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Description

[0001] L’invention concerne un dispositif d’aide au tra-
cage d’'une surface au moyen d’un cordeau de tracage
(ou cordeau a tracer) selon le préambule de la revendi-
cation 1. Un tel dispositif est connu de FR 2 679 945 A1.
[0002] Dans le domaine de la construction, il est né-
cessaire de pouvoir tracer des repéres visuels sur une
surface, qui permettent d’aligner des éléments de cons-
tructions lors de leur pose. Un tel alignement peut étre
souhaité aux fins de conférer un aspect esthétique a la
construction, mais il est aussi souvent nécessaire pour
assurer une résistance mécanique suffisante a cette
construction. Il peut s’agir de I'alignement de montants
-notamment métalliques- verticaux sur des rails infé-
rieurs et supérieurs horizontaux et formant la structure
de cloisons réalisées par un plaquiste. Il peut s’agir de
I'alignement sur le sol de dalles les unes par rapport aux
autres selon un motif esthétique, la pose de ces dalles
étant réalisée par un carreleur. Il peut aussi s’agir de la
pose d’un lattage ou du tragage d’ournes sur les liteaux,
préparatoires a la pose d’ardoises ou de tuile sur un toit
en construction et réalisée par un couvreur.

[0003] Considéranten particulier la pose réguliere des
liteaux parallélement au bord du toit en construction, il
est essentiel que le couvreur puisse réaliser un tracage
précis des chevrons sur toute la longueur du toit. Pour
ce faire, le couvreur réalise un marquage préalable de
la position des liteaux sur un premier chevron de rive -par
exemple un premier chevron formant un premier pignon
du toit- puis il réalise un marquage de la position de ces
mémes liteaux sur un deuxiéme chevron distant du pre-
mier chevron et sollicite I'aide d’un tiers ouvrier pour I'as-
sister dans I'opération de tragage. Chacune des deux
personnes réalisant 'opération de tragage se position-
nentl’'une a proximité du premier chevron, I'autre a proxi-
mité du chevron distant, chacune des deux personnes
manipulant 'une des deux extrémités d’'un cordeau de
tracage (ou cordeau a tracer).

[0004] Ce mode de tragage au cordeau a tracer né-
cessite de réaliser un premier marquage de la position
de chaque liteau a poser sur le premier chevron de rive
et un deuxiéeme marquage de la position de ces liteaux
a poser sur le chevron distant du premier chevron. Ces
marquages peuvent étre réalisés sensiblement simulta-
nément par deux personnes ou successivement par la
méme personne devant nécessairement se déplacer sur
le toit. Outre le temps nécessaire a la réalisation de ces
marquages par une méme personne ou la mobilisation
d’'untiers ouvrier, ces marquages réalisés manuellement
au moyen d’'un métre et d’'un crayon sont susceptibles
d’étre entachés d’erreurs de mesure et/ou des impréci-
sions de marquage de la part de chacune des deux per-
sonnes réalisant le marquage ou de la part de la méme
personne réalisant les deux marquages.

[0005] L’invention vise a pallier au moins en partie cet
inconvénient.
[0006] Les inconvénients précités se retrouvent sen-
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siblement a l'identique pour I'opération de tragcage des
ournes de positionnement des ardoises.

[0007] L’invention vise aussi a pallier au moins en par-
tie cet inconvénient.

[0008] Le mode de tragage au cordeau de tragage (ou
cordeau a tracer ou « au cordex ») mobilise soit deux
personnes simultanément sur le toit ou une seule per-
sonne pour une durée de tragage plus longue et ralentit
de ce fait 'avancée du chantier de construction. Il n’est
donc pas économique. Il est a noter également que des
lors que le tragage est réalisé par une seule personne,
le couvreur en général, celui-ci est amené a se déplacer
sur le toit entre le chevron de rive et le chevron distant
ou a descendre d'un cbté du toit pour se déplacer sur le
sol et remonter sur le toit pour accéder a la zone de mar-
quage. Ces déplacements en hauteur sur le toit et entre
le toit et le sol sont périlleux et peuvent étre a I'origine
de chutes. lls sont donc dangereux.

[0009] L’invention vise donc aussi a limiter ces risques
de chute.
[0010] Par ailleurs, ce mode de tragage lorsqu'il est

réalisé par deux personnes, nécessite une parfaite syn-
chronisation entre ces personnes pour éviter que le cor-
deau de tragage soit laissé en contact avec la surface a
tracer et ne laisse sur cette surface des traces inappro-
priées qui peuvent étre source de confusion, rendant dif-
ficile et incertain I'alignement ultérieur des liteaux sur le
tracage porté par les chevrons.

[0011] L’inventionvise aussia pallier cetinconvénient.
[0012] L’invention vise donc a proposer un dispositif
d’aide au tragage et un procédé de tracage dans lequel
estutilisé un tel dispositif, permettant de réaliser des opé-
rations de tragage sur une surface a tracer avec une bon-
ne précision, notamment une précision de I'ordre du mil-
limetre.

[0013] En particulier, I'invention vise a proposer un tel
dispositif d’aide et un tel procédé permettant de réaliser
un tragage pour la mise en place d’'un lattage.

[0014] Mais I'invention vise a proposer un tel dispositif
d’aide et un tel procédé permettant de réaliser un tracage
des ournes de positionnement d’ardoises.

[0015] L’inventionvise aussiaproposerun teldispositif
d’aide et un tel procédé permettant a une personne -no-
tamment a un couvreur- de réaliser seul(e) ces opéra-
tions de tragcage, sans nécessiter I'aide d’un tiers ouvrier
ou couvreur.

[0016] L’invention vise ainsia proposer un tel dispositif
d’aide et un tel procédé permettant de réaliser ces opé-
rations de tragage a moindre codt.

[0017] L’invention vise en particulier a proposer un tel
dispositif d’aide permettant d’éviter a une personne -no-
tamment a un couvreur- de devoir effectuer des dépla-
cements successifs entre une position -notamment en
bordure de rive, d’arétier ou de noue- dans laquelle il fixe
une extrémité du cordeau de tragage et une position dis-
tante dans laquelle il amene I'autre extrémité du cordeau,
il place le cordeau en extension entre ces deux extrémi-
tés et réalise le tragage.
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[0018] Ainsi, I'invention vise aussi a proposer un tel
dispositif d’aide et un tel procédé permettant d’améliorer
la sécurité des opérations de tragage réalisée par un cou-
vreur.

[0019] L’inventionvise aussia proposer un tel dispositif
d’aide qui soit simple d’utilisation et qui facilite la mise
enoeuvre d’un procédé de tragcage dans lequel est utilisé
un tel dispositif.

[0020] Mais l'invention vise aussia proposer un tel dis-
positif d’aide au montage de cloisons par un plaquiste.
[0021] Dans ce contexte, I'invention vise a proposer
un tel dispositif d’aide permettant de déterminer I'aplomb
et les intervalles d’espacement a respecter entre les
montants de ces cloisons, sans nécessiter I'utilisation
d’'un métre et/ou d’un niveau.

[0022] Mais l'invention vise aussia proposer un tel dis-
positif d’aide a la pose d’un sol par un carreleur.

