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position du clapet d’étranglement.

Dans un procédé de détermination de I'état de contact du
mécanisme principal d’action sur le clapet d'étranglement avec
un dispositif, électropneumatique ou commandé par un moteur,
de mise en position du clapet d'étranglement, la solution
proposée consiste  effectuer & des intervalles de temps, des
opérations de contrle dans lesquelles le dispositif de mise en
position du clapet d'étranglement regoit des impulsions de
signaux de commande qui sont dirigées dans le sens de
T'ouverture du mécanisme principal d'étranglement et qui pro-

voquent un changement de position lorsque le mécanisme -

d'étranglement est écarté et ne provoquent pas de change-
ment de position lorsque ce mécanisme est au contact, la
réaction du systéme étant utilisée comme mesure de I'état de
contact. On peut prévoir des valeurs de seuil qui doivent &tre
adaptées ultérieurement en fonction des conditions de fonc-
tionnement ou de facteurs extérieurs.- -

Procédé de détermination de I'état de contact du mécanisme principal d’étranglement avec un dispositif de mise en
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L'invention corncerne un procédé ée détermination de
1'état de contact du mécanisme d'étranzlsment principsl d'un
moteur & combustion soumnis & une précontrainte élasticu
dans le sens de la fermeture de l'étrangelement avec un dis-
positif de mise en position du clapet d*étranglement qui for-
me butée et dont le déplacement est vrovogué, en fonction de
parametres de fonctionnement, par des signaux de commande.

Il est connu, pour la détermination de 1'état de marche
a4 vide du mécanisze d'étranglement ou de son état de contact
avec le dispositif de mise en position du ciapet d'étrangle-
ment, de monter sur le poussoir de cedispositif de mise en
position qui entre en contact avec le mécanisme d'étrangle-—
ment principal un indicateur de contact électroméeanique,

Ce dispositif de commutation est cependant trés fragile, car
il est soumis & de gros efforts et est souvent attaqué par
1'atmosphere qui 1l'entoure.

Le but de l'invention est donec la mise zu point d'un
procédé du type initialement défini qui permette pour la dé-
termination de 17état de contact, de renoncer & 1l'utilisa-
tion d'un indicateur de contact ou d'un dispositif de conwmu~
tation dans la zcone d'action réciproque du mécanisme d'é-
tranglement et du dispositif de mise en position du clapet
d'étranglement.

\ Ce but est atteint, suivant ltlinvention, du fait que,
dans un procédé du type initialement défini, 1'état de con-
tact est contrélé au moyens d'opérations dens lesguelles le
dispositif de mise en position du clapet d'étranglement est
soumis 2 des impulsions de signsux de commande qul sont
orientées dens le sens de l'ouverture du mécanisme d'étran-
glement princiral et qui provoguent toujours un déplacezent
lorsque le mécanisme d'action sur le clapet d'étranglement
est écarté et ne provoquert pas de déplacement lorsgue le
mécanisme d'action sur le clapet d'!'étranglement est au con-
tact, et que la rézction du sytéme est utilisée comme nme-
sure de 1'état de contact.
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Dans 1l'état de marche & vide, c'est-a-dire lorsgu'on
libere le pédale d'accélérateur, le mécanisme d'action sur
le clapet d'étranglement est au contact du dispositif de
mise en position du clapet d!'étranglexent tandis qu'en cas
de charge partielle ou totale, c'est-a-dire lorsgu'on ap~
puie sur la pédale d'accélérateur, il est écarté du disvo-
sitif de mise en position du clapet d'étranglement. De ce

fait, dans 1'état de marche % vide, il feut, lors du dépla-

cement du dispositif de mise en position éu clapet d'éfran-

glement dans le sens de 1l'ouverture du mécanisme agissant
sur le clapet, surmonter des résistences plus considéra-
bles, le principe de l'invention est de tirer parti des
dispositions indiquées pour déduire de ces différences des

conclusions relatives & 1'état de contact & chaque'i‘stant5-$'ff-

Dés que, sous l'action des impulsions de signaux de com= -
mande, une réaction du syétéme se produit sous la forme
d'un déplacenment, cela signifie que le mécenisme d'action
sur le clapet d'étranglement est écarté du dispositif de

mise en positicn du clapet d'étrangiement tandis que, lors-

gu'il ne se produit pas de déplacement, on est dans 1'état

de marche & vide. Ce procédé est extrémement simple, car il

ntexige qu'une action d!'impulsions adéquates d'éléments

déj2 existents et une interprétation de la réaction du sys-

teme.

