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Procédé et dispositif de verrouillage de sécurité
pour appareil de traitement d'aliments.

La présente invention concerne des appareils de prépara-
tion d'aliments, et en particulier des appareils de cuisine &
usages multiples, appelés appareils de traitement d'aliments
ou robots de cuisine, dans lesquels plusieurs outils rotatifs
et interchangeables de traitement des aliments sont montds de
fagon amovible sur une monture d'entrainement d’outil dans un
récipient ou bol; ces outils peuvent &tre divers, tels que

-~

des disques ou lames de coupe, des disques 3 trancher, des
disques & raper, des disques & racler, des lames & moudre ou
& hacher, etc., utilisés pour effectuer les opérations de
coupe, de découpage en tranches, de ré@page, de raclage, de
préparation sous forme de purée, etc. des aliments.

Il existe des appareils automatiques de traitement des
aliments du type indiqué ci-dessus dans ses grandes lignes et
comprenant un récipient ou bol de travail dans lequel fonc-
tionne une monture d'entralnement d'outil entrainée par un
moteur et sur laguelle on peut fixer les divers outils rota-
tifs.que 1l'on a choisis de maniére qu'ils soient entrainéds et
puissent effectuer les diverses opérations de traitement des
aliments, telles qu'indiquées ci-dessus, selon le souhait de
l'utilisateur. Un couvercle amovible est fixé sur la partie
supérieure du bol pendant 1l'utilisation. Ce couvercle com-
prend une trémie ou tube d'alimentation pourvu d'une embou~
chure s'ouvrant vers le bas et traversant le couvercle pour
déboucher dans la partie supérieure du bol. Les aliments &
préparer sont placés dans ce tube d'alimentation et poussés
manuellement vers le bas dans le tube d'alimentation jusque
dans le bel au moyen dfun organe de pousse ou pousséir amovi~

o -

‘ble apte & coulisser & la mani&re d’un plongeur dans ce tube

d'alimentation. Pour plus d'informations sur ce type d'appa-
reil de préparation d'aliments, on pourra se référer aux
brevets U.S. 3.892.365 et 3.985.304. '

Les outils rotatifs utilis&s dans les appareils de trai-
tement d'aliments sont entrainés par des transmissions ou
dispositifs d'entrainement d'un moteur relativement puissant



10

15

20

25

30

35

2483697
2

et sont susceptibles de provoquer des blessures. C'est pbur
cette raison qu'il est d'usage d'incorporer dans ces appareils
des interrupteurs de sécurité liés au verrouillage mécanique
entre le bol et son couvercle. Grdce 3 cet interrupteur, le
couvercle doit &tre fermement blogué sur le bol en position
normale avant yue le moteur puisse démarrer. On obtient ce
résultat en munissant le couvercle qui se blogue par rotation
sur le bol d'une saillie ou d'un organe provoquant la ferme-
ture de l'interrupteur monté dans le logement seulement guand
le couvercle est correctement blogué en position normale sur
le bol. Selon le type de l'appareil de traitgment d'aliments,
la saillie du couvercle peut agir directement sur 1l'interrup-
teur ou par un dispositif intermédiaire de liaison.

Une autre caractéristique de sécurité est la mise en
oeuvre d'une tré&mie verticale de réception des aliments qui
comprend un passage d'alimentation qui traverse le couvercle.
Cette trémie est délibé&rément congue du point de vue de sa

forme, de sa section transversale modérée pour le passage

d'alimentation des aliments et de sa hauteur, pour qu'il soit
pratiquement impossible pour un adulte normal d'insérer par
inadvertance une main suffisammeht loin 3 l'intérieur de la
trémie et toucher l'outil rotatif monté& 3 la partie supéri-~
eure du bol de travail. De plus, le poussoir est prévu pour
amener les aliments en contact avec 1l'outil de traitement.

.~ Ces interrupteurs & commande mé&canigue doivent &tre
pourvus d'une ouverture d'accés mécanique par laguelle un
plongeur ou tout autre organe mobile en saillie puisse agir
sur l'interrupteur. Cette ouverture d'accés est habituelle-
ment recouverte d'un diaphragme enfoncé, flexible et mobile
qui empé@che les aliments ou les liquides de péné&trer dans le
carter de base. Pour des raisons esthétiques et sanitaires,
1'utilisateur se trouve confronté i la nécessité de maintenir

-3 1'état propre l'ouverture d'accés et la surface enfoncée.

En outre, ce diaphragme flexible et mobile peut subir un
vieillissement ou des détériorations apr@s un usage prolongé,
et il est alors plus difficile de le nettoyer ou de le faire
fonctionner.

En conséguence, un objet de la présente invention est de

proposer un syst@me de verrouillage de sécurité du bol et de
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son couvercle, et dans certains cas du poussoir & aliments
€galement, en ayant recours 3 des effets magnétigues pour
éviter le fonctionnement de la transmission du motéur sauf si
les composants sont correctement montés et maintenus ferme-
ment en place, et &vitant de ce fait la nécessité d'une

ouverture d'accés mécanigue dans le carter de base. En con~-

séquence, l'appareil de traitement d'aliments a une apparence

10

15

20

25

30

-

plus nette et il est plus facile d nettoyer et a entretenir.

En faisant appel a des effets magnétiques pour obﬁenir
cette caractéristique désirée de verrouillage de sécuritd, il
faut tenir compte du fait que de simples dispositifs & aimant
ne sont pas souhaitables en raison de 1'utilisation trés
courante de petits aimants dans de nombreuses cuisines pri-
vées. Ces aimants que l'on peut obtenir facilement pourraient
étre utilisés par inadvertance ou inintentionnellement et
détruire le verrouillage de sécurité qui serait basé sur un
dispositif simple. En conséquence, 1'invention propose divers
modes de réalisation faisant usage des forces magnétiques et
comprenant chacun des moyens de discrimination permettant
d'augmenter leur capacité discriminative et &viter gqu'ils
soient actionnés par mégarde ou de fagon incorrecte par des
aimants ordinaires., ' .

L'invention constitue un perfectionnement d'un appareil
automatigue de traitement d'aliments du type comprenant un
mécanisme d'entrainement de moteur &lectrique relativement
puissant situé dans un carter de la base, et comporéant des
positions de "MARCHE" et d'"ARRET" de la transmission du
moteur. Un bol de travail peut &tre monté& sur le carter et
il est congu pour qu'on puisse y installer de fagon amovible
un outil rotatif sur des moyens d'entralinement d'outil
dispos€@s dans le bol. Ces moyens d'entrafnement d'outil sont
entrainés par le puissant moteur contenu dans le carter de

" base quand le m&canisme d'entrafnement du moteur fonctionne.

35

Le couvercle amovible du bol est muni d'une trémie de récep~
tion des aliments ou d'un tube d'alimentation pourvu d'un
passage qui traverse le couvercle. Un poussoir & aliments

est insérable manuellement dans la trémie pour faire avancer
les aliments contre un outil de traitement contenu dans le

bol de travail. Selon l'un de ses aspects, le perfectionnement
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consiste a utiliser des moyens magnétiques associés fonc-
tionnellement au couvercle et au bol qui empéchent le
mécanisme d'entrainement du moteur de faire tourner l'outil
sauf si le bol est correctement dispos& sur le logement de
la base et si le couvercle est fermement blogqué ou maintenu
en position normale sur le bol. Selon un autre de ses aspects,
le perfectionnement de 1l'invention fait appel 3 des moyens
magnétiques dans le poussoir a aliments, le couvercle et le
bol pour éviter que le mé&canisme d'entrainement du moteur
fasse tourner l'outil i moins que le couvercle et le bol
soient fermement montés en place et gque le poussoir 3 ali-
ments soit inséré dans le tube d'alimentation.
) Parmi les avantages de ce dernier verrouillage figurent
ceux qui ré&sultent de la possibilité d'augmenter de la
quantité voulue la section du passage 3 aliments dans le
tube d'aiimentation, ce qui permet d'introduire dans 1'appa-
reil des aliments de plus grandes dimensions et en entier
(non coupés). Il en résulte que l'ensemble de la machine
peut alors &tre congu de fagon sfire avec des dimensions plus
importantes en vue d‘'applications commerciales et industriel-
les, avec un agrandissement correspondant du couvercle et du
tube d'alimentation.

