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Dispositif de détection du débit d’un fluide.

La présente invention a pour objet un dispositif de détec-
tion du débit d'un fluide comprenant un axe 20 oscillant autour
d'un point d'articulation 17 et dont l'une 20a des extrémités
coopére avec un élément mécanique moteur 6 entrainé par le
fiuide, caractérisé en ce que lextrémité 20b de I'axe 20
opposée & I'élément moteur 6 par rapport au point d‘articula-
tion 17 est libre et disposée en regard d'un organe de
détection 18 de l'oscillation de ladite extrémité 20b de l'axe
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La présente invention a pour objet un
dispositif de détection- du débit d'un fluide
permettant lé transfert des informatiéns recueillies
vers 1'extérieur du dispositif. '
Les dispositifs de détection du débit d'un

fluide connu peuvent étre classés en deux catégories,

les capteurs non intrusifs et les capteurs intrusifs.

Les capteurs non intrusifs pfésentent
1'avantage de ne comporter aucune piéce en mouvement
en contact avec 1le fluide, mais ils présentent des
limites en restivité, en viscosité et en chaleur
massique ainsi qu‘au niveau du diamétre des
canalisations sur lesquelles . ils peuvent étre
installés. ’

Les capteurs intrusifs ne sont pas limités

par ces parameétres, mais leurs limites se situent soit

au niveau de la pression de service, soit au niveau du
débit minimum détecté i cause de fuites internes.

Si, ces dispbsitfs de détection du débit
d'un fluide permettent de résoudre une grande partie
des problémes posés dans 1'industrie, leur exploita-
tion sur des machines automatiques ne donne pas de
résultats satisfaisants et de tels appareils sont
difficilement embarquables sur les bras de robots
mu;tiaxes.

On connait également des dispositifs de
détection &u débit d’un fluide qui comportent un axe
oscillant autour d'un point d‘articulation. L'une des
extrémités est accouplée & unrélémént mécanique moteur
entrainé par le fluide et l'autre extrémité est

également accouplée & un élément mécanique récepteur

_ permettant par exemple de transcrire les oscillations

de 1'axe.

Mais, ces dispositifs ont un' couple
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résistant dimportant dd aux accouplements mécanigues
ehtre‘ les différents éléments, ce qui générg une
inertie importante si bien que les petits débits sont
difficilement détectables avec de tels dispositifs.

Le but de la présente invention est donc de
proposer un dispositif de détection du débit d'un
fluide qui permet de réduire 1le couplé ;ésistant au
déplacement des éléments mécaniques mis en mouvement
par l'écoulement du fluide et par conséquent d'obtenir

une meilleure sensibilité au volume déplacé, une

faible inertie de l'information sur débit séquentiel

et une diminution sensible du poids et du volume dudit
dispositif.

La présente invention a pour objet un
dispositif de détection du débit d'un fluide
comprenant un axe oscillant autour d'un point
d'articulatiocn et dont _l'une des extrémités coopére
avec un élément mécanique moteur entrainé par le
fluide, caractérisé en ce que l'extrémité de 1'axe
opposé a 1l'élément moteur par rapport au point
d'articulation est 1libre et disposée en regard d'un
organe de qétection de 1l'oscillation de 1ladite
extrémité de 1l'axe.

Selon d'autres caractéristiques de
1l'invention : _

- 1'élément moteur est constitué par deux
roues dentées elliptiques engrénant 1'une sur 1'autre,
l'une des roues étant reliée 3 l'extrémité motrice de
1'axe,

- le point de liaison entre la roue et
l'extrémité motrice de 1l'axe est excentré par rapport
4 l'axe de rotation de ladite roue,

- le point de 1liaison entre 1la roue et

l'extrémité motrice de 1'axe est formé par un disque
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en »matériﬁu tres résistant par exemple en rubis ou en
saphir, témportant un trou “excentré dans lequel
pénétre ladite extrémité motrice de 1'axe,
- le point d'articulation de 1l'axe est
constitué par un épaulement formé sur ledit axe et sur

lequel prend appui une butée en matériau trés

- résistant par exemple en rubis ou en saphir,

- 1l'organe de détection de l'oscillation de
l'extrémité libre de 1'axe est constitué par au moins
un capteur de proximité optique,

- le rapport des distances entre 1'extrémité
motrice de 1l'axe et son point d'articulation d'une
part, et 1'extrémité 1libre dudit axe et son point
d'articulation d'autre part est au moins de 1 3 4.

- 1'épaulement formé sur 1l'axe constitue
l'extrémité supérieure et libre dudit axe et camporte
en partie supérieure un marquage.

