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(54) PROCEDE POUR OPTIMISER UNE OPERATION DE REGLAGE ET REMONTAGE D’UNE 
MONTRE, ET DISPOSITIF POUR SA MISE EN OEUVRE

(57) Le procédé est prévu pour optimiser une opé-
ration de réglage et remontage d’une montre ou de son
mouvement horloger. La montre ou le mouvement hor-
loger est disposé sur un posage ou une table de référen-
ce fixe d’un dispositif d’asservissement disposant de
moyens pour bouger la montre ou le mouvement horloger
pour la mise en oeuvre du procédé. Le procédé com-
prend des étapes consistant à effectuer initialement une
mesure du fonctionnement de la montre ou du mouve-
ment horloger suivi par une activation d’une opération
de mouvements de va-et-vient à faible amplitude de la
montre ou du mouvement horloger sur ledit posage du
dispositif, ou inversement effectuer initialement une ac-
tivation d’une opération de de mouvements de

va-et-vient à faible amplitude de la montre ou du mou-
vement horloger avant d’effectuer une mesure du fonc-
tionnement de la montre ou du mouvement horloger, une
étape de reprise de de mouvements de va-et-vient à fai-
ble amplitude en phase ou une étape de synchronisation
étant effectuée au terme des deux premières étapes. Le
premier signal oscillant de de mouvements de va-et-vient
à faible amplitude comprend un changement de signe
de la vitesse de rotation absolue dans chaque période
d’oscillation par rapport à un référentiel fixe de la table
du dispositif, le signal oscillant comprenant sur chaque
période d’oscillation une partie positive et une partie né-
gative de la vitesse de fonctionnement.
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Description

Domaine technique de l’invention

[0001] L’invention se rapporte à un procédé pour op-
timiser une opération de réglage et remontage d’une
montre principalement dans un système en boucle
ouverte.
[0002] L’invention se rapporte également à un dispo-
sitif d’asservissement pour la mise en oeuvre du procédé
d’optimisation.

Arrière-plan technologique

[0003] Il est connu différents types de remontoirs in-
telligents, que l’on peut classer dans deux catégories de
remontoirs. Premièrement, il peut s’agir de remontoirs
intelligents avec lecture de l’heure de la montre par vi-
sion. Dans ce cas présent, un asservissement en boucle
fermée est effectué, ce qui permet à la montre d’être
parfaitement à l’heure à long terme avec 100 % de l’erreur
intrinsèque corrigée. Deuxièmement, il peut s’agir de re-
montoirs intelligents avec uniquement un microphone
pour écouter le bruit de l’échappement. Dans ce cas pré-
sent, il est effectué un asservissement en boucle ouverte,
avec la montre, qui présente une dérive à long terme.
[0004] La première catégorie de remontoirs intelligents
cités ci-dessus, donne des résultats parfaits, mais avec
l’inconvénient d’une certaine complexité et d’un coût éle-
vé en liaison en partie à l’utilisation de la vision pour la
lecture de l’heure.
[0005] La seconde catégorie de remontoirs intelligents
cités ci-dessus, est plus simple et moins cher, mais par
contre il y a une dérive à long terme, ce qui peut être
problématique. Le procédé de réglage dans cette secon-
de catégorie de remontoirs intelligents se compose des
phases suivantes :

- Une pause de stabilisation de 30 secondes par
exemple.

- Une période de mesure acoustique d’environ 5 se-
condes.

- En fonction du résultat de la mesure acoustique, le
remontoir remonte un certain nombre de tours pré-
programmés, dans le cas présent cela peut être 100
tours, ce qui peut durer plusieurs minutes avant de
repasser à la phase 1.

[0006] Le document EP 3 410 235 A1 décrit un procédé
de réglage de la marche d’une montre avec un oscillateur
agencé pour générer une oscillation à une fréquence no-
minale. Le système d’asservissement comprend un os-
cillateur maître générant une oscillation d’excitation à
une fréquence d’excitation, qui est égale à une fréquence
nominale, ou à un multiple entier de cette fréquence no-
minale. La montre est soumise encore à une oscillation