[0023] Pour ce faire, I'invention concerne un dispositif
d’aide au tragage d’une surface -notamment d’une sur-
face plane- a tracer au moyen d’'un cordeau de tragage
(aussi appelé cordeau a tracer ou « cordex »), selon la
revendication 1. Le dispositif comprenant :

- un rail de guidage ;

- un chariot adapté pour pouvoir étre guidé en dépla-
cement par le rail, le chariot étant muni de moyens
d’entrainement du chariot en déplacement pas a pas
selon la direction de guidage du rail ;

- un organe de commande a distance des moyens
d’entrainement du chariot, adapté pour pouvoir com-
mander les moyens d’entrainement de fagon a en-
trainer le chariot sur un pas d’avancement
prédéterminé ;

- des moyens de solidarisation -notamment des
moyens de solidarisation détachables- du chariot et
de I'une des extrémités, dite extrémité proximale, du
cordeau de tracage, les moyens de solidarisation
étant ainsi disposés sur le chariot pour que ladite
extrémité proximale du cordeau puisse s’étendre au
contact de la surface a tracer lors du tragage.

[0024] Selon l'invention le dispositif d’aide au tragage
se caractérise en ce que le chariot comprend un bras
monté solidaire du chariot et mobile par rapport au cha-
riot, le bras présentant une extrémité, dite extrémité dis-
tale, longitudinale libre portant les moyens de solidarisa-
tion.

[0025] Le dispositif d’aide au tracage selon 'invention
permet de tracer sur la surface a tracer une pluralité de
lignes permettant de visualiser le positionnement d’élé-
ments de construction en vue de leur assemblage. Dans
certains modes de réalisation avantageux, un tel dispo-
sitif d’aide permet de réaliser successivement un tracage
d’une pluralité de traces sur une surface a tracer, sans
nécessiter que la personne en charge de ce tragcage se
déplace successivement pour chaque tragage aux deux
extrémités du cordeau de tragage pour les positionner.
L’utilisation d’un dispositif d’aide au tragage selon l'in-
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vention permet au contraire de tracer successivement
ladite pluralité de traces en contrélant a distance la po-
sition du chariot, solidaire de ladite extrémité proximale
du cordeau de tragage et en disposant manuellement
l'autre extrémité, dite extrémité distale, du cordeau en
une position prédéterminée de la surface a tracer -no-
tamment de fagon que les successives soient paralleles
entre elles- et en pingant le cordeau de tragage de fagon
connue en elle-méme pour réaliser la trace.

[0026] Selon I'invention, ladite extrémité proximale du
cordeau a tracer est solidaire de ladite extrémité distale
du bras, le bras étant mobile par rapport au chariot entre
une premiere position du bras, dite position de tragage,
dans laquelle ladite extrémité proximale du cordeau
s’étend au contact de la surface a tracer lors du tragcage
et une deuxiéme position du bras, dite position de dépla-
cement, dans laquelle ladite extrémité proximale du cor-
deau s’étend a distance de la surface a tracer lors du
déplacement du chariot par rapport au rail. De plus, le
bras présente une extrémité, dite extrémité proximale,
longitudinale distante de ladite extrémité distale, ladite
extrémité proximale étant montée solidaire du chariot.
[0027] Dans certains modes de réalisation préféren-
tiels, le rail estrectiligne selon sa direction principale d’al-
longement. Rien n’empéche cependant que le rail pré-
sente une courbure selon sa direction principale d’allon-
gement, permettant le déplacement du chariot par rap-
port au rail et le tracage d’'une surface a tracer.

[0028] Selon certains modes de réalisation, le bras est
monté mobile en basculement par rapport au chariot, se-
lon un axe de rotation sensiblement paralléle -notam-
ment paralléle- au plan de la surface a tracer. Dans ces
modes de réalisation, le bras est adapté pour pouvoir
étre basculé par rapport au chariot entre une premiére
position, dite position de tragage, du bras dans laquelle
ladite extrémité proximale du cordeau accrochée a ladite
extrémité distale du bras est en applique, au contact de
la surface a tracer et permet le tracage de la surface a
tracer, et au moins une deuxiéme position, dite position
de déplacement, du bras dans laquelle ladite extrémité
distale du bras s’étend a distance de la surface a tracer
et permet le déplacement du chariot, du bras et du cor-
deau porté par le bras, le cordeau étant maintenu en
traction par la personne en charge du tragage, a distance
de la surface a tracer et sans marquage intempestif de
la surface atracer par le cordeau lors de ce déplacement.
[0029] Dans certains modes de réalisation, I'axe de
rotation du bras est paralléle a la direction de déplace-
ment du chariot. Dans ces modes de réalisation, ladite
extrémité distale du bras peut se déplacer dans un plan
orthogonal a la direction de déplacement du chariot de
sorte que le dispositif d’aide au tragage selon I'invention
permet avantageusement un tragage selon une direction
de tragage orthogonale a la direction de déplacement du
chariot -notamment orthogonale au rail- dans le plan de
tracage. Rien n’empéche cependant de prévoir que,
dans d’autres modes de réalisation, I’'axe de rotation du
bras soit sensiblement paralléle -notamment paralléle-
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auplande lasurface atracer etnon paralléle aladirection
de déplacement du chariot. Dans ces autres modes de
réalisation, ladite extrémité distale du bras se déplace
dans un plan non orthogonal a la direction de déplace-
ment du chariot de sorte que le dispositif d’aide au tra-
cage selon l'invention permet avantageusement un tra-
cage selon une direction de tragage non orthogonale a
la direction de déplacement du chariot dans le plan de
tracage. Dans ces autres modes de réalisation, le dispo-
sitif d’aide au tragcage permet, notamment mais non ex-
clusivement, dans le contexte de la réalisation d’un toit,
un tragage sur la surface a tracer a partir d’'un chevron
formant une rive de toit biaise.

[0030] Dans certains modes de réalisation, le chariot
comprend des moyens de rappel élastique du bras dans
une position, dite position de tragage, dans laquelle ladite
extrémité proximale du cordeau s’étend au contact de la
surface a tracer. Dans ces modes de réalisation, ladite
extrémité proximale du bras et ladite extrémité distale du
cordeau sont ramenées élastiquement au contact de la
surface a tracer et peuvent étre entrainées a distance de
la surface a tracer par une simple traction exercée sur le
cordeau lors du déplacementdu chariot. Ainsi, le cordeau
ne marque pas la surface a tracer lors du déplacement
du chariot et du cordeau et est ramené élastiquement au
contact de la surface a tracer lors du tragage.

[0031] Dans certains modes de réalisation, le bras est
monté de fagon a pouvoir pivoter par rapport au chariot
selon un axe de pivotement orthogonal a un plan principal
de la surface a tracer. Dans ces modes de réalisation, le
bras est orientable de fagon a pouvoir orienter le bras
dans la direction de tragage. Dans ces modes de réali-
sation, le chariot comprend des moyens verrouilla-
bles/déverrouillables de blocage du bras dans une posi-
tion de pivotement du bras selon son axe de pivotement
(rotation). Il peut s’agir de moyens de blocage par ser-
rage, par vissage, par clipsage (par déformation élasti-
que), par exemple.

