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1. 2485939

La présente invention concerne un servo-mécanisme pour la commance
de la direction d'un véhicule miniature téléguidé comportant un moteur élec' -
7ue. une barre de jonction des roues cirectrices, un mécanisme de couplage
moteur avec la barre de jonction pour assurer l'entrainement, par ledit mo=- -.

e ladite barre selon un mouvement de translation, un potentiométre pourvy ¢'yun
axe wotatif, et un mécanisme de liaison pour engendrer une rotation de 1'axe -u
notentiométre, proportionnelle a la rotation de 1'arbre d'entrainement du an-
teur.

Dans les mécanismes connus de ce type, le potentiomdtre, dont le
rble est d'afficher & sa sortie une valeur ohmique correspondant & la position
-nstantanée de 1'arbre d'entrainement du moteur, comporte un axe rotatif cou-
plé A 1'arbre d'entrainement du moteur au moyen d'un systeéme d'engrenages, ré-
ducteur de vitesse, relativement encombrant et colteux. En'effet, le poten-
tiométre utilisé a, en général, une course utile correspondant a un angle d'en-
viror 300 de part et d'autre de son point milieu, qui est défini par la posi-
tion droite des roues directrices du véhicule. Les systémes d'engrenages con-
nus prévoient habituellement un nombre relativement élevé de roues dentées na-
cessaires pour obtenir une démultiplication suffisante, qui ne sert en défini-
tive qu'a engendrer un pivotement de 1'ordre de 600 de 1'axe du potentiométre.
£n conséquence, les roues dentées nécessaires i la démultiplication sont inu-
tiles pour le mouvement lui-méme, puisque celui-ci pourrait étre obtenu, de fa-
¢on similaire, par un secteur denté ayant une ouverture de 1'ordre de 600,

La présente invention se propose de pallier ces inconvénients en
realisant un mécanisme simplifié, permettant d'obtenir les mémes résultats de
fagon plus ratlonnelle, par des moyens peu encombrants, de fabrication simple
et neu coliteuse. , . _

Dans ce but, le servo-mécanisme selon l'ihVention est caractérisé
en ce que la barre de jonction comporte une crémaillére agencée pour engrener
un pignon denté destiﬁé a étre entrainé par ledit moteur électrique, et un
organe de couplage relié d'une part & la barre de Jjonction et d'autre part
& l'axe rotatif du potentiométre, pour engendrer un pivotement de cet axe
proportionnel a4 la translation de la barre de Jjonction.

Le dispositif selon 1'invention permet donc de remplacer 1'ensem-
ble des roues dentdes destinées & coupler l'arbre d'entratnement du moteur &
1l'axe rotatif du potentiométre, par un organe de couplage reliant la barre de
Jonction audit axe du potentiomdtre.

Selon une forme de réalisation préférentielle, 1'organe de cou-
plage comporte une manivelle, dont 1'une des branches horizontales est soli-
daire de l'axe du potentiomdtre et disposéedans le prolongement de celui-ci,
et dont 1'autre branche horizontale, paralldle & 1la premiére, est rellée a la
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Z. 2485939

barre de jonction. .

. Pour assurer la liaison entre cette seconde branche et la barre de
Jonction, celle-ci comporte une encoche ménagée pour loger ladite seconde bran-
che horizontale, de telle manidre qu'une translation de ia barre engendre un
pivotement de la manivelle et par conséquent une rotation proportionnelle de
1'axe du potentiomdtre.

Le déplacement en translation de la barre de Jjonetion s'obtient
par la crémaillére, qui est de préférence constituée par un segment denté dis-
posé sur l'une des faces de la barre de Jonction, sur un trongon de longueur
déterminée, cette longueur étant suffisante pour engendrer un braquage complet
des roues directrices du véhicule dans un sens ou dans 1'autre.

La présente invention seéra mieux comprise en référence 2 la des-
cription d'un exemple de réalisation et du dessin annexé, qui représente une
vue en perspective d'une forme de réalisation préférée du dispositif selon 1'in-
vention.

En référence a la'Figure, le servo-mécanisme décrit comporte un
moteur 1 dont l'arbre d'entfainement, ou arbre de sortie 2, porte un pignon
denté 3, qui engr2ne une roue dentée 4 solidaire d'un axe 5 pouvant tourner 1li-
brement. Sur cet axe 5, est fixé un pignon denté 6 agencé pour engrener une
roue dentée 7 solidaire d'un pignon denté 8 coaxial & la roue dentée 7.
L'ensemble des roues dentées 4 et 7 et du pignon 6 constitue un systeme ré-
ducteur destiné 2 coupler le pignon 8 avee le pignon d'entrainement 2.

Une barre de jonction 9 permet de relier, d'une fagon connue en
soi) les deux roues directrices (nen représentées) d'un véhicule miniature ou
Jouet. Pour assurer le déplacement en translation de la barre de jonction 9,
un segment denté 10, appelé crémailldre, engréne le pignon denté 8 dont la ro-
tation dans un sens ou dans 1'autre engendre le déplacement dans une direc-
tion ou dans l'autré de la barre de jonction, qui agitrsur les roues direc-
trices du véhicule pour en assurer le braquage vers la droite ou vers la gau-
che selon le signal de commande transmis au moteur 1.

D'une fagon connue en soi, ce type de mécanisme comporte un poten-
tiometre 11 dont le rédle est de fournir,guscircuit électronique de cdmmande,
une information sur la position des roues directrices du véhicule a un ins-
tant donné. Cette information est transmise sous la forme d'une valeur chmi-
que qui est déterminée par la position de 1'axe 12 du potentiomgtre 11.