Dans un mode de réalisation de l'invention dans lequel

on utilise un dispositif électropneuratigque de mise en po-

sition du clapet d'étranglement d'une boite & membrane sou-

mis & une précontrainte élastique dans le sens de 1'ouver-
ture de 1'étranglement, avec une zone de pression de trava
en dépression et de volume variable et des soupapes d'entr
d'air et d'évacuation de la pression, la solution préférée

il
ée

consiste & faire ouvrir et & fermer alternativement les sou-

-

papes d'entrée d'air et d'évacuation de la pression par de
impulsions de signaux de commande qui font que 1thystérési
déplacemzent-pression est slrement masquée lorsgue le méca-
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nisme d'action sur le clapet 4'é: rglete“t est écartd, ce
gui provoque un déplacement, et n'es® irement ras masguée
lorsque lemécanisne d'action sur le clspet d!étrangelexent
est au cortact, ce gui exclut tout dérlacement. Le systéme
global qui intervient lorsque le mécanisme d'action sur le
clapet d'étranglienent est au contact du dispesitif de mise

en position du clzret a une hystérésis déplacement ~pres
sion plus grande aue celle du disvositif de mise en posi-

tion du clapet a'éiranglexment qui intervient seul en cas de
charge partielie ou totale, Dans ces conditions, le systime
global (en mzrche & vide) exige, pour réaliser des dépla-—

cements des variations de pression plus grandes que le dis-
positif de mise er rosition (ern cas de charge partielle ou

totale). Dés lors 1'état de contact peut &tre déterminde

d'une maniére sirple par les variations de pression corres-
pondantes dans le dispositif de mise en position d'appul du
clapet d'étranglement,

Lorsqu'un dispositif électropneumatique de mise en po-
sition du clapet d4'étrangelemnt de ce type contient, d'une
maniére connue, un dispositif de réinjection des informa-
tions relatives aux positions, il est préférable dans ce
cas, de prévoir une valeur de seuil pour le déplacment., De
ce fait, le dispositif de réinjection déji en place pour la
commande, le réglage ou l'indication des infarmations reut
8tre utilisé en méme temps pour la prise en com mpte de la
réaction du systéme, La fixation a priori d'une valeur de
seuil permet par exemple de distinguer un déplacement méri-
tant d'€tre pris en compte d'avec des signaux erronds pro-
venant de vibrations.

Lorsqu'on utilise un dispositif de mise en position du
clapet d'étranglement commandé par un moteur électrique, il
est préférable cus la réaction du systéme soit prise en com-
pte par traitement du courant de démarrage ou de régime etfou
de la tension du moteur et/ou .du retard séparant le début
des impulsionys de commande et le début du déplacemenf. En
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raison de la grande résistance mécanigue du mécanisme agis-
sant sur le clapet d'étranglement, le courant de démarrage
du moteur est plus intense que lorscue le mécanisme d'ac-

‘tion sur le clapet d'étranglement est écarté (charge par-

tielle ou totale). Par ailleurs, dans cet état de fonction-
nement, le retard du début du déplacement est plus grand,
Ces différences peuvent &tre décelées facilement et utili-
sées pour la détermination de 1'état de contact.

Lorsqu'on utilise un dispositif de mise en condition
du clapet d'étranglement commandé par un moteur électrigue
et comprenant un appareil indicateur de position associé au
mécanisme d'étrznglement principzl, il est préférable que
le retard soit déterminé par traitement des signeux au ni-
veau de l'indicateur de position, Cet appareil peut &tre
utilisé en m8me temps & plusieurs fins et n'exige pas de

moyens spéciaux pour ¥enregistrement du déplacemernt.

