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@ Programmateur.

La présente invention concerne un programmateur dans
lequel des cames-programmes comportent plusieurs pro-
grammes dont les points de départ sont distincts angulaire-
ment.

Ce programmateur comporte un élément de commande 3
actionnable manuellement en rotation pour sélectionner la po-
sition de départ d'un des programmes. Cet élément 3 com-
porte des doigts latéraux 20 susceptibles d'étre logés dans
des orifices 21 prévus dans une came de commande 11,
coaxiale, disposée vis-3-vis. De V'autre c6té de cette came 11,
est disposé coaxialement un plateau 10 solidaire des cames-
programmes, bien qu'écarté d'elles. Ce plateau 10 comporte
des rampes 24 coopérant avec des appuis 25g prévus dans la
came de commande 11. Des ressorts 27 relient le plateau 10 3
la came 11, en diagonale. Les rampes 24 et leurs points
d’appui 26a sont orientés de telle fagon que, lorsque I'élément
de commande 3 est entrainé manuellement, suivant 4, la came
de commande, entrainée en rotation par les doigts 20, s'écarte
de I'élément manuel de commande 3, en suivant les rampes 24
sous l‘action des ressorts 27, jusqu'd actionner un bec 17 de
levier commandant un interrupteur prévu pour provoquer la

rotation rapide du plateau 10. Lorsque ce plateau 10 est ainsi
entrainé automatiquement en rotation, pas a pas, 3 cadence
rapide, ses rampes 24 écartent la came de commande 11 qui
se rapproche de I'élément de commande 3, les doigts 20 se
logeant & nouveau dans les orifices 21, jusqu'd ce que soit
actionné & nouveau le bec 17, donc linterrupteur qui arréte la
rotation rapide du plateau 10 et des cames-programmes. La
sélection de programme est terminée.
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La présente invention coincerne un progra.we®s «x lusg lajeel des ca—

r 1 irogrammes comportant plusieurs programmes avaad Jis points de départ

dist

e

nets angulairement 1'un de 1'autre, sont suscepiibles d'8tre entral-
néec automatiquement en rotation pas 3 pas. Un &lément de commande est ac-
tiomnable manuellement en rotation pour s&lectiomner la position angulaire
de départ de 1'un gquelconque des programmes prévus, et coopére avec une
came de commande disposée coaxialement 3 lui vis-3-vis de lui. Des moyens
sont prévus pour déplacer axialement la came de commande entre &eux posi-
tions dans la seconde desquelles cette came actionne au moins un interrup—
teur commandant la rotation rapide automatique, pas & pas, des cameé—pro-
grammes. Des moyens d'entrafnement automatiquesen rotation de 1'&lément de
commande, par la came de commande, sont prévus pour agir dans la premiére
position axiale de cette dernidre. Un cliquet de positionnement, a ressort,
coopére avec des dents prévues sur 1'élément manuel de commande.

Dans des programmateurs connus de ce genre, tels que celui décrit
dans le brevet frangais N° 2 271 609, ce sont des rampes prévues sur 1'&lé-
ment de commande et/ou sur la came de commande, qui, lorsque 1'&lément de
commande est actionné manuellement en rotation pour sélectionner un pro—
gramme, déplacent axialement la came de commande vers sa seconde position
dans laquelle cette came actionne 1'interrupteur commandant la rotation
automatique rapide, pas 3 pas, des cames—programmes. Lorsque ces cames—pro-
grammes rattrapent ensuite angulairement, 3 vitesse rapide, 1'élément ma-
nuel de comﬁande, ce sont les mémes rampes qui fonctionnent en sens inver-
se et servent de guides pour permettre un nouveau déplacement axial de la
came de commande vers sa premidre position, de repos. Ce déplacement axial
est lent 3 cause du profil des rampes, et ce n'est pas la came de commande
qui commande 3 nouveau elle—méme, & ce moment, l'interrupteur pour inter—
rompre la rotation rapide des cames-programmes. Pour arriver au début du
programme sélectionné, la came de commande doit en effet parcourir encore,
3 vitesse rapide, un angle b pendant lequel son profil doit actionner le
levier actionnant 1'interrupteur qui commande lui-méme 1'interruption de )
la rotation rapide des cames—programmes, de la came de commande et de 178~
léwent manuel de commande.

Cela présente un certain inconvénient car, avec un tel dispositif,
il est impossible, en partant d'une certaine position angulaire d'arrét
des cames—programmes et de 1'élément manuel de commande, de sélectionner
un programme dont le début serait situé un "pas” seulement apr@s cette po-

sition d'arrét. En effet, chaque "pas™ a une valeur angulaire relativement

“uwite, généralement 8gale & 6°, de facon & ce qu'il existe le plus de pas

i1z pour une rotation compléte  des cames-rorogrimmes. Au-dessous d'un
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pas de 6°, il devient en effet difficile #2 cowmander des contacts en tou—
te s8curité. Or les rampes prévues pour provoquer le déplacement axial de
la came de commande ont une inclinaison qui doit &tre limitée pour permet-
tre un actionnement manuel relativement facile de 1'&lément de commande,
en rotation. Ainsi, par exemple une rotation a de 1'élément de commande,
de 5° au moins, est nécessaire pour que les rampes déplacent axialement la
came de commande vers sa seconde position, et un angle &gal est donc néces-—
salre pour que cette came revienne se plaquer contre 1'él&ment manuel de
commande, en suivant lesdites rampes. D'autre part, pour parvenir au début
du programme sélectionné, les cames-programmes doivent parcourir encore
1'angle b qui est Egal par exemple 3 4° au moins. On constate que 1'angle
total (a + b) qui doit &tre parcouru par les cames—programmes pour parve-
nir au début d'un programme sé&lectionné, est supérieur i 6°, valeur d'ua
pas.

