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Ltinvention a pour objet un contrdleur de mouvements rotatifs
et/ou linéaires adaptable sur toute installation ou appareil é&qui-
pé d'au moins un capteur de détection de défaut du mouvement.

L'objet de 1l'invention se rattache au secteur technique de 1°
électricité, notamment aux dispositifs de protection.

Il s'avére souvént nécessaire et important de contréler, d
une maniére simple, rapide et efficace des mouvements de rotation
ou des mouvements linéaires des différentes installations, appa-
reils, ou machines. On peut citer par exemple, les appareils élec-—
triques de levage ol l'on commande au moyen d'un seul bouton &
impulsions plusieurs moteurs ou autres organes.

Dans ce but, on utilise des contrdéleurs de mouvements que 1!
on relie électriquement aux installations ou appareils dont on
veut contrdler les mouvements (rotatifs ou lindaires).

D'une maniére générale, ces contrdleurs de mouvements sont
équipés d'un relais susceptible d'étre influencé par ure temporisa-
tion régulée par un capteur de détection de défauts du mouvement,
en vue de couper l'alimernation générale de l'appareil ou de l'insg~
tallation. Prenons par exemple un appareil quelconque mettant en
oeuvre un moteur & deux sens de rotation correspondant respective-
ment a un mouvement de montée et 3 un mouvement de descente que 1!
on veut contrdéler au moyen d'un contréleur de mouvement (figure 1).

Les circuits de commande des deux mouvements comprennent
respectivement, d'une manidre parfaitement connue, un contacteur
"montée" M et un contacteur "descente" D respectivement excités
par un bouton poussoir "marche™ bpm et bpd et maintenus dans cet
état par un contact d'auto alimentation m et d ; un bouton poussoir
"arrét" dtant monté en série avec les boutons "marche".

Les sorties des contatts d'auto alimentation m et d sont re-
liées & une entrée a du contrdleur cm elle-méme reliée & une borne
b d'entrée da circuit du relais R interne au contrdleur cm dont
une borne c est connectée 3 l'autre fil d'alimentation e autori-
sant ainsl la mise sous tension du dit contréleur cm mn méme temps
que celle des contacteurs M ou D. On voit également que la sortie
F du circuilt du relais R est connectée & 1l'entrée g.dés boutons
poussoirs bpm et bpd en interceptant des contacts en paralléle
ouverts au repos ml et dl1 des contacteurs M et D. De méme la sortie
de chaque contact d'auto-alimentation m et d, relide & l'entrée a
du contréleur cm, estbranchée en série avec d'autres contacts ou-
verts au repos m2. et d2 connectés respectivement & l'entrée des
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contacteurs M et D.

On analyse maintenant d'une maniére succincte, le fonctionne-
ment du contréleur de mouvement cm réalisé selon l'art antérieur.

On enclenche par exemple la "montée" M, les différents con-
tacts m, ml et m2 se ferment, simultanément le contréleur cm
est sous tension, de méme que le relais interne R dont les con-
tacts se ferment. Le cgptéur'g de détection de défauts de mouve-
ment, branché aux bornes h et i du contrdleur cm, agit sur la tem—
porisation interne du dit controleur, pour commander ou non, selon
1'état électrique fourni par le capteur, le relais R. Si un défaut
apparait, la temporisatibn agit sur le relais R dont les contacts
s'ouvrent ce qui a pour effet d'ouvrir le contact ml et par voie
de conséquence, de couper l'alimentation du contacteur M. Le fonc-
tionnement du contrdleur est identique lorsque l'opérateur enclenche
le contacteur "descente™ D, et qu'un défaut apprait.

Ainsi réalisés, ces contrdleurs de mouvement présentent cer~
tains inconvénients.. '

En effet, on voit qu'ils présentent une seule alimentation, et
que les relais R changent d'état aussitdt qu'ils sontalimentés (sys-
téme de commande 3 auto-alimentation figure 1). D'autre part, bien
qu'il puissent s'auto-contrdler eux~-mémes, ils ne peuvent pas con-—
tréler la totalité d'un circuit électrique.

