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(57)  Le dispositif mécanique oscillant comporte un
arbre (2), sur lequel est monté un organe oscillant (1),
et qui est rappelé élastiquement vers une position an-
gulaire médiane d'équilibre, et un moteur & induction
monophasé (3) dont le rotor est couplé & l'arbre (2), de
maniére a permettre l'entretien des oscillations de l'ar-
bre (2).

Selon l'invention, le stator du moteur a induction
monophasé (3) est alimenté par un signal alternatif (7)
dont la fréquence est réglée au voisinage de la fréquen-
ce propre d'oscillation du dispositif mécanique.

Plus particulierement, la fréquence du signal d'ali-
mentation (7) du stator est réglée dans la plage de fré- N
quences [f - 0,8Hz; F + 0,1Hz], f représentant la fré- N e
quence propre d'oscillation du dispositif mécanique , et
sera de préférence réglée sur la fréquence propre d'os-
cillation du dispositif mécanique , avec une tolérance de
plus ou moins un dixieme de hertz. %

Application : construction de peignes battants dans ¢
l'industrie textile. U 0
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Description

La présente invention a pour objet un dispositif mé-
canique oscillant, dont les oscillations sont entretenues
au moyen d'un moteur a induction monophasé. Elle
trouve particulidrement son application dans le domaine
textile & la réalisation de peignes battants perfectionnés,
qui sont auto-démarreurs et dont I'amplitude des oscilla-
tions peut-&tre aisément réglée jusqu'a des valeurs im-
portantes, sans risque de surchauffe du moteur a induc-
tion monophasé.

La demanderesse a déja proposé dans son brevet
francais N° 1.351.572 un dispositif mécanique oscillant
comportant un arbre, qui est rappelé élastiquement vers
une position angulaire d'équilibre, au moyen notamment
d'une barre de torsion logée a l'intérieur dudit arbre, et
sur lequel est monté un organe oscillant. Cet arbre est
couplé au rotor d'un moteur d'induction monophasé. En
théorie, une fois le dispositif oscillant lancé, l'arbre os-
cille avec une amplitude d'oscillations donnée, et a une
fréquence fixe qui est égale a la fréquence propre du
dispositif mécanique, et qui est indépendante de la fré-
quence du signal alternatif alimentant le stator du mo-
teur. Cette fréquence propre dépend de maniére con-
nue uniquement des caractéristiques de torsion des
moyens de rappel élastique et du moment d'inertie des
masses entrainés en rotation, c'est a dire notamment
de l'inertie de l'arbre, de I'organe porté par l'arbre, et du
rotor. Une fois que le dispositif oscille a sa fréquence
propre, le moteur d'induction monophasé sert unique-
ment a fournir I'énergie suffisante pour compenser
I'amortissement du aux frottements, de maniére a en-
tretenir les oscillations.

Un tel dispositif oscillant est plus particulierement
utilisé dans le domaine textile, pour réaliser de fagon
simple des peignes battants servant & détacher les voi-
les en sortie de carde et ayant a ce jour une cadence
maximum inférieure & 4000 coups/minute, ce qui cor-
respond & une fréquence propre d'oscillations de l'ordre
de 66,7Hz. En pratique, s'agissant par exemple de pei-
gnes battant a 2817 coups/minutes, c'est a dire des pei-
gnes dont la fréquence propre d'oscillation est de 46,95
Hz, la fréquence du signal alternatif alimentant le stator
du moteur & induction monophasé est réglée entre 53
Hz et 63 Hz. En effet, il est connu que dans cette plage
de fréquences, l'amplitude des oscillations du peigne
est stable et atteint un maximum pour une fréquence de
54 Hz. En outre, conformément a la théorie de fonction-
nement du peigne battant qui a été précédemment rap-
pelée, dans cette plage de fréquences, quelle que soit
la fréquence du signal d'alimentation du stator, la fré-
quence d'oscillation du peigne est fixe et est égale a la
fréquence propre du peigne. Les oscillations du peigne
sont donc totalement asynchrones par rapport a la fré-
quence d'alimentation du stator du moteur a induction
monophasé.

Un moteur a induction monophasé est un moteur
qui est de conception simple et qui est fiable. Son utili-
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sation pour la réalisation de peignes battants permet
donc avantageusement de réduire les colits de mainte-
nance, comparativement a I'utilisation de moteurs plus
sophistiqués, tels que par exemple les moteurs brus-
hless.