Lors du démarrage lent des cames—programmes, qui suit, pour le dé-
roulement normal du programme s&lectionné, les cames—programmes terminent
le pas supplémentaire commencé qui est donc inutilisé pour le programme
proprement dit.

Le programmateur, suivant 1'invention, est caractérisé en ce qu'il
comporte un plateau solidaire des cames—programmes, disposé coaxialement 3
la came de commande, du c6té de celle—ci opposé i 1'élément manuel de com~
mande, ce plateau et la came de commande comportant des moyens prévus pour
déplacer axialement ladite came de commande entre ses deux positions. L'é-
lément manuel de commande et la came de commande comportent, 1'un, au moins
un doigt s‘'étendant lat@ralement en direction de 1'autre, et cet autre, un
orifice transversal prévu pour y loger le doigt lorsque la came de comman—
de occupe sa ﬁremiére position axiale, de repos. L'@cartement entre le pla-
teau et 1'€l&ment manuel de commande est suffisant pour que la came de com
mande puisse occuper sa seconde pogition axiale, active, dans laquelle 1le
doigt latdral est totalement dégagé de 1'orifice transversal. L'élément
comportant 1l'orifice est pré&vu pour que 1l'extrémité du doigt puisse glis-
ser sur sa face radiale lorsque la came de commande occupe cette seconde
position axiale. La came de commande a un profil constant sur tout son
pourtour, de fagon 3 pouvoir actionner instantanément 1'interrupteur,
quelle que soit sa position angulaire. Les dents prévues sur 1'é&lément ma—
nuel de commande correspondent respectivement i des positions de sé@lec—
tion prévues, et 1l'effort exercé sur ces dents par le cliquet 3 ressort
est suffisant pour emp@cher la rotation en avant de 1'élément manuel de
commande, pendant la rotation rapide automatique du plateau et des cames-—

programmes, nécessaire pour ramener la came de cowwanda dans sa premidre
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position axiale, de repos.

La présente invention se propose de permettre la rEalisation d'un
programmateur qui, tout en conservant les avantages de 1'art antérieur ci-
té, présente l'avantage supplémentaire de permettre la sélection d'un pro-
gramme donné, en faisant effectuer aux cames—programmes une rotation d'une
valeur inférieure 3 un "pas" ayant une valeur angulaire relativement ré-
duite, de 1'ordre de 6°, quelle que soit la position angulaire d'arrét des
cames—programmes, existant avant que 1'on effectue une nouvelle sélection,
que cette position angulaire précédente corresponde ou non i une position
de sélection du début d'un programme, 1'effort manuel pour effectuer ume
telle sélection étant avantageusement régulidrement croissant jusqu'd
1'instant ot finalement il devient nul en fin de sélection manuelle. Cer—
taines variantes ddcrites présentent des avantages supplémentaires qui se-
ront cit@s au cours de la présente description.

Le dessin annexé illustre, 3 titre d'exemple, des modes de r&alisa-
tion conformes 3 la présente invention.

La fig. 1 représente partiellement, vu en coupe suivant I-I de la
fig. 3, un premier mode de réalisation de 1'invention. '

La fig. 2 représente, vu en coupe suivant IT-II de la fig. 1, le
méme premier mode de réalisationm.

La fig. 3 représente, vu en coupe suivant III-III de 1a fig. 1, le
méme premier mode de r€alisation.

Les fig. 4 3 8 représentent, vu en coupe suivant IV—IVdesfig.leﬁS,
le méme premier mode de rdalisation, & différentes phases de fonctionne—
ment.

La fig. 9 représente partiellement, selon une vue similaire & la
fig. 1, une variante du premier mode de réalisation. “

La fig. 10 représente partiellement, selon une vue s1mllalre ala
fig. 1, un deuxiéme mode de rdalisation de 1'invention.

La fig. 11 représente partiellement, selon une vue 51m11a1re ala
fig. 6, un troisiéme mode de réalisation de 1'invention.

Tel qu'il est représenté sur les fig. 1 3 8, le programmateur, ob~
jet de 1'invention, comporte des cames-programmes 1 comportant plusieurs
programmes ayant des points de départ distincts angulairement 1'un de 1'au-
tre. Ces cames—programmes 1 sont susceptibles d'@tre entrainées automati-
quement en rotation pas @ pas par un micromoteur 2, et par un réducteur de
vitesse et un dispositif d'avance pas 3 pas non représent@s sur le dessin,
Les cames-programmes 1 commandent des interrupteurs, non représentés, des-—
tinds 3 commander les divers organes d'un appareil, &lectrodomestique Rér

exemple.
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Un &lément de commande 3 est actionnable manuellement en rotation

suivant 4 par un arbre de manoeuvre extérieur 5 faisant partie dudit &1é-
ment manuel de commande 3, et par un bouton de manoeuvre 5a. Il permet de
sélectionner la position angulaire de départ de 1'un quelconque des pro-
grammes prévus, et généralement une position STOP de fin des pfogrammes.
Cet &lément manuel de commande comporte sur son pourtour, par exemple ra-
dialement, des dents, par exemple en forme de dents'de'lbup. Sur les fig.
4 & 8, les dents visibles 6b, 6c, 6d correspondent respectivement 3 des
positions de sélection de certains des programmes prévus, et la dent 6a
correspond par exemple 3 une position STOP d'arrét en finrdes programmes.,
Un premier cliquet de positionnement 7, agissant sous 1'action d'un res—
sort 8, coopére avec les dents 6 prévues sur 1'élément manuel de commande
3. Cet El&ment 3 coopére, d'une fagon qui sera précisée par la suite, avec
une came de commande 11 disposée coaxialement 3 lui et vis-dvis de lui.
Dans cet exemple, la came de commande 11 est pivotée autour de  1'arbre de
manoeuvre 5. ’