Chacun des divers syst@mes de verrouillage décrits fait
avantageusement appel 3 des effets magnétiques et comprend
des moyens de discrimination qui augmentent leur capacité de
discrimination pour &éviter leur mise en marche par mégarde
ou de fagon incorrecte avec des aimants ordinaires.

L'invention sera maintenant mieux comprise 3 la lecture
de la description non limitative qui suit avec référence aux
dessins ci-annexés (dans leséuels les mémes références
numériques désignent les mémes parties ou des &€léments
correspondants) sur lesquels: _

la figure 1 est une vue en perspective frontale d'un
appareil de traitement d'aliments mettant en oeuvre le
procédé et le dispositif de verrouillage de sécurité de
1l'invention pour emp&cher le fonctionnement du mé&canisme
d'entrainement de l'outil si deux conditions ne sont pas
remplies, savoir (1) que le bol de travail est monté en
position correcte sur le carter et (2) que le couvercle est
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en position correcte sur le bol. cette vue montrant l'avant
et la partie supérieure de 1l'appareil;

) la figure 2 représente un diagramme schématique d'un

circuit magnétique et &lectrigue de l'appareil de traitement

d'aliments de la figure 1, permettant d'expliquer le verrouil-

lage &lectromagnétique & fréquence ultrasonigue;

la figure 3 est une vue en plan de dessus de l'appareil
de traitement d'aliments de la figure 1; '

la figure 4 est une vue en élévation frontale, avec
coupe partielle, de parties de 1l’appareil de traitement
d'aliments comprenant un diagramme schématigque d°un circuit
magnétigque et &lectrigue d’un procédé et d'un dispositif de
verrouillage de sécurité constituant une variante de celui
représenté aux figures 1 & 3, avec cette exception gque le
fonctionnement du mécanisme d'entrainemént de l'outil ne
peut avoir lieu que si trois conditions sont remplies,
savoir les deux mémes gue ci-dessus et en outre (3) le fait
que le poussoir & aliments est ins&ré dans le tube d’alimen=
tation du couvercle;

la figure 5 est une vue en plan de dessus de l'appareil
représenté d la figure 4, le tube d'alimentation &tant
représenté€ en coupe;

la figure 6 représente une partie des moyens de commande
magnétiques modifiés permettant le fonctionnement ou le non
fonctionnement du mécanisme d'entrainement de 1l'outil et
utilisant des effets €lectromagnétigques & courant alternatif;

la figure 7 représente les moyens de commande de la
figure 6 utilisés dans l'appareil des figures 1 i 3;

la figure 8 représente les moyens de commande de la
figure 6 utilis@ dans l'appareil des figures 4 et 5;

la figure 9 est une vue en perspective d'un appareil de
traitement d'aliments utilisant un systéme de verrrouillage
de s@curité actionné par un aimant permaneﬁt, comprenant un
dispositif discriminateur s'opposant 3 une manoeuvre incor-
recte par un aimant permanent ordinaire;

les figures 10 & 12 représentent un autre dispositif de
verrouillage de sécurité actionné par un aimant permanent et

pourvu d'un dispositif de discrimination s'opposant 3 une

manoeuvre incorrecte par un aimant permanent ordinaire;
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la figure 12 est une vue en perspective de 1'appareil
magnétique représenté aux figures 10 et 11;
’ les figures 13 et 14 représentent un mode de réalisation
actuellement préféré du diSpositif de verrouillage de sécuri-
té actionné par un aimant permanent comprenant des almants

-

permanents & codage magnétique permettant d'effectuer une
discrimination s 'opposant & une manoeuvre incorrecte; .

la figure 15 est une vue en coupe partielle selon 1la
ligne 15-15 de la figure 13;

la figure 16 est une vue en plan de dessous d'un aimant
permanent sup&rieur et mobile montrant le motif de son
codage magné&tigue; et

la figure 17 est une vue en plan de dessus d'un aimant
permanent inférieur montrant son motif de codage magnétique.

Si on se référe maintenant 3 la figure 1, celle-ci
représente un appareil de traitement d'aliments désigné dans
son ensemble par la référence numérique 10, comprenant un
carter de base 12 et un bol de travail amovible 18 monté& sur
cette base en position de fonctionnement. La partie supé-
rieure du bol 18 est fermée par un couvercle 20 gui est
congu pour &€tre f£ix& ou blogué en position de fonctionnement -
normal sur le bol 18 chaque fois que l'appareil de traite-
ment d'aliments 10 doit fonctionner. Une trémie de réception
d'aliments ou un tube d'alimentation 30 s'&tendant vers le
haut 3 partir du couvercle 20 débouche vers le bas au travers
du couvercle 20. Le tube d'alimentation 30 est Prévu pour
recevoir un poussoir & aliments 32 gue l'on peut insérer
manuellement & la maniére d'un plongeur et gu'on utilise
pour pousser les aliments et les amener en contact avec un
outil rotatif (non représent&) monté sur des moyens de -
montage d'outil (non représentés) pour qu'il puisse tourner

dans le bol 18.

Ainsi gue cela a &té plus clairement représenté et
décrit dans le brevet US 3 892 365 déja mentionné le carter
12 contient des moyens d'entrainement d'outil 36 entratnés

-~

par un moteur &lectrigue relativement puissant, aptes a
entrafner des moyens de montage d'outil qui s'étendent vers

-

le haut depuis le logement 12 & 1'intérieur du bol de tra-

-vail 18. Il existe une variété de types différents d'outils
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7
de traitement d'aliments qui peuvent 8tre montés sélective-
ment sur ces moyens de montage d'outil de manidre i tourner
& 1'intérieur du bol 18. Comme ces outils de traitement
d'aliments et le dispositif d'entrainement de 1'outil sont
classiques, un exemple en &tant illustré dans le brevet US
3 892 365 sus-mentionné, ils ne seront pas décrits ni repré-
sentés en détail ici.

Ce méme brevet américain décrit &galement un procédé
permettant d'obtenir une fixation sfire du couvercle une fois
qu'il a &té monté correctement sur le bol, sous forme de
pattes 22 montées en dessous de son pourtour et venant
s'engager, lors de la rotation manuelle du couvercle, en
dessous de plusieurs nervures radiales 24 prévues sur la
lévre ou rebord 26 du bol 18 i la maniére d'un verrouillage
par rotation. De méme, on peut utiliser.d'autres moyens
appropriés pour fixer ou bloquer le couvercle en place guand
il est placé correctement sur le bol et tels qu'ils sont
actuellement utilisés pour les divers appareils de traitement
d'aliments disponibles dans le comemrce. Des moyens de
fixation appropriés 28, 29 sont &galement Prévus pour main-
tenir le bol dans sa position correcte sur la base 12. Par _
exemple, la figure représente des tenons latéraux 28 s'enga-.
geant dans des encoches correspondantes 29 prévues dans une
jupe de la partie inférieure du bol 18. Le bol est ainsgi
fix€é en position sur le carter en abaissant et en tournant
manuellement ce bol par rapport au carter pour amener les
tenons 28

-

d pénétrer et & s'engager dans les encoches respec-
tives 29. On peut &galement avoir recours & d'autres moyens
appropriés de fixation du bol par engagement mutuel entre la
base 12 et la basé 18 et tels qu*ils sont maintenant utili-
sés pour les divers appareils de traitement d'aliments
disponibles dans le commerce. Pour la convenance de l'utlli-
sateur, une poignée 34 est fixée sur le bol.