En revanche, jusqu'a ce jour l'utilisation d'un moteur
a induction monophasé pour entretenir les oscillations
d'un dispositif oscillant, du type peigne battant, présente
principalement deux types d'inconvénients.

Le premier inconvénient est lié au fait que le moteur
a induction monophasé consomme un courant impor-
tant, car son rotor subit des inversions fréquentes de
son sens de rotation, sous l'effet du rappel élastique de
I'arbre auquel est couplé ce rotor. Cet inconvénient con-
duit & utiliser un moteur d'induction qui est sur-dimen-
sionné en puissance, comparativement a I'énergie mé-
canique qu'il est nécessaire de fournir au peigne pour
entretenir les oscillations.

Le second inconvénient est lié au démarrage du
peigne battant utilisant un moteur d'induction monopha-
sé. Audémarrage, lorsque le rotor du moteur a induction
monophasé est statique, et que son stator est mis sous
tension, le moteur développe un couple moteur qui est
nul, et il est nécessaire de communiquer au rotor un
sens préférentiel de rotation pour le faire démarrer. A
I'arrét, le moteur d'induction monophasé se comporte
comme un transformateur monophasé, dont le primaire
et le secondaire sont traversés par des courants trés
intenses. Le rotor et par la-méme la barre de torsion se
mettent alors a vibrer sous I'effet des courants de Fou-
cault intenses qui sont induits dans les masses magné-
tiques du moteur. En théorie ces vibrations permettent
de faire démarrer automatiquement les oscillations de
l'arbre a la fréquence propre d'oscillation du dispositif
mécanique, tandis que l'amplitude angulaire des oscilla-
tions tend a croitre rapidement jusqu'a une valeur maxi-
mum stable. En pratique, le démarrage des oscillations
n'est pas systématique. Pour amorcer les oscillations, il
est donc nécessaire soit de démarrer manuellement le
peigne en communiquant un couple a la barre de tor-
sion, soit d'équiper le moteur d'induction monophasé
avec un dispositif de démarrage extérieur.

Dans le but de pallier les problémes précités, on a
cherché a remplacer le moteur d'induction monophasé
par des moteurs plus sophistiqués, du type moteurs a
courant continu ou moteurs brushless. C'est la solution
préconisée dans le brevet européen EP.519.878, qui
d'une maniére générale enseigne d'une part de rempla-
cer le moteur a induction monophasé par un moteur qui
délivre un couple constant quelle que soit la vitesse de
rotation du rotor, et dont on peut commander électrique-
ment l'inversion du sens de rotation, et d'autre part d'as-
servir la commande de l'inversion du sens de rotation
en fonction de l'amplitude d'oscillation du peigne, en
sorte de réaliser un systéme oscillant. C'est également
la solution qui est adoptée dans la demande de brevet
russe SU.1.227.726.

Le but de la présente invention est de proposer un
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dispositif mécanique oscillant dont les oscillations sont
entretenues au moyen d'un moteur & induction mono-
phasé, mais qui pallie les deux inconvénients susvisés,
qui étaient jusqu'a ce jour liés a I'utilisation de ce type
particulier de moteur asynchrone.

Selon l'invention, le stator du moteur a induction
monophasé est alimenté par un signal alternatif dont la
fréquence est réglée au voisinage de la fréquence pro-
pre d'oscillation du dispositif mécanique. De préférence,
la fréquence du signal d'alimentation du stator sera ré-
glée sur la fréquence propre d'oscillation du dispositif
mécanique, avec une tolérance de plus ou moins un
dixiéme de hertz.

C'est le mérite de la demanderesse d'avoir mis en
évidence qu'en alimentant le stator du moteur d'induc-
tion monophasé dans une plage de fréquences étroites
au voisinage de la fréquence propre d'oscillation du dis-
positif mécanique, c'est-a-dire dans une plage de fré-
quences qui n'est pas celle jusqu'a présent considérée
comme optimale, d'une part on obtenait une chute de
l'intensité consommée par le moteur d'induction mono-
phasé, et d'autre part le dispositif mécanique oscillant
était systématiquement auto-démarreur.