L'invention sera mieux comprise 4 1'aide de
la description qui va suivre, donnée uniquement 3
titre d'exemple et faite en se référant aux dessins
annexés, sur lesquels :

- La figure 1'réprésente une vue en coupe
transversale du dispositif selon l'invention,

- la figure 2 représente une vue en coupe
selon la ligne 2-2 de la figure 1,

- la figure 3 est une vue a plus grande

. échelle de ~ l'axe oscillant du dispositif selon

1'invention.

- la figure 4 représente une vue en coupe
transversale d’une variante du . dispositif selon
1'invention.

- la .figure 5 est wune vue & plus grande

~ échelle de l’axeroscillant de la figure 4.

Le dispositif représenté aux figures 1 et 2
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comprend Qn boitier 1 comportant une chambre interne
2. Cette chambre 2 est formée par deux alésages
tylindriques sécants et dans laquelle débouchent d'une
part un conduit 3 d'arrivée de fluide et d'autre part
un conduit 4 de départ dudit fluide.

Dans cette chambre sont placées deux roues
dentées élliptiques respectivement 5 et 6 libres en
rotation chacune autour d'un axe respectivement 7 et
8.

La face supérieure du boitier 1 comporte une
rainure annulaire 9 pour le positionnement d'un joint
d'étanchéité 10.

L'une des roues par exemple la roue 6
comporte sur sa face supérieure et dans 1'axe de
ladite roue un logement 11 dans lequel est placé un
disque 12 en matériau trés résistant par exemple en
saphir ou en rubis. Ce disque est muni d'un trou
excentré 13 dont 1la dérive Jf est, par rapport a 1'axe
de la roue 12, de l'ordre de 50(m.

Le dispositif comprend également un
couvercle 14 fixé sur le boitier 1 par des éléments de
liaison 15. Le boitier 1 comporte dans 1'axe de la
roue 6 un alésage cylindrique vertical 16 dans lequel
est formé un épaulement interne 17.

Dans 1'alésage 16 est 1logé un axe 20 qui
comporte wun épaulement 21 sur lequel est positionnée
une butée cylindrique 22 en matériau trés résistant
par exemple en saphir ou en rubis -{figure 3)..

L'épaulement 2t de 1l'axe 20, 1la butée
cylindrique 22 et 1°épaulement interne 17 de 1'orifice
16 constituent un point d'articulation autour duquel
l'axe 20 oscille. Une étanchéité est assurée au niveau
de ce point d'articulation par des moyens appropriés.

L'extrémité inférieure 20a de 1'axe 20
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pénétre dans le trou excentré 13 du disque 12 et
1l'extrémité supérieure 20b dudit axe est libre.

‘ Le rapport des distances entre l'extrémité
inférieure 20a de l'axe 20 et le point d'articulation
17 d'une part, et l'extrémité libre 20b dudit axe et
le point d'articulation 17 d'autfe part est au moins
de un & quatre.

Un capteur de proximité 18 constitué par
exemple par un émetteur infrarouges est disposé dans
le couvercle 14 au niveau de 1'extrémité 20b de 1'axe
20 et perpendiculairement & cet axe 20. Le position-
nement du capteur 18 est réglé par une vis 19. Le
capteur 18 ést relié par au moins une fibre optique 23
4 une unité, non représentée, de traitement des
informations.

Le capteur 18 peut fonctionner en barrage ou
en réflexion et peut étre constitué par un réseau de
fibres optiques émettrices et réceptrices disposées de
chaque cété de 1l'extrémité libre 20b de l'axe 20.

Un bouchon 24 obture 1l'orifice 16 afin
d’assurer la protection méﬁanique de l'axe 20. -

Sous l'effet du fluide qui traverse la

chambre 2, les roues 5 et 6 sont entrainées en
rotation autour de leur axe respectif 7 et 8.
) La rotation de la roue 6 provoque par
l'intermédiaire du trou excentré 13 1l'oscillatione
de 1l'axe 20 autour du point d'articulation 17. Cette
oscillation est amplifiée du fait de la dissymétrie de
l1'axe 20 par rapport au point d'articulaﬁion 17.

Le capteur 18 détecte donc l'oscillation &
de 1l'extrémité 1libre 20b de l'axe 20 et transmet la
fréquence de 1la dérive & l'unité de traitement qui
visualise ainsi 1le débit du fluide qui traverse la

chambre 2.
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Grdce & la liberté de mouvement de
l'extrémité supérieure de- 1'axe éo. il est ainsi
possible de détecter des faibles débits de 1'ordre de
100 cm3/minpte sous de fortes pressions et cela sans
aucune influence des caractéristiques physiques du
?luide. c'est-a-dire la viscosité, la résistivité, 1la

conductivité et la température, tout en permettant une

meilleure sensibilité du volume déplacé, une faible

inertie de 1l'information sur débit séquentiel et une
diminution sensible du poids et dur volume du
dispositif.