d’excitation ou à un mouvement modulé, généré par l’os-
cillateur maître, pendant une phase de transition après
laquelle l’oscillateur de la montre se stabilise à la fré-
quence d’excitation. Il est incorporé dans l’asservisse-
ment un remontoir pour montres mécaniques ou auto-
matiques, agencé pour déplacer un support sur lequel
une telle montre est fixée.
[0007] L’erreur de marche dérive notamment en fonc-
tion du désarmage du barillet, mais aussi, de façon non
exhaustive avec les variations de l’environnement, de la
température, de l’humidité, ou autre, avec l’usure des
divers mobiles, et avec la dégradation des lubrifiants
dans le temps.
[0008] Le souci de la maîtrise de l’erreur d’état s’ajoute
à celui de la maîtrise de l’erreur de marche.
[0009] Des remontoirs automatiques sont conçus pour
le remontage de montres mécaniques ou automatiques
ou manuelles, mais ne font que mouvoir la masse os-
cillante, ou tourner la couronne, pour recharger le barillet,
sans correction, ni de la marche, ni de l’état de la montre.
Lorsque l’utilisateur laisse sa montre longtemps sur un
tel remontoir, l’heure affichée dérive de manière continue
et incontrôlée.

Résurmé de l’invention

[0010] La présente invention propose donc de combi-
ner aussi bien une opération de maintien ou réglage par
fluctuation à faible mouvement défini comme un dorlota-
ge de la montre et de son mouvement horloger généra-
lement de type mécanique avec une opération tradition-
nelle de remontage de sa source d’énergie mécanique,
c’est-à-dire de son barillet.
[0011] Pour ce faire, il est proposé un procédé d’opti-
misation de réglage et de remontage d’au moins une
montre mécanique ou automatique ou manuelle selon
les caractéristiques définies dans la revendication indé-
pendante 1.
[0012] Pour ce faire, il est également proposé un dis-
positif d’asservissement pour la mise en oeuvre du pro-
cédé d’optimisation selon les caractéristiques de la re-
vendication indépendante 7.
[0013] Un avantage du procédé d’optimisation réside
dans le fait que les réglage et remontage sont effectués
dans un système en boucle ouverte. Il est principalement
effectué un réglage fin par une opération dite de dorlo-
tage qui consiste à bouger la montre à une vitesse va-
riable et oscillante avec une vitesse positive suivie par
une vitesse négative sur chaque période d’oscillation de
la vitesse de dorlotage en combinaison d’une vitesse
moyenne du remontage de la montre.
[0014] Un avantage du dit procédé d’optimisation ré-
side dans le fait qu’il est prévu de détecter la présence
d’une montre mécanique ou automatique ou d’un mou-
vement horloger en activité dans le dispositif d’asservis-
sement. Après cette détection, il y a une étape de mesure
acoustique ou vibratoire suite à la présence de la montre
ou du mouvement horloger en activité dans un dispositif
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d’asservissement. Cette mesure peut permettre de dé-
tecter le type de montre ou son mouvement horloger dans
le dispositif, ou détecter une erreur de marche de la mon-
tre du mouvement horloger en activité dans le dispositif.
Au moment de l’étape de mesure ou juste après cette
étape de mesure il y a une opération de mise en mou-
vement de la montre ou de son mouvement horloger dis-
posé sur une table ou un posage du dispositif. La table
ou le posage sur lequel est disposé la montre ou le mou-
vement horloger est susceptible de tourner par rapport
à un axe central perpendiculaire à la table ou au posage
de préférence à une vitesse moyenne définie.
[0015] Un avantage supplémentaire du procédé d’op-
timisation réside dans le fait qu’au moment de l’activité
de dorlotage, la montre ou le mouvement horloger placé
sur la table ou le posage du dispositif effectue des mou-
vements de va-et-vient à faible amplitude autour d’un
axe de rotation parallèle ou confondu à l’axe central de
rotation du remontoir. La vitesse moyenne de rotation de
la table ou du posage fait référence comme une droite
autour de laquelle oscille par exemple sous forme sinu-
soïdale la montre ou le mouvement horloger. Ainsi le
signal oscillant en phase de dorlotage comprend un
changement de signe de la vitesse de rotation dans cha-
que période avec une partie positive et une partie néga-
tive. L’amplitude de préférence maximale de la valeur
absolue de la partie positive doit être différente de l’am-
plitude de préférence maximale de la valeur absolue de
la partie négative, ce qui conduit à assurer aucune dérive
temporelle dans le temps pour la montre ou le mouve-
ment horloger en activité.
[0016] Avantageusement avec la mesure acoustique
ou vibratoire, il peut être déterminé le type de montre
dans le dispositif d’asservissement, étant donné que le
battement varie d’une montre à l’autre par exemple de 3
à 6 Hz.