[0032] Danscertains modes deréalisation, les moyens
d’entrainement du chariot en déplacement pas a pas
comprennent au moins une roue dentée adaptée pour
pouvoir coopérer avec une pluralité de crans du rail, la
roue dentée et le rail formant une crémaillére d’entraine-
ment du chariot en déplacement sur le rail. Tous autres
moyens d’entrainement du chariot sont possibles des
lors qu'ils permettent un entrainement du chariot en dé-
placement avec une précision adaptée, notamment de
I'ordre du millimetre.

[0033] Dans certains modes de réalisation, le chariot
comprend une carte électronique de commande des
moyens d’entrainement du chariot en déplacement pas
a pas selon un pas prédéterminé. Le pas prédéterminé
peut étre un pas constant de déplacement lorsque les
intervalles des lignes de tragage sont constants. Rien
n’empéche cependant de prévoir une succession de pas
prédéterminés variables lorsque les intervalles des li-
gnes de tragage doivent varier au cours du tragage.
[0034] Danscertains modes deréalisation, les moyens
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d’entrainement du chariot comprennent un moteur élec-
trique. Dans ces modes de réalisation, le dispositif d’aide
au tragage comprend une batterie d’alimentation du mo-
teur électrique en énergie électrique. Dans certains mo-
des de réalisation, la batterie d’alimentation est portée
par le chariot. Dans ces modes de réalisation, le moteur
électrique et la batterie d’alimentation sont disposées
dans une enceinte étanche aux liquides, notamment
étanche a 'eau.

[0035] Dans certains modes de réalisation, le chariot
comprend un dispositif de saisie -notamment de saisie
et d’'affichage- d’au moins une valeur de pas de dépla-
cement du chariot. Le chariot comprend une mémoire de
stockage de cette(ces) valeur(s) de pas de déplacement
et, le cas échéant, une valeur indicative de l'ordre des
pas successifs.

[0036] Dans certains modes de réalisation, 'organe de
commande est adapté pour transmettre a distance -no-
tammentalacarte électronique- au moins une instruction
d’avancée du chariot sur une distance (d) correspondant
a un pas d’avancement prédéterminé.

[0037] Dans certains modes de réalisation, le rail pré-
sente une face inférieure opposée au chariot, plane et
destinée a étre en contact avec la surface a tracer. Dans
certains de ces modes de réalisation, le rail est formé
d’'une semelle longitudinale rigide en flexion et formant
ladite face inférieure du rail et d’'une languette longitudi-
nale de guidage du chariot, s’étendant dans un plan sen-
siblement orthogonal a un plan principal de la semelle.
Dans ces modes de réalisation, le chariot est guidé en
déplacement par la languette du rail.

[0038] Dans certains modes de réalisation avanta-
geux, que le chariot présente au moins un galet de rou-
lement sans glissement du chariot par rapport au rail. Au
moins un galet de roulement peut comprendre une cage
de billes interposée entre une bague externe de roule-
ment et une bague interne solidaire du chariot. Dans
d’autres modes de réalisation, au moins un galet peut
comprendre une douille a aiguilles.

[0039] Dans certains modes de réalisation, le rail -no-
tamment la languette- forme au moins une gorge longi-
tudinale de guidage disposée pour pouvoir recevoir le(s)
galet(s) et coopérer avec ces derniers pour faciliter le
déplacement du chariot par rapport au rail en limitant -
notamment en empéchant- le frottement du chariot sur
le rail. Dans ces modes de réalisation, les galets peuvent
étre des galets de guidage latéral et présentent un axe
de rotation parallele au fond de la gorge et perpendicu-
laire a la direction de guidage du rail. Dans ces modes
de réalisation et en combinaison, les galets peuvent étre
des galets de roulage et présentent chacun un axe de
rotation orthogonal au fond de la gorge.

[0040] Dans certains modes de réalisation, le chariot
est muni d’'un dispositif pointeur optique - notamment
d’un pointeur laser- monté solidaire du chariot et adapté
pour pouvoir étre activé par I'organe de commande a
distance. Un tel dispositif pointeur monté sur le chariot
du dispositif d’aide au tragage selon l'invention permet
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d’indiquer la position de montants -notamment métalli-
ques- verticaux et leur alignement sur des rails inférieurs
et supérieurs horizontaux, formant la structure soutenant
des cloisons, telles que réalisées par un plaquiste. Mais
un tel dispositif pointeur monté sur le chariot du dispositif
d’aide au tragage selon I'invention peut aussi permettre
de guider I'alignement sur le sol de dalles les unes par
rapport aux autres selon un motif esthétique.

[0041] L’invention concerne aussi un procédé de tra-
¢age sur une surface a tracer dans lequel :

- on choisit un dispositif d’aide au tracage selon
'invention ;

- onsolidarise 'une des extrémités longitudinales d’'un
cordeau a tracer avec le chariot ;

- onréalise un tragage au moyen du cordeau a tracer,
le chariot étantdans une premiére position surle rail ;

- on utlise 'organe de commande a distance des
moyens d’entrainement du chariot de fagon a dépla-
cer le chariot sur une distance correspondant au pas
d’avancement prédéterminé jusqu’a une deuxieme
position du chariot distincte de la premiére position,
et;

- onréalise un tragage subséquent au moyen du cor-
deau a tracer, le chariot étant dans ladite deuxieme
position.

[0042] Le procédé selon l'invention permet d’'effectuer
une pluralité de tragages successifs -paralléles ou non,
mais de préférence paralléles- sur la surface a tracer au
moyen d’'un cordeau de tragage, permettant de sursoir
a un déplacement manuel de chaque extrémité du cor-
deau en automatisant au moins l'un de ces déplace-
ments.

[0043] Dansun mode de réalisation particulier, lors de
I'étape de déplacement du chariot, on déplace le bras de
fagon que ladite extrémité proximale du cordeau ne
s’étende pas au contact de la surface a tracer. Dans ce
mode de mise en oeuvre d’un procédé selon l'invention,
on maintient le cordeau de tragage a distance de la sur-
face a tracer lors du déplacement du chariot et on évite
de souiller la surface a tracer.

[0044] L’invention concerne également un dispositif
d’aide au tracage en vue du positionnement d’éléments
de construction, un procédé de tragage utilisant un tel
dispositif, caractérisés en combinaison par tout ou partie
des caractéristiques mentionnées ci-dessus ou ci-apreés.
Quelle que soit la présentation formelle qui en est don-
née, saufindication contraire explicite, les différentes ca-
ractéristiques mentionnées ci-dessus ou ci-aprés ne doi-
vent pas étre considérées comme étroitement ou inex-
tricablementliées entre elles, I'invention pouvant concer-
ner 'une seulement de ces caractéristiques structurelles
ou fonctionnelles, ou une partie seulement de ces carac-
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téristiques structurelles ou fonctionnelles, ou une partie
seulement de I'une de ces caractéristiques structurelles
ou fonctionnelles, ou encore tout groupement, combinai-
son ou juxtaposition de tout ou partie de ces caractéris-
tiques structurelles ou fonctionnelles.