Un plateau 10 solidaire des cames—programmes 1 estdisposé coaxiale—~
ment 3 la came de commande 11, du c6té@ 11a de celle-ci, opposé i 1'élément
manuel de commande 3. Dans cet exemple, le plateau 10 est &carté des cames-
programmes 1 et est solidaire d'un &lément tubulaire 12 disposé autour de
1'arbre de manoeuvre ext@rieur 5 et pivoté en 12a dans une platine 13. Cet
€lément tubulaire 12, r&alisé par exemple en matiére thermoplastique, sert
lui-méme, dans cet exemple, de palier & 1"arbre 5. Il dépasse de la plati-
ne 13, autour de 1'arbre extérieur 5, 3 1'extérieur du mécanisme du pro-
grammateur. Dans cet exemple, le plateau 10 comporte radialement sur son
pourtour des dents de loup 15, une pour chaque “pas" prévu, coopérant avec
un second cliquet 3 ressort 14. Ces dents de loup 15 sont orientées de fa-
gon & permettre la rotation du plateau, suivant 4, dans le méme sens que
1'é1ément manuel de commande 3.

Dans cet exemple le plateau 10 est maintenu &carté des cames-pro-

grammes 1 par quatre piliers 16 solidaires des cames—programmes 1, dont

les extrémités respectives sont logées et retenues dans des logements cor—
respondants 16a (fig. 1) prévus dans le plateau 10. La came de commande 11
comporte des passages 9 (fig. 1 & 3) suffisants pour laisser passer les pi-
liers 16 et permettre une certaine rotation, sup@rieure i 5° dans cet exem
ple, de cette came 11 par rapport aux piliers 16. _

Le plateau 10 et la came de commande 1! comportent des moyens pré-
vus pour déplacer axialement ladite came de commande 11 entre deux posi=-
tions, une premiéré position, de repos (fig. 4), dans laquelle la came 11

est plaquée contre 1'él&ment manuel de commande 3, et une seconde position,
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a2 . . {fig. 6), dans laquelle la came 11 est &ca:t®. <3 :'&lZmeat manuel
19
d# - seweande 3. La came de commande 11 a un profil cous tout som
p-iviour, de fagon 3 pouvoir, quelle que soit sa position angulaire, ac-

tionner instantandment, en le reldchant dans cet exemple, le bec incliné
17 4'un levier 18 qui actionne lui-méme instantanément au moins un inter-
rupieur non représent@ sur le dessin. Cet interrupteur commande la rota-
tion rapide automatique, pas 3 pas, des cames-programmes l. Son actionne-
ment se produit lorsque la came de éommande 11 est en train d'atteindre sa
seconde position axiale, active.

L'élément manuel de commande 3 comporte des doigts 20, trois dans
cet exemple (fig. 3), s'étendant latéralement en direction de la came de
commande 11, et cette dernidre comporte trois orifices 21 transversaux pré-
vus pour y loger respectivement les doigts 20 lorsque la came de commande
11 occupe sa premidre position axiale (fig. 4), de repos.

L'écartement entre le plateau 10 et 1'él2ment manuel de commande 3
est suffisant pour que la came de commande 11 puisse occuper sa seconde po-~
sition axiale (fig. 6), active, dans laquelle les doigts lat@raux 20 sont '
totalement dégagés des orifices tramsversaux corréspondants 21.

L'élément qui comporte les orifices 21, la came 11 dans cet exemple,
est prévu pour que les extrémités des doigts 20 puissent glisser librement
sur sa face radiale 11b, oppos@e a lla, lorsque la came de commande occupe
sa seconde position axiale.

Dans cet exemple, 1'8cartement entre le plateau 10 et les cames—pro—
gramnmes 1 est suffisant pour y loger la came de commande 11 et 1'81lément
manuel de commande, et pour permettre, comme indiqué précédemment, le dé-
placement axial de la came de commande 11 entre 1'élément manuel de com~
mande 3 et le plateau 10.