Dans un autre mode de réalisation de 1'invention, des
valeurs de seuil sont prévues pour le courant de démarrage
ou de régime et/ou le tension du moteur et/ou le retard.
De ce fait, il est possible, en fonction de facteurs quel-
congues de distinguer nettement les états de fonctionne-
ment correspondant au cas ol le mécanisme d'action sur le
clapet d'étranglement est au contact et au cas ol il est
écarté,

Dans un autre mode de réalisation la solution préféré
consiste & faire dépendre lalongueur et/ou l'amplitude des
impulsions de signaux de commande et/ou les valeurs de seuil
de facteurs extérieurs, comme la température et la tension
du régime. Cette solution permet un réglage ultérieur et
une adaptaiion 4 des facteurs extérieurs variables, C'est

“ainsi, par exemple, gqu'en cas d'augmentation de la tension
- de régime lorsgue l'on utilise un dispositif de mise en po-

sition du clapet d'tranglement commandé psr un moteur élec-
trique, il est avantageux d'auvgmenter la longueur et/ou
1'amplitude des impulsions de sigraux de commande et/ou
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dtélever la valeur de seuil du courant. Clest l'inverse en
cas d'élévation de la température.

En remplacezent ol en plus, il est ézalement possible
de faire dépendre la longueur et/cu 1l'amplitude des impul-
sions de signaux de commande et/ou les valeurs de seuil de
1'état de fonctionnerment du dispositif de nmise en position
du clepet d'étraxzlexent., De ce fait, il est possible, par
exenple, de prévoir une modification des grandeurs en gues-
tion suivant la déviation du disrositif de rmise en position
du clapet d'éirznglerment, de manitre & compenser les influ-
ences inhérentes au systéms comme, psr exemple, l'influence
exercée vpar la déviation sur l'hystérésis trajet-rression
d'un dicrositif éleciropreumatique de mise en position du
clapet d'étranglement.

Pour gue le fonctionnement s'effectue toujours sans
incident, il peut encore &tre avantageux, avant la mise en
marche ou & plusieurs reprises, gue, lors de 1l'étalonnage,
la longucur et/ou llazplitude des impulsions de signsux de
commende et/ou les valeurs de seuil & partir de valeurs
élevées soient zbaissées de telle manigre gque, lorsgque le
mécanisme d'action sur le clapet d'étranglement est au

" contact, asucune réaction du systéme ns se produlse.

Dens un mode de rdalisation particulidrenment aventa-
geux, ce n'est cue lorsque les impulsions de signaux de
commande provoguent une rdéaction du systéme dans le sens
de 1l'ouverture de 1l!'étrangliement pwincipal gue se produl-
sent des impulsions de signaux de commande qui compensent
ce mouvenent, L'intervention des impulsions compensairices
ne se produit donc qu'laprés qu'un déplacement se soit pro-
duit, ce qui correspond au cas d'une charge partielle ou
totale lorsque le mécanisme d'action sur le clapet 4'é-
tranglement est écarté. Par contre, lorsgue, dans 1'état
de marche, du fait que la charge métallique est plus forte,
il ne se produit pas de déplacement, 1'intervention d'im-
pulsiong de signaux de commande devrail 8tre supprinée pour
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que le cispositif de pise en position du clapet d'étrenzle~
ment ne soit pas ramené er arridre, & chague opération de
contrfle, dans le sens de la ferzeture du mécanisme agis-
sant sur le clapet d'étranglement. ,

Par ailleurs, il est préférable que les opérations de
contr8le s'effectuent & des intervalles déterminées, par
exemple toutes les vingt millisecondes. On est alors slr de
disposer partiquement en permanénce d!'informztions sur
1tétat de contact et qulen mé&me temps le disrositif de mise
en position du clapet d'étrangleient peut toujours assurer
les déplacements éventuellement nécessaire, '

Tl'invention est ddcrite ci-dessous d'une manitre plus
détaillée au moyen d'exemples de réalisation en se réfé-
rant au dessine. : -

Ta figure 1 est un schéma d'ensemble d'un dispositif
électropneunatique de mise en position du clapet dtéirangle—
ment et du mécanisme d'action sur le clapet dtétranglement
qui lui est associé et dont 1'état de contact avec le dis-
positif de mise en position du clapet d'étranglenent est
déterminé par le procédé suivant 1tinvention.

La figure 2 est un schéma illustrant le principe du
traitement des signeux dans le systéme représenté per la
fizure 1. ’

La figure 3 est un schéma d'ensemble d'un dispositif
de mise en position du clapet d'étranglement commandé par
un moteur éleétrique'et d'un mécanisme d'action sur le
clapet d'étranglement dont le contact avec le dispositif
de mise en position du clapet d'étranglement est déterminé
par le procédé suivant 1'invention.

La figure 4 est un schéma illustrant le principe de la
commande par un moteur et du traitement des signaux dans
le systéme représenté par la figure 3.