Des leviers ou boutons de commande 14 et 16 font saillie
d& l'avant de la base. Le levier 14 met en position de "MARCHE"
et d'"ARRET" les moyens d'entrainement d'outil 36, mais ces
moyens d'entrainement d'outil ne fonctionneront pas en fait
tant que le bol et son couvercle ne seront pas correctement

en place, comme représenté aux figures 1 et 2 et comme cela
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sera expliqué plus en détail ci-dessous. Le levier 16 sert &
donner une "poussée" ou une "impulsion" aux moyens d'entrafi-
nhement d'outil 36, permettant d'obtenir un fonctionnement
bref et momentané désiré par l1l'utilisateur pour certaines
opérations particuliéres de traitement des aliments. Dans ce
cas &galement, le levier 16 ne fera pas fonctionner les
moyens d'entrainement d'outil 36 & moins gue le bol et le
couvercle soient dans leur position correcte. Le fonctionne-
ment par pouss€e ou par impulsion est connu dans l'art et ne
fait pas partie de la présente invention. .

Pour &viter le fonctionnement des moyens d'entrafnement
d'outil 36 si le bol 18 et le couvercle ne sont pas tous les
deux dans leur position respective correcte, on prévoit des
premiers moyens magnétiques 40 associés au éouvercle et au
bol et des seconds moyens magnétiques 50 couplés aux moyens
de commande 52. Ces premiers et seconds moyens magnétiques
servent & placer les moyens d'entrainement d'outil 36 en

"position de fonctionnement ou de non fonctionnement. Les

moyens de commande 52 sont reliés par des conducteurs élec-
triques 53 & un relais 54 monté& dans le circuit d'excitation
59 des moyens d'entrainement dfoutil 36. De ce fait, les
moyens d'entrainement d'outil 36 ne fonctionnent pas tant
que le relais 54 n'a pas &té actionné et amené & sa condition
de fermeture par la commande 52.

Les premiers moyens magnétiques 40 et les seconds moyens
magnétiques 50, lorsqu'ils sont disposés comme le montre la
figure 2, définissent un circuit magnétique essentiellement
d boucle fermée, de trés forte perméabilité& magnétique,
formé par des organes ferromagnétiques allongés 41, 42, 43
et 51 présentant, aux fréquences ultrasoniques, des caracté-
ristiques de faible hystérésis et de faibles pertes par
courant de Foucault. A titre d'exemple, ces organes ferroma-
gnétiques 41-43 et 51 peuvent &tre respectivement constitués
par un faisceau de nombreux fils fins et parall&les en fer
de haute qualité pour transformateur haute fréquence, qui
sont isolés électriquement les uns des autres par un revéte-—
ment individuel de vernis ou d'émail. En variante, ces
organes 41-43 et Sl'peuvent &tre respectivement réalisé&s en
un matériau céramique ferromagnétique, appelé ferrite, ne
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présentant aux fréquences ultrasoniques qu'une faible
hystérésis et de faibles pertes par courant de Foucault.
L'organe magnétique 41 se présente sous forme d'un U €largi
s'étendant de fagon générale horizontalement et noyé dans le
pourtour antérieur 532 du couvercle en matidre plastique 20.

Comme on le voit sur la figure 3, cet organe magné&tique
41 a une courbure notable gqui est concentrique au plan
circulaire du couvercle et est plus longue que la largeur du
tube d'alimentation 30. Le pourtour avant 52 du couvercle
est &paissi dans la région contenant l'organe 41 pour gqu'il
y ait une quantité suffisante de matiére plastique pour
noyer correctement cet organe.

Les deux organes magndtiques droits 42 et 43 s'étendent
verticalement st pafallélement 1'un 3 1'autre et ils sont
noyés dans la paroi du bol 18 dans des bossages allongés
respectifs 54 et 55, disposés sym@triguement sur les cBtés
opposés de la poign@e 34. Quand le couvercle est en position
correcte sur le bol, les extrémités de l'organe 41 sont en
alignement et disposés tout contre 1'extrémité supérieure
des deux organes verticaux 42 et 43, Aingi, il existe un
parccurs fortement perméable au flux magnétique, détermind
par les premiers moyens magnétiques 40, qgui comprennent les
organes ferromagnétiques 41, 42 et 43 montés en série comme
le montre la figure 2.

Les seconds moyens magnétigues 50 sont disposés dans le
logement 12 du carter et comprennent l'organe ferromagné&ti-
que 51 , pourvu d'une forme en U &largie dé&finissant une
paire de branches paralléles et verticales espacées 57, et
il comprend des premiers et des seconds enroulements 56 et
58 entourant ses deux branches 57. Les deux branches 57 de
l'organe ferromagnétique 51 sont en alignement et positionnées
tout contre les extrémités inférieures des deux organes 42
et 43 quand le bol 18 est en position de fonctionnement sur
la base 12 de maniére & fermer le circuit magnétigue &
boucle fermée représent& sur la figure 2. '

Une source 60 d'un courant alternatif & haute fréguence,
tel gu'un oscillateur, engendre un courant €lectriqgue
alternatif de fréquence suprasonique prédéterminde, et par

exemple ayant une fréguence fixe comprise dans la gamme de
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30.000 hertz & 70.000 hertz. Cet oscillateur 60 est relid 3
l'enroulement primaire pour induire un flux magnétique
ultrasonique en courant alternatif dans le circuit i boucle
magnétique 51, 41-43.

Ainsi, il existe un flux magnétique ultrasonique alter-
natif dans la boucle ferromagnétique 50, 41-43 qui, de son
c8té, induit une tension alternative de méme fréquence
ultrasonique dans l'enroulement secondaire 58 qui est relié
a4 la commande 52. L'enroulement secondaire 58 peut &tre
appelé enroulement récepteur. La commande 52 comprend un
amplificateur 3 semi-conducteurs permettant d'amplifier la
tension alternative induite dans 1'enroulement secondaire
58, et un filtre passe-bande &troit ou tous autres moyens
discriminateurs de frégquence accordés pour ne ré&agir gu'id la
fréquence prédéterminée de l'oscillateur 60. Dans la commande
52 sont &galement inclus un redresseur et un condensateur de
filtrage reliés a la sortie de l'amplificateur pour envoyer
un courant continu au relais 54 par les conducteurs 53. En
conséquence, la commande 52 effectue une discrimination paf
rapport & tous les signaux, a8 l'exception d'une tension de
signal de fréquence prédéterminée provenant de l'oscillateur
60, et elle actionne le relais 54 qui place l'entralnement
36 de l'outil en position opératoire seulement guand le bol
et le couvercle sont dans une position de fonctionnement
correcte.

Si le couvercle et le bol ne sont pas & la fois dans
leurs positions de fonctionnement respectives correctes, le
circuit magnétigue & haute perméabilité 51, 41-43 destiné au
flux ne se ferme pas, ce gui a pour conségquence une ré&sistan-
ce magnétique fortement accrue et que seule une quantité
insignifiante du- flux magnétigue ultrasonique alternatif et
provenant de l'enroulement primaire 56 se couple 3 l'enrou-

" lement secondaire 58. De ce fait, la commande 52 n'agit pas

sur le relais 54 et l'entralnement 36 de l'outil ne fonc-

tionne pas.