Dans ce premier mode de réalisation, les moyens prévus pour déplacer
axialement la came de commande 11 entre ses deux positions comprennent des
rampes 24 prévues sur la face radiale 10a du plateau 10, susceptibles de
coopdrer chacune avec un appui prévu sur la face radiale lla disposée vis—
a-vis, de la came de commande !1. Ces appuis sont constitués par exemple
par 1'un des rebords 25a d'orifices 25 traversant de part en part la came
de commande 11, dans lesquels les rampes sont susceptibles d'@tre logées
complétement lorsque cette came 11 occupe sa seconde position axiale (fig.
6). Le plateau 10 comporte des dégagements 26 (fig. 2) le traversant de
part en part pour permettre le passage de deux ressorts 27, de traction
par exemple, disposés de part et d'autre de 1l'arbre 5, dont une extrémité

<32 accrochde en 27a au plateau 10, et 1'autre extrémité ea 27b & la came

g d=

ol

v cosmands 11, Ces ressorts 27 sont orient fagon 8 teadve coustamment

LD
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d'une part 3 fzalro tourner =n arri®re suiszzt 28, ea sens inverse de 4, la
came de commande 11 par rappcit su plateau 10, d'autre part 3 déplacer
axialement la came de commande !l vers le plateau 10, en 1'éloignant de
1'€lément manuel de commande 3. Les rampes 24 et leurs appuis 25a respec-
tifs sont orient&s et conformés de telle fagon que les ressorts 27 tendent
constamment, en faisant tourner en arri&re cette came 11, 3 la déplacer
vers sa premi@re position axiale, de repos, en direction de 1'élément ma-
nuel de commande 3.

Lorsque le programmateur est & l'arr@t, les différents é&léments oc—
cupent la position représentée sur les fig. 1 3 4. Les cames—programmes 1
sont maintenues fixes em rotation par le second cliquet 14 qui est en pri-
se avec une dent 15a (fig. 4) du plateau 10. L'€lément manuel de commande
3 est immobilis@ en rotation par le cliquet 7 3 ressort qui est en prise
avec la dent 6a correspondant, dans cet exemple, 3 la position de STOP des
cames-programmes, en fin de déroulement des programmes. Les doigts 20 sont
logés dans les orifices 21, la came de commande 11 occupant sa premi&re po-
sition axiale, de repos, et ayant sa face radiale lla qui est maintenue
plaquée contre 1'élément manuel de commande 3, sous 1'effet des ressorts
27 qui tendent & faire reculer suivant 28 cette came 11 par rapport aux
rampes 24 du plateau 10 maintenu lui-m@me fixe en rotation. Le bec 17 du
levier 18 est maintenu recul& par la came de commande 11, et 1l'interrup-
teur correspondant ne commande pas la rotation rapide des cames—programmes
1.

Supposons que 1'op&rateur veuille sélectionner le programme dont le -
début correspond - 3 une position angulaire de 1'é1ément manuel de commande
dans laquelle le cliquet 7 doit venir en prise avec la dent 6c qui est la
dent suivant la dent 6a, et qui est donc distante d'un "pas" de 6°, de cet-
te dent précédente 6a. L'opérateur.tourne suivant 4 le bouton 5a, donc 1'&
1ément manuel de commande 3 qui, par ses doigfs 20, entrafne dans le méme
sens la came de commande 11. Au fur et 3 mesure de cette rotation, sous
1'effet dés ressorts 27, comme représenté sur la fig. 5, les appuis 25a de
cette came suivent les rampes 24 correspondantes qui sont fixes 3 cet ins—
tant, et la came de commande 11 quitte sa premi&re position axiale et se
déplace en direction du plateau 10 en reldchant progressivement le bec 17
du levier 18. Les ressorts 27 s'arment progressivement davantage. Pendant
ce temps, le cliquet 7 est repoussé par le flanc incliné de la dent 6a de
1'élément manuel de commande 3.

Lorsque la came de commande 11 s'est suffisamment 8carté@e de 1'élé-
ment manuel de commande 3, les doigts 20 sortent entidrement des orifices

21, comme repré@senté sur la fig. 6, 2t dans 1a z8m: Lzaps, it bec 17 ast
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7
totalement reldché, 1'interiw.Z:.ur correspondant &tant actionné dans sa po-

sition dans laquelle il est s.rceptible de commander la rotation rapide
des cames-programmes. La came 11, qui occupe ainsi sa seconde position
axiale, active, a sa face radiale 11b maintenue plaquée contre 1'extrémité
des doigts 20 sous 1l'effet de la composante radiale de la force exercée
par les ressorts 27, créant sur les rampes 24 une réaction axiale en direc-
tion de 1'élément manuel de commande 3.

Dans notre exemple, comme repré&sent& sur la fig. 6, 1'&lément manuel
de commande 3, qui a déji parcouru 5°, parcourt encore 1° pour terminer
le pas de 6° commencé, le cliquet 7 3 ressort tombant dans la dent suivan-
te 6c de 1'élément manuel de commande 3. Cet €l&ment de commande 3 a ainsi
atteint la position angulaire correspondant au programme choisi.

L'opérateur actiomnme alors 1'interrupteur général de la machine 3
mettre en marche, interrupteur connect@ en série avec 1'interrupteur com~
mandé par le levier 18, et la rotation rapide, pas 3 pas, des cames~pro-
grammes 1 commence. Le plateau 10, qui tourne suivant 4 avec les cames—pro-
grammes 1, entraine en rotation dans le méme sens la came de commande 11,
ses rampes 24 continuant de plaquer cette came en appui contre les extrémi-
tés des doigts 20. Dans cet exemple, aprés une rotation rapide de 1° seule~
ment, la came de commande 11 a ses orifices 21 qui se retrouvent alignés
avec les doigts 20 correspondants. Comme représenté sur la fig. 7, les ori-
fices 2] commencent 3 s'embofter sur les doigts 20, puis les rampes 24 re-
poussent, par les appuis 25a, la came de commande 11 qui se déplace axiale-
ment vers sa premiére position. L'armage supplémentaire effectué précédem—
ment des ressorts 27 contriﬁue d ce déplacement. Dans le méme temps, le se—
cond cliquet de positionnement 14 commence 3 &tre repoussé par le flanc de
la dent 15a du plateau 10. L'effort exercé par le cliquet 7 sur la
dent 6¢ est suffisant pour emp@cher la rotation, en avant suivant 4, de
1'€lément manuel de commande 3, pendant la fin de la rotation rapide du
plateau 10 et des cames—programmes 1, nécessaire pour ramener la came de
commande 1! dans sa premi&re position axiale, de repos. La fin de cette ro-—
tation rapide du plateau s'effectue sur 5° pendant que les rampes 24 repous—
sent axialement la came de commande 11. '