[0045] D’autres buts, caractéristiques et avantages de
linvention apparaitront a la lecture de la description sui-
vante qui se référe aux figures annexées données a titre
uniguement de description non limitative de certains mo-
des de réalisation de l'invention et, dans lesquelles :
[0046] [Fig 1] est une représentation en perspective
avec arraché d’'un mode particulier de réalisation d’'un
dispositif d’aide au tragage selon I'invention, et ;

[0047] [Fig 2] est une représentation en perspective
d’'une surface a tracer sur laquelle est mis en oeuvre le
mode particulier de réalisation du dispositif d’aide au tra-
cage selon l'invention, représenté en figure 1.

[0048] Dans les figures 1 et 2, les proportions des dif-
férents éléments constitutifs du dispositif d’aide au tra-
¢age au moyen d’un cordeau de tragage ne sont pas
nécessairement respectées, notammentaux fins de clar-
té de I'exposé.

[0049] L’invention concerne un dispositif 1 d’aide au
tracage au moyen d’'un cordeau de tragcage en vue du
positionnement d’éléments de construction. Le dispositif
selon l'invention permet de réaliser un tragage sur une
surface a tracer, notamment sur une surface plane a tra-
cer. |l peut s’agir d’'une surface plane continue, telle que
par exemple un plancher, une chappe ou toute autre sur-
face plane continue. Il peut aussi s’agir d’'une surface
plane discontinue formée par une pluralité de poutres ou
de chevrons, 'une des faces principales de chaque pou-
tre ou de chaque chevrons formant ladite surface plane
discontinue.

[0050] Le dispositif 1 d’aide au tragage représenté en
figure 1 comprend une régle 2 sensiblement rigide en
traction, en compression et en flexion longitudinale. La
regle 2 estde préférence formée en au moins un matériau
métallique. Rien n’empéche cependant que la régle 2
soit formée en matériau polymere, notamment en maté-
riau polymere thermoplastique ou en matériau polymere
thermodurcissable. Rien n’empéche de prévoir que la
regle soit formée en matériau composite, en bois ou tout
autre matériau rigide en traction, en compression et en
flexion longitudinale. Laregle 2 est formée d'une semelle
3 destinée a étre placées sur et au contact d’une face
d'un élément de construction présentant une surface
(continue ou discontinue) ou une face sensiblement pla-
ne, par exemple sur une poutre, sur un chevron ou sur
le sol. La semelle 3 s’étend dans un plan sensiblement
horizontal, dans la position normale d’utilisation de la re-
gle 2. La semelle 3 peut présenter une épaisseur com-
prise entre 1 et 5 mm, notamment comprise entre 2 et 3
mm. Dans certains modes de réalisation, la semelle 3
est munie de trous 4 traversant la semelle 3 et débou-
chant sur les deux faces principales de la semelle 3, cha-
que trou 4 présentant un diameétre adapté pour permettre
le passage d’un organe de fixation réversible de la regle
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2 sur I'élément de construction. La régle 2 peut ainsi étre
maintenue fixée solidaire de I'élément de construction et
étre dissociée de I'élément de construction. Tout organe
de fixation réversible est possible. La semelle 3 peut pré-
senter en section droite transversale et parallélement au
plan principal de la semelle 3, une largeur par exemple
comprise entre 3 mm et 100 mm, notamment de I'ordre
de 50 mm. Larégle 2 peut présenter toute longueur com-
patible et adaptée a I'utilisation qui en est faite. La lon-
gueur de la regle peut étre comprise, par exemple entre
600 mm et 4000 mm. Pour 'usage d’un dispositif 1 d’aide
au positionnement selon l'invention lors de 'aménage-
ment d’'un espace intérieur d’'un batiment, notamment
d’'une habitation, il sera préféré de choisir une pluralité
de trongcons 6 de régles 2 de faible longueur, par exemple
de 600 mm a 1000 mm, adaptés pour pouvoir étre trans-
portés et acheminés aisément sur le lieu du chantier,
puis d’assembler sur place bout a bout le nombre de
trongcons 6 de regles 2 selon des dimensions de I'ouvrage
aréaliser. A cet effet, chaque trongon 6 de régle 2 peut
étre muni, a 'une de ses extrémités longitudinales, d’un
tenon 5 adapté pour pouvoir coopérer avec une mortaise
d’'un trongon 6 de régle 2 adjacent, et a l'autre de ses
extrémités longitudinales, d’'une mortaise dimensionnée
pour pouvoir recevoir un tenon 5 correspondant. L’as-
semblage de deux trongons 6 adjacents peut avantageu-
sement étre sécurisé au moyen d’une cheville, d’'un écrou
ou par tout autre moyen d’assemblage réversible.
[0051] La regle 2 comprend un rail 7 monté solidaire
de la semelle 3 et s’étendant longitudinalement sur toute
la longueur de la regle 2 et selon un plan de symétrie
sensiblement vertical, dans la position normale d’utilisa-
tion de la regle 2. Le rail 7 présente longitudinalement
un plan de symétrie sensiblement orthogonal au plan
principal de la semelle 3, une largeur ou épaisseur, selon
une direction paralléle au plan principal de la semelle 3,
comprise entre 10 mm et 50 mm. Le rail 7 et la semelle
3 peuvent étre formés d’'une seule piece, d’'un seul tenant,
ou étre assemblés solidaires I'un avec l'autre par tout
moyen. Le rail 7 présente selon le plan de symétrie du
rail 7, une hauteur par exemple comprise entre 10 mm
et 100 mm, notamment de 'ordre de 20 mm a 30 mm.
Le rail 7 présente latéralement deux gorges 8 de guidage
d’'un chariot 9 en déplacement parallelement au rail 7.
Les gorges 8 de guidage s’étendent symétriquement 'un
de l'autre par rapport au plan de symétrie du rail 7. Cha-
que gorge 8 de guidage présente une hauteur -dans le
plan vertical du rail 7- comprise entre 10 mm et 50 mm,
notamment de I'ordre de 20 mm et une profondeur -selon
le plan principal de la semelle 3- comprise entre 3 mm
et 10 mm.