Le procédé et l'appareil de verrouillage magnétique
représenté aux figures 4 et 5 est semblable 3 celui décrit
avec référence aux figures 1, 2 et 3, avec cette exception

que les premiers moyens magnétiques 40A sont également
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associés au tube d'alimentation 30 et au plongeur 32, tout
en &tant €galement associés au bol et au couvercle. En plus
des organes ferromagnétiques 42 et 43 noyés dans la paroi du
bol 18, comme décrit ci-dessus, il existe une paire d'organes
ferromagnétiques supérieurs 44 et 45 dont les extrémités
inférieures sont en alignement et dans une position étroite-
ment adjacente aux extrémités supérieures des organes ferro-
magnétiques 42 et 43. Ces organes supérieurs'44 et 45 sont
noyés dans des bossages allongés respectifs 64 et 65 formés
sur le couvercle et s'étendant vers le haut sur les c&tés
opposés du tube d'alimentation 30.

Pour fermer le circuit magnétique 3 boucle fermée, on
prévoit un organe ferromagnétique 46, s'é&tendant horizonta-
lement et noyé dans le poussoir 3 aliments 32 en un endroit
oll il constitue effectivement un pont entre les organes
ferromagn&tiques supérieurs 44 et 45 chaque fois que le

-

poussoir & aliments 32 est inséré dans le tube d'alimenta-

tion 30. Si le poussoir 3 aliments 32 n'est pas creux, cet
organe horizontal 46 peut alors s'étendre en travers du

poussoir d'un cOté & l'autre & proximité de la partie infé-
rieure du poussoir, comme on le voit sur le cbté droit du
poussoir sur la figure 4. -

Dans la plupart des cas, le poussoir 3 aliments 32 est
creux et il comprend des parois inférieure et latérales
ainsi qu'un pourtour supérieur, dont la configuration est
alors généralement celle d'un gobelet. En conséquence,
l'organe ferromagnétique horizontal 46 est en forme de
collier, comme représenté sur la figure 5 et sur la gauche

-~

de la figure 4, de mani&re & &tre noyé dans la paroi laté-

-~

rale du poussoir 3 proximité du fond de celui-ci.

Chaque fois que le poussoir & aliments 32 est inséré
dans le tube d'alimentation 30, le bol et le couvercle &tant
dans leurs positions de fonctionnement comme représenté a la
figure 4, le circuit magnétique 3 boucle fermé est alors
étapli et le flux magnétigue ultrasonique 3 courant alterna-
tif provenant de l'enroulement primaire 36 se couple & '
1l'enroulement secondaire 58, ce qui amé&ne la commande 52 &
agir sur le relais 54 qui place l'entrainement 36 de 1l'outil

en condition de fonctionnement. Méme lorsque le poussoir 3
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aliments n'est que l&gérement inséré dans le tube d'alimén-
tation, l'organe ferromagnétique horizontal &tablit un pont
effectif entre les organes verticaux 44 et 45 contenus dans
la paroi du tube d'alimentation et représenté en 46', du
fait que l'organe 46 est proche de l'extrémité inférieure du
poussoir & aliments. ’

Si le bol, le couvercle et le poussoir 3 aliments ne
sont pas dans leurs positions de fonctionnement correctes
respectives, il n'y a qu'une quantité insignifiante de flux
magnétique qui se couple a l'enroulement secondaire 58. De
ce fait, la commande 52 n'actionne pas le relais 54 et
d'entrainement 36 de 1l'outil reste a l1l'état de repos.

Pour augmenter la sensibilité permettant de distinguer
si le circuit ferromagnétique est fermé comme représenté aux
figures 2 et 4 ou s'il est ouvert & la suite d'un positionne-
ment incorrect des composants de l'appareil de traitement
d'aliments, comme dé&crit ci-dessus, les seconds moyens
magnétiques 50A (figure 6) contenus dans le logement 12 de
la base comprennent un organe ferromagnétique 66 de forme en
H &largi comme le montre la figure 6. L'un des enroulements
primaire ou secondaire 56 ou 58 est enroulé autour de l'une
des branches verticales 67, la moitié de cet ehroulement
étant situé au-dessus et la moitié au-dessous de la barre
transversale horizontale 68 du noyau ferromagnétique 66 en
forme de H. L'autre enroulement 58 ou 56 (secondaire ou
primaire selon le cas) est placé sur la barre transversale
horizontale 68 aussi loin que possible de la branche 64 gui
contient le premier enroulement. En raison du fait gue les
axes des enroulements primaire et secondaire sur le noyau
ferromagnétique 66 sont orthogonaux l'un & l'autre, il y a
normalement un treés petit coefficient de couplage entre ces
deux enroulements, comme indiqué par les lignes de flux
magnétique 70 mutuellement non couplées (figure 6). Cependant,
chaque fois que le circuit magnétique entre les extrémités
supérieures des branches 67 du noyau est fermé& par un posi-
tionnement correct des composants de l'appareil de traite-~
ment d'aliments, comme représenté aux figures 7 ou 8, il
s'établit un important couplage élecfromagnétique entre les

enroulements primaire et secondaire, comme le montrent les
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lignes de flux 70', ce qui fait gue les moyens d'entrainé—
ment de l'outil deviennent opératoires. '

On comprendra gue, quel gue soit 1l'enroulement formant
l'enroulement primaire des figures 7 et 8, il est excité par
un oscillateur (semblable i celui représenté aux figures 2
et 4) alors que l'enroulement secondaire ou récepteur est
relid & une commande comme représentd aux figures 2 et 4
pour rendre l'entrainement de l'outil opératoire ou non
opératoire.

A la figure 9, les premiers moyens magnétigues 40B
associés au couvercle 20 et au bol 18 comprennent un aimant
permanent courbe 72 noyé dans le pourtour antérieur &largi
52 du couvercle 20 et deux organes ferromagnétigues parallé-
les et verticaux 42 et 43 noyés dans les parois du bol,
semblables & ceux d&crits plus haut. Les seconds moyens
magnétigues 50B comprennent un autre aimant permanent 74
monté pivotant en 76 en son centre sur un élément de jonc-
tion prévu i l'extrémité supérieure du bras de manoeuvre 78
d'un interrupteur de commande 82 de l'entrainement de 1'ou-
£il. Cet interrupteur de commande 82 qui est normalement’
ouvert est relié au circuit 59 d'excitation de 1'entraine-
ment de l'outil (figures 2 et 4) et rend l'entrainement 36
de 1l'outil opératoire seulement quand cet interrupteur 82
est fermé par abaissement de son bras de manoeuvre 78 &
1'encontre de la force &lastique de l'interrupteur.

Quand le couvercle et le bol spat dans leurs positions
de fonctionnement correctes, Lle premier aimant permanent 72
repousse le second aimant permanent 74 qui comprime le bras
de manoceuvre 78 sollicité vers le haut par un ressort, ce
qui ferme 1'interrupteur de commande 82 et rend opératoire
1'entratnement de l'outil. Du fait que I'aimant 74 est monté
de fagon pivotante en 76, il n'exerce de pression sur le

' pras de manoeuvre 78 de l'interrupteur que si les forces de

répulsion agissant vers le bas et exercées sur ses deux
extrémités sont &gales. Donc, ce montage sur pivot 76 sert
de moyen de discrimination pour gviter que 1'interrupteur 82
soit actionné par mégarde ou de fagon accidentelle par un
aimant de cuisine. En outre, les deux extrémités de 1l'aimant

74 sont relativement fortement &cartées, ce gul réduit
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encore plus la possibilit& de manoeuvre de l'interrﬁpteur
par un aimant de cuisine dont les dimensions sont habituel-
lement relativement faibles.