Finalement, pendant que la cameé de commande 11 finit de repousser le
bec 17 qui actionne 1'interrupteur correspondant pour interrompre la rota-
tion rapide du plateau 10 et des cames—programmes 1, la came de commande 11
revient 3 sa premi@re position axiale, de repos, et le second cliquet 14
tombe dans la dent 1% suivante du plateau 10. Tous les &léments occupent
alors la position représentée sur la fig. 8. La position angulaire atteinte

par le bloc~cames 1 et par le plateau 10 correspond & la position angulaire
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sélectionnée par 1'élément manuel ge commande 3.

Les cames-programmes 1 sont alors acfionnées automatiquement pas a
pas, i cadence lente, pendant tout le déroulement du programme s&lection-
né. Pendant ce temps, les rampes 24 tendent 3 maintenir la came de comman-
de 11 plaquée contre 1'élément manuel de commande 3, les rampes 24 entrai-
nant en rotation, i la méme cadence, automatiquement, la came de commande
11 et, par les doigts 20, 1'élément manuel de commande 3.

Le premier mode de réalisation (fig. ! & 8) présente un avantage
supplémentaire car 1'élément tubulaire 12, qui est solidaire angulairement
des cames-programmes I, et nonde 1%1ément manuel de commande 3, est suscep-
tible de supporter ext@rieurement au programmateur, des'mécanismes divers
destinds 3 commander par exemple des distributeurs de produits lessiviels
ou des dispositifs d'affichage. '

Dans la variante du premier mode de r@alisation, représentée sur la
fig. 9, le plateau 10 n'est pas écarté des cames-programmes I, mais au
contraire est plaqué directement contre ces cames 1 pour ne constituer
qu'un bloc avec elles. La came de commande 11 reste disposée entre ce pla-
teau 10 et 1'é1ément manuel de commande 3 qui est placé directement en ap-
pui contre la platine 13. L'élément tubulaire 12-12a n'existe pas et ne
peut donc pas, comme dans. le cas des fig. 1 3 8, 8tre utilis& pour suppor-
ter, extérieurement au programmateur, des mécanismes divers. Tous les autres
éléments sont identiques 3 ceux du premier mode de réalisation (fig. ! &
8), et le fonctionnement de 1l'ensemble est identique.

Le second mode de réalisation est représenté sur la fig. 10, sa ca~
me de commande 11 occupant sa premiére position axiale, dé repos. Les res-
sorts de traction 27 sont remplacés par un ressort de compression 37 qui
exerce uniquement un effort axial suivant 38 tendant constamment 3 dépla-
cer la came de commande 11 én direction du plateau 10, en 1'Eloignant de
1'é1lément manuel de commande 3. La’ came de commande 11, tout en pouvant se
déplacer librement axialement, est soumise 3 un moyen de freinage tendant
i s'opposer 3 sa rotation. Ce moyen de ffeinage est constitué par exemple
par une douille. 39 mont&e 3 friction en 39b sur 1'arbre 5 de 1'élément de
commande 3, la came de commande 11 comportant une denture intérieure llc
qui est constamment en prise avec une denture extérieure 39a prévue sur le
pourtour de la douille 39, pour permettre le déplacement axial de la came
de commande 11, en 1'emp€chant de tourner sur sa douille. Tous les autres
éléments sont identiques 3 ceux du premier mode de r@alisation décrit (fig.
138).

Le fonctionnement de 1'ensemble est similaire 3 celui de ce premier

mode de réalisation. Lorsque la came de commande 11 est entralnée manuelle-



W

15

20

25

30

35

. - -

2558302

9
% : .. rotation vers 1'avant suivant 4 par rapyos© o piateau iU, par 1'é-
1o i amanuel de commande 3, elle tend 8 €tre &cartés de cet &ldment manuel

de ¢ompande 3, en se rapprochant du plateau, sous 1'action du ressort 37,
pour actionner, par son profil comstant 19, le bec 17 du levier 18 comman-
dant la rotation, 3 vitesse rapide, du plateau 10.

Dés que les doigts 20 ne sont plus en prise avec les orifices 21, la
came de commande 11 est maintenue fixe en rotation par la friction, et est
maintenue axialement dans sa seconde position par le jeu axial existant, de
construction, entre 1'extrémité des doigts 20 et le plateau 10.

Lorsque le plateau 10 est entrainé automatiquement en rotation vers
1'avant suivant 4, par rapport 3 la came de commande 11, cette came de com-
mande 11, qui est frein@e en rotation par sa friction, tend & @tre d&placée
par les rampes 24, contre l'action du ressort 37, d'abord en but@e contre
les extrémitds des doigts 20, puis, lorsque les orifices 21 et les doigts
20 reviennent en alignement, contre 1'&l&ment manuel de commande lui-m@me,
pour occuper ainsi finalement sa premi&re position axiale, de repos.