[0052] Le rail 7 présente sur sa face 9 longitudinale
supérieure opposée a la semelle 3, une pluralité de crans
11 alignés selon I'axe longitudinal du rail 7, les crans 11
de la pluralité de crans 11 alignés étant adaptés pour
pouvoir coopérer avec les dents complémentaires d’'une
roue 12 dentée du chariot 9, la pluralité de crans 11 du
rail 7 et la roue 12 dentée formant une crémailléere per-
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mettant un déplacement contrélé du chariot 9 par rapport
au rail 7. Le chariot 9 est muni de moyens connus en
eux-mémes, d’entrainement en rotation de la roue 12
dentée sur lui-méme, selon I'un ou I'autre des deux sens
de rotation de la roue 12. Le chariot 9 est muni d’une
carte électronique de contréle des moyens d’entraine-
ment en rotation de la roue 12 dentée sur elle-méme. La
carte électronique est adaptée pour pouvoir recevoir un
signal de commande de déplacement du chariot 9 par
rapport au rail 7 sur une distance prédéterminée, dite
pas d’avancement (représentée par « d » en figure 2), et
dans un sens de déplacement, et de controler le dépla-
cement du chariot sur une distance correspondant audit
pas d’avancement du chariot dans le sens de déplace-
ment. La valeur dudit pas ou desdits pas d’avancement
est(sont) prédéterminée(s) par I'utilisateur et est(sont)
transmise(s) a la carte électronique au moyen d’une in-
terface de saisie. Le signal de commande des moyens
d’entrainement du chariot 9 est transmis a distance par
l'utilisateur a la carte électronique au moyen d’un organe
13 de commande a distance. L’organe 13 de commande
peut étre une télécommande adaptée pour pouvoir com-
muniquer avec le chariot 9 par cable ou de préférence
par infrarouge, par des ondes radio ou par « Bluetooth ».
Ledit pas d’avancement du chariot 9 par rapport au rail
7 est déterminé par I'utilisateur qui programme le chariot
9 par tout moyen mécanique et/ou électronique. Ledit
pas d’avancement et le sens d’avancement du chariot 9
par rapport au rail peuvent avantageusement étre affiché
numériquement sur un écran 14 du chariot 9 et/ou sur la
télécommande 13. Selon certains modes de réalisation,
les moyens d’entrainement en rotation de la roue 12 den-
tée sur elle-méme comprennent un moteur électrique et
un circuit d’alimentation électrique de ce moteur électri-
que. Le circuit d’alimentation peut comprendre des piles
électriques ou une batterie, notamment une batterie
amovible et interchangeable. Rien n'empéche bien en-
tendu de prévoir que la batterie puisse étre connectée a
un réseau de distribution d’énergie électrique par un cor-
don de raccordement en vue de son chargement. Le cha-
riot 9 du dispositif selon 'invention est autonome, c’est-
a-dire qu’il comprend son propre circuit d’alimentation
électrique.

[0053] Dans ces modes de réalisation, I'écran 14 com-
prend un indicateur de I'état de charge de la batterie.
[0054] Le chariot 9 du dispositif 1 d’aide au position-
nement selon I'invention représenté en figure 1 est muni
de galets 15,16 de guidage du chariot 9 en déplacement
par rapport au rail 7. A titre d'illustration, le chariot 9 pré-
sente quatre galets 15 de guidage latéral et de centrage
du chariot 9 par rapport au fond de la gorge 8 de guidage
du rail 7, dont une paire de deux galets 15 disposés a
'une des extrémités longitudinales du chariot 9 et une
paire de deux galets 15 disposés a I'autre extrémité lon-
gitudinale opposée du chariot 9. Sur la figure 1, seuls
deux galets 15 de guidage latéral sont visibles, c’est a
dire un galet 15 par paire de galets. Les galets 15 de
guidage latéral permettent un déplacement facilité du
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chariot par rapport au rail 7 en permettant un roulement
des galets 15 sur le fond de la gorge 8, et en évitant le
coincement et le blocage du chariot 9 sur le rail 7. Le
chariot 9 du dispositif 1 d’aide au positionnement repré-
senté en figure 1 présente aussi des galets 16 de roule-
ment du chariot 9 au contact de la face inférieure de la
gorge 8 et, le cas échéant au contact de la face supé-
rieure de la gorge 8. Les galets 16 de roulement permet-
tent un déplacement facilité par roulement du chariot par
rapport au rail 7, sans friction du chariot 9 sur le rail 7.
Le déplacement du chariot 9 parrapport au rail est facilité
et la précision du déplacement du chariot 7 par rapport
au rail est optimale.

[0055] Dansle mode de réalisation avantageux repré-
senté en figure 1, le chariot 9 du dispositif 1 d’aide au
positionnement selon l'invention est muni d’un bras 32
rigide dont 'une des extrémités, dite extrémité 19 proxi-
male, est montée solidaire du chariot 9 et une autre ex-
trémité, dite extrémité 20 distale, est destinée a étre rac-
cordée a une extrémité, dite extrémité 22 proximale, lon-
gitudinale d’un cordeau 21 a tracer, dit « cordex », (non
représenté en figure 1). Dans ce mode de réalisation
avantageux, le bras 32 est monté solidaire du chariot 9
par des moyens 26 de solidarisation du chariot 9 et de
ladite extrémité 19 proximale du bras. Dans ce mode de
réalisation avantageux, ladite extrémité 19 proximale et
ladite extrémité 20 distale du bras 32 s’étendent dans un
méme plan, dit plan du bras, s’étendant orthogonalement
au plan principal de la semelle 3 et, le cas échéant, or-
thogonalement a I'axe d’allongement du rail 7. Dans le
mode de réalisation représenté, le bras 32 est monté de
fagon a pouvoir étre orienté par rotation selon un axe 18
de rotation perpendiculaire au plan principal de la semel-
le 3 de fagon a pouvoir prendre une position d’une plu-
ralité de positions prédéterminées, et de sorte que ledit
plan du bras 32 ne soit pas nécessairement perpendicu-
laire au plan principal vertical du rail 7. Ainsi, le bras 32
est adapté pour pouvoir étre aligné et s’étendre dans la
direction d’un utilisateur détenant I'autre extrémité longi-
tudinale, dite extrémité 23 distale, duditcordex 21, y com-
pris lorsque le rail 7 de la regle 2 est disposé de sorte
que l'utilisateur n’est pas positionné au droit du chariot
9 par rapport a la regle 2 lors du tragcage. Tel est en
particulier le cas lorsque l'utilisateur est un couvreur réa-
lisant le tragage en vue du lattage d’un toit a partir d’'un
chevron de toit destiné a former une rive de toit biaise.
[0056] Dansle mode de réalisation avantageux repré-
senté en figure 1, ladite extrémité 20 distale du bras
s’étend a faible distance du plan principal de la semelle
3 de sorte que ladite extrémité 22 proximale dudit
« cordex » 21 s’étende a courte distance, notamment au
contact d’'une surface a tracer, notamment d’'une surface
formée par une pluralité de chevrons dont le tragage est
souhaité aux fins du lattage de ces chevrons.

[0057] Dansle mode de réalisation avantageux repré-
senté en figure 1, le bras 32 du dispositif 1 d’aide au
positionnement selon l'invention est monté pivotant se-
lon un axe 17 de pivotement sensiblement parallele a
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I'axe longitudinal du rail 7. Ainsi, dans ce mode de réa-
lisation avantageux, le bras 32 est adapté pour pouvoir
étre pivoté du fait d’'une traction exercée longitudinale-
ment sur ledit cordex 21 entre une premiére position, dite
position de tragage, du bras 32 dans laquelle ledit cordex
21 est appliqué sur la surface 24 a tracer et permet le
tracage de la surface 24 a tracer par claquage élastique
de la corde dudit cordex 21 sur la surface 24 a tracer, et
au moins une deuxiéme position, dite position de dépla-
cement, du bras 32 dans laquelle ladite extrémité 20
proximale du bras 32 s’étend a distance de la surface 24
a tracer et permet le déplacement du chariot 9, du bras
32 et dudit cordex 21 porté par le bras 32, ledit cordex
21 étant maintenu en traction par le couvreur, a distance
de la surface 24 a tracer et sans marquage intempestif
de la surface 24 a tracer par ledit cordex 21 lors de ce
déplacement.