Brève description des figues

[0017] Les buts, avantages et caractéristiques du pro-
cédé d’optimisation de réglage et remontage d’une mon-
tre mécanique ou automatique ou de son mouvement
horloger apparaîtront mieux dans la description suivante
de manière non limitative en regard des dessins sur
lesquels :

- la figure 1 représente de manière schématisée un
dispositif et son mouvement d’optimisation ou
d’ajustement de la marche d’une montre ou du mou-
vement horloger, le dispositif comportant un oscilla-
teur de référence, un convertisseur de fréquence
pour l’actionnement d’un entraîneur à une fréquence
d’excitation pour entraîner un posage ou une table
supportant la montre ou le mouvement horloger qui
comporte l’oscillateur usuel selon l’invention,

- la figure 2 représente un diagramme de l’évolution
de l’erreur de marche, en ordonnée représentant la

vitesse du maintien à l’heure en faible mouvement
(secondes par jour), en fonction du temps en abs-
cisse gradué en minutes, de la montre, depuis un
instant initial, jusqu’à une rampe abrupte correspon-
dant à l’activation du dispositif d’asservissement et
à une oscillation du posage ou de la table à une
fréquence d’excitation, laquelle rampe est suivie
d’une phase de transition ou synchronisation, pour
atteindre et maintenir une erreur nulle du temps de
la montre selon le procédé d’optimisation du fonc-
tionnement de la montre selon l’invention,

- la figure 3 représente le graphe du signal dit de dor-
lotage combiné au remontage traditionnel notam-
ment par une masse oscillante de la source d’éner-
gie mécanique telle que le barillet selon l’invention, et

- la figure 4 représente un graphique de différentes
phases de réglage et remontage d’une montre mé-
canique ou automatique selon la présente invention.

Description détaillée de l’invention

[0018] Dans la description suivante, il est décrit un pro-
cédé d’optimisation du fonctionnement d’une montre mé-
canique ou automatique ou de son mouvement horloger.
Tous les composants du dispositif pour la mise en œuvre
du procédé d’optimisation du fonctionnement d’une mon-
tre mécanique automatique ou de son mouvement hor-
loger, qui sont bien connus dans l’état de la technique,
ne seront décrits que sommairement en liaison aux dif-
férentes étapes du procédé d’optimisation.
[0019] La présente invention se base principalement
sur le dispositif et procédé d’ajustement de la marche et
de la correction d’état d’une montre de préférence mé-
canique ou automatique, qui est décrit dans le document
EP 3 410 235 A1 qui est incorporé ici par référence.
[0020] La figure 1 représente justement tous les com-
posants essentiels du dispositif sur lequel est placé ou
fixé la montre 2 ou le mouvement horloger, pour la mise
en œuvre de toutes les étapes du procédé d’optimisation
de la présente invention. Pour le procédé d’optimisation
de la présente invention, il est prévu notamment de com-
biner une opération de mouvement oscillant à faible am-
plitude, en comparaison au remontage par une masse
oscillante traditionnelle de la source d’énergie mécani-
que, tel que le barillet d’une montre, et ce remontage.
Cette opération de mouvement oscillant à faible ampli-
tude est définie sous la terminologie de dorlotage, c’est-
à-dire maintien et réglage du mouvement horloger. Ce
terme de dorlotage est donc repris dans toute la descrip-
tion et comme caractéristiques de revendications.
[0021] L’objet de la présente invention consiste donc
à effectuer un réglage ou asservissement en boucle
ouverte, sans effectuer de vision du mouvement horloger
en fonction, c’est-à-dire en activité. Ladite montre méca-
nique 2 peut être remontée par une masse oscillante
traditionnelle pour une opération de remontage du barillet
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(réserve de source d’énergie). Il est donc prévu comme
indiqué ci-dessus d’effectuer une opération de dorlotage
de la montre mécanique ou automatique en plus d’une
opération de remontage traditionnel par exemple du ba-
rillet. Comme expliqué par la suite, grâce au dorlotage
et au remontage de la montre 2 posée sur le posage ou
table 3, la fréquence de fonctionnement de l’oscillateur
interne au mouvement peut être maintenue très précise
sur une très longue période d’activité des opérations de
dorlotage et remontage et ceci à moindres coûts.
[0022] La figure 1 a déjà été partiellement décrite dans
le document de l’art antérieur EP 3 410 235 A1 cité ci-
dessus. Le dispositif d’asservissement comporte un os-
cillateur de référence 6, et un convertisseur de fréquence
5 si nécessaire, pour l’actionnement d’un entraîneur 4
par exemple à la fréquence d’excitation NE.
[0023] Cet entraîneur 4 imprime un mouvement, no-
tamment de va-et-vient, autour d’un axe de référence, à
un posage ou table 3 qui supporte la montre 2 à asservir,
avec de préférence l’axe du mobile oscillant de l’oscilla-
teur usuel 1 de la montre 2 qui est parallèle ou confondu
avec l’axe de référence.
[0024] L’angle d’oscillation α est fonction du temps, et
est périodique. Notamment il est de la forme: a(t) = A·sin
(2π·NE), ou similaire. Il peut aussi suivre un cycle carré,
en dents de scie, ou autre. L’opération de dorlotage dé-
crite ci-après va faire référence à cet angle d’oscillation
dépendant du temps et périodique.
[0025] Un tel dispositif d’asservissement permet
d’ajuster la marche de la montre 2, par le choix de cette
fréquence d’excitation NE particulière en relation avec la
fréquence nominale N0. Et ce même dispositif peut, en-
core, être utilisé, non plus à la fréquence d’excitation NE,
mais à une fréquence de correction NC, comme on le
verra plus loin.
[0026] Plus particulièrement, ce dispositif d’asservis-
sement comporte des moyens de pilotage, qui sont agen-
cés pour commander l’oscillation d’excitation de l’oscilla-
teur maître, et qui sont interfacés avec des moyens de
mesure de l’erreur de marche EM de la montre, que com-
portent ce dispositif d’asservissement.
[0027] De façon générale, les moyens de pilotage,
moyens principaux de pilotage, moyens centraux de pi-
lotage, décrits ici peuvent être constitués par un ordina-
teur, un calculateur, un automate programmable, un cir-
cuit intégré, ou tout autre moyen d’intelligence artificielle
adapté à l’application.
[0028] Dans une exécution particulière, ce dispositif
d’asservissement comporte un remontoir ou entraîneur
4 automatique pour montre 2 mécanique ou automati-
que, sur lequel est fixé au moins un posage ou table 3
de réception de montre, ou de mouvement horloger, ou
similaire. Le dispositif d’asservissement comporte, au ni-
veau de ce posage, des moyens d’excitation qui sont
agencés pour soumettre la montre entière à une oscilla-
tion d’excitation générée par l’oscillateur maître, et/ou
comporte des moyens d’entraînement agencés pour
soumettre la montre entière à un mouvement modulé