Dans le procédé et l'appareil de verrouillage représenté
aux figures 10-12, le bol 18 est &quipé d'une tige de manoeu-
vre 84 mobile dans le sens vertical et situde 3 l'intérieur
d'un bossage vertical semi-cylindrique 86 formé sur la paroi
du bol. Cette tige 84 mobile verticalement et le bossage 86
qui l'entoure sont semblables 3 ceux représentés dans le
brevet US n° 3.892.365. A 1l'extrémité@ inférieure de cette
tige 84 est fix€é un aimant permanent 72A par l'intermédiaire
d'un organe de support 88. Une poche agrandie 90 est prévue
3 l'extrémité inférieure du bossage 86 pour y logér 1'aimant
72A. Un ressort 92 sollicite normalement la tige 84 dans sa
position supérieure, comme représenté & la figure 10.

Quand le couvercle 20 est placé sur le pourtour 26 du
bol 18 et tourné dans sa position de fonctionnement correcte,
une came 94 prévue sur le pourtour du couvercle comprime la

tige de manoeuvre 84, comme représenté & la figure 11, ce
qui abaisse 1l'aimant 72A contre la surface supérieure du

. logement 12 de la base, directement au~dessus d'un aimant 74
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monté sur pivot. Cet aimant 74 mont& sur pivot est repoussé
par l'aimant 72A se déplagant vers le bas. Ainsi, le bras de
manoeuvre 78 de l'interrupteur est comprimé et ferme 1'in-
terrupteur de commande 82 normalement ouvert, ce qui met les
moyens d'entrainement 36 de l'outil en position de fonction~
nement. Les premiers moyens 3 aimant 40C des figures 10-12
comprennent l'aimant 72A et sa tige de manoeuvre associée
84.

On précisera encore que l'aimant 722 est monté de fagon
pivotante en 76 en son centre pour effectuer une discrimina-
tion évitant une manoeuvre par mégarde ou inintentionnelle

‘de l'interrupteur 82 par un aimant de cuisine ordinaire.

Comme précédemment, on notera que les extrémités de l'aimant
74 sont relativement espacées l'une de l'autre, ce qui rend
plus difficile la manoeuvre par mégarde ou inintentionnelle
de l'interrupteur 82 par un aimant ordinaire.

En outre, on notera que le logement 12 de la base com-

prend une tourelle circulaire ou plate-~forme en relief,
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représentée en pointillé en 80, dont le diamé&tre est 1légédre-
ment inférieur au diamé&tre du bol 18. La jupe inférieure du
bol 18 s'embolte autour de cette plate-forme en relief.
Cette plate-forme en relief n'est représentée sur aucun des
dessins, mais la configuration de la surface supérieure du
logement 12 de la base, y compris une plate-forme de montage
circulaire du bol, est représentée clairement dans ledit
brevet Verdun, )

Les deux extrémités de l'aimant permanent 74 (sur les
figures 10, 11 et &galement sur la figure 9) sont disposées
au-dessous de la partie supérieure du logement 12 3 proxi-
mité de la périphérie de cette plate-forme circulaire en
relief. En conséquence, il n'est pas possible que les extré-
mités opposées d'un aimant ordinaire constitué sous forme
d'une barre droite soient placées simultanément directement
au-dessus des extrémités opposées de l'aimant 74 du fait de
l'obstacle constitué par la périphérie courbe de la plate-
forme en relief. Cbmme le montre la figure 12, l1l'aimant 72A
est courb& concentriquement & la périphérie de la plate-
forme en relief avec un certain jeu pour gue ses extrémités
opposées puissent 8tre dispos&es directement au-déssus des
extrémités opposées de l'aimant 74 monté sur pivot et com-
primer ce dernier & l'encontre de la force des moyens i
reséort de l'interrupteur de commande 82 normalement ouvert.

On notera que cette condition de la plate-~forme en

relief, gui s'oppose & un accés simultané par tout aimant
droit ou en forme de barre aux régions du logement 12 de la

base qui sont situées directement au-dessus des branches
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opposées 57, 57 ou 67, 67 des figures 2, 4, 7 et 8, est
€galement vraie, ce qui permet d'obtenir une discrimination
supplémentaire s'opposant @ une manoeuvre par mégarde ou
inintentionnelle des moyens de commande de l1l'entralnement
de 1'outil, sauf s'il y a un positionnement correct et voulu
des composants respectifs de 1l'appareil de traitement d'ali-
ments dans leurs positions de fonctionnement respectives
telles que décrites ci-dessus.

Dans la description qui précéde, on a indigué que la
came 94 é&tait située sur le pourtour du couvercle 20. Selon

une disposition différente qui est maintenant disponible
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commercialement sur le marché, la came 94 est situ€e sur un
manchon externe protecteur gqui coulisse vers le bas autour
du tube d'alimentation 30. Ce manchon externe contient un
poussoir & aliments mobile qui est maintenu captif & 1'in-
térieur du manchon pour &tre certain gque le poussoir a
aliments soit situé 3 l'intérieur du tube d'alimentation
avant la mise en fonctionnement de 1l'appareil de traitement
d'aliments. On comprendra donc que-la came 94 telle qu'elle
est représentée aux figures 10 et 11 puisse &tre située sur
le couvercle, ou située sur un manchon protecteur du tube
d'alimentation associ& au couvercle du tube d'alimentation.

Bien que le ressort 92 des figures 10 et 11 soit repré-
sentd 3 proximité de 1l'extrémité supérieure de la tige
mobile 84 pour des raisons de clarté du dessin, on compren-
dra que ce ressort puisse &tre fix& plus bas dans le passage
86, et par exemple comme indiqué dans le brevet US ~
3 892 365.

Dans le procédé et l'appareil de verrouillage représen-
tés aux figures 13 a 17, le bol 18 est &quipé d'une tige de
manoeuvre 84 mobile verticalement et semblable a celle
décrite avec référence aux figures 10 & 12. L'extrémité
inférieure de cette tige 84 porte fixé par un ciment adhésif,
un aimant 100 constitué par un caoutchouc chargé magnétique-
ment et codg&, dont la forme est celle représentée a la

_figure 16. Comme le montre cette figure 16, l'aimant 100

comprend des bandes alternées dont chacune a une largeur
d'environ 3,17 mm, de polarité nord, sud, nord, sud, etc.
Au-dessous et tout contre la surface supérieure du carter 12
de la base est diposé un autre aimant 102, de méme struature
et de configuration circulaire, coll& par un ciment sur un
disque de fer doux 104. Ce disque ferromagnétique est soudé
3 1'extrémité externe supérieure d'un bras de manoeuvre
mobile 78 d'un interrupteur de commande 82 de 1l'entrainement
de l'outil. Ce bras mobile 78 est monté& de fagon pivotanté

en 106 sur une console 108 montée sur le boitier de 1'in-

terrupteur 82. L'interrupteur 82 est normalement ouvert et
il comprend un bouton de manoeuvre 110 sollicité& par un
ressort vers le haut et disposé en dessous d'un coude 112 du
bras .78 pré&s du pivot 106. Ainsi, le bras 78 a la configuration
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d'ensemble d'un levier de la seconde classe, dont le point
d'appui est situé au pivot 106, ce qui procure un avantage
mécanique pour presser le bouton 110 3 l’encontre de la
force du ressort de l'interrupteur 82. L'interrupteur 82 tel
qu'il est représenté est un petit interrupteur du type
distribué dans le commerce sous l'appellation d'"interrup-
teur-miniature”, dans lequel une course vers le bas relati-
vement courte du bouton 110 ferme le contact de cet inter=-
rupteur qui est normalement ouvert.