Le contréleur de mouvement selon 1'invention remedie a ces

‘inconvénients, et est remarquable en ce qu'il comprend plusieurs
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entrées sépardes et isolees entre~elles électriquement, chacune des
dites entrées étant susceptible d'édtre alimentée lors de la mise en
fonctionnement du mouvement & contrdler, en vue de l'asservissement
de la temporisation électronique régulée par le capteur pour exci-
ter ou non, suivant le signal électrique fourni par le dit capteur,
et comparé a-la durée de temporisation, le relais interne du con-

‘tréleur de mouvement qui peut ainsi étre alimenté en permanence par

une source de tension pour . amélicrer le temps de réponse lors
d'un défaut. _

D'autre part, dans une chaine cinématique, lorsque l'on veut
prendre une information et en contrdler la totalité, il y a lieu
de prendre cette information au bout de la chaine. Par exemple, sur
une machine ol le travail effectué est une rotation, on prend 1!
information sur la rotation. Par contre, si cette machine ou engin
effectue un travail linéaire, et lorsque cet engin se compose d'un
systéme qui doit commander simultanément plusieurs mouvements 1i-
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néaires dans le méme sens, l'inform&ion est prise directement sur
ces mouvetkents lindaires. C'est le cas par exemple des colonnes
fixes ou mobiles de ponts élévateurs.
Ces caractéristiques et d'autres encore ressortiront de la
5 suite de la description. »

Pour fixer l'objet de l'inventicn, sans toutefois le limiter,
dans les dessins annexés :

La figure 1 estun schéma électrique de principe montrant un
contrdleur de mouvement connu inserré dans un circuit pour la

10 commande par exemple d'un moteur & deux sens de "marche".

La figure 2 est un schéma électrique de principe montrant le
contdleur de mouvement selon l'invention inserré dans un circuit
équivalent & celul de la figure 1.

La figure 3 est un exemple de schéma électrique de principe

15 du contrdleur selon 1l'invention.

La figure 4 est un schéma électrique de principe montrant la
possibilité de rellier un nombre qﬁelgonque de contrdleurs selon 1'
invention et un nombre correspondant de contacteurs de commande
de moteurs rotatifs, linéraires ou autres, par exemple.

20 Afin de rendre plus concret l'objet de l'invention, on le dé-
crit maintenant d'une maniére non limitative en se référant notammen
aux schémas électriques de principe des figures des dessins.

On voit figures . 2 et 3 notamment un contrdleur de mouvement
désigné dans son ensemble par CM dont deux bornes 2 et 10 sont re-
251ides & une alimentation permanente S qui est une source de tension

permettant de maintenir le contréleur en éveil permanent pour en

avantager le temps de réponse, lors d'un défaut. Deux autres bornes

1 et 4 du contrdleur sont relides & un contact ra fermé au repos,

relatif au relais interne RA du contrdleur commandé en cas de défaut
30comme il est indiqué dans la suite de la description. Ce contact

ra est branché en série avec le relais auxilliaire de 1l'alimentation

permanente S en vue de sa coupure éventuelle en cas de défaut par le

relais RA (figure 2).

D'autres bornes 8, gi, g2

cee gfldu‘contréleurfgg.correspondent

353 différentes entrées indépendantes isolées électriquement entre-
elles et qui servent & aller chercher 1'information d'alimentation -
du contrdleur suivant plusieurs circuits différents relatifs aux
mouvements & contrdler.

2

Dés que l'une des bornes 8, §i., 87, eee §_r_1_ est alimentée, une

4otempofisation éiectronique, interne au contréleur CM, est amorcée
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pour exciter en cas de défaut le relais RA en vue de 1'ouverture

de son contact ra et par voie de conséquence la coupure de 1'ali-
mentation permanente S. Pour annuler momentandment la temporlsa-
tion électronique, de tout type connu et approprié, il suffit de
faire varier, aux bornes 2 et 6 du contrdleur ol est connecté 1!
ensemble du circuit de temporisation, un courant ou une tension.
A cet effet, on branche aux bornes 2 et 6, un capteur 11 de dé-
tection du défaut de mouvement (rotatif ou lindaire).

On peut parrexemple, utiliser un déteteur de proximité induc-
tif ou capacitif ou un ccntact & impulsion.

' Pour une meilleure compréhension, on étudie maintenant le
fonctionnement du coﬁtréleur selon 1l'invention sur le méme exem—
pPle que celui pris pour expliquer succinctement le fonctionnement
d'un contréleur classique (figure 1).