Des essais complémentaires du comportement en
fréquences d'un tel dispositif oscillant ont en outre per-
mis de mettire en évidence qu'au voisinage de la fré-
quence propre les oscillations de l'arbre n'étaient pas
asynchrones comme dans la plage de fréquences ha-
bituellement utilisées, mais étaient au contraire syn-
chrones avec la fréquence du signal d'alimentation du
stator du moteur & induction monophasé. Plus précisé-
ment, dans la plage de fréquences selon l'invention, la
fréquence des oscillations de l'arbre et par la-méme du
rotor du moteur a induction monophasé est égale a la
fréquence d'alimentation du stator du moteur d'induc-
tion monophasé. La demanderesse n'est pas en mesure
a ce jour d'expliquer pourquoi dans la plage de fréquen-
ces selon l'invention 'oscillation de I'arbre et par 1a-mé-
me du rotor est synchrone avec la fréquence d'alimen-
tation du stator du moteur d'induction monophasé, alors
que dans la plage de fréquences habituelle cette oscilla-
tion est totalement asynchrone, ni pourquoi dans la pla-
ge de fréquences selon l'invention, le dispositif est sys-
tématiquement auto-démarreur.

La fréquence propre d'oscillation du dispositif mé-
canique oscillant dépend de l'inertie des masses entrai-
nées en rotation et des caractéristiques de torsion des
moyens de rappel élastique. Cette fréquence propre
d'oscillation varie d'un dispositif a l'autre. Pour mettre
en oeuvre l'invention, il est donc nécessaire de qualifier
chaque dispositif en déterminant avec précision sa fré-
quence propre d'oscillation. Dans le but d'effectuer cette
qualification automatiquement, le dispositif de l'inven-
tion sera de préférence équipé d'un systéme électroni-
que de commande du moteur & induction monophasé,
qui délivre en sortie pour le stator du moteur d'induction
monophasé un signal d'alimentation alternatif dont la
fréquence est réglable & une valeur déterminée ; dans
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une premiére variante de réalisation, le systéme élec-
triqgue de commande gére en entrée un capteur mesu-
rant l'intensité efficace du courant d'alimentation du sta-
tor du moteur & induction monophasé et est congu pour,
préalablement au démarrage du dispositif, effectuer un
balayage en fréquences sur une plage de fréquences
prédéterminée qui est choisie suffisamment large pour
contenir lafréquence propre du dispositif mécanique os-
cillant, acquérir et mémoriser la valeur de l'intensité ef-
ficace du courant consommé par le stator du moteur &
induction monophasé en fonction de la fréquence d'ali-
mentation de ce stator, et & l'issue du balayage en fré-
quences, régler lafréquence du signal d'alimentation du
stator sur la fréquence correspondant a l'intensité effi-
cace minimale mesurée au cours du balayage en fré-
quences.

La demanderesse a en outre mis en évidence que
pour une tension donnée du signal d'alimentation du
stator du moteur d'induction monophasé, dans la plage
de fréquences selon l'invention, I'amplitude des oscilla-
tions passait par un maximum. Par conséquent, sur la
base de ce constat, dans une deuxiéme variante de réa-
lisation, le syst&me électronique gére en entrée un cap-
teur mesurant I'amplitude des oscillations de l'arbre du
dispositif, et a l'issue du balayage en fréquence, régle
la fréquence du signal d'alimentation du stator sur la fré-
quence correspondant & I'amplitude d'oscillation maxi-
male mesurée au cours du balayage en fréquence.

D'autres caractéristiques et avantages de l'inven-
tion ressortiront de la description suivante d'un mode
particulier de réalisation d'un peigne battant selon l'in-
vention, donnée a titre d'exemple non limitatif, en réfé-
rence aux dessins annexés sur lesquels :

- lafigure 1 représente schématiquement un peigne
battant selon l'invention et son moteur a induction
monophasé,

- les figures 2 & 4 sont des courbes expérimentales
illustrant les caractéristiques techniques du moteur
ainduction monophasé de la figure 1, pour différen-
tes fréquences d'alimentation du stator.

- la figure 5 est un synoptique général du systéme
électronique de commande du moteur a induction
monophasé de la figure 1,

- et lafigure 6 est un organigramme de fonctionne-
ment du microprocesseur du systéme électronique
de commande de la figure 5.