La figure 17 représente des bandes de polarité&s alter-
nées nord, sud, nord, sud de l'aimant codé et & bandes
accolées 102. Comme le montre la figure 14, quand le couver-
cle 20 ou le manchon du tube d'alimentation tel gue décrit
ci-dessus est tourné en position de fonctionnement sur le
bol 18, la came 94 presse la tige de manceuvre 84, ce qui
déplace l'aimant codé 100 vers le bas contre la surface
supérieure du carter 12 de la base., Du fait gue les bandes
101 de polarité magnétiqgue codée de l'aimant supérieur 100
sont orientées parallélement aux bandes 103 de polarit@é
magnétique correspondante de l'aimant inférieur 102 et que

" les bandes respectives de m@me polarit@ sont disposées
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directement au-dessus des bandes 103 de méme polarité et
correspondantes de l'aimant inférieur, l'aimant supérieur
100 repousse l'aimant inférieur 102, ce gqui améne le bras 78
i basculer vers le bas comme le montre la figure 14. Ainsi,
le bouton 110 est comprimé et les contacts de l'interrupteur
82 se ferment et établissent le circuit d'excitation 59 des
moyens d'entrainement 36 de l'outil (figures 2 et 4).

Les bandes codées 101 et 103 des aimants 100 et 102
servent de moyens de discrimination pour &viter la manoeuvre
par mégarde ou inintentiomnelle de 1l'interrupteur 82 par un
aimant ordinaire. Ces aimants 100 et 102 codés et & bandes
accolées sont relativement puissants en dépit de leur minceur.
Le matériau constituant 1l'aimant codé et a bandes accolées
est disponiple dans le commerce sous forme de bandes en
feuilles, et la feuille peut &tre coupée et conformée de
fagon appropriée au moyen d'un canif. La feuille d'aimant &
bandes accolées a une largeur d'environ 3,17 mm. Le disque

en fer doux 104 a une épaisseur d'environ 1,59 mm et il
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détermine en fait un milieu & haute perm@abilité directement
en dessous de l'aimant inférieur 102 pour le flux magnétique
conducteur, ce qui augmente la force effective de cet aimant
inférieur 102. Quand on cherche 3 placer un aimant ordinaire
sur la surface supérieure du carter 12 de la base au-dessus
de l'aimant inférieur, le résultat est qu'il attire cet
aimant inférieur, au lieu de le repousser, ce qui fait que
l'interrupteur 82 ne se ferme pas et que les moyens d'en-
trainement 36 de l'outil restéht inopérants.

Avantageusement, chacun des modes de réalisation de la
présente invention décrit ci-dessus permet de rendre lisse
la surface supérieure du carter 12 de la base, sans fenétre
ou ouverture d'accés telle qu'elle existe dans les appareils
de traitement d'aliments disponibles commercialement et que
1'on trouve actuellement sur le marché. Le carter 12 est
réalisé en matiére plastique qui est perm&able au flux
magnétique, et il en résulte que le flux magnétique 1le
traverse comme décrit. L'inutilité de prévoir une fen&tre ou
ouverture d'accé&s sur la surface sup@rieure du carter ;2>de
la base permet d'obtenir une appafence d'ensemble lisse et
nette et facilite le nettoyage de l'appareil de traitement
d'aliments du fait qu'il n'existe pas de discontinuité sur
la surface, ol des particules de nourriture pourraient se
loger.

Il est & noter que le circuit d'excitation 59 (figures
2, 4, 9-14) peut servir d commander la mise sous tension du
moteur &lectrique dans le carter 12 de la base de 1'appareil
de traitement d'aliments pour rendre la transmission du
moteur opératoire et entrainer un outil dans le bol 18. En
variante, ce circuit d'excitation 59 peut servir 3 la com-
mande du fonctionnement d'un embrayage dans la transmission

du moteur pour rendre l'entrainement de l'outil opératoire

‘et entrainer un outil dans le bol 18. En d'autres termes, le

moteur lui-méme peut &tre mis en marche par un interrupteur
différent, et il faut alors gqu'un embrayage soit actionné

par des moyens de commande avant que l'outil dans le bol 18
soit entrainé par le moteur. De ce fait, les expressions
"moyens de commande" et "moyens d'entrainement de 1'outil”
doivent &tre interprétées dans un sens suffisamment large qui
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comprend l'un quelconque de ces dispositifs de commande
permettant de rendre l'entrainement de l'outil opératoire et
non opératoire. ' _

Il est &galement & noter gue, dans les modes de réalisa=-
tion de la présente invention qui ont &té décrits, les se-
conds moyens 3 aimant 50, 50a, 50B, 50C et les moyens de
commande associds de l'entrainement de 1l'outil sont disposés
i l'intérieur du carter 12 de la base & un niveau inférieur
au fond du bol 18. Il existe actuellement des appareils de
traitement d'aliments comprenant un interrupteur de commande
du moteur situé dans une position &levée dans une section
verticale du carter 12 de la base, adjacente au rebord du bol
18 et du couvercle 20. On comprendra que les seconds moyens a
aimant 50, 50A, 50B, 50C puissent &tre disposés dans une
telle partie surédlevée ou verticale du carter de la base, les
premiers moyens & aimant 40, 40A, 40B, 40C étant reconformés
de fagon appropri&e pour actionner les moyens de commande de

1'entrainement de 1l'outil guand les composants, tels que

décrits, sont dans leurs positions de fonctionnement respec-—

tives correctes.

A la figure 13, le carter en matiére plastigque comprend
une nervure annulaire inférieure 114 formant une poche large
et peu profonde 116 sur sa surface inférieufe, dans laguelle
vient se loger l'aimant inférieur 102 avec un certain jeu.
Cette poche 116 en fait dirige 1l'aimant inférieur 102 vers
une position précise et prédéterminde en dessous de la sur-
face 12 du carter en dépit des tolérances modérées du mouve-
ment de 1l'extrémité externe du bras de manoceuvre 78.

I1 existe un autre avantage provenant de 1'élimination de
la fenédtre ou de l'ouverture d'accés dans le carter de la
base. Pour comprendre cet avantage, il est utile de compren-
dre d'abord le fonctionnement des appareils de traitement
d'aliments de l'art antérieur pourvus d'une telle ouverture
d'accés. Une tige de manoeuvre montée sur le bol et représen-
tée dans ledit brevet US 3 985 304 est amenée 3 pénétrer dans
1'ouverture d'accés pour actionner un interrupteur,situé.dansj
ia base de la machine en dessous de l'ouverture., Cette tige
de manoeuvre est pressée dans l'ouverture quand le couvercle
est verrouillé@ par rotation en position de fonctionnement sur
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le bol. I1 faut donc que le bol soit d'abord correctement
disposé sur la base, la tige de manoeuvre &tant directement
en alignement avec l'ouverture, avant gue le couvercle puisse
étre verrouillé par rotation sur le bol. Si on essaye de
verrouiller par rotation le couvercle en position de fonction-
nement sur le-bol avant que le bol soit placé sur la base de
la machine, la tige de manoeuvre se trouve comprimée et son
extrémité inférieure qui fait saillie vers le bas constitue
ensuite un obstacle quand on essaYe de monter le bol sur la
base de la machine. Tous les procédés et dispositifs de
verrouillage décrits ici permettent de monter en premier soit
le bol, soit le couvercle. |

Si 1l'utilisateur le souhaite, le couvercle peut &tre
monté sur le bol avant que le bol soit monté sur la base 12.
L'utilisateuf jouit donc de plus de liberté lorsqu'il mani-
pule le bol et le couvercle de l'appareil de traitement
d'aliments en raison du fait qu'il n'est pas nécessaire
qu'une tige de manoeuvre soit en alignement avec une ouver-
ture d'accés avant d'&tre comprimée.

