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L'invention concerne les dispositifs de commande
du déplacement alternatif d'une piédce et en particulier
les imprimantes comportant des dispositifs de commande
du déplacement de la téte 4°impression.

Il est connu 4'imposer un mouvement linéaire al-
ternatif & une téte d'impression d'une imprimante au
moyen d'un moteur pas & pas classigue couplé & un excen~
trique placé dans une lumiére (appelée plus communément
cavité) ménagée dans la téte 4'impression. .

Le pas des moteurs classiques : 15° et 7,5° né-
cessite 1'utilisation d'une pignonnerie importante entre
le moteur et l'excentrigque afin de réaliser un disposi-
tif de multiplication de ce pas, l'excentrigue devant
tourner de 180° entre les deux positions extré@mes de la
t8te d'impression,

Un inconvénient majeur de cette méthode est d'im=
pliguer des imprécisions notables sur la position angu-
laire de 1l'excentrigue.

ILa présente invention a pour objet de pallier cet
inconvénient & l'aide de moyens simples.

Selon l'invention, un dispousitif de cowmande du
déplacement d'une pidce pourvue d'une lumidre ayant
deuxt faces paralléles distantes de 2a, comprenant un Mo
teur rotatif, est caractérisé en ce gqu'il comporte une
came couplée au moteur, et placéde dans la lumiére, de
facon & transformer le mouvement rotatif généré par le
moteur en un mouvement alternatif rectiligne d'ampli-
tude 2b animant la piéce, cette came ayant un contour
correspondant a 1'enveloppe des droites D(§) dont 1'é-
quation dans un repére orthogonal OXY centré au pdint
de rotation O de la came est la suivante :
xcos Y + ysiny = P(Y), avec P(4) = a + bf({), £(Y
étant une fonction impaire. '
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Ia came ainsi définie est sans jeu avec les cd-
tés paralléles de la lumiére quelque scit la position
de la came au cours de sa rotation.

L'invention sera mieux comprise et d'autres ca-
ractéristiques apparaitront & 1l'aide de la description
et des dessins s'y rapportant sur lesquels :

~ la figure la est un exemple d'un mode de réa~
lisation du dispositif selon 1'invention';

. - la figure 1b est une coupe du dispositif de la
figure 1a suivant AA' ;

- la figure 2 représente en détail un exemple de
forme de came selon l'invention.

Sur la figure 1a est représenté un moteur rotatif
pas 4 pas 6 couplé a une came 3 par l'intermédiaire

d'un engrenage constitué de deux roues dentées 4 et 5
sexrvant & transformer le pas de rotation du moteur. Le
rapport de multiplication de cet engrenage est k. La
came 3 est placée a 1l'intérieur d'une lumiére 2 ména-
gée dans une téte d'impression 1.

Il a été représenté sur la figure 1b une coupe
AA' du dispositif de la figure ia afin de mieux per-
cevoir la position des éléments précédemment décrits.
Cette coupe fait apparaitre la forme rectangulaire de
la lumiére 2 dont la largeur est 2a. La came 3 dont
1'axe de rotation, perpendiculaire au plan du dessin,
passe par le point O est sans jeu avec les deux grands
cdtés de la lumiére. Cette caractéristique découle de
la forme particuliére de la came 3.

ILa figure 2 permet de mieux saisir 1'ingénuosi-~
+é résultant de la forme particuliédre de la came uti-

lisée. Soit un repére OXY placé dans le plan de coupe
AA', 1l'équation du contour C de la came 3 dans ce re-
pére est la suivante : )
x = acos&P + 2bcos2Y - beos4\f
{y asiny - 2bsin2Y - bsin4a Y
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Ce contour C est l'enveloppe.des droites D({) d'équation:
xcosY + ysinY = a + beos3i= R(Y) -

Dans ces équations, ‘! correspond & l'angle polaire du

point considéré.

Les droites D(Y) ainsi d&finies sont situées &
une distance R({) du centre de rotation O. Il est d xe-
marquer que toute droite D(Y) est paralléle & une droi-
te correspondante D(Y+ n), et que la distance entre ces
deux droites D({) et D(Y + x) est 2a.

Ainsi, quelque soit la position de la came 3 au

cours de sa rotation, elle est sans jeu avec les deux

‘grands cbtés de la lumidre 2 distants de 2a, ces deux

cbtés pouvant &tre assimilés & des droites D(Y).

La came 3 transforme le mouvement de rotation pas
4 pas engendré par le moteur 6 en un mouvement rectili-
gne alternatif, de direction OX, animant la téte 4'im-
pressién 1. Chaque arrét du moteur 6 correspond & une
position extréme de la téte d'impression 1.

En effet, soit ©, le pas du moteur 6 et k le rap-
port de multiplication de 1l'angle de rotation de la roue
dentée 4 par rapport & la roue 5. Lorsque le moteur 6
effectue un pas de rotation eo,la came 3 effectue un
angle de rotation \Po =%k6. .

Soit k tel que kpo 3%; .

A un pas de rotation % du moteur 6, il corrés-—

[[JRe)

% : c'est-a-dire k =

pond une translation de la téte d'impression 1 qui a
pour valeur :

R(F) - R(o) = -2b .