On désigne par les mémes repdres que précédemment, c'es-a-dire

M et D les bobines des contacteurs relatifs respectivement au mouve-

ment de montée et de descente (figure 2) que 1'on veut contrdler.
Les contacteursrg.et D sont respectivement alimentés par un bouton
a2 impulsions MB et BD (systéme homme-mort). Les entrdes J et k des
contacteurs M et D sont respectivement relids aux entrees indépen-
dantes 8 et 8"l du contrdéleur CM. Les deux bornes 2 et 10des contrdleurs
sont relides aux deux conducteurs d'amende de courant 1 et n. Le
contact ra, par 1l'intermédiaire des bornes 1l et 4 est branché en
série d'une part avec l'entrée du relais auxiliaire S de l1'alimen~
tation permanente, et d'autre part, en amont dt'un contact fermé au
repos s du relais auxilialre S dont la sortie est rellee au conducteur
h c'es-a-dire 3 la sortie des contacteurs M et D.
Donc en position de départ, le contrdleur CM est alimenté
par la source de tension permanente S (hornmes 2 - 10), le relais
RA n'étant pas excité et son contact Xa normalement fermé au repos.
Supposons que 1'on donne une impulsion sur le bouton BM, 1le
contacteur M est excité, l'entrée 8 du contrdleur est sous tension,
ce qui a pour effet, comme on 1'a vu précédemment d'amorcer la tem—

porisation électronique qui est susceptible d'étre remise 3 zdro

par toutes variations ou coupures de tension entre les bornes 5 et
6 du contréleur ol est branché 1le capteur 11.

Si, par exemple, la temporisation électronique est reglee a
deux secondes, et si les variations (ou coupures) entre les bornes
5 et 6 sont inférieures & deux secondes, le relais RA n'est pas '
excité, son contact £a demeure ferméd.
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A l'inverse, si les bornes 5 et 6 sont ouvertes ou fermées
en permanence, c'est-a-dire qu'il n'apparait plus de coupures ou
de variations de tension aux bornes 5 et 6 au bout du temps de
la temporisation (téglée selon l'exe ple i deux secondes), le re-
lais RA est excité ouvrant ainsi son contact ra et par voie de
conséquence coupant 1'alimentation permanente S qui constitue une
sécurité générale. Le relais RA reste ouvért aussi longtemps que
la borne 8 est sous tension.

Pour remettre le contr.5leut CM en position d'attente, (posi-
tion de départ), 11 faut et il suffit que lahnrnésg_(dans 1'exempl
Bhoisi) soit hors tension (bouton BM relaché). A ce moment, le re-
lais RA n'est plus alimenté et son contact ra se referme.

On a donc bien réalisé un contrdle permanent d'un mouvement
rotatif. Il en serait de méme pour un contble permanent d'un mouve-
ment lindaire (positionnement différent du capteur).

Le contrdleur selon l'invention permet également le contréle
de mouvements lents, c'est-~d-dire des vitesses (de rotation ou de
déplacement lindalre) infé;ieures a celles normalemen? prévues par
le constructeur.

En effet, si les bornes 5 et 6 regoivent des coupupe§6u déds
variations de tension dont le temps est supérieur au temps de tem-
porisation préréglé;jcette dernidre n'a pas le temps de revenir au
zéro. Le relals RA s'excite donc au bout du temps de la temporisa-
tion, ouvrant son contact ra. '

On voit donc sur le schéma de la figure 2, d'une maniére im-
portante, que le relais‘gé est commandé unicuement en cas de défaut:
puisque son contact ra reste fermé lorsque le contrdleur est hors
tension, lorsque les bornes 2 et 10 sont alimentées, lorsque les
bornes 2 et 10 et 1l'une quelcongue des bornes 8, §i7‘§3 ceay §2
sont alimentées et que les bornes 5 et 6 recoivent wune coupure ou
une variation dont la durée est inférieure au temps de réponse du
temporisateur. Ces différents cas correspondent bien a des états
de fonctlonnement normal.