Comme représenté& aux figures 16 et 17, les bandes de
polarité magnétique 101 et 103 des aimants permanents supé-
rieur et inférieur 100 et 102 s'étendent toutes dans une
direction perpendiculaire @ un plan vertical tangent a la
paroi cylindrique circulaire du bol 18 dans la ré&gion oil
l'aimant sup&rieur 100 est situé&. Ainsi, l'orientation de ces

bandes magn&tiques est perpendiculaire au mouvement de rota-

“tion du verrouillage qui est appligué par l'utilisateur au

bol quand il engage les encoches 29 du bol sur les tenons 28.
L'orientation de ces bandes magnétiques permet donc d'effec-
tuer une discrimination permettant d'étre certain gue le bol
a &té totalement tourné jusyu'd sa position de fonctionnement
correcte sur la base, car seulement alors les bandes de méme
polarité de l'aimant supé@rieur seront directement en aligne-
ment et face aux bandes de méme polarité de l'aimant infé-
rieur et exerceront une force de répulsion puissante qui
comprimera le bras de manoeuvre 78 de l'interrupteur, comme
représenté a la figure 14.

Comme il va de soi, et comme il résulte déja de ce qui

=

précéde, l'invention ne se limite nullement & ceux de ses



2483697

21 _
modes de réalisation, non plus gu'a ceux des modes de réa-
lisation de ses diverses parties, ayant €té& plus spécialement
envisagées; elle en embrasse, au contraire, toutes les

variantes,



10

2483697

22
REVENDICATIONS

1. Procédé pour effectuer un verrouillage de sé&curité
dans appareil de traitement d'aliments-comprenant des moyens’
d'entrainement (36) d'un outil dans une base (12), des moyens
de commande (54 ou 82) interdisant le fonctionnement des
moyens d'entrainement de l1l'outil & moins que lesdits moyens
de commande soient actionnés, un bol (18) gue l'on peut
monter sur la base pour entourer un outil rotatif, un cou-
vercle amovible (20) destiné au bol, une trémie de réception
d'aliments (30) traversant le couvercle pour permettre a des
aliments de pénétrer dans le bol, au travers du couvercle,
jusqu'ad l'outil pouvant &tre entrainé en rotation par lesdits

-

moyens d'entrainement, et un poussoir & aliments (32) pouvant

- 8tre inséré manuellement dans ladite trémie pour pousser les
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aliments dans cette trémie en direction de 1'outil rotatif,
caractérisé en ce qu'il comprend les opérations consistant a:
actionner magnétiquement lesdits moyens de commande (54, 82)
Quand le bol est monté sur la base en position correcte et
quand le couvercle est &galement dans une positidn correcte
sur le bol, et a effectuer une discrimination par des moyens
(52, 76 ou 103) s'opposant & une excitation magn&tique in-
correcte desdits moyens de commande. ’

2. .Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce
que ladite discrimination est obtenue en utilisant un flux
magnétique alternatif de fréquence prédéterminée et diffé-
rente de la fréquence habituelle d'une ligne d'alimentation &

" courant alternatif et de ses harmoniques proches.

30

35

3. Procédé selon la revendication 2, caractérisé en ce
que le flux magnétique alternatif posséde une fréquence
ultrasonique. .

4, Procédé selon l'une quelcongue des revendications 1 &
3, caractérisé en ce qu'il comprend les opérations consistant
3 actionner les moyens de commande (82) & l'aide d'un aimant
permanent -et 3 disposer un aimant permanent (74 ou 102) pour
effectuer une discrimination s'opposant & une excitation
incorrecte desdits moyens de commande.

5. Procédé selon la revendication 4, caractérisé en ce
qu'on monte de fagon pivotante et en ce qu'on équilibre un

aimant permanent (74) pour effectuer une discrimination
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s'opposant & l'excitation magnétigue incorrecte des moyens de
commande.

6. Procédé selon la revendication 4, caractérisé en ce
gu'un motif magnétigue codé (103) est prévu sur un aimant
(102) pour effectuer une discrimination s'opposant'i une
excitation magnétique incorrecte des moyens de commande.

7. Dispositif de verrouillage de sé&curit& pour appareil
de traitement d'aliments, et pour la mise en oeuvre du pro-
cédé selon l'une guelconque des revendications 1 & 6, carac-
‘térisé en ce yu'il comprend: des premiers moyens magnétiques
(40, 40A, 40B ou 40C) associé&s au couvercle, ces premiers
moyens magnétigues étant amenés dans une position prédétef-
minge gquand le bol est monté sur la base en position correcte
et quand le couvercle est en position correcte sur le bol;
des seconds moyens magnétigues (50, 50A, 50B ou 50C) dans la
base, associés aux moyens de commande pour exciter ceux-ci
seulement yuand les premiers moyens magnétiques sont parvenus
dans ladite position pr&déterminée; et des moyens de discri-
mination (52, 76 ou 103).associés aux seconds moyens magné-
tiques pour é&viter l'excitation des moyens de commande (54 ou
82) sauf par les premiers moyens magnétiques prévus a cet
effet. ' '

8. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la reven-
dication 7, caractérisé en ce que les seconds moyens magnéti-
gues comprennent un premier organe ferromagn&tique (51 ou 66)
disposé dans la base et comportant deux parties terminales
espacées (57 ou 67), des moyens pour induire un flux ﬁagné—
tique alternatif (60, 56) de fréquence prédéterminée et fixe
{différente de la fréguence habituelle de la ligne d'alimen-
tation 8 courant alternatif et de ses harmoniques proches}
dans le premier organe et un enroulement récepteur (58)
couplé au premier organe, cet enroulement récepteur étant
relié électriquement aux moyens de commande (52) pour exciter
ceux-cl seulement quand une tenéion désirée est induite dans
1l'enroulement récepteur, les premiers moyens magné&tigques
fermant un parcours du fiux ferromagnétigue en boucle entre
deux parties terminales espacées du premier organe ferroma-
gnétigue quand le bol et le couvercle sont tous les deux dans

leurs positions de fonctionnement correctes respectives sur
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la base pour provoquer 1l'induction d'une tension d'amplitude
significative dans -l'enroulement ré&cepteur seulement quand le
bol et le couvercle sont tous les deux correctement disposés,
et les moyens discriminateurs rendant lesdits moyens de
commande sensibles seulement & une tension de signal désirée
de la fréquence prédéterminée et fixe. ' ’

9. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la reven-
dication 8, caractérisé en ce dque le flux magnétique alter-
natif possé&de une fréquence ultrasonique.