Au pas de rotation suivant, la translation de la
té&te d'impression a pour valeur :

REE) - R(E) = 42b .

La téte d'impression 1 est donc bien animée d'un
mouvement. alternatif d'amplitude 2b correspondant & la
rotation du moteur 6 d'un angle eo. 7

Un calcul de la précision du positionnement de
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J1a téte d'impression 1 permet de faire apparaitre la

qualité de cette précision.

Soit un défaut de positionnement du moteur 6 de
valeur Aeo, il s'ensuit un défaut de positionnement de
la came 3 de Ay = kig_.

D'ol l'erreur de translation suivante :

AL = R(§, +A¥,) - R(P,)
b[cos3(‘?o + A\{’o) - cos3‘{0] .

Cette erreur AL peut &tre calculée & 1l'aide d'un déve-

il

loppement de Taylor des fonctions cosinus, ce qui donne :

AL = b [ -3\ sin3f  + =5~ o420 cosBL?J

Pour chaque position extreme_ de la téte d'impres-
sion 1, c'est-d-dire pour Y °0 = -E% (P entier), l'erreur
de translation a pour valeur absolue :

lAL\= 9b4¥’—2-

D'ol =‘ AL‘ N __%&L ] E;(%_z_)z = 2,47 (%\%)2 .

Il en résulte qu'une erreur de positionnement
du moteur 6 de 1% se traduit par une erreur de 0,02 %
sur le ’positionnement de la téte d'impression 1. L'erreur
qui serait engendrée par les dispositifs connus utilisant
un simple excentrique est 100 fois plus importante.

L'invention n'est pas limitée au mode de réalisa-

. tion décrit et représenté.

En particulier, il est possible d'utiliser toute
came dont le contour est l'enveloppe des droites D(‘-?)
d'équation :

xcosY + ysinf = p(Y)
avec P({) =a + bE(Y)
avec £(§) = - £(f+x) dont P(Y) + p(%+ =) = 2a.

- I1 est d noter que pour obtenir une erreur A%'
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égale & O au veisinage des sommets et des creux - de la

came il suffit par exemple de prendre £({) telle que :

£(P)
£()

T
1 pour o<Y < Tn+1) (2n+3)

cos(2n+3) (4-

. , .
(2n+1) (2n+3) ) pour

2x({n+l)

B eyt

%
{(2n+1) (2n+3)
2% (n+1)
£($) =1 pour mﬁ\?(ﬁ
avec n entier. 7

Une rotation de cette came de la,position¥= 0 &
L‘P= mﬁm) ¢ ne produit aucun mouvement de tzcaps«-
lation de la té&te d'impression. Le moteur peut &tre trés
imprécis, le pas de translation aura la précision de 1la
came.,

Il est aussi possible de définir une came permet-
tant un positiénnement de la téte &'impression sur trois
positions successives tout en conservant la propriété

; = 0, par example la came gui est l'enveloppe des droi-
tes D d'équation xcosY + ysiny = p(Y)

aveec P(4) = a + bsin2K(Y - %;:,) pour %;i(‘-ﬁ ir%%)%’l

P{J) = a - 2b + bsin2k( ¥+ %=} pour

4k

(4n+2)% <@g (4n+1)=
2k : 2k

it

et ktentier.

- Il est & noter que le dispositif selon 1l'inven—
tion n'est pas limité au déplacement dune téte 4'impres-
sion d'une imprimante mais peut &tre utilisé pour le dé-

placement de toute autre piéce.
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REVENDICATIONS . .

1. Dispositif de commande du déplacement 4'une
piéce (1) pourvue d'une lumiére (2) ayant deux faces
paralléles distantes de 2a, comprenant un moteur rotatif
(6), caractérisé en ce qu'il comporte une came (3) cou-
plée au moteur (6) et placée dans la lumiére (2) de fa-
con a transformer le mouvement rotatif généré par le
moteur (6) en un mouvement alternatif rectiligne d'am~-
plitude 2b animant la piéce (1), cette came (3) ayant
un contour C correspondant d l'enveloppe des droites
D(Y) dont 1l'équation dans un repére orthogonal OXY cen-—
tré au point de rotation O de la came (3) est la suivan-
te : xcos\Y + ysiny = P(Y), avec P(Y) = a + bE() , £
étant une fonction impaire.

2. Dispositif de commande du déplacement d'une
piéce (1) selon la revendication 1, caractérisé en ce
que £(§) = cos(2n+1) Yavec n entier.

3. Dispositif de commande du déplacement d'une’
piéce (1) selon la revendication 1, caractérisé en ce
que la coupe de la lumiére (2) suivant un plan parallé-
le & celui défini par le repére OXY est rectangulaire et
de largeur 2a.

4, Dispositif de commande du déplacement d'une
piéce (1) selon la revendication 1, caractérisé en ce
que le moteur rotatif (6) est un moteur pas a pas.

5. Dispositif de commande du déplacement &'une
piéce (1) selon 1l'une des revendications 1 & 4, carac-
térisé en ce que la piéce est une téte d'impression.

6. Imprimante caractérisée en ce qu'elle com~
porte un dispositif de commande du déplacement d'une
piéce (1) selon l'une des revendications 1, 2, 3, 4
et 5.
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