Le peigne battant représenté a la figure 1 comporte
un peigne 1 proprement dit, qui est monté sur un arbre
2 tubulaire et solidaire par I'une de ses extrémités du
rotor d'un moteur & induction monophasé 3. L'arbre 2
renferme une barre de torsion coaxiale permettant le
rappel élastique dudit arbre et du peigne 1 dans une po-
sition angulaire médiane d'équilibre. Le stator du moteur
a induction monophasé 3 est alimenté par un signal al-
ternatif 7, délivré par un systéme électronique de com-
mande 4.
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Selon l'invention le systéme électronique de com-
mande 4 délivre un signal alternatif 7 dont la fréquence
est réglable, et est réglée au voisinage de la fréquence
propre d'oscillation du peigne. La motivation de ce choix
particulier de fréquence sera mieux compris & la lecture
des courbes expérimentales des figures 2 a 4 qui vont
a présent étre détaillées et qui ont été obtenues avec
un peigne 1 congu pour osciller & environ 3890 coups/
minute.

La courbe de la figure 2 représente I'amplitude des
oscillations de ce peigne, en fonction de la fréquence
du signal d'alimentation 7 du moteur 3, et ce pour une
valeur donnée de la tension efficace de ce signal.Cette
courbe permet de mettre en évidence que pour les fré-
quences supérieures a 70Hz, I'amplitude des oscilla-
tions du peigne 1 est quasiment constante, et est de I'or-
dre de 30mm.

Jusqu'a ce jour, le stator du moteur & induction mo-
nophasé d'un tel peigne battant a toujours été alimenté
dans la plage de fréquences précitée, car il est connu
que dans cette plage particuliere d'une part I'amplitude
des oscillations est stable et varie trés peu en fonction
de la fréquence d'alimentation du stator, et d'autre part
que le peigne oscille a une fréquence fixe, qui est indé-
pendante de la fréquence d'alimentation du stator et qui
est égale a ce que I'on appelle la fréquence propre du
peigne.

Il était par ailleurs déja connu que pour des fréquen-
ces inférieures & 70 Hz, on obtenait des amplitudes
d'oscillations trés instables en fonction de la fréquence
d'alimentation du stator. Pour cette raison, on a jusqu'a
ce jour toujours cherché a éviter les fréquences inférieu-
res & 70Hz, dans le cas d'un peigne congu pour osciller
a environ 3890 coups /minute, et & la connaissance de
la demanderesse, on n'a jamais cherché a étudier le
comportement du peigne battant dans cette plage de
fréquences. Or la courbe de la figure 2 permet de mettre
en évidence, pour les fréquences inférieures 70 Hz, une
plage de fréquences trés étroite entre 64,6 Hz et
64,8Hz, pour laquelle l'amplitude des oscillations est su-
périeure & 30mm et passe par un maximum d'environ
42 mm pour une fréquence particuliére de 64,7Hz.

Lafigure 3 représente l'intensité efficace du courant
consommé par le moteur 3 en fonction de la fréquence
du signal d'alimentation 7. Cette courbe permet de
constater qu'au voisinage de la fréquence particuliére
de 64,7Hz, cette intensité chute brusquement pour at-
teindre environ 4,4 A, alors qu'elle était proche de 8A
dans laplage de fréquences habituellement préconisée,
c'est-a-dire pour des fréquence supérieures a 70Hz.

La figure 4 représente la fréquence d'oscillation de
I'arbre 2 du peigne en fonction de la fréquence du signal
d'alimentation 7. Cette courbe montre que pour des fré-
quences supérieures a 65,9Hz, le peigne oscille avec
une fréquence propre de 64,7Hz, ce qui correspond a
un peigne oscillant trés exactement a 3882 coups/mi-
nute. La fréquence particuliére du signal d'alimentation
7 pour laquelle l'intensité efficace du courant consommé
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par le moteur & induction monophasé est minimale (fi-
gure 3) et I'amplitude d'oscillations est maximale (figure
2) correspond donc a la fréquence propre d'oscillation
du peigne battant.