[0058] Dans certains modes de réalisation, le chariot
9 présente un organe 25 de fixation d’'un pointeur, no-
tamment d’un pointeur a visée laser. Dans ces modes
de réalisation, le dispositif 1 d’aide au positionnement
d’éléments de construction est particulierement avanta-
geux d'utilisation pour un ouvrier plaquiste et/ou un
ouvrier charpentier, auxquels il est demandé de placer
a intervalles réguliers et assembler des éléments d’os-
sature, par exemple des montants d’ossature sur des
rails et destinés a supporter des plaques de platre. Le
dispositif 1 d’aide au positionnement d’éléments de cons-
truction selon 'invention équipé d’un pointeur a visée la-
ser permet de pointer successivement et a la demande
de l'utilisateur la position prédéterminée d’éléments de
construction.

[0059] Un exemple particulier et non limitatif d’utilisa-
tion d’'undispositif 1 d’aide au positionnement d’éléments
de construction est représenté en figure 2. Cet exemple
concerne le lattage d’'un toit préalable a la pose de tuile
ou d’ardoises. Dans I'exemple représenté schématique
en figure 2, un toit 27 en cours de construction comprend
une pluralité de chevrons 28,29,31 s’étendant paralléles
les uns aux autres. La surface 24 a tracer du toit en cons-
truction s’étend entre un chevron 29 de rive du toit 27 en
construction et un chevron 31 distant du chevron 29 de
rive et comprend des chevrons 28 intermédiaires a tra-
cer. Dans I'exemple représenté, le toit 27 en construction
est un toit destiné a présenter une rive droite. Rien n’em-
péche cependant de prévoir que le toit 27 en cours de
construction soit un toit présentant une rive biaise de
pente plus faible que la plus grande pente du toit. Dans
I'exemple représenté en figure 2, le couvreur dispose la
regle 2 du dispositif d’aide au positionnement sur la face
supérieure du chevron 29 de rive du toit 27 en construc-
tion. Selon les dimensions du toit sur lequel le lattage
doit étre réalisé, rien n'empéche d’assembler les uns aux
autres une pluralité de trongons 6 de régle 2 et de fixer
la reégle 2 ainsi formée sur le chevron 29 de rive. Le cou-
vreur réalise cette fixation par tout moyen, notamment
par vissage. Dans I'exemple représenté, le couvreur en-
gage le chariot 9 a I'une des extrémités longitudinales
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de larégle 2. Il détermine ledit pas « d » séparant deux
tracages successifs correspondant au pas d’avance-
ment pas a pas du chariot 7, selon les dimensions des
tuiles ou des ardoises a poser et selon les contraintes
spécifiques de construction. Le couvreur programme le
chariot 7 pour que chaque déplacement du chariot cor-
responde a ce pas d’avancement « d ». Il programme
aussi le sens de déplacement du chariot 7 par rapport a
la régle 2. Le couvreur réalise aussi un repérage repor-
tant chaque intervalle « d » sur le chevron 31 distant.
Selon que les chevrons 28,29,31 du toit 27 en construc-
tion soient ou non perpendiculaires au bord 30 de toit
(rive droite ou biaise), le couvreur pivote le bras 32 de
fagon a aligner la direction donnée par le plan formé par
le bras 32 avec le bord 30 de toit, par rotation du bras 32
selon I'axe 18 de pivotement du bras 32 rigide. Il bloque
le bras 32 dans cette orientation. Le couvreur accroche
I'une des extrémités longitudinales dudit cordex 21 a la-
dite extrémité 20 distale du bras 32 et se munitde'organe
13 de commande a distance du chariot 7. Il se rend sur
le chevron 31 distant s’étendant a 'opposé du chevron
29 de rive par rapport a la surface 24 a tracer, en main-
tenant une traction sur ledit cordex 21, ce par quoi le bras
32 est maintenu dans ladite position de déplacement
dans laquelle ledit cordex 21 est maintenu en traction et
a distance de la surface 24 a tracer, sans marquage in-
tempestif de la surface 24 a tracer par ledit cordex 21
lors de ce déplacement.

[0060] Le couvreur se place a proximité du premier
repére s’étendant au droit du chariot 9 en maintenant
une traction sur ledit cordex 21, ce par quoi ledit cordex
21 est maintenu a distance de la surface 24 a tracer, et
ameéne ladite extrémité 23 distale dudit cordex 21 au con-
tact du chevron 31 distant, ce par quoi le bras 32 est
amené dans ladite position de tracage. Il réalise un cla-
quage élastique de la corde dudit cordex 21 sur la surface
24 a tracer, ce par quoi chaque chevron 28,29,31 est
marqué en ligne droite entre le chariot 9 et le repere réa-
lisé sur le chevron 31 distant. Le couvreur reléve ledit
cordex 21 maintenu en tension, ce par quoi le bras 32
est amené dans ladite position de déplacement. Il com-
mande a distance un déplacement du chariot 9 sur la
distance « d » prédéterminée et dans le sens de dépla-
cement programmé, au moyen de I'organe 13 de com-
mande. |l réalise cette commande par une simple pres-
sion sur une touche de I'organe de commande. Dés lors
que le bras 32 est dans ladite position de déplacement,
le déplacement du chariot 9 et dudit cordex 21 est réalisé
sans marquage intempestif de la surface 24 a tracer. Le
couvreur peut alors renouveler I'opération de mise en
contact de ladite extrémité 23 distale dudit cordex 21 sur
la face supérieure du chevron 31 distant, de marquage
par claquage élastique dudit cordex 21, d’élévation dudit
cordex 21 entrainant le bras 32 dans ladite position de
déplacement et de commande a distance du déplace-
ment pas a pas du chariot 9 par rapport a la regle 2 et
par rapport au chevron 29 de rive, sans avoir a se dé-
placerentrele chevron 29 derive et le chevron 31 distant.

10

15

20

30

35

40

45

50

55

L’opération de tracage est simplifiée et est sécurisée du
fait de la diminution des déplacements. L’'opération de
tracage est en outre plus économique, des lors qu’elle
peut étre réalisée par une seule personne au lieu de deux
personnes, I'une postée sur le chevron 29 de rive, 'autre
postée sur le cheron 31 distant.

[0061] L’invention peut faire I'objet de nombreuses va-
riantes et applications autres que celles décrites ci-des-
sus. En particulier, il va de soi que sauf indication con-
traire les différentes caractéristiques structurelles et
fonctionnelles de chacun des modes de réalisation dé-
crits ci-dessus ne doivent pas étre considérées comme
combinées et/ou étroitement et/ou inextricablement liees
les unes aux autres, mais au contraire comme de simples
juxtapositions. En outre, les caractéristiques structurel-
les et/ou fonctionnelles des différents modes de réalisa-
tion décrits ci-dessus peuvent faire 'objet en tout ou par-
tie de toute juxtaposition différente ou de toute combi-
naison différente.