10. Dispositif de verrouillage de sé&curité selon la
revendication 8 ou 9, caractérisé en ce que les premiers
moyens magnétiques gui ferment le parcours du flux ferroma-
gnétigue sensiblement fermé entre les deux parties terminales
espacées du premier organe ferromagnétique comprennent des
second et troisiéme organes ferromagnétiques (42 et 43)
s'étendant verticalement dans le bbl, lesdits second et

_troisieéme organes &tant espacés et ayant leurs extrémités

inférieures respectives en alignement et disposées tout
contre les deux parties terminales espacées (57 ou 67) du
premier organe quand le bol est dans une positién correcte
sur la basé, et un quatri&me organe ferromagnétique (41)
associé au couvercle et déterminant effectivement un pont
entre les extrémités supérieures respectives desdits second
et troisiéme organes quand le couvercle est dans une position
correcte sur le bol. , »

11. Dispoéitif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 8 ou 9, caractérisé en ce que lesdits premiers
moyens magnétiques qui ferment le parcours du flux ferroma-
gnétique entre les deux parties terminales espacées du pre-
mier organe ferromagnétique comprennent des second, troisié-
me, guatriéme, cinquiéme et sixiéme organes ferromagnétigues
(42, 43, 44, 45, 46), lesdits second et troisi@me organes

"s'étendant verticalement dans le bol (18) et &tant espacés en

ayant leurs extrémités inférieures respectives en alignement
et dispos€es tout contre les deux parties terminales espacées
(57 ou 67) du premier organe quand le -bol est en position
correcte sur la base, lesdits quatriéme et cingquiéme organes
ferromagnétiques (44 et 45) s'étendant vers le haut dans le

couvercle et le lbng des cOtés opposés de la trémie et ayant
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leurs extrémités inférieures respectives en alignement et
tout contre les extrémités supérieures respectives des second
et troisidme organes quand le couvercle est en position ’
correcte sur le bol, et ledit sixié&me organe ferromagnétique
(46) &étant associé au poussoir 3 aliments et déterminant
effectivement un pont entre les extrémités supérieures res-
pectives des quatriéme et cinguiéme organes guand le poussoir
d aliments est en position correcte dans la trémie. '

12. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 10 ou 11, caractérisé en ce que le premier _
organe ferromagnétique (66) possé&de une forme générale en H,
les moyens pour engendrer un flux alternatif dans ledit
organe en forme de H comprenant un enroulement primaire (56)
sur l'une des branches verticales de l'orgarie en H, et l'en-
roulement de réception (58) é&tant sur la barre transversale
dudit organe en H. '

13. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 10 ou 11, caractérisé en ce gque le premier
organe ferromagnétique (66) posséde une forme générale en H,
les moyens pour engendrer un flux alternatif dans l'organe en
H comprenant un enrculement primaire (56) sur la barre trans-
versale dudit organe en H, et l'enroulement récepteur (58)
étant sur l'une des branches verticales dudit organe en H.

14. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 7, caractérisé en ce que les premiers moyens
magnétiques (40B ou 40C) comprennent des moyens i aimant
permanent (72, 72A ou 100) et en ce gue les seconds moyens
magnétiques (50B ou 50C) comprennent des moyens 3 aimant
permanent (74 ou 102).

15. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 14, caractérisé en ce gue les moyens discrimi-
nateurs associés aux seconds moyens 3 aimant permanent sont
mobiles sur une monture & pivot (76, 78) desdits seconds
moyens & aimant permanent en leur centre, des moyens a res-—
sort sollicitant cette monture & pivot dans une premiére
direction, et la monture 3 pivot &tant déplacé&e dans une
seconde direction & l'encontre de la force desdits moyens &
ressort seulement guand des forces de répulsion équilibrées

de fagon &gale sont appliquées aux extrémités opposées des
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seconds moyens permanents mont&s de fagon pivotante en leur
centre, et de maniére que lesdites forces de répulsion égqui-

-

librées de fagon égale soient appliquées 3 ces derniers guand
les premiers moyens & aimant permanent sont parvenus dans la
position prédéterminée,

16. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 14 ou 15, caractérisé en ce gue les moyens
discriminateurs associés aux seconds moyens i aimant perma-
nent comprennent une plate-forme en relief (80) pourvue d'une
périphérie courbe sur la surface supérieure de la base (12),
et en ce que les extrémit&s opposées des seconds moyens
a4 aimant permanent (74) sont relativement tr&s &loignds en
dessous de la surface supé&rieure du logement de la base prés
de la périph&rie courbe de la plate-forme en relief, gréce a
quoi ladite périphérie courbe emp&che tout objet droit cons-
tituant un aimant permanent d'é&tre positionné& simultanément 3
proximité des deux extrémités dudit second aimant permanent.
- 17. Dispositif de verrouillage de s&curité selon la
revendication 14, caractérisé& en ce que les moyehs discri-
minateurs associ&s aux seconds moyens & aimant permanent
(102) comprennent un motif- a3 polarité magnétique prédétermi-
née (103) dans les seconds moyens permanents, une monture
(104) mobile et soumise a la sollicitation d'un ressort

-~

destinge auxdits seconds moyens 3 aimant exergant une force
dans une premiére direction, et les premiers moyens 3 aimant
permanent comprenant un motif (101) de polarité correspon-
dante et prédéterminée, grdce i quoi les seconds moyens 3

-

aimant ne sont repoussés et déplacés i 1'encontre de la force
du ressort que lorsque les premiers moyens i aimant permanent
sont positionnés dans la position prédétermin&e par un posi-
tionnement correct du bol et du couvercle, en alignant son
motif 3@ polarité magnétique face au motif de polarité desdits
seconds moyens 3 aimant permanent .pour produire de fortes
forces de répulsion entre eux.

18. Dispositif de verrouillage de sécurité selon 1'une
quelcongue des revendications 14, 15 ou 17, caractérisé en ce
que les premiers moyens 3 aimant permanent (40C) associés au .
couvercle comprennent un premier aimant permanent (72A ou

100) et un &lément mobile (84) supportant ce premier aimant,
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1'élément mobile étant monté sur le bol dans une position
dans laguelle il doit venir en alignement avec les seconds
moyens 3 aimant permanent (50B ou 50C) dans le carter de la
base quand le bol (18) est correctement positionné sur le
logement de la base, des moyens & ressort (92) pour é&loigner
le premier aimant du carter de la base, et le couvercle
provoquant le mouvement de 1l'élément (84) & l'encontre de la
force du ressort gquand le couvercle est corrébtement position=-
né sur le bol pour rapprocher ledit premier &élément (72A ou
100) de la base et repousser les seconds moyens & aimant
permanent (74 ou 102) et exciter les moyens de commande (82)
de fagon & rendre les moyens d'entrainement d'outil opéra-
toires. '

19. Dispositif de verrouillage de sécurité selon l'une
quelconque des revendications 14, 17 ou 18, caract&risé en ce
que chaéun des moyens ad aimant permanent comprend un motif
codé prédéterminé (101 et 103) de polarités magnétiques.

20. Dispositif de verrouillage de sécurité selon la
revendication 19, caractéris& en ce que le motif codé com-
prend des bandes paralléles de polarité& magnétique alternée
nord, sud, nord, sud, etc., et en ce que lesdites bandes de
polarité de chacun desdits aimants sont orient&es perpendi-
culairement a la direction du mouvement de rotation de ver=-
rouillage du bol lorsgu'il est monté correctement et fixé sur
la base, l'orientation de ces bandes de polarité permettant
d*étre certain gue le bol est complétement fixé& sur la base
avant que l'entrainement de l'outil soit rendu opératoire du
fait gue ce n'est gqu'a ce moment gu'une action vigoureuse de
répulsion apparait entre les premier et second aimants.

21. Dispositif de verrouillage de sécurité selon l'une
quelconque des revendications 17 3 20, caractérisé& en ce que
le second aimant (102} est monté sur un levier de la seconde
classe, ce second aimant &tant monté sur une extrémité bas-
culable dudit levier, ce gr8ce 3 quoi le second aimant occupe
sur le levier une position pré&sentant des avantages mécani-
ques pour actionner les moyens de commande (82) guand le
second aimant est repoussé& par le premier aimant.

22. Dispositif de verrouillage de sécurité& selon l'une

guelcongue des revendicatiomns 17 & 21, caractéris& en ce que
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les motifs codés des aimants permanents sont antd—symétriques,
ce grdce a8 quoi ce n'est que pour un alignement correct des
moyens d aimants permanents que les seconds moyens 3 aimants

sont repoussés par les premiers moyens @ aimants,
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