La figure 4 permet en outre de mettre en évidence
que de maniére inattendue, pour des fréquences com-
prises entre 62,6Hz et 64,9Hz, l'oscillation du peigne
n'est pas asynchrone comme on aurait pu le croire, mais
est au contraire synchrone avec la fréquence du signal
d'alimentation 7 du stator du moteur & induction mono-
phasé. En outre, dans cette plage de fréquences le pei-
gne est systématiquement auto-démarreur. Pour des
fréquences du signal d'alimentation 7 comprises entre
64,9Hz et 65,9Hz, il n'est pas possible de faire osciller
le peigne. Pour des fréquence supérieures a 65,9Hz, il
est nécessaire de forcer le peigne a démarrer, par
exemple en communiquant manuellement un couple a
I'arbre du peigne.

De l'analyse ci-dessus des courbes de figures 3 et
4, il ressort clairement que pour une fréquence du signal
d'alimentation 7 réglée au voisinage de la fréquence
propre du peigne, c'est & dire dans une plage de fré-
quences étroite située en dehors de la plage de fréquen-
ces jusqu'a présent préconisée, le peigne présente
l'avantage d'étre auto-démarreur, et de consommer un
courant d'intensité plus faible. Conformément a l'inven-
tion, pour un peigne battant donné, la notion de voisina-
ge de la fréquence propre sera définie par la plage de
fréquences du signal d'alimentation 7 du stator du mo-
teur & induction monophasé dans laquelle l'intensité ef-
ficace du courant consommeé par le moteur est inférieure
a l'intensité efficace du courant consommé dans la pla-
ge de fréquences jusqu'a présent préconisée. Dans
I'exemple particulier qui a été donné, si l'on se référe a
lafigure 3, le voisinage de la fréquence propre du peigne
(64,7Hz) sera constitué par la plage de fréquences com-
prises entre 63,9 Hz et 64,8Hz, c'est-a-dire dans la pla-
ge de fréquences [f-O,8Hz ; f + O,1Hz], ou f représente
la fréquence propre d'oscillation du peigne. Cette plage
de fréquences n'est cependant pas limitative de
l'invention . Il revient en effet & 'homme du métier de
déterminer pour un peigne donné la plage exacte de fré-
quences autour de la fréquence propre d'oscillation du
peigne dans laquelle l'intensité du courant consommé
par le moteur a induction monophasé chute.

De préférence, la fréquence du signal d'alimenta-
tion sera plus particulierement réglée sur la fréquence
propre du peigne avec une tolérance de +/- 0,1Hz. En
effet si l'on se référe a la figure 2, dans cette plage de
fréquences, pour une tension donnée du signal d'ali-
mentation 7, 'amplitude des oscillations est supérieure
acelle des oscillations du peigne dans sa plage de fonc-
tionnement asynchrone habituelle (fréquences supé-
rieures a 70Hz) et le courant consommé est plus faible.
Il est donc possible d'obtenir des oscillations d'amplitu-
de plus importante avec un moteur d'induction mono-
phasé de puissance électrique moindre. De plus, pour
une puissance de moteur donné, il est également pos-
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sible de régler I'amplitude des oscillations du peigne sur
une plage plus importante, en contrélant la tension d'ali-
mentation du stator. Le réglage de cette amplitude per-
met avantageusement d'adapter le peigne battant a tout
type de voile fibreux existant, issu de la carde sur la-
quelle est monté le peigne. S'agissant d'un voile fibreux
présentant un couple résistant important, on réglera
I'amplitude des oscillations de maniére a obtenir un cou-
ple moteur suffisant, pour minimiser le nombre de bour-
rage du peigne, en cours de fonctionnement.

Enfin, la chute d'intensité du courant consommé par
le moteur & induction monophasé dans la plage étroite
de fréquences de l'invention permet d'envisager la réa-
lisation de peignes battants ayant des fréquences pro-
pres d'oscillation plus élevées, et par l[a-méme d'aug-
menter la cadence de travail des cardes qu'ils équipent.
En effet, l'intensité du courant consommé par le moteur
augmente avec la fréquence propre d'oscillation du pei-
gne, et ce quelle que soit la fréquence d'alimentation du
stator. Dans la plage de fréquences qui était jusqu'a ce
jour préconisée, on était limité, du fait de la consomma-
tion trop élevée de courant, a la réalisation de peignes
ayant une fréquence d'oscillation propre inférieure a
4000 coups /minute. A présent dans la plage de fré-
quences d'alimentation du stator selon l'invention, il de-
vient possible de construire des peignes oscillant & des
fréquences supérieures a 4000 coups /minute, sans ris-
que d'échauffement du moteur d'induction monophasé.
De plus, étant donné que grace a l'invention la puissan-
ce électrique consommée par le moteur est plus faible,
il devient possible d'utiliser des moteurs a induction mo-
nophasé de plus faible puissance, c'est a dire des mo-
teurs a induction de plus faible dimension dont le rotor
présente une inertie plus faible, ce qui permet d'envisa-
ger la réalisation de peignes ayant une fréquence pro-
pre d'oscillation plus importante

