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La présente invention concerne un appareil de
commande manuelle destiné & régler de facon mécanique
la vitesse de pompes hydrauliques, montées sur des véhi-
cules entrainés de fagon hydraulique.

Sur les véhicules enérainés de fagon hydraulique,
comme divers types de rouleaux-compresseurs, un réglage
progressif du dispositif d'entrainement en avant et en
arriére est nécessaire. D'autres applications d'une'
commande progressive sont les soupapes d'étranglement
d'écoulements, le papillon de commande des moteurs &
chbustion interne, diverses liaisons de commande qui
peuvent &8tre mécaniques, hydrauliques ou pneumatiques, et
destinées aux véhicules, aux engins de construction, aux
bateaux ou aux avions, etc., oll la commande doit é&tre
progressive.

Un moteur hydraulique fonctionne généralement

avec une puissance de sortie fixe. L'alimentation de la
puissance hydraulique au moteur doit donc &tre command&e
de facon 3 ce que le démarrage et le freinage du moteur
puissent &tre effectués sans d-coups. On sait déja qu'a
1'aide d'une fente découpée dans un disque de commande,
il est possible d'engendrer un déplacement par exemple sur
un cible de commande coopé&rant avec la fente, qui soit une
fonction non linéaire du déplacement d'une pédale ou d'un
levier de commande approprié. Ce procé&dé& pour engendrer le
déplacement non linéaire d'un cdble de commande est cepen-
dant relativement complexe.

L'objet de. la présente invention est d'engendrer
un déplacement ‘du cidble de commande d'une pompe hydrauli-
que qui soit une fonction non linéaire du déplacement
appliqué au levier ou 3 la pédale de commande relié& au
cdble. Le déplacement non linéaire ou progressif est
réalisé au moyen. d'un certain nombre de ressorts cobpérant
avec les organes de commande. L'avantage de cette solu-
tion est qu'elle est particuliérement simple et gqu'elle

permet en outre l'utilisation d'un systéme de rappel
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automatique pour ramener le cible de commande & une posi-
tion de départ.

L'invention est décrite ci-dessous plus en
détail en référence au dessin annexé&.

La fig. 1 représente schématiquement deux boi-
tiers de commande reli&s 1l'un 3 1l'autre par un céble de
commande.

La fig. 2 illustre sous la forme d'un graphique
la relation entre le déplacement du levier de commande et
le déplacement de l'organe de réglage de 1l'unité& comman-
dée. ) '

A la fig.1l, un levier de commande, désigné en 1,
peut &tre monté sur le tableau de bord d'un véhicule
entrainé de fagon hydraulique, tel qu'un rouleau- compres-

seur vibrateur. Le déplacement du levier de commande en-—

" traine un déplacement axial du cdble de commande 2 s'oppo-

sant & la force d'un ressort hélicoidal 3. L'extrémité
opposée du cdble de commande 2 est reliée 3 l'organe de
réglage 4 d'une pompe hydraulique, par exemple, qui coopére
avec un assemblage 3 ressorts bidirectionnels -5 dont la
fonction est de ramener l'organe de réglage 4 & une posi-
tioh neutre de départ, position dans laquelle la pompe est
au repos. L'objet de l'assemblage d ressorts 5 est égale-
ment d'offrir une résistance appropride au ressort 3 de

la boite de commande. Cette résistance peut &galement &tre
réalisée en reliant directement l'assemblage 3 ressorts 5
au levier de commande 1.

L'action progressive est obtenue en ne trans-
mettant qu'une partie du déplacement du levier de commande
1, via le cdble 2, a l'organe de réglage 4 de la pompe,
soit sur une seule partie de la course de commande, soit
sur la totalité de la course. Le reste du déplacement du
levier est absorbé& par les ressorts 3 et 5. Le déplacement
du levier de commande 1 est toujours supérieur au déplace-

ment de l'organe de réglage 4, puisque le ressort 3 pré-
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sente une caractéristique plus plate que la résistance
totale qu'il a & surmonter.

Le cédble 2, le levier de commande 1 et'le res-
sort 3 sont mont&s sur un support faisant que le cible 2
est support& de fagon mobile par deux pinces disposées de
part et d'autre du ressort 3. La course morte Sl, S2 est
absorbée par le ressort 3 et la courbe de la fig. 2 dé-
pend des caractéristiques des ressorts 3 et 5. _

En choisissant différentes constantes d'élasti-
cité pour les ressorts 3 et 5, différentes caractéristigues
de progressivit® sont obtenues (voir fig. 2). Les courbes
de la fig. 2 montrent la relation entre le déplacement de
1'unité de commande 1 et celui de l'organe de ré&glage 4
sous différentes conditions.

' Selcn la forme de réalisation veor@sentée 3 la fig. 1,
1'unité de commande 1 présente la forme d'un levier’ pivo-
tant en 6, muni d'une poignée 7 et d'une partie 8 coopé-
rant avec le c8ble de commande 2. De méme 1l'organe de
réglage 4 consiste en un levier pivotant en 9 qui, 3 une
extrémité 10, coopére avec le cdble de commande 2 et, ‘&
l'autre extrémité 11, avec l'assemblage 3 ressorts 5.

Lors du déplacement de la poignée de commande 7
d'un angled , l'extrémité 8 se déplace de la distance S1.

_Gr8ce a l'action du ressort 3, le déplacement transmis

via le c8@ble 2 3 l'extré&mité 10 de l'organe de réglage 4
n'est que d'une distance S2, et l'extrémité& 11 se déplace
alors, contre la force de 1'assemblage & ressorts 5, d'un
angle 8 . ’

La courbe A montre clairement la relation entre
Sl et S2 dans le cas de bras de levier &gaux, et avec une
transmission directe du déplacement de 1l'organe de commande
3 l'organe de réglage. En transmettant le déplacement de
réglage 3 l'organe de réglage via les iessorts, un dé-

- placement non lingaire de 1l'organe de réglage est obtenu,

comme représenté par la courbe B.



10

15

2521321

4
REVENDICATIONS
1 - Dispositif de commande manuelle comprenant
un organe de commande et un organe de r&glage relié&s entre
eux, caractérisé par le fait que l'organe de commande (1)
est relié & l'organe de ré&glage (4) via des ressoits
(3,5) coopérant avec lesdits organes afin d'obtenir un

déplacement non lin&aire de l'organe de r&glage (4).

2 -~ Dispositif selon la revendication 1, carac-
térisé par le fait que l'organe de commande (1) est relié
4 une extrdmité via un ressort (3) 3 un cdble de commande
(2) dont 1l'autre extrémité& est reliée -4 un organe de
réglage (4) qui coopdre avec des ressorts (5) et fait
partie d'une pompe hydraulique.

3 ~ Dispositif selon la revendication 2, carac-
téris& par le fait que les ressorts (5) coopérant avec
l'organe de r&glage (4) consistent en un assemblage 3
ressorts bidirectionnels destiné & ramenexr 1'organe de

réglage (4) en une position neutre.
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