Pour permettre un pivotement de 1'axe 12 proportionnel a la ro-
tation de 1'arbre d'entrainement 2 du moteur, le mécanisme décrit prévoit
un organe de couplage relié d'une part & 1'axe rotatif 12 et d'autre part a
la barre de jonction 9. Cet organe de couplage 13 se présente sous la forme
d'une manivelle, dont 1'une des branches horizontales 14 est solidaire de
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1'axe 12 ot dispesée- dans le prolongement de celui-ci, et dont l'autre bran-
che horizontale 15 est logée dans une encoche 16 ménagée dans la barre de
jonction 9. La manivelle 13 est par exemple une pidce réalisée en matidre syn-
thétique injectée. La branche 14 a de préférence un embout 17 cylindrique
creux, dont le diamétre intérieur correspond au diamétre extérieur de l'axe 12
du potentiometre, de telle fagon que celui-ci puisse &tre partiellement em-
boité dans ledit embout 17. La seconde branche 15 se présente sous la forme
d'un maneton logé dans une encoche 15 en forme de fente verticale.

Sur l'axe du potentiométre 11, est fixé un levier 18 servant & 1l'a-
Jjustage initial du potentiometre, c'est-a-dire a la détermination du point
milieu de ce composant.

Lorsque le moteur 1, qui est en général un moteur & courant con-
tinu, entraine le pignon d'entralnement 2 dans un prewmiei sens, le sSysitiic
d'engrenages- réducteur engendre le déplacement de la barie de jonction dans
une'premiére direction, par exemple de la gauche vers la droite. Ce déplace-
ment provoque le pivotement de la manivelle 12 dans la mé&mc dirccticm, 1'cngle
de pivotement de la manivelle étant égal & l'angle de rotation de 1'axe 12 du
potentiomgtre, cet angle étant en définitive proportionnel 3 1l'angle de rota- '
tion de l'axe d'entrainement 2 du moteur 1, et par conséquent & 1l'angle de
braquage des roues directrices. Une rotation de 1l'axe d'entrainement 2 dans le
sens opposé provoque une rotation opposée de 1l'axe 12 du potentiometre, 1l'an-
gle de cette rotation étant & nouveau proportionnel a l'angle de braquage des
roues directrices. '

Le dispositif décrit permet ainsi d'obtenir le braquage des roues
directrices et la rotation brbpcrtionnelle de l'axe du potentiomgtre par un
seul systéme de démultiplication du mouvement. Ce résultat est obtenu gréce au
couplage direct de la barre de jonction, comportant une crémailldre, avec l'axe
du potentiomdtre au moyen d'un organe de couplage se présentant sous la forme
d'une manivelle.

11 est bien entendu possible de modifier certaines pigces de ce
dispositif ou de les remplacer par d'autres ayant une fonction similaire. Par
exemple, la démultiplication, obtenue gréce au jeu de pignons et de roues den-
tées 3, 4, 6, 7 et 8, peut étre augmentée ou réduite selon les besoins ou les
types de réalisation. D'?ﬁtre part, la fente 16, ouverte & son extrémité supé-
rieure dans la réalisation décrite, pourrait également étre fermée aux.deux
extrémités. Enfin, selon le potentiomdtre utilisé, la course en rotation de
1'axe peut étre plus ou moins grande et n'est pas limitée & un angle de 300
de part et d'autre de son point milieu, comme c'est le cas dans la réalisation

décrite.
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REVENDICATIONS '

1. Servo-mécanisme pour la commande de la direction
dfun véhicule miniature téléguidé comportant un moteur électrigue 1, une barre
de jonction 9 des roues directrices, un mécanisme de couplage du moteur 1 avec
la barre de jonction 9 pour assurer 1l'entrainement, par ledit moteur, de ladite
barre selon un mouvement de translation, un potentiométre 11 pourvu d'un axe
rotatif 12, et un mécanisme de liaison pour engendrer une rotation de 1'axe
du potentiomdtre, proportionnelle & la rotation de 1'arbre d'entrafnement
du moteur, caractérisé en ce que la barre de jonction 9 comporte une crémail-
ilere 10 agencée pour engrener un pignon denté 8 destiné & étre entrainé par
ledit.moteur électrique 1, et un organs de couplage relié d'une part & la barre
dge jonction et d'autre part a 1l'axe rotalif 12 du potentiomire 11, pour engen-
dier un pivotement de cet axe proportionnel & lgAtranslati @ de la barre de jonc-
tion.
on 1, carac-

2. Servo-mécanisme selon la revendicati
1z 13, dornt l'lune

térisé en ce quc ledit organe de couplage comporie une mapivelle
des branches 17 horizontales est sglidaire de l'axe du potentiom2tre et disposée
dans le prolongement de celui-ci, et dont l'autre'branche horizontale 15, paral-
ldle 2 la premidre, est relide a la barre de jonction.

3. Servo-mécanisme selon la revendication 2, carac-
térisé en ce que la barre de jonction comporte une encoche 16 ménagée pour loger
la seconde branche 15 horizontale de ladite manivelle lB,Vds telle manidre
gu'une tramslaticn de la barre sngendre le pivotement de la manivelle st une ro-
tation de l'axe du potentiomgtre 1l.

, 4. Servo-mécanisiie selon la revendication 1, carac-
térisé en ce que la crémaillére 10 est constituée par un segment denté prévu
sur 1'un des cdtés de la barre de jonmction, sur un trengon horizental de longueur
déterminée, cette longueur étant au moins suffisante pour engendrer un bréquage

complet des roues du véhicule dans un sens ou dans 1'autre.
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