Comme le montre la figure 1 un dispositif électro-
pneumatique 1 de mise en position du clapet d!'étranglement
est constitué par une bofte & membrane et comporie une
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zembranenoovile 2 zul sépare une zone 3 relés 3 l;at:osphére
extérieure par unz ouverture B d'avec uns zone 4 i peession
de travail, La membrere 2 est munie d'une tige de membrare 5
qui est dirigée, en étant guidde vers llextérisur et qui est
poussée par un rsssort de compression 6 dans le sens dtune
augnentation de la zone 4 & pression de sravail. Un mdeznise—
re 7 d'action sur le clapet d'étranglerent comporte un Sys-
teme de tiges de levier d‘'accélération représenté d'une ma~
niere simplifiée et est attiré par un ressort de traction 8
dans le sens ol il doit &tre en contact avec la tige de mem—
brane 5,

Le dispositif 1 de mise en position du clapet d'étrangle~
ment comprend une soupape magnétigque 9 qui peut 8tre mise
en action par un premier signal S1 et une soupape magnétique
10 qui peut &tre zise en action par un deuxidme signal S2,
Ces deux soupapes magnétiques débouchent dans la zone & pres~ e
sion de traveil et sont soumises du c8té entrée X une dépres—
sion Py, ou & la pression atmosphérique By . Un poussoir i1,
qui suit le mouvement de la membrane, porie & son extrdémité
un dispositif de prise. 12 en forme de boucle qui, en
un endroit gqui dépend de la position effective de la membra-
ne 2, relie une résistance soumise & l'action d'un courant
(potentiométre) 13 & une glissidre conductrice 14. ILa glig=-
siere 14 émet un troisiéme signal S3, qui correspond & la va-
leur indiquant la position effective de la membrane 2.

Comme le montre la figure 2, les signaux S1 et 82, sont
produits par un circuit de réglage 15 qui, peut recevoir, du
cbté entrée pour les différentes opérations de déplacenment,
au moins un signal de commarde B, pour chacue opdration de
contrdle au moins un signal de demande d'information B2 et,
le cas échéant, d'autres signaux B3 correspondant & des pa~
ramétres de fonctionnement, Ce sont ces signszux d'entrée qui
déterminent si les signaux S1 ou S2 sont émis avec une lon=-
gueur correspondant & l'opération de déplacement voulue ou
émis, pour l'opération de contrdle, sous la forme d'impul-
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sions de signaux de courte duréde, isolément ou alternative-
ment., Le troisiéme signal 23 qui indigque la poéition effec-
tive est envoyé & un circuit de sélection 16 pour y déter-
miner la présence ou l'absence.d'un réaction du systime et,
le cas échéant, émettre du c8té sortie un quatrieme signal
S4 qui représente 1l'état de contact du mécanisme d’action
sur le clapetd d‘étranglemént par rapport au dispositif de
mise en position du clapet d!étranglement , Le circuit de
sélection 16 peut alors émettre une valeur de seuil de si-
gnal pour de déplacement qui peut encore &tre ﬁltérieurement
adapté en faisent intervenir des p'ramétres de fonctionne-
ment et/ou des influences extérieures.

Dans le rwode de réalisation.représenté par la fizure
3, l'installation comprend un dispositif de mise ne posi-~
tion du clapet d'étranglement commendé par un moteur élec-
trique avec lequel le mécanisme 7 d'action sur le clapet
d'étranglement déji mentionné peut venir en contact. Le
dispositif de mise ne position du clapet d'étranglement
comprend un moteur électrique 17 qui est en prise, par -
1'intermédiaire de dents 19, avec une butée 18 de clapet
d'étranglement qui peut se déplacer lindairement dans des
dispositifs de guidage 20. . ,

Comme le montre la figure 3, le mécanisme 7 d'action
sur le clapet d'étranglement est relié, par 1'intermédiai-
re d'un organe d'entrafnement 22 formé d'un systéme de
tyges & une articulation excentréé 23 d'un étranglement
principal 21 somrairement représenté. Lorsque le systime
de tiges 7 est mise en action & l'aide de la pédale d'ac-
célérateur, il en résulte une ouvertire ou une fermeture
de 1'étranglementoprincipal 21. Cet. étranglement peut com-
porter un potentiometre. de clapet d'étranglement 24 qui
peut fournir urn signal S8 indiguant la position de 1'é-
trarglement principal 21. _ :

