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Dispositif pour détecter une différence entre les vitesses

de rotation de deux arbres touznants

Ltinvention concerne un dispositif permettant de détecter
une différence entre les vitesses de rotation de deux arbres
tournants, afin notamment d'afficher cette différence de
vitesses sur un appareil approprié, de réaliser un asservis-
sement de la vitesse de rotation de 1'un des arbres en fonc-
tion de la vitesse de rotation de 1'autre arbre, ou de dé-
clencher un automatisme lorsque la différence entre les vi-~

tesses de rotation des deux arbres atteint un seuil déterminé.

Généralement, lorsque la vitesse de rotation d'un arbre doit
8tre asservie 3 la vitesse de rotation d'un autre arbre,
chacune des vitesses de rotation est déterminée au moyen d'un
détecteur de vitesse de rotation indépendant comprenant des
masselottes qui tournent avec 1l'arbre correspondant et agis-
sent & l'encontre d'un ressort antagoniste pour déplacer un
organe mobile, et les organes mobiles des deux détecteurs de
vitesses de rotation sont reliés par un mécanisme comportant
dans la plupart des cas un syst2me de leviers et au moins une
came. Un dispositif de ce type est décrit dans le brevet des
Etats-Unis d'Amérique n® 2 861 638 du 19 septembre 1957 de
R.A. GROSSEFINGER et Al.

De tels dispositifs présentent 1l'inconvénient d'8tre complexes,
puisqu'ils comprennent deux détecteurs de vitesse indépendants
comportant chacun un organe mobile et un ressort antagoniste,
ainsi qu'un mécanisme intermédiaire reliant les organes mo-

biles de chacun de ces détecteurs.

On connait également, par exemple du brevet des Etats-Unis
d'Amérique n® 1 856 024 du 10 mars 1924, des dispositifs dans
lesquels deux régulateurs a boules indépendants sont influ-
encés mutuellement 1'un par l'autre au travers d'un ressort
de couplage. Cependant, ces dispositifs ne permettent pas de
réaliser un asservissement entre les vitesses de rotation

des deux arbres selen une relation précise, ce couplage
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n'ayant qu'un effet dynamique.

Par ailleurs, on ne connait pas de mécanisme de détection de
différence de vitesses de rotation permettant de réaliser un
déclenchement franc d'un automatisme quelconque tel qu'un

microrupteur ou un clapet.

La présente invention a pour objet la réal isation d'un dis-
positif enti2rement mécanique et particuliérement simple per-
mettant de comparer les vitesses de rotation de deux arbres
tournants, un tel dispositif pouvant &tre utilisé, soit pour
afficher la différence entre ces vitesses, soit pour réaliser
un asservissement précis et constant selon une loi donnée de
1'une des vitesses en fonction de 1l'autre, soit enfin, pour
déclencher un automatisme tel qu'un interrupteur ou un clapet
hydraulique ou pneumatique lorsque la différence entre les

vitesses dépasse un seuil déterminé.

Dans ce but et conformément & 1l'invention, il est proposé un
dispositif pour détecter une différence entre les vitesses

de rotation de deux arbres tournants, ce dispositif étant
caractérisé en ce qu'il comprend deux systémes de masselottes
montés en opposition et un organe mobile disposé entre les
deux syst@mes de masselottes, ces derniers étant sensibles a
la vitesse de rotation de chacun des arbres tournants pour
transformer la force centrifuge & laquelle ils sont soumis

en deux forces opposées appliquées sur l'organe mobile, de
telle sorte que le déplacement de ce dernier est déterminé par

la différence entre les vitesses de rotation des deux arbres.

Selon une premigre variante de l'invention, la somme des
raideurs des deux syst2mes de masselottes est négative, de
telle sorte que le déplacement de l'organe mobile est repré-
sentatif de la différence entre les vitesses de rotation des
deux arbres. Le dispositif selon 1l'invention peut alors &tre
utilisé, soit pour afficher cette différence sur un appareil
approprié, soit pour réaliser un asservissement de l'une des

vitesses par l'autre selon une loi précise.
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Selon une deuxigéme variante de 1l'invention, la somme des
raideurs des deux systémes de masselottes est positive, de
telle sorte gue l'organe mobile est sensible & deux valeurs
déterminées de la différence entre les vitesses de rotation
des deux arbres, pour se déplacer entre deux positicns ex-
tr8mes, Le dispositif peut alors &tre utilisé pour déclencher
un automatisme, sans qu'il existe une interaction d'un régime

sur ll'autre.