On a illustré & la figure 3, & titre indicatif, un schéma
électrique de principe d'un contréleur de mouvement selon 1l'inven-~
tion, étant bien évident que d'autres réalisations sont possibles
en partant de ce schéma de base. '

On voit (figure 3) que la temporisation, amorcée par 1l'une des
entrées indépendantesign §3, §E, ceey §2 montées en paralléle, com-
prend pour l'essentiel, d'une maniére connue et dans le cas notam=-
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ment d'un capteur 11 sous forme de détecteur de proximité inductif,
un temporisateur électronique proprement dit 12, asservi par un
circuit intégré réalisé a partir de quatre portes NAND a3, 14,
15 et 16 en technologle C.MOS. _ 7

5 Le signal, émis par le capteur 11 aux barres 5 et 6 du con-
tréleur, est envoyé sur les deux portés- NAND en dérie 13 et 14
qui assurent la mise en forme dudit signal. Ce signal est ensuite
différentié 3 1'aide d'un circuit RC serle (résistance 17 et con-

densateur 18) et envoyé dans 1l'entrée 15 de 1l'autre porte NAND 15 qui

10 valide les signaux fournis et les transforme en une série d'impul-
silons sous forme de pics pour les rentrer dans le temporisateur a2.
L'autre entrée 152 de la porte NAND 15 est relide aux différentes
entrées indépendantes 8, 81 §3, ...,.§_ du contrdleur CM. L'on
congoit donc que lorsque l'une des bérnes 8, 81, 82 vy g‘_‘_ st

15 sous tension, 1l'entrée 15 ‘de la porte NAND 15 est & 1'état 1 et
peut donc validér les signaux fournis par le capteur 11 pour les
envoyer aprés transformation comme indiqué ci-dessus, sur le tem-—
porisateur A2. Inversement si aucune des entrdes 8, 81 gf, ces
8 est sous tension, l'entrée 152 de la porte NAND 15 est a l'état

20 O et ne peut donc amorcer la temporisation 12 dont 1la sortie 12
est & 1'état 1.

Si 1le temps entre deux impulsions est supérieur au temps du

temporisateur 12, la sortie 12 de ce dernier passe & 1'état O, le re-

lais RA est excité par 1'intermédiaire notamment de la porte NAND
25 16 dét des transistors T1 et T2. Inveréement, si le temps entre deux
impulsions, est inférieure au temps da temporisateur 12, la sortie
12 du dit temporisateur reste a 1'état 41, le relais RA n'est pas
excité, son contact ra demeure fermé. Il est bien évident que cet
exemple de réalisation de tempérisation électronique est donné 3
30 titre indicatif nullement limitatif.

On voit toujours figure 3 que les différentes entrdées 1ndepen-
dantes 8, 81 82 cee 8 reliées notamment & 1'entrée 152 de la
porte NAND gg, sont isolées électriquement entre-elles au moyen de
diodes 19 en série avec des résistances 20. Ces dispositions per-

35 mettent de supporter des courants inverses'importants.

La figure 4 montre la possibilité d'associer un nombre guel-
conque de contrdleurs CM selon l'invention pour le contrédle de
mowvements rotatifs ou linéaires de manidre & provoquer la coupure
de l'ensemble de l'installation en cas de défaut de mouvement détec—

40 té par 1'un quelconque des contréleurs CM. On suppose que l'indal-

‘lation a contrdler met en oeuvre une série de moteurs 3 deux sens
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de marche pour la commande d'un mouvement de montée et de descen-

te (contacteurs M et D avec boutons de commande & impulsion BM et
BD).

Comme on 1l'avu précédemment (notamment & la figure 3) les
bornes 2 et 10 des contrbleurs CM sont branchées aux bornes d'une
alimentation permanente avec notamment un relais RB commandé par
le bouton a impulsion rb. Par exemple, lorsque ce relais RB est
sous tension, il assure la fermeture et le maintien d'un disjonc-
teur principal.

Les bornes 1 et 4 de chague contréleur sont montées en série
de sorte que lorsque le contact ra de l'un des contrdleurs s'ouvre,
ltensemble de l1l'installation es coupée.

On analse maintenant le fonctionnement de cette installation.

On appui sur le bouton & impulsions rb pour alimenter le relais
RB qui s'auto-alimente par son contact rbl (éventuellemént par di-
vers dispositifs de sécurités : relais thermiques, boutons d'arrét

. d'urgence...) et également par les contacts ra, fermés au repos
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de chaque contrdleur de mouvement CM. A ce moment, les bornes 2 et
10 des contrdleurs CM sont alimentés pour mettres lesdits contré-
leurs en évdl. ’ '

On suppose maintenant que l'on appuie sur 1'un quelconque des
boutons & impulsion BM pour alimenter les bobines M des contacteurs
de commande des moteurs. Toutes les bornes 8 des contréleurs sont
excitées ; la temporisation électronique commence. Les capteurs 11
doivent donner une information au niveau desbornes 5 et 6 des con-
tréleurs CM.