Le reste du fonctionnement est identique & celui du premier mode de
réalisation (fig. 1 & 8).

Les réalisations décrites précédemment (fig. 1 & 10) présentent un
avantage supplémentaire. En effet, pour sélectionner manuellement le pro~
gramme qu'il a choisi, 1'op&rateur doit vaincre essentiellement la résis—
tance du cliquet 7 3 ressort, la came de commande 11 suivant, par ses ap—
puis 25a, le profil des rampes 24, sous le seul effet des ressorts 27,
respectivement du ressort 37, 1l'interrupteur de commande de la rotatiom ra-
pide étant actionné lui-méme en reldchant le bec 17 du levier 18. Tous les
efforts relativement plus importants sont effectués ensuite automatique-
ment : recul de la came de commande 11 dans sa prémiére position sous 1'ef-
fet des rampes 24,en armant les ressorts 27, respectivement 37, en repous—
sant le bec 17 du levier 18 et 1'interrupteur correspondant, et en action-
nant le second cliquet de positionnement 14.

Dans le troisifme mode de réalisation, repr@senté sur la fig. 11,
les cames 24 et leurs appuis 25a des modes de réalisation précédents sont
supprimés et remplacés par exemple par deux premilres cames 44 et deux se-
condes cames 45, sensiblement paralléles par exemple, prévues sur la face
radiale 10a du plateau 10. Ces rampes 44, 45 sont susceptibles de coopérer
respectivement avec des appuis 44a, 45a constitués par les deux extr@mités
opposées d'orifices 46 prévus sur la face radiale 1la disposée vis-i-vis,
faisant partie de la came de commande !1. Au moins un moyen &lastique,
couctitud par exemple par un ressort de compression 47, tend constamment 3

aiciacer azialement la came de commande 11 v 1'é1i¢ment wmanuel deo comman—
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de 3, en 1'éloignant du plateau 10. Tous is: autres &léments constitutifs
sont identiques 3 ceux du premier mode de rZalisation (fig. 1 &-8).

Le fonctionnement de l'ensemble est similaire. Lorsque la came de
commande 11 est entrafnée manuellement en rotation en avant, suivant 4,
par rapport au plateau 10, par les doigts 20 de 1'élément manuel de commarr-
de 3, les premi&res rampes 44 et leurs appuis respectifs 44a sont orientés
et conformés de telle facon que cette came 11 tende 3 &tre &cartée de 1'é-
1ément manuel de commande 3, en se rapprochant du plateau 10, contre 1'ac-
tion du ressort 47. D'autre part, les secondes rampes 45, opposées aux
premidres 44, et les appuls 45a correspondants sont orientés et conformés
de telle fagon que, lorsque le plateau 10 est ensuite entrainé automati-
quement en rotation suivant 4, par rapport 3 la came de commande 11, -cette
came tende 3 €tre déplacée vers 1'é€lément manuel de commande 3. Le ressort
47 permet 3 1'instant oli les orifices 21 et les doigts 20 sont alignés, de
faire coopérer les premiers avec les seconds.

Le reste du fonctionnement est identique 3 celui du premier mode de
réalisation (fig. 1 & 8).

Un quatridme mode de réalisation, non représenté sur le dessin, est
trds proche du troisidme. Le ressort 47 de ce troisi®me mode de réalisa-
tion (fig. 11) est supprimé et remplacé par un moyen de freinage auquel
est soumis la came de commande 11. Ce moyen de freinage est identique &
celui précédemment décrit en regard de la fig. 10. Il comprend la douille
39 monté&e, par une friction 39b, sur 1l'arbre 5, et une denture 39a coopé-
rant avec une denture ilc. Tous les autres &léments constitutifs sont i-
deﬁtiques 3 ceux du troisiéme mode de réalisation (fig. 11).

Le fonctionnement de ce quatridme mode de réalisation différe seu-
lement de celui du précédent, par le fait que, lorsque le plateau 10 est
entrainé automatiquement en rotatioﬁ, c'est le freinage en rotation exercé
sur la came de commande 11, qui permet aux orifices 21 de cette derniére,
de venir en prise avec les doigts 20 correspondants.

Sans sortir du cadre de la présente invention, les rampes 24, res-
pectivement 44, 45, pourraient &tre prévues sur la came de commande 11, et
les appuis 25a, respectivement 44a, 45a, sur le plateau 10, De méme, les
doigts 20 pourraient &tre prévus sur la came de commande 11, et les orifi-
ces 21, dans 1'@lément manuel de commande 3. Le fonctionmement serait iden-
tique.

Avec les programmateurs déciits précédemment, il est possible d'ef-
fectuer une sélection manuelle, par exemple d'une position de STOP en fin

de programme, pendant le déroulement du programme, donc pendant la rota-

: de 1'cosemble est i-

-

tion lente des cames-programmes 1. Le f
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dentique.