Canformément & l'invention, les deux détecteurs de vitesse de
rotation usuels sont donc remplacés par un dispositif unicue
ne comprenant pas de ressorts antagonistes et ne comprenant
qu'un organe mobile disposé directement entre les deux sys-
témes de masselottes. Chacun des syst@émes de masselottes Tait
office de ressort antagoniste pour le systéEme de masselottes
opposé, Ce dispositif particuligrement simple peut donner
lieu & de nombreuses applicsatiens. Ainsi, selon que la somme
des raideurs des systémes de masselottes est négative ou po-
sitive, le dispositif selon 1l'invention peut 8tre utilisé
pour réaliser une mesure ou un asservissement, ou pouzr

commander un automatisme.

Par ailleurs, le mécanisme reliant chacun des deux organes

-

mobiles dans les dispositifs antérisurs est supprimé.

L'asservissement peut Btre effectué de différentes manires.
Ainsi, la relation la plus simple consistant & rendre la
vitesse de rotation N» du systéme régulé égale & la vitesse
de rotation Ny du systéme de référence peut 2tre obtenue en
utilisant deux systémes de masselottes identiques et en équi-
pant l'organe mobile d'un amplificateur capable de commander
la vitesse de rotation Ny en fonction de ses déplacements.

On fait coiIncider la position neutre de cet amplificateur
avec la position neutre de l'organe mobile obtenue quand

Ny = Ny . Cet amplificateur peut gtre hydraulique, pneumatique,
ou électronique. De m&me, la relation consistant & rendre la

vitesse de rotation Ny du systéme réqulé égale 3 un multiple
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ou & un sous-multiple de la vitesse de rotation N4 du systéme
de référence peut 8tre réalisée en ajoutant au dispositif
ci~dessus un mécanisme tel qu'un systéme d'engrenages entre
au moins 1'un des systémes et l'arbre correspondant du dis-
positif selon l'invention. Une relation du type Np = f(Nj)
peut 8tre obtenue en associant au dispositif selon l'inven-
tion un jeu de masselottes classique sensible & la vitesse de
rotation Ny pour déplacer un organe muni d'une came déter-
minant la fonction & réaliser. Un levier coopérant avec la
came déplace le fourreau dans lequel se meut 1l'organe mobile
du dispositif selon l'invention. L'organe mobile

et le fourreau constituent 1'élément de détection de l'ampli-
ficateur hydraulique commandant le systéme régulé tournant

4 la vitesse Ny. Ce jeu de masselottes classique peut 8tre
remplacé par un détecteur de différence de pressionsaP
classique, de telle sorte que la relation entre les vitesses

de rotation Ny et Ny est du type N2 = Ny x f(aP).

On décrira maintenant, & titre d'exemples non limitatifs,
deux modes de réalisation particuliers de l'invention en se
référant aux dessins annexés, dans lesquels :

- la figure 1 est une vue en coupe longitudinale d'un
dispositif pour détecter une différence entre les vitesses
de rotation des deux arbres tournants réalisé conformément
aux enseignements de la présente invention, ce dispositif
gtant tel que la somme des raideurs des deux systémes de mas-
selottes est négative,

- la figure 2 est une courbe représentant les variations
de la force exercée par un systéme de masselottes sur un
organe mobile en fonction de 1'angle @ défini entre la droite
joignant le centre de gravité de la masse active de chaque
masselotte & son axe de pivotement et le plan radial passant
par cet axe de pivotement,

- la figure 3 est une courbe représentant les variations
des forces antagonistes exercées par les systémes de masse-
lottes sur l'organe mobile en fonction du déplacement de cet

organe dans le dispositif représenté sur la figure 1,
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~ la figure 4 est une vue en coupe longitudinale similaire
a la figure 1 représentant un autre mode de réalisation du
dispositif selon 1l'invention, dans lequel la somme des rai-
deurs des deux systémes de masselottes est positive,

~ la figure 5 est une courbe représentant les variations
des forces antagonistes exercées par les masselottes sur
l'organe mobile en fonction du déplacement de cet organe dans

le dispositif représenté sur la figure 4.