Revendications

1. Dispositif (1) d’aide au tragage d’une surface (24) a
tracer au moyen d’'un cordeau (21) de tracage, le
dispositif comprenant :

- un rail (7) de guidage; et

- un chariot (9) adapté pour pouvoir étre guidé
en déplacement par le rail (7), caractérisé en
ce que

le chariot (9) est muni de moyens d’entrai-
nement du chariot (9) en déplacement pas
a pas selon la direction de guidage du rail
7

et en ce que le dispositif comprend

- un organe de commande a distance des
moyens d’entrainement du chariot (9), adapté
pour commander les moyens d’entrainement de
faconaentrainerle chariot(9) surun pas d’avan-
cement prédéterminé ;

- des moyens de solidarisation du chariot (9) et
de I'une des extrémités longitudinales, dite ex-
trémité (22) proximale, du cordeau (21) de tra-
cage, les moyens de solidarisation étant ainsi
disposés sur le chariot (9) pour que ladite extré-
mité (22) proximale du cordeau (21) puisse
s’étendre au contact de la surface (24) a tracer
lors du tragage, et

le chariot (9) comprend un bras (32) monté solidaire
du chariot (9) et mobile par rapport au chariot (9), le
bras (32) présentant une extrémité, dite extrémité
(20) distale, longitudinale libre portant les moyens
de solidarisation.
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Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce quele bras (32) estmonté mobile en basculement
par rapport au chariot (9) selon un axe (17) de rota-
tion sensiblement paralléle au plan de la surface (24)
a tracer.

Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce que le chariot (9) comprend des moyens de rap-
pel élastique du bras (32) dans une position, dite
position de tragage, dans laquelle ladite extrémité
(22) proximale du cordeau (21) s’étend au contact
de la surface (24) a tracer.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 3, ca-
ractérisé en ce que le bras (32) est monté de fagon
a pouvoir pivoter par rapport au chariot (9) selon un
axe (18) de pivotement orthogonal a un plan principal
de la surface (24) a tracer.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 4, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entrainement
comprennent au moins une roue dentée adaptée
pour pouvoir coopérer avec une pluralité de crans
du rail (7), ladite au moins une roue dentée et le rail
formant une crémailléere d’entrainement du chariot
(9) en déplacement sur le rail (7).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 5, ca-
ractérisé en ce que le chariot (9) comprend une
carte électronique de commande des moyens d’en-
trainement du chariot (9) en déplacement pas a pas
selon un pas prédéterminé.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 6, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entrainement du
chariot (9) comprennent un moteur électrique.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 7, ca-
ractérisé en ce que le chariot (9) comprend un dis-
positif (14) de saisie d’au moins une valeur de pas
d’avancement du chariot (9).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 8, ca-
ractérisé en ce que l'organe de commande est
adapté pour transmettre a distance au moins une
instruction d’avancée du chariot (9) sur une distance
(d) correspondant a un pas d’avancement prédéter-
miné.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 9, ca-
ractérisé en ce que le rail (7) présente une face (33)
inférieure opposée au chariot (9), plane et destinée
a étre en contact avec la surface (24) a tracer.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 10, ca-
ractérisé en ce que le chariot (9) présente au moins
un galet (15,16) de roulement sans glissement du
chariot (9) par rapport au rail (7).
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12.

13.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 11, ca-
ractérisé en ce que le chariot (9) est muni d’un dis-
positif pointeur optique monté solidaire du chariot (9)
et adapté pour pouvoir étre activé par I'organe (13)
de commande a distance.

Procédé de tragage sur une surface (24) a tracer
dans lequel :

- on choisit un dispositif (1) d’aide au tracage
selon 'une des revendications 1 a 12 ;

- on solidarise I'une des extrémités longitudina-
lesd’un cordeau (21)atraceravecle chariot(9) ;
- on réalise un tragage au moyen du cordeau
(21) a tracer, le chariot (9) étant dans une pre-
miére position sur le rail (7) ;

- on utilise 'organe (13) de commande a distan-
ce des moyens d’entrainement du chariot (9) de
facon a déplacer le chariot (9) sur une distance
correspondant au pas d’avancement prédéter-
miné jusqu’a une deuxieme position du chariot
distincte de la premiére position, et ;

- on réalise un tragage subséquent au moyen
du cordeau (21) atracer, le chariot (9) étantdans
ladite deuxiéme position.

14. Procédé selon la revendication 13, caractérisé en

ce que lors de I'étape de déplacement du chariot
(9), on déplace le bras (32) de fagon que ladite ex-
trémité (22) proximale du cordeau (21) ne s’étende
pas au contact de la surface (24) a tracer.

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung (1) zum Unterstiitzen des Anreif3ens ei-
ner anzureiRenden Oberflache (24) mittels einer An-
reilRschnur (21), die Vorrichtung umfassend:

- eine Schiene (7) zum Fihren; und

- einen Schlitten (9), der angepasst ist, um in
Bewegung von der Schiene (7) gefiihrt zu wer-
den,

dadurch gekennzeichnet, dass

der Schlitten (9) mit Einrichtungen zum Antrieb
des Schlittens (9) zur schrittweisen Bewegung
entlang der Fihrungsrichtung der Schiene (7)
versehen ist;

und dass die Vorrichtung Folgendes umfasst

- ein Fernsteuerungselement der Antriebs-
einrichtungen des Schlittens (9), das ange-
passt ist, um die Antriebseinrichtungen zu
steuern, sodass sie den Schlitten (9) mit ei-
nem vorbestimmten Vorwartsschritt antrei-
ben;
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- Befestigungseinrichtungen des Schlittens
(9) und eines der Langsenden, des soge-
nannten proximalen Endes (22), der An-
reiBschnur (21), wobei die Befestigungsein-
richtungen auf dem Schlitten (9) angeord-
netsind, damitsich das proximale Ende (22)
der Schnur (21) beim Anreif3en in Kontakt
mit der anzureiBenden Oberflache (24) er-
strecken kann, und