D'autre part, si 1l'opéz:teur interrompt la rotation manuelle de 1'é-
1ément de commande 3, avant d'avoir atteint la position angulaire corres—
pondant au programme qu'il voulait sé&lectionner, cet &lément manuel de com-
mande est automatiquement entrainé en rotation & cadence rapide, jusqu'a
la position de sélection suivante, position dans laquelle le cliquet de
positionnement 7 tombe dans la dent 6 correspondante. L'&lément manuel
de commande 3 &tant ainsi maintenu fixe en rotation, 1'ensemble peut alors

fonctionner comme décrit précédemment.
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REVENDICATIONS

1. Programmateur dans lequel des cames—programmes (1) comportant plusieurs

programmes ayant des points de départ distincts angulairement 1'un de
1'autre, sont susceptibles d'€tre entralnées automatiquement en rotation
pas 3 pas, un élément de commande (3) &tant actionnable manuellement en
rotation pour sélectionner la position angulaire de départ de 1'un quel~
conque des programmes prévus, et coopérant avec une came de commande (1)
disposée coaxialement & lui et vis-d-vis de lui, des moyens &tant pré-
vus pour déplacer axialement la came de commande (11) entre deux posi-
tions dans la seconde desquelleé cette came actionne au moins un inter—
rupteur commandant la rotation rapide automatique, pas 3@ pas, des cames—
programmes (1), des moyens d'entraTnement autométiquesen rotation de
1'é1ément de commande, par la came de commande, &tant prévus pour agir
dans la premidre position axiale de celle-ei, un cliquet de positionne-
ment (7), 3 ressort (8), coopérant avec des dents (6) prévues sur 1'é-
1ément manuel de commande (3), caractérisé en ce qu'il comporte un pla-
teau (10) solidaire des cames—programmes (1), disposé coaxialement 3 la
came de commande (11), du cdté (11a) de celle—ci opposé & 1'élément ma-
nuel de commande (3), le plateau (10) et la came de commande (11) com-
portant des moyens prévus pour déplacer axialement ladite came de com—
mande entre ses deux positions, 1'él&ment manuel de commande (3) et la
came de commande (11) comportant, 1'un (3), au moins un doigt (20) s'é&-
tendant lat&ralement en direction de 1'autre, et cet autre (11), un o-
rifice transversal (21) prévu pour y loger le doigt (20) lorsque la ca-
me de commande (11) occupe sa premidre position axiale, de repos, 1'é-
cartement entre le plateau (10) et 1'élément manuel de commande (3) é-
tant suffisant pour que la came de commande (11) puisse occuper sa se-
conde position axiale, active, dans laquelle le doigt laté@ral (20) est
totalement dégagé de 1l'orifice transversal (21), 1'élément (11) compor—
tant 1'orifice (21) &tant prévu pour que 1'extrémité du doigt (20) puis-
se glisser sur sa face radiale (11b) lorsque la came de commande (11)
occupe cette seconde position axiale, la came de commande ayant un pro-
£fil constant (19) sur tout son pourtour, de facon 3 pouvoir actionmer
instantanément 1'interrupteur, quelle que soit sa position angulaire,
les dents (65, 6c, 6d) prévues sur 1'élément manuel de commande 3,
correspondant respectivement 3 des positions de sélection SRERNGERar:
prévues, et 1'effort exercé sur ces dents par le cliquet (7) & res-
sort, &tant suffisant pour empécher la rotation en avant (suivant 4) de
1'élément manuel de commande (3), pendant la rotation rapide automati-

qﬁe du plateau (10) et des cames—programmes (1), nécessaire pour rame-
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ner la came de commande (11) dans sa premi&re position axiale, de repos.
Programmateur selon la revendication 1, caractéris@ em ce qu'il compor-—
te au moins un moyen élastique (27)tendant constamment, d'une part &
faire tourner en arridre la came de commande (11) par rapport au pla-
teau (10), d'autre part & déplacer axialement la came de commande (11)
vers le plateau (10), en 1'éloignant de 1'é€lément manuel de commande
(3), une ou plusieurs rampes (24) &tant prévues sur l'une des faces ra-
diales du plateau (10) et/ou de la came de commande (11), rampes suscep—
tibles de coopérer chacunme avec un appui (25a) prévu sur la face radia-
le disposée vis-a-vis, faisant partie respectivement de la came de com-
mande (11) et/ou du plateau (10), ces rampes et ces appuis &tant orien-
tés et conformds de telle fagon que le moyen &lastique (27) tende cons-
tamment 3 déplacer la came de commande (11) vers sa premidre position
axiale, de repos, en direction de 1'&lément manuel de commande (3).
Programmateur selon la revendication 1, caractérisé en ce qu'il compor-
te au moins un moyen &lastique (37) tendant constamment 4 déplacer axia-
jement 1la came de commande (11) vers le plateau (10), en 1'@loignant de
1'81ément manuel de commande (3), la came de commande (11) &tant soumi-
se 3 un moyen de freinage (39b) tendant 4 s'opposer & sa rptation, tout
en pouvant se déplacer librement axialement, une ou plusieurs rampes
(24) &tant prévues sur 1'une des faces radiales du plateau (10) et/ou
de 1a came de commande (11), rampes susceptibles de coopérer chacune a-
vec un appui (25a) prévu sur la face radiale disposée vis-a-vis, fai-
sant partie respectivement de la came de commande (11) et /ou du pla-
teau (10), ces rampes et ces appuls &tant orient@s et conformés de tel-
le fagon que, lorsque la came de commande (11) est entrainée manuelle-
ment en rotation vers l'avant par rapport au plateau (10), cette came
tende 3 8tre dcartde de 1'élément manuel de commande (3), en se rappro-—
chant du plateau, sous l'action du moyen &lastique (37), et lorsque le
plateau (10) est entrainé automatiquement en rotation vers 1'avant par
rapport i la came de commande (11), cette came tende & &tre dé&placge
vers 1'é1lément manuel de commande (3), contre 1'action du moyen &lasti-
que (37). 7