Comme le montre la figure 4, le moteur électrique 17
peut recevoir, par ses bormes A, B et par un organe 25 de
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réception de courant, du courant proveraent d'une batierie
26 par 1l'interxédicire d'un groupe de cozmutateurs 27, 28
dans 1l'un des sens Ge passage du courant et par l'intermé-
diaire d'un grouve de commutateurs 29, 30 dans le sens de
passage opposé Iu courant. Les deux groupes de commutasbeurs
peuvent &tre mis en action par des signaux S5 ou 26, qui,
en prircive, ont la mére zction gue les signaux S1 et §2
des figures 1 et 2 et qui, comme l'indigue la figure 4,
sont émis var ur circuit de commarnde 31, qui corresvond

au circuit de cozzande 15 de la figure 1, en fonction des
signeux d'ertrézs d4jh mentionnds. Un signal 87 provenant

de l'organe collecteur de courant 25 et / ou le signal 88
de la figure 3 sont envoyés & un circuit de sélection 32
qui correspond zu circuit de sélection 16 et qui éxzet un
signal §9 qui correspond au signal S4 de la figure 2 et
représente 1'état de contact du mécanisme 7 d'action sur le
clapet d'étranglement,

Un déplacement normal du dispositif 18 de mise en po-
sition du clapet d'étranglement commandé par un moteur é-
lectrique est provoqué du fait que le signsl S5 ou S6 est
émis avec la longueur nécessaire pour que le nmoteur élec~
trique 17 puisse tourner assez loin dans 1'un ou 1'autre
sens. Par contre, si une opération de contrdle est néces-
saire pour la déterminastion de 1'état de contact, il suf-
fit que le moteur éléctrique 17 soit souris, dans le sens
de 1l'ouverture du mécanisme 7 d'asction sur le clapet 4'é-
tranglement (ou encore alternativement), & de courtes im~
pulsions de signaux pour que le signal S7 et/ou le signal
S8 indique la réaction du systime, Pour le signal S7, le
principe est que lorsque le mécanisme 7 d'action sur le
clapet 4'étranglexent est au contact, le courant de dé-
marrage et/ou de régime du motsur électrique est plus
fort que dans le cas d'une charge paritielle ou totale.
Pour le signzal S8, le principe est que le retard du dé-
but du déplacerent de 1'étranglement principal 21 est,
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lorsgue le mécanisme 7 dtaction sur le clapet d'éirangle-
rent est au contact, plus grand cue dans le cas d'une char-
ge partielle ou todzle, Au lieu du signal S7, on peut le
cas échéant, utiliser également la tension de moteur du mo-
teur électrique 17. , '

Egalement dans le systéme représentd par la figure 3
il est possible de prévoir-dans le circuit de sélection 3
des valeurs de seuil adéquates et de les régler ultérieure~
ment, le cas échéant, pour les adapter en fonction de pare-
nétres de fontionnement ou de facteurs extérieurs.

Lorsque 1'installation éomprend un potentiométre 24 de
clapet d'étranglexent, le traitement des données peut s'ef-
fectuer purement électriquement ou encore la réaction du
systéme doit &tre nmise en évidence au nivezu m8me du dis-
positif de mise en position du clapet d'étrangiement, par
exemple au moyen d‘un potentiométre de position monté &
cet emplacement.,

Les modes de réalisation décrits et représentés ne con-
stituent que des exemples d'application du procédé suivant
1'invention. Le principe consiste toujours en ce gue des
contrbles répétés sont effectués & 1l'aide d'impulsions de

_signaux de commande et gue c'est la réaction du systene

dans chaque cas qui sert & déterminer,l‘état de contact du
mécanisme d'action sur le clapet d'étranglement par rap-
port au dispositif de mise en position du clapet d'étran-

glement.,
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REVENDICATION

1. Procédé de détermingtion de 1'é%at de contact du néca~

nisrme d'éiranglement principal dfun moteur & combus-
tion souris & une précontrainte élastique dans le sens
de la fermeture de l'éfranglement avec 2 un dispositif
de mise en position du clapet d'étranglement qui forme
butée et dont le déplacement est provoqué en fonction
de paramétres de fonctionnement, par des signaux de
commande, caractérisé en ce que 1'état de contact est
contrdlé au moyen d'opérations de contrdle dans leg-
quelles le dispositif de mise en position du clapetb
d'étranglerent est soumis &4 des impulsions de signaux
de commande qui sont dirigdes dans le sens de 1'ouver—
ture du mécanisme d'étranglement principal et qui pro-
voquent toujours un déplacement lorsque le mécanisne
d'action sur le clapet d'étranglement est écarté et ne
provoment pas de déplacement lorsque le mécanisme d'ac-
tion sur le clapet d'étranglement est au contact et en
ce gue la réaction du systime est utilisde comme me-
sure de 1'état de contact,