généré par cet oscillateur maître ou un mouvement de
rotation autour d’un axe central.
[0029] De préférence, le dispositif d’asservissement
peut comprendre des moyens d’entraînement cités ci-
dessus qui sont en mesure d’une part de faire tourner la
table du remontoir 4 selon un axe central de rotation,
généralement perpendiculaire au plan de la table ou po-
sage 3, et d’autre part de faire tourner dans une opération
de dorlotage, la montre ou son mouvement horloger sur
la table ou posage 3 selon un autre axe de rotation, qui
doit être parallèle ou confondu à l’axe central de rotation.
La rotation de la table 3 du remontoir 4 selon l’axe central
de rotation est effectuée à une vitesse moyenne définie,
alors que dans l’opération de dorlotage, des mouve-
ments de va-et-vient à faible amplitude sont effectués
autour de l’autre axe de rotation de manière à générer
un signal oscillant de vitesse. Le signal oscillant en phase
de dorlotage comprend ainsi un changement de signe
de la vitesse de rotation dans chaque période avec une
partie positive et une partie négative.
[0030] Plus particulièrement, on effectue au moins une
mesure de l’erreur de marche, avant et/ou après sa sta-
bilisation pour la mise en œuvre de ce procédé. Plus
particulièrement encore, on effectue un affichage ou une
édition de la valeur d’erreur de marche mesurée, sur un
moyen d’affichage ou d’édition prévu à cet égard.
[0031] On comprend que l’ajustement de marche est
temporaire, il s’agit d’un asservissement passager, tant
que la montre reste sous l’effet des oscillations d’excita-
tion générées par l’oscillateur maître du dispositif d’as-
servissement.
[0032] Il est important de noter que ce premier déve-
loppement permet de compenser aussi bien une avance
qu’un retard: en effet, certaines montres sortent d’usine
avec un réglage conçu pour une marche en avance, tan-
dis que d’autres ont un réglage centré sur la valeur nulle,
ce qui fait que ces montres peuvent aussi bien avancer
que retarder. On peut donc, ainsi, retarder une montre
qui avance, ou avancer une montre qui retarde. Il est
notable qu’on ne dégrade pas la marche d’une montre
déjà correctement réglée.
[0033] Cet asservissement peut être fait en plus du
remontage optimal du mouvement, soit en séquence, soit
simultanément.
[0034] Pour décrire le procédé d’optimisation de la pré-
sente invention, on se réfère à la figure 2 qui représente
un diagramme de l’évolution de l’erreur de marche EM,
en ordonnée représentant la vitesse du maintien à l’heure
en faible mouvement (secondes par jour), en fonction du
temps en abscisse gradué en minutes, de la montre. Ceci
peut être effectué depuis un instant initial, jusqu’à une
rampe abrupte correspondant à l’activation du dorlotage
du dispositif d’asservissement et à une oscillation du po-
sage ou de la table à une fréquence d’excitation définie.
Ladite rampe est suivie d’une phase de transition ou syn-
chronisation, pour atteindre et maintenir une erreur nulle
du temps de la montre selon le procédé d’optimisation
du fonctionnement de la montre selon l’invention.
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[0035] La présente invention préconise d’utiliser l’as-
servissement en boucle ouverte pour réduire les coûts
de maintien de fréquence d’oscillation de la montre mé-
canique. A ce titre on peut prendre en compte les étapes
suivantes (plusieurs phases) :