wobei der Schlitten (9) einen Arm (32) umfasst,
der fest mit dem Schlitten (9) montiert und in
Bezug auf den Schlitten (9) beweglich ist, wobei
der Arm (32) ein Ende, das sogenannte distale,
freie Langsende (20) aufweist, das die Befesti-
gungseinrichtungen tragt.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Arm (32) in Bezug auf den Schlit-
ten (9) kippbar um eine Drehachse (17) montiert ist,
die im Wesentlichen parallel zu der Ebene der an-
zureiflenden Oberflache (24) ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Schlitten (9) Einrichtungen zum
elastischen Riickstellen des Arms (32) in eine Posi-
tion, die sogenannte Anreiposition, umfasst, in der
sich das proximale Ende (22) der Schnur (21) in Kon-
takt mit der anzureiBenden Oberflache (24) er-
streckt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass der Arm (32) in Bezug
auf den Schlitten (9) schwenkbar um eine Schwenk-
achse (18) montiertist, die orthogonal zu einer Haup-
tebene der anzureiRenden Oberflache (24) ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebseinrich-
tungen mindestens ein Zahnrad umfassen, das an-
gepasst ist, um mit einer Vielzahl von Rasten der
Schiene (7) zusammenzuwirken, wobei das mindes-
tens eine Zahnrad und die Schiene eine Zahnstange
zum Antrieb des Schlittens (9) bei seiner Bewegung
auf der Schiene (7) bilden.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass der Schlitten (9) eine
elektronische Steuerungsplatine der Einrichtungen
zum Antrieb des Schlittens (9) zur schrittweisen Be-
wegung gemal einer vorbestimmten Schrittweite
umfasst.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Einrichtungen
zum Antrieb des Schlittens (9) einen Elektromotor
umfassen.
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Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, dass der Schlitten (9) eine
Vorrichtung (14) zum Erfassen mindestens eines
Werts flir den Vorwartsschritt des Schlittens (9) um-
fasst.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass das Element zur
Steuerung angepasst ist, um mindestens einen Be-
fehl zum Vorwartsbewegen des Schlittens (9) tber
eine Strecke (d), die einem vorbestimmten Vorwarts-
schritt entspricht, ferngesteuert zu Gbertragen.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die Schiene (7) eine
dem Schlitten (9) gegeniiberliegende untere Flache
(33) aufweist, die eben ist und dazu bestimmt ist, mit
der anzureiRenden Oberflache (24) in Kontakt zu
kommen.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass der Schlitten (9) min-
destens eine Rolle (15, 16) zum gleitfreien Abrollen
des Schlittens (9) in Bezug auf die Schiene (7) auf-
weist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass der Schlitten (9) mit
einer optischen Zeigervorrichtung versehen ist, die
fest an dem Schlitten (9) montiert und angepasst ist,
um durch das Element (13) zur Fernsteuerung akti-
viert zu werden.

Verfahren zum Anreien auf einer anzureiRenden
Oberflache (24), wobei:

- eine Vorrichtung (1) zum Unterstiitzen des An-
reilens nach einem der Anspriiche 1 bis 12 aus-
gewahlt wird;

- eines der Langsenden einer Anreil3schnur (21)
fest mit dem Schlitten (9) verbunden wird;

- ein AnreiBen mittels der Anreifschnur (21)
durchgeflhrt wird, wobei der Schlitten (9) in ei-
ner ersten Position auf der Schiene (7) ist;

- das Element (13) zur Fernsteuerung der An-
triebseinrichtungen des Schlittens (9) verwen-
detwird, um den Schlitten (9) Gber eine Strecke,
die dem vorbestimmten Vorwartsschritt ent-
spricht, bis zu einer zweiten Position des Schlit-
tens zu bewegen, die sich von der ersten Posi-
tion unterscheidet, und;

- ein anschlieRendes Anreiflen mittels der An-
reilRschnur (21) durchgefiihrt wird, wobei der
Schlitten (9) in der zweiten Position ist.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass beim Schritt eines Bewegens des
Schlittens (9) der Arm (32) bewegt wird, sodass sich
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das proximale Ende (22) der Schnur (21) nicht in
Kontakt mit der anzureilenden Oberflache (24) er-
streckt.

Claims

A device (1) for aiding the tracing of a surface (24)
to be traced by means of a tracing line (21), the de-
vice comprising:

- a guide rail (7); and
- a carriage (9) adapted to be able to be guided
in displacement by the rail (7),

characterized in that

- the carriage (9) is provided with means for driv-
ing the carriage (9) moving step by step along
the guide direction of the rail (7);

and in that the device comprises

- a remote control device for the drive means of
the carriage (9), adapted to control the drive
means so as to drive the carriage (9) over a pre-
determined advancement pitch;

- means for securing the carriage (9) and one of
the longitudinal ends, called the proximal end
(22), of the tracing line (21), the securing means
thus being arranged on the carriage (9) so that
said proximal end (22) of the line (21) can extend
in contact with the surface (24) to be traced dur-
ing tracing, and

- the carriage (9) comprises an arm (32) mount-
ed secured to the carriage (9) and movable rel-
ative to the carriage (9), the arm (32) having a
free longitudinal end, called distal end (20), car-
rying the securing means.

The device according to claim 1, characterized in
that the arm (32) is mounted so as to pivot relative
to the carriage (9) along an axis (17) of rotation sub-
stantially parallel to the plane of the surface (24) to
be traced.

The device according to claim 2, characterized in
that the carriage (9) comprises means for elastically
returning the arm (32) to a position, called the tracing
position, wherein said proximal end (22) of the line
(21) extends in contact with the surface (24) to be
traced.

The device according to one of claims 1 to 3, char-
acterized in that the arm (32) is mounted so as to
be able to pivot relative to the carriage (9) along a
pivot axis (18) orthogonal to a main plane of the sur-
face (24) to be traced.
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The device according to one of claims 1 to 4, char-
acterized in that the drive means comprise at least
one toothed wheel adapted to be able to cooperate
with a plurality of notches of the rail (7), said at least
one toothed wheel and the rail forming a drive rack
for the carriage (9) moving on the rail (7).

The device according to one of claims 1 to 5, char-
acterized in that the carriage (9) comprises an elec-
tronic card for controlling the drive means of the car-
riage (9) moving step by step according to a prede-
termined pitch.

The device according to one of claims 1 to 6, char-
acterized in that the means for driving the carriage
(9) comprise an electric motor.

The device according to one of claims 1 to 7, char-
acterized in that the carriage (9) comprises a device
(14) for inputting at least one value of the advance-
ment pitch of the carriage (9).

The device according to one of claims 1 to 8, char-
acterized in that the control member is adapted to
remotely transmit at least one advance instruction
for the carriage (9) over a distance (d) corresponding
to a predetermined advancement pitch.

The device according to one of claims 1 to 9, char-
acterized in that the rail (7) has a flat lower face
(33) opposite the carriage (9) that is intended to be
in contact with the surface (24) to be traced.

The device according to one of claims 1 to 10, char-
acterized in that the carriage (9) has at least one
roller (15, 16) for rolling without sliding of the carriage
(9) relative to the rail (7).

The device according to one of claims 1 to 11, char-
acterized in that the carriage (9) is provided with an
optical pointing device mounted secured to the car-
riage (9) and adapted to be able to be activated re-
motely by the control member (13).

A method of tracing on a surface (24) to be traced,
wherein:

- a tracing aid device (1) according to one of
claims 1 to 12 is chosen;

- one of the longitudinal ends of a line (21) to be
traced is secured with the carriage (9);

- tracing is carried out by means of the line (21)
to be traced, the carriage (9) being in a first po-
sition on the rail (7);

- the member (13) for remotely controlling the
drive means of the carriage (9) is used so as to
move the carriage (9) over a distance corre-
sponding to the predetermined advancement
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pitch to a second position of the carriage distinct
from the first position; and

- a subsequent tracing is carried out by means
oftheline (21)tobetraced, the carriage (9) being
in said second position.

14. The method according to claim 13, characterized
in that during the step of moving the carriage (9),
the arm (32) is moved so that said proximal end (22)
of the line (21) does not extend in contact with the
surface (24) to be traced.
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