Si au bout d'un temps x, correspondant au temps préréglé du
temporisateur, l'un quelconque, ou pluéieurs, des contrdleurs CM
n'a pas regu cette information, cela signifie qu'il y a un défaut
soit mécanique au niveau de la ou des chaines cinématiques, it
électrique au niveau du ou des moteurs ou du ou des circuits de
puissance et/ou de commande. Comme on 1l'a vu ce ou ces défauts en-
trainent l'ouverture d'un ou des contacts ra du contréleur (barnes
1 et 4 provoquant ainsi la coupure du relais RB et conséquemment 1'
arrét général de l'ensemble de 1l'installation.

On a bien réalisé le contrdle de la totalité électrique ét/ou
mécanique d'une installation commandant dans ce cas plusieurs moteur:

Il est également possible avec un ou plusieurs contréleurs
de mouvement selon l'invention, de contrdler en plus tous les cir-
cuits,,contacts;'fin de course... placés en aval de l'alimentation
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des bornes 8, 81, §E, seoy §i du ou des contréleurs CM, c'est-a-
dire placés entre les boutons & 1mpu151on BM ou BD et les bobines
de commande des contacteurs M ou BD.

autre part, si les contacts en série dans le circuit des
boutons BM ~ BD et des bobines des contacteurs M -~ D, sont des
contacts actionnés par un ou des relals, ils sont également con-
trolés.
Le contrdleur de mouvement'gﬂ selon 1'invention, permet aussi
de vérifier 1'état du capteur. En effet, en cas de non fonction-
nement du capteur, le relais RA du contrdleur est excité, puisque
ledit capteur n'envoie plus de signaux susceptibles d'étre mis en
forme pour agir sur la temporisation. Au bout du temps préréglé de
temporisation le relais est donc excité.

On prévoit également, pour assurer 1'auto-contrdle du contré-—
leur de mouvement CM, de doubler le relais interne RA par un autre
relais qui seralt excité dés la mise sous tension d'une des bornes.
8, 81 §E, 8 -du contréleur pour couper eventuellement 1'alimenta-
tion en cas de défaut dudit contrdleur.

Dans une réalisation en varlante, le capteur 11 peut étre une
cellule photo-électrique ou autre. )

Les avantages ressortent bien de la descrlptlon, en particulier
on souligne : ,

— La possibilité de contrdler la totalité d'un circuit électrique.
- La possibilité de prendre 1l'alimentation du ou des controleurs
directement & la source.

- Le maintien du contrdleur en éveil permanent, pour avantager le
temps de réponse lors d'un défaut.

- L'efficacité du ou des controleurs avec un systéme dit *homme
mort"v.

L'invention ne se limite aucunement & celui de ses modes d'ap-

-plication non plus qu'a ceux des modes de réalisation de ses di-

verses prties ayant plus spécialement été indiquées ; elle en em-
brasse au contraire toutes les variantes.
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REVENDICATIONS

~1- Contr@leur de mouvements rotatifs et/ou lindaires, adaptable
sur toute installation ou appareil comportant au moins un capteur
(11) de détection de défaut du mouvement, le dit contrbéleur (CM),
équipé d'un relais (RA) susceptible d'étre influencé par une tem=-
porisation régulée par— le capteur (11), pour coupea 1l'alimentation
générale en cas de défauts, est caractérisé en ce qu'il comprend
plusieurs entrées (8, 81, 82, coey 8™) sépardes et isolées entre
elles électriguement, chacune degdites entrées (8, 81, 82, cee

Bn), étant susceptible d'étre alimentée lors de la mise en fonc-
tionnement du mouvement 3 contrdéler, en vue de l'asservissement

de la temporisation électronique régulée par le capteur (11) pour
exciter ou non, suivant le signal électrique fourni par le dit
capteur et comparé au temps de temporisation, le relais interne (RA)
du contrdleur de mouvement (CM) qui peut 8insi étre alimenté en
permanence par une source de tension pour améliorer le temps de ré-
ponse lors d'un défaut.