Le dispositif représenté sur la figure 1 comprend un boitier
10 définissant deux cloisons paralléles opposées que traversent
deux arbres tournants axialement alignés 12 et 14, par 1l'in-
termédiaire de deux paliers 16 et 18 respectivement. Chacun
des arbres 12 et 14 porte 3 1l'intérieur du boitier 10 un sys-
téme de masselottes 20 et 22 respectivement. lLes systémes de
masselottes 20 et 22 sont constitués par des plaeaux 24 et

26 solidaires des arbres 12 et 14 et portant & leur périphé-
rie des masselottes 28 et 30, en forme de V, montées pivo-
tantes autour d'axes 32 et 34 qui s'étendent tangentiellement
aux plateaux 24 et 26 et dans des plans radiaux par rapport
aux arbres 12 et 14. Chacune des masselottes 28, 30 comprend
une t8te 36, 38 dans laquelle est concentrée la plus grande
partie de la masse de la masselotte correspondante et une
gqueue 40, 42 quis'étend radialement vers l'intérieur pour co-
opérer par un galet 44, 46 avec un organe mobile 48 monté
coulissant dans le boitier 10. L'organe 48 est disposé co-
axialement aux arbres 12 et 14 entre les systémes de masse-
lottes 20 et 22. En raison de cette disposition, chacun des
systémes de masselottes 20 et 22 transforme la force centri-
fuge & laquelle il est soumis en raison de la rotation des
arbres 12 et 14 correspondants en deux efforts axiaux opposés

N

F1 et Fp respectivement, appliqués & l'organe mobile 48.

On se référera maintenant & la figure 2 gui représente les
variations de la force F exercée par un systéme de masselottes
du type des systémes 20 et 22 sur un organe mobile du type

de 1l'organe 48 en fonction de 1l'angle § (voir figure 1)
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défini entre la droite joignant le centre de gravité G de la
masse active des masselottes 2 leur axe de pivotement et le
plan radial passant par cet axe de pivotement. Cette figure
montre que la raideur du systéme de masselottes dF /dx, c'est-
3-dire la variation de 1l'effort axial F exercé par ce systéme
sur l'organe mobile en fonction du déplacement x de cet organe
mobile peut &tre positive, négative ou sensiblement constante
selon les caractéristiques des masselottes. Ainsi, la raideur
du systeme de masselottes est positive lorsque ltangle 8 reste
compris entre 0 et 100° et négative lorsque l'angle 0 est
compris entre 130° et 180°, et elle est sensiblement nulle,

lorsque l'angle 6 est voisin de 115°.

Dans la variante de réalisation représentée sur la figure 1, la
somme des raideurs des deux systimes de masselottes 20 et 22
est négative. Dans le cas de la figure 1, ce résultat est
obtenu en choisissant deux systemes de masselottes identiques
et présentant chacun une raideur négative correspondant par
exemple & la zone de fonctionnement I sur la figure 2. Cepen-
dant, ce résultat pourrait également &tre obtenu en utilisant
deux systZmes de masselottes différents qui peuvent alors,
soit présenter tous deux une raideur négative, soit présenter
des raideurs de signes contraires, la raideur du systéme de
raideur négative étant alors supérieure a la raideur du sys-
téme de raideur positive (zones de fonctionnement I et II sur

la figure 2).

Afin de décrire le fonctionnement du dispositif représenté sur
la figure 1, on se référera & la figure 3, qui représente les
variations des forces antagonistes Fq et Fp appliquées par les
systemes de masselottes 20 et 22 sur l'organe mobile 48 en
fonction du déplacement x de ce dernier. Dans cette premigre
variante de réalisation de l'invention, gqui se caractérise

par le fait que la somme des raideurs des systemes de masse-
lottes 20 et 22 est négative, on verra que chacune des posi-
tions de l'organe mobile 48 entre les positions extr@mes xq

et x2 qu'il est susceptible d'occuper sont des positions

stables. Afin de faciliter la compréhension, on a supposé
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sur la figure 3 que la vitesse de rotation Ny de 1l'arbre 12
est constante, de tdle sorte qu'une seule courbe représente
la variation de la force Fy en fonction du déplacement x de

l'organe 48 entre ses positions extrémes x; et x,.

