qu’un outil de vissage, de pergcage
ou de meulage, présentant un corps et une poignée,
constituant au moins partiellement un carter de
I'outil, et comprenant des moyens moteurs destinés
a entrainer un organe de vissage, de percage ou de
meulage autour d’un axe de rotation, caractérisé
en ce qu’il integre des moyens d’obtention d’au
moins un paramétre de mouvement dudit carter et
en ce qu’il comprend des moyens de reconnaissan-
ce de l'orientation dudit axe de rotation par rapport
a la gravité.

Outil portatif selon la revendication 5, caractérisé
en ce que lesdits moyens de reconnaissance com-
prennent au moins un accéléromeétre a au moins un
axe.
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10.

11.

Outil portatif selon la revendication 6, caractérisé
en ce qu’il comprend

- des moyens de mémorisation de composantes
prédéterminées de I'accélération de la gravité
terrestre dans un référentiel propre audit accé-
lérométre dans des situations de travail
prévues ;

- des moyens de comparaison de composantes
instantanées de I'accélération de la gravité ter-
restre obtenues a l'aide dudit accéléromeétre par
rapport aux dites composantes prédéterminées
dans les limites d’une tolérance prédéterminée.

Outil portatif selon la revendication 7, caractérisé
en ce qu’il comprend des moyens d’autorisation/
interdiction du déclenchement desdits moyens mo-
teurs commandés par lesdits moyens de comparai-
son.

Outil portatif selon la revendication 7, caractérisé
en ce qu’il comprend des moyens de détermination,
dans des situations de travail prévues, desdites com-
posantes prédéterminées de l'accélération delagra-
vité terrestre dans ledit référentiel propre audit ac-
célérometre.

Outil portatif selon I'une quelconque des revendica-
tions 6 a 9, caractérisé en ce qu’il comprend des
moyens d’enregistrement de chocs mesurés par le-
dit accélérometre.

Outil portatif selon I'une quelconque des revendica-
tions 6 a 10, caractérisé en ce qu’il comprend des
moyens d’enregistrement de différentes orientations
dudit axe de rotation par rapport a la gravité.
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