- Une pause de stabilisation d’une durée suffisante
pour que le résonateur de la montre ait une amplitude
indépendante de l’excitation créée par le remontoir.
Il peut s’agir d’une durée de l’ordre de 30 secondes.

- Une période de mesure, qui peut être de préférence
une mesure acoustique ou vibratoire de plusieurs
secondes par exemple 5 secondes environ, comme
on peut le remarquer au moment de l’activation du
dorlotage ou juste avant l’activation du dorlotage.

- Selon le résultat de la mesure,

a. Soit le remontoir remonte un certain nombre
de tours préprogrammés (par exemple 100
tours), ce qui peut durer plusieurs minutes, puis
il repasse en phase 1. C’est ce qui se produit
dans le dispositif décrit dans le document de l’art
antérieur EP 3 410 235 A1,

b. Soit il passe ou continue en mode de dorlo-
tage pour un certain temps pré-programmé, ty-
piquement 1 heure, puis il peut repasser en pha-
se 1 ou en phase 2. Dans cette phase 3b, il peut
y avoir une synchronisation par rapport à l’os-
cillateur de référence de la montre de manière
à obtenir une erreur de marche égale à zéro.

[0036] Pour le procédé d’optimisation de la présente
invention, il est effectué la phase 3b ci-dessus, pour que
la montre ne dérive pas après la synchronisation. Ainsi
selon le procédé d’optimisation de la présente invention,
il est nécessaire d’avoir un changement de signe de la
vitesse de rotation absolue dans les opérations de dor-
lotage par rapport à un référentiel fixe de la table du dis-
positif. Cela signifie que le signal de vitesse du dorlotage
de forme sinusoïdale, ou en dents de scie ou par des
impulsions de forme rectangulaire périodique ou d’une
autre forme, doit avoir un changement de signe de la
vitesse sur une partie de chaque période d’oscillation par
rapport au référentiel fixe de la table ou posage du dis-
positif. On peut le représenter comme par exemple si on
effectue la succession de deux pas en avant et par exem-
ple un pas en arrière à chaque période d’oscillation dans
le temps.
[0037] Ceci est donc nécessaire pour maintenir une
fréquence précise par l’opération de dorlotage de la fré-
quence d’oscillation du mouvement horloger suite par
exemple à une opération de synchronisation représentée
au terme de la phase à rampe forte du signal en phase
de mesure acoustique ou vibratoire.
[0038] Bien entendu, il est à noter que selon le procédé