Comme 1'illustre la figure 3, l'organe mobile 48 reste en x3
tant que l'arbre 14 tourne & une vitesse Ny inférieure 3 la
vitesse N's pour laguelle la valeur de la force F; en x5
devient £€gale & la valeur de la force Fq en x3. Lorsque la
vitesse de rotation Ny de l'arbre 14 est supérieure 3 la vi=-
tesse N'5, 1z valeur de la force Fp en xp devient supérieure
& la valeur de la force F{ en x2, de telle sorte que l'organe
mgbile 48 commence & se déplacer de Xp» vers x¢. Le point re-
présentatif de 1'équilibre de 1l'organe 48 se déplace alors de
A vers B sur la figure 3. Dés que les forces Fy et FZ de-
viennent égales, ce qui se produit 3 l'intersection des cour-
bes représentatives des forces Fq et Fp, l'organe 48 s'immo-
bilise entre les positions extr@mes xq; et xp. Chaque position
intermédizire entre les positions extrémes x{ et x2 définit
donc une position stable pour l'crgane 48. Chacune de ces
positions stables correspond, dans l'hypothese ol la vitesse
N+ de l'arbre 12 est constante, & une valeur donnée de la
vitesse Ny de l'arbre 14, cette valeur étant comprise entre
N's et N"5. Cependant, lorsque les vitesses Ny et N; sont
toutes deuX variables, chacune des positions stables de 1l'or-
gane 48 correspond a une valeur donnée de la différence entre
les vitesses Ny st Ny. Le caractére stable des positioprs inter-
médiaires de l'organe 48 se manifeste sur la figure 3 par
l'existence de points d'intersection entre les courbes repré-
sentatives des forces F4 et F, lorsque la vitesse de rotation
de l'arbre 14 est comprise entre les vitesses N'; et N",.
Cette caractéristique est donc due au fait que la samme des
raideurs des systémes de masselottes 20 et 22 est négative,
dans cette premiére variante de l'invention. Bien entendu,
lorsque le point représentatif de 1'équilibre de l'organe 48
arrive en B, c'est-a-dire lorsque 1l'organe 48 arrive en x4,
ce gui se picduit lorsque la vitesse de rotation de l'arbre 14

est €gale ou supérieure a N",, toute augmentation de la force
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Fo> n'apporte aucune modification de 1'équilibre du dispositif,

Dans la premiére variante de l'invention représentée sur la

figure 1, la position de l'organe mobile 48 entre ses posi-

tions extr8mes x qet x5 est donc représentative de la diffé-
rence existant entre les vitesses de rotation des arbres 12

et 14.

Cette propriété peut €tre utilisée pour réaliser une mesure
de cette différence, en utilisant l'organe mobile comme in-

dicateur, apreés avoir effectué un étalonnage.

Cette propriété peut également 8tre utilisée pour réaliser
un asservissement de la vitesse de rotation de l'arbre 14 a
la vitesse de rotation de l'arbre 12, ou inversement. Dans

le mode de réalisation représenté a titre d'exemple sur la
figure 1, cet asservissement a pour but de rendre la vitesse
de l'arbre 14 égale & la vitesse de l'arbre 12. A cet effet,
un détecteur 50 est logé dans le boltier 10 afin de détecter
le déplacehent d'un ou plusieurs repéres 52 formés sur 1l'or-
gane mobile 48. lLes signaux délivrés par le détecteur 50 sont
transmis & un syst&me de commande 54 assurant l'entrainement
en rotation de l'arbre 14, de fagon & corriger la vitesse de
rotation de ce dernier en fonction des informations regues par
le détecteur 50, Les systémes de masselottes 20 et 22 sont
par ailleurs identiques, de telle sorte gque les courbes re-
présentatives des forces F1 et Fp sont symétriques et de
pente opposée sur la figure 3. L'organe 48 est donc maintenu
en permanence & égale distance de ses positions extrgmes x4
et xp, de telle sorte que le point représentatif de cet équi-

libre se trouve toujours situé en xg sur la figure 3.