Une variante préférée de réalisation du systéme
électronique de commande 4 selon l'invention est repré-
sentée a la figure 5 et va & présent étre décrite. Dans
cette variante, le systéme électronique de commande 4
comprend un circuit électronique 8, un microprocesseur
9 et un variateur de vitesse 10 qui délivre le signal d'ali-
mentation 7 du stator du moteur a induction monopha-
sé. Le microprocesseur 9 gére de maniére connue une
mémoire morte 12 de type EPROM dans laquelle est
stockée le programme faisant fonctionner le micropro-
cesseur, une mémoire vive 11, un clavier 13 et un affi-
cheur 14. La fréquence du signal d'alimentation alterna-
tif 7 délivré par le variateur 10 est fixée par le micropro-
cesseur 9 par lintermédiaire du signal de commande
9a. Le peigne battant est en outre équipé d'un capteur
5,6 qui mesure l'amplitude de l'oscillation de l'arbre 2,
et délivre a destination du circuit électronique 8 une ten-
sion variable U dont la valeur instantanée est fonction
de l'angle de rotation de l'arbre 2. Dans un exemple pré-
cis de réalisation, ce capteur était un capteur magnéti-
que a effet de hall. Il pourrait également s'agir d'une jau-
ge de contrainte montée directement sur la surface de
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I'arbre 2, ou de tout autre capteur connu de I'homme du
métier et remplissant la méme fonction.

La fonction du circuit électronique 8 est de transfor-
mer la tension U variable délivrée par le capteur d'am-
plitude 5,6 en un premier signal analogique B8a caracté-
risant la fréquence d'oscillation de I'arbre 2 et en un se-
cond signal 8b numérique dont la valeur est fonction de
I'amplitude des oscillations de I'arbre 2. A cet effet, dans
I'exemple particulier de réalisation illustré & la figure 5,
le circuit électronique 8 comporte en entrée un conver-
tisseur tension / courant constitué par la résistance R,
et un premier filtre RC formé par la résistance R1 et la
capacité C1. Un premier amplificateur opérationnel A1
monté en comparateur recoit en entrée une tension de
référence Vref et le signal de sortie du premier filire RC
précité, et délivre pour le microprocesseur 9 le signal
analogique 8a. Lorsque le peigne battant oscille, le si-
gnal 8a consiste en un train d'impulsions dont la fré-
quence est directement fonction de la fréquence d'os-
cillation réelle de l'arbre 2. Le signal de sortie du premier
filtre RC est également amplifié au moyen d'un second
amplificateur opérationnel A2, est filtré par un second
filtre RC constitué par la résistance R2 et la capacité
C2. latension aux bornes de C2 correspond a la valeur
moyenne de la tension variable U délivrée par le capteur
5,6, et est donc proportionnelle a I'amplitude des oscilla-
tions de I'arbre 2. Cette tension est convertie au moyen
d'un convertisseur Analogique/Numérique 15, qui déli-
vre le signal numérique 8b susvisé a destination du mi-
croprocesseur 9.

Le microprocesseur 9 est en mesure a partir des
deux signaux 8a et 8b d'acquérir a un instant donné la
valeur de la fréquence et de I'amplitude des oscillations
de l'arbre 2 du peigne battant. Le fonctionnement du mi-
croprocesseur va a présent étre détaillé a partir de l'or-
ganigramme de la figure 6.