. Programmateur selon la revendication 1, caract@risé en ce qu'il compor-

te au moins un moyen élastique (47) tendant constamment 3 déplacer axia-
lement la came de commande (11) vers 1'élément manuel de commande (3),
en 1'éloignant du plateau (10), des rampes (44, 45) &tant prévues sur
1'une des faces radiales du plateau (10) et/ou de la came de commande
(11), rampes susceptibles de coopérer chacunme avec un appui (44a, 45a)

prévu sur la face radiale disposée vis-~a-vis, faisant partie respecti-
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vement de la came de commande (11) et/ou du plateau (10), au moins une
premidre rampe (44) et 1'appui correspondant (44a) &tant orientds et
conformés de telle fagon que, lorsque la came de commande (11) est en~
tralnée manuellemeqt en rotation vers l'avant par rapport au plateau
(10), cette came tende 3 @tre &cartée de 1'élément manuel de commande
(3), en se rapprochant du plateau (10), contre l'action du moyen &las—
tique (47), au moins une seconde rampe (45) et 1l'appui correspondant
(45a) étant orientés et conformés de telle fagon que, lorsque le pla-
teau (10) est entralné automatiquement en rotation vers 1'avant par
rapport & la came de commande (11), cette came tende 3 &tre déplacée
vers 1'élément manuel de commande (3).
Programmateur selon la revendication 1, caractéris& en ce que la came
de commande (11) est soumise & un moyen de freinage (39b) tendant &
s'opposer 3 sa rotation, tout en pouvant se déplacer librement axiale-
ment, des rampes (44, 45) &tant prévues sur 1l'une des faces radiales du
plateau (10) et/ou de la came de commande (11), rampes susceptibles de
coopérer chacune avec un appui (44a, 45a) prévu sur la face radialedis-
posée vis-a-vis, faisant partie respectivement de la came de commande
(11) et/ou du plateau (10), au moins une premidre rampe (44) et 1'appui
correspondant (44a) &tant orient@s et conformés de telle fagon que,
lorsque la came de commande (11) est entraTnée manuellement en rotation
vers 1'avant par rapport au plateau (10), cette came tende i 8tre &car-
tée de 1'élément manuel de commande (3), en se rapprochant du plateau,
au moins une seconde rampe (45) et 1'appui correspondant (45a) &tant
orientds et conformés de telle fagon que, lorsque le plateau (10) est
entrainé automatiquement en rotation vers l'avant par rapport 3 la came
de commande (11), cette came tende & &tre déplacée vers 1'élément ma-
nuel de commande (3).
Programmateur selon 1'une quelconque des revendications 1 & 5, caracté-
risé en ce que le plateau (10) solidaire des cames—programmes (1) est
écarté desdites cames—programmes et est solidaire d'un &lément tubulai-
re (12-12a), disposé autour de 1'arbre de manoeuvre extérieur (5) fai-
sant partie de 1'&lément manuel de commande (3), cet &cartement &tant
suffisant pour y loger la came de commande (11) et 1'@lément manuel de
commande (3), et pour permettre le déplacement axial de la came de com—
mande (11) entre 1'818ment manuel de commande (3) et le plateau (10),
de fagon 3 permettre 3 la came de commande d'occuper 1'une quelconque

de ses deux positions axiales.



2558302

Life
15
FIG 1
10a J qu
1% 5
15 |0 13 12 2 ta  %a
16a ] 24\ N—f :
////7/////< W/l /XL L 2L
7 S ”
= ,l I
T v TG i
25 21 f1 3 [ 4 | Wb
S| 2
28/ 2 1
FIG 2
1
10 26 % 19
15 \ M
/
27«:2 \z7b
14 }/2&3
27b\ 27cl
1 26



' 2558302
Rl o

|
%
?
Y

(e .
NSRS

FIG 4

[

(X777 277777270777
A 1UAA 7 AW

6d




2558302
B ¢

17

FIG 5

[ s 47

fla 10 13 a 57« Pt 15
12a

S/ /’l/ /7 r’///////%4
19\” ‘Il* W h
: = S e >,
e i N 1

/ 207 217 2
{
1 3 6b 6a

FIG 6

2 / /II/II//IIIIIIIII/IIII/II// LA
AAAAAA VNV VY

'~ g Vg
| \ WMl 72 \\ 24F/ - B |




2558302

R z«f/(
18
FIG 7
/ 1rs“’
g sl %% 15
lWI[I/@II/[IMI//[I/A
LA ATV L AL U T AAAATAANAMN
19\
Sl N\ 1/ J
\ ( . . 207 2
17 A
fib 4 3 6b
FIG 8

N

a 10\ 3 2a % 15

15c.\\k e

A T 7 7 T
) 2
»




2558302
19
FIG 9
J | X/ ”
5..__.-
13 3y 20 § 6. 25 7
7 § f/_////////////////i//l/////ﬁ\
v e fa /_
\ /1 | ,/
1 2 1 [
10
FIG 10

% 5 20 W 39b . b 3
~N €
N 10 : s
yZ2ZAl £ N\
) N 24
17 :




W- 4},7/( 77 2558;62

20

FIG 1

A;III'IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIA
L L AAAAAAAAAAV Y