d’optimisation de la présente invention, il doit au moins
y avoir les phases 2 et 3. Cela signifie qu’il est nécessaire
d’avoir un signal de mesure qui est précisé ici comme un
signal d’une mesure acoustique, mais sans restriction
quant au fait qu’il peut s’agir aussi d’une mesure de vi-
bration ou d’une mesure ultrasonore pour prendre écoute
du mouvement de la montre ou de son mouvement hor-
loger sur la table ou le posage du dispositif. Cette mesure
est effectuée depuis le début du dorlotage et du remon-
tage de la montre ou juste avant l’activation du dorlotage
et remontage de la montre. Il peut s’agir encore d’un autre
type de mesure.
[0039] A la figure 3, il est représenté un graphe du si-
gnal dit de dorlotage combiné au remontage traditionnel
notamment par une masse oscillante de la source d’éner-
gie mécanique telle que le barillet selon l’invention. Dans
cette figure 3, le signal de dorlotage est de forme sinu-
soïdale périodique. Il est représenté combiné avec la vi-
tesse moyenne du remontoir de la montre c’est-à-dire
dans le cas d’une montre mécanique de la masse os-
cillante remontant le barillet.
[0040] Le remontoir entraîne en rotation autour d’un
axe central la table où le posage sur lequel est monté la
montre mécanique ou automatique ou le mouvement
horloger en activité. De plus, il y a une opération de dor-
lotage de la montre ou du mouvement horloger autour
d’un autre axe de rotation parallèle ou confondu à l’axe
central de rotation du remontoir. Cette opération de dor-
lotage est effectivement une opération de mouvements
de va-et-vient à faible amplitude générant un signal os-
cillant de dorlotage autour de la vitesse moyenne du re-
montoir.
[0041] Certaines parties du signal oscillant de dorlota-
ge pour chaque période d’oscillation, sont d’un côté po-
sitif p du signal, alors que d’autres parties du signal os-
cillant de dorlotage sont d’un côté négatif n. C’est bien
entendu grâce à ce changement de signe sur chaque
période d’oscillation du signal de dorlotage, que la mon-
tre peut être maintenue sans dérive temporelle dans le
temps avec normalement un écart par rapport au temps
réel égal à zéro.
[0042] Même si la montre repasse dans la première
phase décrite ci-dessus, au moment de repasser dans
une phase de dorlotage toutes les données temporelles
ont été sauvegardées, c’est-à-dire le réglage et le main-
tien de l’heure exacte ont été conservés dans une mé-
moire par exemple d’un ordinateur, d’un calculateur, d’un
automate programmable ou d’autres moyens informati-
sés pour la mise en fonction du dispositif sur lequel est
placé la montre ou son mouvement horloger. Cet avan-
tage primordial n’a jamais été découvert et décrit dans
l’art antérieur, ce qui permet d’assurer un bon réglage et
maintien de l’heure exacte à toute montre posée sur le
dispositif d’asservissement décrit en référence à la figure
1.
[0043] Il est à noter que dans les dispositifs de l’art
antérieur l’opération de maintien et réglage à faible mou-
vement ne présentait jamais un changement de signe de
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la vitesse du signal oscillant comme pour le procédé de
la présente invention. Et c’est surtout grâce à ce chan-
gement de signe de la vitesse dans chaque période d’os-
cillation du signal oscillant de l’opération de dorlotage,
que la montre présente toujours l’heure exacte sans dé-
rive temporelle.
[0044] Bien entendu comme le signal oscillant de l’opé-
ration de dorlotage oscille au niveau de la valeur de la
vitesse moyenne du remontoir, il faut encore prévoir que
le signal oscillant doit avoir une amplitude suffisante pour
passer dans une valeur négative de vitesse et revenir à
une valeur positive par la suite sur chaque période d’os-
cillation successive. De plus, l’amplitude de la valeur ab-
solue de la partie positive du signal oscillant, doit être
différente de l’amplitude de la valeur absolue de la partie
négative. Principalement les amplitudes maximales des
valeurs absolues des parties positives et négatives doi-
vent toujours être différentes. Ce n’est seulement dans
ce cas qu’il n’y a pas une dérive temporelle à long terme
et que la montre reste à l’heure exacte sur une longue
période, et ce qui réduit les coûts.
[0045] La figure 4 représente un graphique de diffé-
rentes phases de réglage et remontage d’une montre
mécanique ou automatique du procédé d’optimisation de
la présente invention.
[0046] Il s’agit principalement d’une amélioration à la
suite de ce qui se passe dans le temps après les premiè-
res phases telles que représentées intrinsèquement à la
figure 2. Comme décrit ci-dessus dans les phases initia-
les, il peut y avoir tout d’abord une mesure, telle qu’une
mesure acoustique, dans une phase de stabilisation ou
directement l’activation de la phase de dorlotage avant
que la mesure acoustique soit effectuée. Après cette
phase une fois que l’écart temporel est réduit au mini-
mum, il peut y avoir une phase de synchronisation.
[0047] Il est toutefois à noter qu’il est pratiquement tou-
jours nécessaire d’avoir une phase de stabilisation et une
phase de mesure pendant lesquelles le remontoir ne dor-
lote pas afin de pouvoir mesurer dans quel état de charge
se trouve le barillet de la montre. Lors de la reprise du
dorlotage (remontage et dorlotage), il est toutefois pos-
sible de le faire de manière optimisée c’est-à-dire en
ayant compté précisément le temps écoulé à ne pas dor-
loter et de reprendre dorlotage en phase avec le balancier
spiral. De cette manière, on évite une longue période de
resynchronisation de la montre avec le remontoir où la
marche est péjorée.
[0048] Ainsi sur cette figure 4, il est représenté une
première phase (Phase 1) dans laquelle il y a une opé-
ration de dorlotage du remontoir sur le premier signal
oscillant, avec le second signal oscillant représenté en
dessous du premier signal et relatif au balancier spiral
asservi par le remontoir en dorlotage.
[0049] Dans une seconde phase (Phase 2), qui suit la
première phase, il est prévu un arrêt du dorlotage sur le
premier signal de manière à pouvoir effectuer dans ce
cas de figure une mesure acoustique ou vibratoire sur
une période déterminée. Cette période déterminée peut