Une fois que le microprocesseur 9 a été initialisé, il
effectue un boucle de scrutation de son clavier 13 dans
I'attente de la saisie (étape 16) par un opérateur d'une
fréquence minimale (Fmin) et d'une fréquence maxima-
le (Fmax). Ces deux fréquences correspondent aux bor-
nes inférieure et supérieure d'une plage de fréquences
qui est choisie suffisamment large pour contenir de ma-
niére certaine la fréquence propre d'oscillation du pei-
gne. S'agissant du peigne dont les courbes de fonction-
nement ont été données aux figures 2 a 4, on fixera par
exemple Fmin & 60 Hz et Fmax a 70 Hz. Une fois cette
saisie effectuée, le microprocesseur 9 commande de
maniére itérative le variateur 10 par l'intermédiaire du
signal de commande 9a de telle sorte que ce variateur
10 délivre un signal d'alimentation 7 dont la fréquence
va varier de maniére discontinue, selon un incrément
de fréquence prédéterminé (dF) sur toute la plage de
fréquences (Fmin, Fmax). Cet incrément de fréquence
(dF) pourra étre fixé une fois pour toute, ou pourra éven-
tuellement étre saisi en méme temps que les bornes de
la plage de fréquences (Fmin,Fmax). Pour chaque va-
leur de fréquence du signal d'alimentation, le micropro-
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cesseur acquiert et stocke en mémoire vive 11 la fré-
quence et I'amplitude des oscillations du peigne par l'in-
termédiaire respectivement des signaux 8a et 8b. Ce
fonctionnement du microprocesseur est illustré par les
étapes 17 a 22 de l'organigramme de la figure 6. Une
fois ce premier cycle d'acquisition achevé, c'est-a-dire
une fois que le microprocesseur a balayé toute la plage
de fréquences (Fmin, Fmax), la mémoire vive 11 con-
tient une table de tous les couples de valeurs (amplitu-
de, fréquence) acquis. A partir de cette table, le micro-
processeur détermine la fréquence Fg correspondant a
I'amplitude maximale acquise (étape 23), commande le
variateur 10 de telle sorte que celui-ci délivre un signal
d'alimentation 7 dont la fréquence est F,, (étape 24), et
affiche cette fréquence sur l'afficheur 14 pour l'opéra-
teur (étape 25).

La valeur de fréquence Fy qui est calculée par le
microprocesseur correspond & la fréquence propre du
peigne, avec une tolérance qui dépend de la valeur de
I'incrément de fréquence dF. Plus précisément, dans le
pire des cas, la valeur Fg trouvée différera au maximum
de la fréquence propre réelle du peigne d'une valeur va-
lant 50% de dF. Par conséquent, pour obtenir une fré-
quence Fyqui est égale a lafréquence propre du peigne
avec une tolérance de +/- 0,1 Hz, lincrément de fré-
quence dF devra au maximum valoir 0,2Hz.

Selon une autre variante de réalisation du systéme
électronique de commande 4, celui-ci est congu pour
déterminer automatiquement la fréquence d'oscillation
propre du peigne battant, non plus a partir d'une mesure
de I'amplitude d'oscillation du peigne, mais a partir d'une
mesure de l'intensité efficace du courant consommé par
le moteur a induction monophasé 3. Cette variante de
réalisation ne sera pas décrite en détail car elle se déduit
aisément pour I'nomme du métier de la variante qui a
été décrite en référence aux figures 5 et 6. |l suffit en
effet de remplacer le capteur 5,6 qui mesure l'amplitude
des oscillations par un capteur mesurant l'intensité effi-
cace du signal d'alimentation 7, et de modifier I'étape
23 de l'organigramme de la figure 6, en calculant la fré-
quence F, correspondant a l'intensité minimale acquise,
et non plus a I'amplitude d'oscillation maximale.

L'invention n'est pas limitée a l'organigramme par-
ticulier de fonctionnement de la figure 6. Il est par exem-
ple possible de supprimer I'étape 21 de stockage sys-
tématique des couples de valeurs acquis par le micro-
processeur a |'étape 20, c'est-a-dire une fréquence as-
sociée soit & une amplitude soit & une intensité selon la
variante de réalisation du systéme électronique de com-
mande. Dans ce cas, cette étape 21 sera remplacée
par une étape de stockage de 'amplitude (respective-
ment de l'intensité ) acquise a un instant donné, a con-
dition que cette amplitude (respectivement intensité)
soit supérieure (respectivement inférieure) a une ampli-
tude (respectivement intensité) précédemment acquise
et mémorisée.