Procédé selon la revendication 1 destiné & &tre appli-
qué dans un dispositif électromagnétique de mise en PO-
sition du clapet d'étranglement d'une boite & memwbrane
sounis & une précontrainte élastique, dans le sens de
l'ouverture de 1l'étranglement, avec une zone de Pres-—
sion de traveil en dépression et de volume variable et
des soupapes d'entrée d'air et d'évacuation de la pres-
sion, caractérisé en ce que les soupapes d'entrds d'air
et d'évacuation de la pression sont alternativerent ou-
vertes et fermées par des impulsions de signasux de com-
mande gqui font gue 1'hytérésis déplacement-pression est
sirement rasquée lorsque le mécanisme d'action sur le
clapet d'étrenglement est écarté, ce qui provoque un dé-
placement, et n'est slrement pas masqudée lorsque le mé-
canisme d'action sur le clapet d'étranglement est en
contact, ce qui exclut tout déplacement.
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Procédé selon la revendication 2 destiné & &tre appli-
qué dans un-dispositif de rise en position du clapet
d'étranglement comportant un indicateur de position,
carsetérisé en ce que la réaction du systéme est en-

registrée au niveau de 1'indicateur de position.

Procédé selon l'une des revendications 2 ou 3, carac-—
térisé en ce qu'une valeur de seuil est prévue pour le
déplacement,

3

Procédé selon la revendication 1 destiné & &tre appli~
qué dans un dispositif de mise en position du clapet
d'étranglezent commendé par un moteur électri@ue, ca=-
ractérisé en ce que la réaction uu systere est décelée
par détermination du courant de demarrage ou de régime
et/ou la tension du moteur et/ou le retard séparant

le début des 1mpuls1ons de SLgnaux de commande et le
début du deplacemento .

Procédé selon la revendication § destiné & 8&tre appli-
qué dans un dispositif de mise en position du clapet
d'étranglement associé & un indicateur de position as-
socié au mécaenisme d'étranglement principal, caracté-
risé en ce que le retard est déterminé par interpréta~
tion des 51gnaux de 1l'indicateur de position. '

Procédd selon l'une des revendications 4 ou 5, carac-
térisé en ce que des valeurs de seuil sont prévues
pour le courant de démarrage ou de reglme et/ou la ten-
sion du moteur et/ou le retard.

Procede selon l'une des reveﬂdlcatlons 1 &7, caracté-
risé en ce gue 1l'on fait dépendre la longueur et/ou
1'amplitude des impulsions de signaux de commandeet/ou
les valeurs de seuil de facteurs extérieurs coxme la
température et la tension de régime.

Procédé selon 1l'une des revendications 1 & 8, ceracté-
risé en ce gue l'on fait dépendre la longueur et/ou
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s ce signaux de commande et/ou
les valeurs 3e seuil de 1'état de fonctionnement &u
S S G

dispositif de =i u clapet d°'étranglement.

Procédd selon l'une des revendicztions 1 & 9, caracté-
risé en ce que pour 1l'étalonnage la longueur et/ou
1'amplitude des impulsions de signaux de commande et/ou
les valeurs de seull sont abaissées & partir de valeurs
plus élevées, de sorte que, lorsgue le mécanisme de mi-
se en position du clapet d'étrenglement est gu contact
il n'y a pas de réaction du systére,

Procédéd selon l'une des revendications 1 & 10, caracté-
risé en ce oue ce n'est gu'apres gue les impulsions de
signaux de cormande alent produit une réaction du sys-
téme dens le sens de 1l'ouverture de 1l'étranglement
principal que se produisert des impulsions de signaux
de commande de compensation de ce mouverent.

Procédé selorn l'une des revendications 1 & 11, caracté-
risé en ce cue les opératicns de contrdle s*effectuent
3 des intervalles déterminés par exemple de 20 milli-
secondes,
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