être par exemple de l’ordre de 30 secondes pour la sta-
bilisation et 4 secondes de mesure. Dans cette seconde
phase, il est calculé le temps entre l’arrêt du dorlotage
et une nouvelle activation du dorlotage sur le premier
signal.
[0050] Dans la seconde phase, le second signal en
dessous du premier signal, est relatif au fait que la montre
continue à fonctionner sans devoir s’arrêter, donc ladite
montre reprend sa marche intrinsèque.
[0051] Dans la troisième phase pour le premier signal,
il y a une reprise du dorlotage qui est en phase et non
plus aléatoire étant donné qu’il est tenu compte de la
durée de la phase 2 avec la montre considérée synchro-
nisée et sans déviation de temps. Dans cette troisième
phase, le second signal est relatif au balancier spiral qui
est asservi par le remontoir.
[0052] Toutes les phases décrites en référence à la
figure 4 peuvent se répéter en alternant aussi bien pour
le premier signal une phase où le remontoir dorlote suivie
par une phase d’arrêt du dorlotage pour effectuer la me-
sure acoustique. Dans chaque phase de dorlotage pour
le premier signal, on remarque que le premier signal est
périodique et généralement de forme sinusoïdale avec
comme expliqué en référence à la figure 2 une partie
négative du premier signal et une partie positive du pre-
mier signal dans chaque période d’oscillation. Grâce au
fait que dans le premier signal de dorlotage, il y a une
alternance de parties négatives et de parties positives
de la vitesse de rotation en phase de dorlotage, cela per-
met de garantir une précision exacte de l’heure affichée
pas la montre sur une très longue période tant que la
montre est disposée dans le dispositif d’asservissement
pour la mise en œuvre du procédé d’optimisation selon
l’invention.
[0053] Plusieurs variantes de réalisation du procédé
d’optimisation peuvent être conçues sans sortir du cadre
de la portée des revendications présentées.

Revendications

1. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger, disposé sur un posage ou une table (3) de
référence fixe d’un dispositif d’asservissement dis-
posant de moyens pour bouger la montre ou le mou-
vement horloger pour la mise en œuvre du procédé,
pour lequel le procédé comprend des étapes con-
sistant à effectuer initialement une mesure du fonc-
tionnement de la montre ou du mouvement horloger
suivi par une activation d’une opération de dorlotage
de la montre ou du mouvement horloger sur ledit
posage du dispositif générant un signal oscillant, ou
inversement effectuer initialement une activation
d’une opération de dorlotage de la montre ou du
mouvement horloger avant d’effectuer une mesure
du fonctionnement de la montre ou du mouvement
horloger, une étape de reprise de dorlotage en phase
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ou une étape de synchronisation étant effectuée au
terme des deux premières étapes,
caractérisé en ce que le signal oscillant de dorlo-
tage comprend un changement de signe de la vites-
se de rotation dans chaque période d’oscillation suc-
cessive par rapport à un référentiel fixe de la table
du dispositif tournant à une vitesse moyenne, le si-
gnal oscillant comprenant sur chaque période d’os-
cillation une partie positive et une partie négative de
la vitesse de fonctionnement, l’amplitude de la valeur
absolue de la partie positive du signal oscillant, étant
différente de l’amplitude de la valeur absolue de la
partie négative.

2. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger selon la revendication 1, caractérisé en ce
que la mesure effectuée est une mesure acoustique
ou une mesure de vibrations.

3. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger selon la revendication 1, caractérisé en ce
que l’amplitude maximale de la valeur absolue de la
partie positive du signal oscillant est différente de
l’amplitude maximale de la valeur absolue de la par-
tie négative du signal oscillant pour chaque période
d’oscillation successive.

4. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger selon la revendication 1 caractérisé en ce que
dans une première phase du procédé, il est effectué
une pause de stabilisation d’une durée suffisante
pour qu’un résonateur de la montre ou du mouve-
ment horloger en activité ait une amplitude indépen-
dante de l’excitation créée par un remontoir, en ce
que dans une seconde phase du procédé, il y a une
période de mesure acoustique ou vibratoire de plu-
sieurs secondes, et en ce qu’une troisième phase
en mode de dorlotage est effectuée pendant un cer-
tain temps pré-programmé avec une recherche de
synchronisation par rapport à l’oscillateur de réfé-
rence de la montre de manière à obtenir une erreur
de marche égale à zéro.

5. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger selon la revendication 1 caractérisé en ce
qu’en fonctionnement du dispositif d’asservisse-
ment, il est effectué dans une première phase une
opération de dorlotage du remontoir générant un
premier signal oscillant du dorlotage et un second
signal oscillant en relation au balancier spiral de la
montre asservie par le remontoir en dorlotage, en
ce que dans une seconde phase, il est effectué un
arrêt de l’opération de dorlotage et une mesure
acoustique ou vibratoire pendant une période déter-

minée, le second signal oscillant restant en activité,
et en ce que dans une troisième phase, l’opération
de dorlotage est activée en étant en phase avec le
second signal oscillant.

6. Procédé pour optimiser une opération de réglage et
remontage d’une montre ou de son mouvement hor-
loger selon la revendication 5 caractérisé en ce que
la durée de stabilisation dans la seconde phase est
de l’ordre de 30 secondes, alors que la durée de la
mesure acoustique ou vibratoire est de l’ordre de 4
secondes.

7. Dispositif d’asservissement pour la mise en œuvre
du procédé d’optimisation selon l’une des revendi-
cations précédentes, caractérisé en ce que le dis-
positif comprend des moyens d’entraînement qui
sont destinés d’une part à faire tourner selon un axe
central de rotation une table ou un posage (3) d’un
remontoir (4) sur lequel est disposé une montre ou
un mouvement horloger, et destinés d’autre part à
faire tourner dans une opération de dorlotage, la
montre ou son mouvement horloger sur la table ou
le posage (3) selon un autre axe de rotation, qui doit
être parallèle ou confondu à l’axe central de rotation,
et en ce que dans une opération de dorlotage, des
mouvements de va-et-vient à faible amplitude sont
destinés à être effectués autour de l’autre axe de
rotation pour générer un signal oscillant de vitesse,
avec un changement de signe de la vitesse de rota-
tion dans chaque période avec une partie positive
de vitesse et une partie négative de vitesse.

8. Dispositif d’asservissement selon la revendication
7, caractérisé en ce que la rotation de la table ou
du posage (3) du remontoir (4) selon l’axe central de
rotation perpendiculaire à la table ou au posage (3)
est agencée pour être effectuée à une vitesse
moyenne définie.

11 12 



EP 4 357 859 A1

8



EP 4 357 859 A1

9



EP 4 357 859 A1

10

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



EP 4 357 859 A1

11

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



EP 4 357 859 A1

12

RÉFÉRENCES CITÉES DANS LA DESCRIPTION

Cette liste de références citées par le demandeur vise uniquement à aider le lecteur et ne fait pas partie du document
de brevet européen. Même si le plus grand soin a été accordé à sa conception, des erreurs ou des omissions ne peuvent
être exclues et l’OEB décline toute responsabilité à cet égard.

Documents brevets cités dans la description

• EP 3410235 A1 [0006] [0019] [0022] [0035]


	bibliographie
	abrégé
	description
	revendications
	dessins
	rapport de recherche
	références citées