Bien entendu, le dispositif représenté sur la figure 1 peut

8tre utilisé pour réaliser des asservissements plus complexes.
Ainsi, ce dispositif non modifié peut Btre utilisé pour rendre
la vitesse de rotation d'un systéme régulé égale & un multiple
ou & un sous-multiple de la vitesse de rotation du systéme de

référence. Un mécanisme de multiplication ou de démultiplication
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par exemple & engrenages, est alors disposé entre 1l'un des
systémes et l'arbre correspondant, 12 ou 14, du dispositif
selon 1l'invention. Des asservissements beaucoup plus com-
plexes peuvent encore 8tre réalisés, par exemple en utilisant
un amplificateur hydraulique dont le tiroir serait constitué
par l'organe mobile 48, cet organe étant lui~m&me monté dans
un fourreau également mobile. Selon la fonction é'réaliser,
le déplacement du fourreau peut &tre commandé par exemple par
un détecteur & masselottes d'un type classique, sensible a

la vitesse de rotation Ny de l'arbre 12, si la vitesse de
rotation N2 de l'arbre 14 doit &tre asservie a cette vitesse
N1, ou encore par un détecteur de différence de pressionAP
si la vitesse N, doit &tre asservie & cette différence AP.

La fonction en elle-méme est définie par une came solidaire
de l'organe mobile dudétecteur de vitesse ou du détecteur de
différence de pression, sur laquelle prend appui un galet
porté par un levier commandant les déplacements de 1'amplifi-
cateur hydraulique. Des asservissements du type N, = Ny x f(N1)

ou N2 = Nq x f(AP) peuvent ainsi 8tre réalisés.

Dans la seconde variante de réalisation de 1'invention repré-
sentée sur la figure 4, le dispositif de détection est & psu
prés identique au dispositif de détection représenté sur la
figure 1, la seule différence résidant dans la configuration
des masselottes 136 et 138 des systimes de masselottes 120
et 122, En effet, la forme des masselottes 136 et 138 est
telle que la somme des raideurs de chacun des systé&mes de
masselottes 120 et 122 est positive. Plus précisément, dans
le mode de réalisation représenté, les systémes 120 et 122
sont identiques et la raideur de chacun de ces systémes est
positive, ce qui résulte du fait que l'angle § est constam-
ment inférieur & environ 100°. La zone de fonctionnement de
chacun des systémes de masselottes est du type de la zone II
sur la figuxe 2.

On se référers maintenant & la figure 5, qui représente les
variations des forces opposées Fy et F, exercées par chacun

des systémes de masselottes 120 et 122 sur l'organe mobile 148
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en fonction du déplacement x de ce dernier entre ses deux
positions extr@mes x{ et x2. Dans cette variante, le dispositif
selon l'invention fonctionne de fagon totalement différente de
la variante représentée sur la figure 1, puisqu'il ne peut
occuper que deux positions stables qui correspondent aux

positions extr@mes xq et xp. Pour simplifier, on n'a représenté

‘sur la figure 5 qu'une seule courbe F correspondant & une

valeur bien déterminée N1 de la vitesse de rotation de l'arbre
112.

En supposant que l'organe 148 occupe & l'origine la position
X5, cet organe reste dans cette position jusqu'ad ce que la
valeur de la force Fy en xp devienne légérement supérieure a
la valeur de la force Fq en xp, c'est-a-dire au-deld du point
A. Cette condition est réalisée lorsque la vitesse N, de
l'arbre 114 devient légdrement supérieure a une valeur N's,
ou, en supposant que la vitesse Ny de l'arbre 112 est éga-
lement variable, lorsque la différence entre les vitesses Ny
et Ny atteint une valeur déterminée par construction. L'organe
148 se déplace alors vers X4, Ce qui a pour conséquence de
faire augmenter la différence entre la force F; et la force
Fy, et donc d'accélérer le déplacement de 1l'organe 148. L'oxr-
gane 148 se déplace donc brutalement jusqu'en xq pour attein-
dre le point d'équilibre B! sur la figure 5. Il n'existe donc
aucun point d'équilibre intermédiaire entre les points A et B',
ce qui est illustré sur la figure 5 par l'absence de points
d'intersection entre les courbes représentatives des forces

Fq et F, lorsque la vitesse de rotation de l'arbre 114 est

supérieure & la vitesse N'5.

Dans cette variane de réalisation, le dispositif présente ume
hystérésis. En effet, le retour de l'organe mobile 148 en

X5 résultant d'une diminution de la vitesse de rotation Ny de
l'arbre 114 associé au systéme de masselottes 122 n'intervien-
dra qu'au point B" sur la figure 5, c'est-a-dire lorsque la
vitesse Ny deviendra inférieure & une vitesse N"j inférieure

a la vitesse N', et pour laquelle la valeur de la force 3

en x4 devient inférieure & la valeur de la force Fq en xq. Si
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l'on suppose gue la vitesse de rotation Nf de l'arbre 112

est également variable, on peut dire que le déplacement de
l'organe mobile 148 est alors sensible & un second seuil de
la différence des vitesses Ny et N>. L'organe 148 se déplace
alors brutalement de x4 vers xp étant donné qu'a tout dépla-
cement de xq vers xp correspond une augmentation de la diffé-

rence entre la force F{ et la force F2.