L'invention n'est en outre pas limitée a la réalisation
de peignes battants pour machine textile, mais peut
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étre plus généralement appliquée a tout dispositif mé-
canique oscillant dont les oscillations sont entretenues
au moyen d'un moteur d'induction monophasé.

Revendications

1. Dispositif mécanique oscillant, notamment peigne
battant de machine textile, du type comportant un
arbre (2), sur lequel est monté un organe oscillant
(1), et qui est rappelé élastiquement vers une posi-
tion angulaire médiane d'équilibre, et un moteur a
induction monophasé (3) dont le rotor est couplé a
l'arbre (2), de maniére a permettre I'entretien des
oscillations de l'arbre (2), caractérisé en ce que le
stator du moteur a induction monophasé (3) est ali-
menté par un signal alternatif (7) dont la fréquence
estréglée au voisinage de la fréquence propre d'os-
cillation du dispositif mécanique.

2. Dispositif selon la revendication 1 caractérisé en ce
que lafréquence du signal d'alimentation (7) du sta-
tor est réglée dans la plage de fréquences [f - O,
8Hz ; 1+O,1Hz], f représentant la fréquence propre
d'oscillation du dispositif mécanique.

3. Dispositif selon la revendication 2 caractérisé en ce
que lafréquence du signal d'alimentation (7) du sta-
tor est réglée sur la fréquence propre d'oscillation
du dispositif mécanique, avec unetolérance de plus
ou moins un dixiéme de hertz.

4. Dispositif selon la revendication 1 caractérisé en ce
qu'il est équipé d'un systéme électronique de com-
mande (4) du moteur a induction monophasé (3),
qui gére en entrée un capteur mesurant l'intensité
efficace du courant d'alimentation du stator du mo-
teur & induction monophasé, et qui délivre en sortie
pour le stator du moteur & induction monophasé un
signal d'alimentation alternatif (7) dont la fréquence
est réglable & une valeur déterminée, et en ce que
le systéme électronique est congu pour, préalable-
ment au démarrage du dispositif, effectuer un ba-
layage en fréquences sur une plage de fréquences
(Fmin,Fmax) prédéterminée qui est choisie suffi-
samment large pour contenir la fréquence propre
du dispositif mécanique oscillant, acquérir la valeur
de l'intensité efficace du courant consommé par le
stator du moteur & induction monophasé en fonc-
tion de la fréquence d'alimentation (7) de ce stator,
et a l'issue du balayage en fréquences, régler la fré-
quence du signal d'alimentation du stator sur la fré-
quence correspondant a l'intensité efficace minima-
le acquise au cours du balayage.

5. Dispositif selon les revendications 3 et 4 caractérisé
en ce que le systéme électronique de commande
(4) est congu pour effectuer un balayage en fré-
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quences discontinu avec un incrément de fréquen-
ces (dF) valant au maximum 0,2 Hz.

Dispositif selon la revendication 1 caractérisé en ce
qu'il est équipé d'un systéme électronique de com-
mande (4) du moteur & induction monophasé (3) ,
qui gére en entrée un capteur (5,6) mesurant I'am-
plitude des oscillations de I'arbre du dispositif, et qui
délivre en sortie pour le stator du moteur a induction
monophasé (3) un signal d'alimentation alternatif
(7) dont la fréquence est réglable a une valeur dé-
terminée, et en ce que le systéme électronique (4)
est congu pour, préalablement au démarrage du
dispositif, effectuer un balayage en fréquences sur
une plage de fréquences prédéterminée (Fmin,
Fmax) qui est choisie suffisamment large pour con-
tenir la fréquence propre du dispositif mécanique
oscillant, acquérir la valeur de I'amplitude des os-
cillations en fonction de la fréquence d'alimentation
du stator du moteur a induction monophasé, et a
l'issue du balayage en fréquences, régler la fré-
quence du signal d'alimentation (7) du stator sur la
fréquence correspondant & I'amplitude d'oscillation
maximale acquise au cours du balayage.

Dispositif selon les revendications 3 et 6 caractérisé
en ce que le systéme électronique de commande
est congu pour effectuer un balayage en fréquences
discontinu avec un incrément de fréquence (dF) va-
lant au maximum 0,2 Hz.
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