Selon une variante représentée aux figures 4
et 5, dans 1l'alésage 16 est logé un axe 30 qui com-
porte également un épaulement 31 sur lequel est posi-
tionnée la butée cylindrique 22,

Comme pour la variante précédente, 1'épaule-
ment 31, la butée cylindrique 22 et 1'épaulement in-
terne 17 de 1l'orifice 16 constituent un point d'ar-
ticulation autour duquel 1'axe 380 oscille et 1'ex-
trémité inférieure 30a dudit axe 30 pénétre dans le
trou excentré 13 du disque 12.

Dans cette variante, 1'épaulement 31 cons-
titue l'extrémité supérieure 30b et comporte en partie
supérieure un margquage 30c.

Dans ce cas, le capteur de proximité 18 com-
pofte une téte de lecture 18a placée dans l'alignement
de 1'alésagen18 et dirigée vers l'axe 30.

Le capteur 18 peut éetre un capteur optique,
infrarouge ou laser.

L'amplification faible, inférieure au rap-
port &4/1 permet un choix, en plus des capteufs fonc-
tionnant en réflexion, entre des capteurs fonctionnant
en barrage infra-rouge ou laser.

L'amplification au-dela du rapport 4/1 per-
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met un choix, en plus des capteurs cités ci-dessus,
entre des capteurs capacitifs, des capteurs inductifs
ou magnétiqués. ' )

Le dispositif selon 1'invention peut étre
utilisé pour 1la détection de 1a présence d'un débit,
la sortie de consigne d'un débit ou comme débit/métre
instantané, totalisateur de cqnsommation, ou encore

comme compteur avec alarme sur une valeur de consigne.
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REVENDICATIONS

1. Dispoéitif de détectionrrdu débit d'un
fluide comprenant un . axe (20, 30)) oscillant autour
d'un point d'articulation (17, 21,31, 22) et dont
l'une (20a, 30a) des extrémités coopére avec un
élément mécanique moteur (5, 6, 12} entrainé par le
fluide, caractérisé en ce que l'extrémité (20b, 30b)
de l'axe (20, 30) opposée & 1l‘'élément moteur (5, 6,
12) par rapport au point d'articulation (17, 21, 31,
22) est 1libre et disposée en regard d'un organe de
détection (18, 23) de 1l'oscillation de ladite
extrémité (20b, 30) de 1l'axe (20, 30).

2. Dispositif selon 1la revendication 1,
caractérisé en ce que l'élément moteur est constitué
par deux vroues (5, 6) dentées elliptiques engrénant
l'une sur l'autre, l'une des roues (6) étant reliée a
l'extrémité motrice (20a, 30a) de 1'axe (20, 30].

3. Dispositif selon 1la revendication 2.
caractérisé en ce que le point de liaison (13) entre
la roue (6) et l'extrémité motrice (20a, 30a) de 1l'axe
(20, 30) est excentré par rapport a l'axe de rotation
(8) de ladite roue (6).

4, Dispositif selon 1la revendication 3,
caractérisé en ce que le point de liaison entre 1la
roue (6} et 1l'extrémité motrice (20a, 30a) de 1l 'axe
(20, 30) est formé par un disque (12) en matériau trés
résistant, par exemple en rubis ou en saphir,
comportant un trou excentré {(13) dans lequel pénétre
ladite extrémité motrice (20a, 30a) de 1l'axe (20, 30).

5. Dispositif selon 1la revendication 1,
caractérisé en ce que le point d'articulation de 1l'axe
(20, 30) est constitué par un épaulement (21, 31)
formé sur ledit axe (20, 30) et sur lequel prend appui
une butée (22) en matériau trés résistant par exemple

en rubis ou en saphir.
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6. Dispositif selon 1la revendication 1,
caractéfiké en ce que iforgane de détection - de
1'oscillation de 1'extrémité libre (20b, 30b) de 1'axe
(20, '30) est constitué par au moins un capteur de
proximité optique (18).

7. Dispositif selon l'une des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le rapport des
distances entre 1l'extrémité motrice (20a) de 1'axe
(20) et son point d'articulation (17, 21, 22) d'une
part, et 1l1l'extrémité l;bre (20b) dudit axe (20) et
ledit point d'articulation (17, 21, 22) d'autre part,
est au moins de un a quatre. '

8. Dispositif selon 1la revendication 5,
caractérisé en ce que 1'épaulement (31) formé sur
l'axe (30) constitue l'extrémité supérieure et libre
{36b) dudit axe et comporte en partie supérieure un

marquage (30c).
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