-2- Contréleur de mouvement selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'il comprend : deux bornes (2 et 10) susceptibles d'é&tre
relides 3 une alimentation permanente (S), deux autres bornes (1 et
4) sur lesquelles est branché un contact fermé au repos (ra) du re-
lais interne (RA) pour é&tre branchées en série avec l'alimentation
permanente (S), les bornes (8, 81, 82, ee+, 8%) correspondant aux
différentes entrées indépendantes et qui servent 3 aller cherhher
1'information d'alimentation du contrdleur suivant plusieurs cir-
cults différents ; dux bornes B et 6 ol est relide notamment la
temporisatior dlectronique et qui permettent le branchement du
capteur (11) susceptible de falre varier aux bornes (5 et 6) du
contréleur, un courant ou une tension pour annuler momentanément

la dite temporisation.

=3« Contrdleur de mouvement selon l'une quelconque des revendica-
tions 1 et 2 dans lequel la temporisation électronique domprend
pour l'essentil, un temporisateur électronique 12 asservi

par un circuit intégré réalisé A partir notamment de postes NAND
(13, 14, 15 et 16) pour assurer la mise en forme du‘signal émis
par le capteur (11), sa différentiation & 1l'aide d'un circuit (RC)
puls sa transformation pour 1'envoyer dans le temporisateur (12),

caractérisé en ce que les différentes entrées indépendantes (8, gl

?
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2 n s ' s 2 N
y +-=-3 87) sont montées en paralldle et sont relides & une en-

8
trée d'une porte NAND (15) du circuit intégré pour permettre, lors—
que l'une des dites entrées (8, 81, 82, eoey 87) est alimentée, la
validation des signaﬁx fournis par le capteur (11) aux bornes (5

et 6) pour les envoyer sur le temporisateur (12) dont la sortie
(121 change d'état ou non én fonction du signal émis et du temps
de temporisation ¥glé en vue de la commande ou pas du relais (RA).

-4~ Contrdleur de mouvement selon l'une quelconque des revendica-
tions 1, 2 et 3, caractérisé en ce que le relais (RA) est commandé uni-
quement en cas de défauts, son contact (ra) reste fermé lorsque le
contréleur (CM) est hors tension, brsque les bornes (2 et 10) sont
alimentées, lorsque les bornes (2 - 10) et 1l'une quelconque des
bornes (8, 81, 82, esey 8") sorit alimentées et que les bornes (5

et 6) regoivent une coupure ou une variation de tenson (ou de
courant) dont la durde des variations est inférieure au temps

de réponse du temporisateur ; inversement, si la durde des variations
et supérieure au temps de réponse du temporisateur, ou si les bornes
(5 et 6) ne changent plus d'éta, le relais (RA) est excité, et

au bout du temps de réponse du temporisafauf, le contact (ra) s
ouvre et reste ouvert tant que les bornes (2, 10, 8, 81, 82, ooy

8™) sont alimentdes ; dés que l'une des bornes (8, 8°, 8%, ..., 8™
n'est plus sous tension, le relais (RA) revient au repos et son

contact (ra) retombe.

-5— Controleur de mouvement selon 1'une quelconque des revendica-
tions 1, 2, 3 et 4, caractérisé en ce que les entrédes (8, 81, 82,
ceey 8™) sont isoldes électriquement entre elles au moyen de

diodes (19) en série avec des résistances (20) permettant de sup-

porter des courants inverses importants.

-6— Contrdleur de mouvement selon l'une quelconque des revendica-
tions 1, 2, 3, 4 et 5, caractérisé en ce que dans le cas de l'as-
sociation de plusieurs contrdleurs pour l'ensemble d'une installation
avec plusieurs mouvements 3 vérifier, les bornes (1 et 4) des con-
trdleurs sont relides en série, tandis que les différentes entrées
(8, 81, 82, ceey 8") correspondantes de chaque contrdleur sont
montées en paralldle ‘et permettent de relier un nombre important
de relais ou autre, sans risque de détérioration des composants.
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~7= Contrdleur de mouvement selon 1l'une quelconque des revendica~
tions 1, 2, 4, 5 et 6, caractérisé en ce que le capteur (11) est
réalisé au moyen d'un contact mécanique (ouvert ou fermé).

-8~ Contrdleur de mouvement selon la revendication 3 et l'une
quelconque des revendications 1, 2, 4, 5 et 6,caractérisé en ce
que le capteur (11) est réalisé au moyen d'un détecteur de proxi-
mité capacitif eu inductif.

-9~ Contrdleur de mouvement selon la revendication 3 et 1l'une quel-
conque des revendications 1, 2, 4, 5 et 6, caractérisé en ce que

le capteur (11) est réalisé au moyen d'une cellule photo-é&lectrique
ou autre.
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