Dans la variante représentée sur la figure 4, le dispositif
selon 1'invention peut donc étré utilisé pour déclencher de
fagon franche un systéme de commande d'un automatisme tel
qu'un miciorupteur 156 fixé au boitier 110. Le microrupteur
156 peut &tre déclenché, par exemple, au moyen d'une came 158
portée par l'organe mobile 148, lorsque la différence entre
les vitesses de rotation des arbres 112 et 114 dépasse les
seuils correspondant aux pointé A et B" sur la figure 5. Bien
entendu, le microrupteur 156 peut 8tre remplacé par tout
autre systéme de commande tel qu'une valve hydraulique ou

pneumatique.’

Les applications possibles du dispositif selon 1'invention
sont nombreuses et variées. Ainsi, la variante de réalisation
de la figure 1 peut notamment 8tre utilisée dans un réacteur '
pour réaliser l'asservissement de l'arbre de commande du débit
de combustible avec le systéme de calage des aubes du stator
ou avec la commande de configuration de la tuyére, ou encore

pour repérer l'écart de vitesses dans un réacteur double corps.
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REVENDICATIONS DE BREVET

1. Dispositif pour détecter une différence entre les vitesses
de rotation de deux arbres tournants, caractérisé en ce gqu'il
comprend deux systémes de masselottes montés en opposition

et un organe mobile disposé entre les deux systémes de masse-
lottes, ces derniers étant sensibles & la vitesse de rotation
de chacun des arbres tournants pour transformer la force
centrifuge & laquelle ils sont soumis en deux forces opposées
appliquées sur l'organe mobile, de telle sorte que le dépla-
cement de ce dernier est déterminé par la différence entre

les vitesses de rotation des deux arbres.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que

les deux systémes de masselottes sont identigques.

3. Dispositif selon l'une quelcongue des revendications 1 ou 2
caractérisé en ce que la somme des raideurs des deux systémes
de masselottes estnégative, de telle sorte que le déplacement de
l'organe mobile est représentatif de la différence entre les

vitesses de rotation des deux arbres.

4. Dispositif de mesure d'une différence entre les vitesses
de rotation de deux arbres tournants selon la revendication 3,
caractérisé en ce qu'un systéme indicateur est associé &

l'organe mobile,

5. Dispositif d'asservissement de la vitesse de rotation d'un
systéme régulé & la vitesse de rotation d'un systéme de réfé-
rence selon la revendication 3, caractérisé en ce qu'il com=-
prend au moins un détecteur du déplacement de 1l'organe mobile
et des moyens de commande du systgme régulé sensibles & des
signaux délivrés par le détecteur pour modifier la vitesse

de rotation du systéme régulé afin de maintenir la différence
entre les vitesses de rotation des arbres des systdmes & une

valeur nulle.

6. Dispositif d'asservissement de la vitesse de rotation d'un
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systdme régulé 3 la vitesse de rotation d'un systéme de
référence, selon la revendication 3, caractérisé en ce que
l'organe mobile constitue le tiroir d'un amplificateur
hydraulique relié 3 des moyens de commande du systéme régulé,
1'amplificateur hydraulique comprenant de plus un fourreau
mobile dans lequel se déplace le tiroir, ledit fourreau étant
susceptible de se déplacer en réponse au déplacement d'une
came sensible & une grandeur physique telle qu'une vitesse

de rotation ou qu'une pression.

7. Dispositif selon 1l'une quelconque des revendications 1

ou 2, caractérisé en ce que la somme des raideurs des deux
systémes de masselottes est positive, de telle sorte que
l'organe mobile est sensible & deux valeurs déterminées de
la différence entre les vitesses de rotation des deux arbres

pour se déplacer entre deux positions extr&mes.

8. Dispositif de déclenchement selon la revendication 7,
caractérisé en ce que l'organe mobile porte une came suscep-

tible de venir déclencher un syst&éme de commande.
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