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(54) MÉCANISME D’HORLOGERIE OU D’ANIMATION

(57) Le mécanisme d’horlogerie ou d’animation se-
lon l’invention comprend un ressort moteur (11), un
rouage (27) et un organe de commande (15) engrenant
avec un organe d’entrée (17) du rouage (27). Le ressort
moteur (11) comprenduneportion (13)qui estdéplaçable
par un utilisateur d’une première position extrême à une
deuxième position extrême pour armer le ressort moteur
(11) et qui, dès qu’elle est libérée, revient à la première
position extrême sous l’effet de la détente du ressort
moteur (11). Ce retour de ladite portion (13) à la première
position extrême déplace l’organe de commande (15)

d’une troisième position extrême à une quatrième posi-
tion extrême.Cedéplacement de l’organe de commande
(15) de la troisième à la quatrième position extrême
entraîne l’organe d’entrée (17) et donc le rouage (27).
L’organedecommande (15) est agencépour sedéplacer
de la quatrième à la troisième position extrême lorsque
laditeportion (13) du ressortmoteur (11) est déplacéepar
l’utilisateur de la première à la deuxième position ex-
trême. L’organe de commande (15) forme avec l’organe
d’entrée (17) un engrenage non circulaire.
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Description

[0001] La présente invention concerne un mécanisme
d’horlogerie ou d’animation, plus particulièrement un
mécanisme d’horlogerie ou d’animation dont le ressort
moteur comprend une portion, typiquement une portion
d’extrémité, qui est déplaçable par un utilisateur dans un
sens pour armer le ressort moteur et qui, dès qu’elle est
libérée, est déplacée dans le sens opposé par la détente
du ressort moteur, ce déplacement dans le sens opposé
entraînant un rouagedumécanisme.Lemécanismepeut
être par exemple un mécanisme d’automate ou un mé-
canisme de répétition à minutes.
[0002] Dans un tel mécanisme, la force délivrée par le
ressort moteur pendant sa détente n’est pas constante,
et varie même rapidement d’une force maximale à une
forceminimale.Cette variation de force se transmet dans
le rouage. Elle doit donc être anticipée lors de la concep-
tion dumécanisme par un dimensionnement adapté des
différents composants qui peut être difficile à trouver,
surtout lorsque le ressort moteur est sous la forme d’une
simple lame, dont la force estmoins stable que celle d’un
ressort en spirale classique.
[0003] La présente invention vise à proposer une solu-
tionqui permetteau rouaged’unmécanismed’horlogerie
ou d’animation de recevoir une force d’entraînement
constante ou plus constante.
[0004] A cette fin, la présente invention a pour objet un
mécanisme d’horlogerie ou d’animation comprenant un
ressort moteur, un rouage et un organe de commande
engrenant avec un organe d’entrée du rouage, le ressort
moteur comprenant uneportionqui est déplaçable par un
utilisateur d’une première position extrême à une deu-
xième position extrême pour armer le ressort moteur et
qui, dès qu’elle est libérée, revient à la première position
extrême sous l’effet de la détente du ressort moteur, ce
retour de ladite portion à la première position extrême
déplaçant l’organe de commande d’une troisième posi-
tion extrême à une quatrième position extrême, ce dé-
placement de l’organe de commande de la troisième à la
quatrième position extrême entraînant l’organe d’entrée
et donc le rouage, l’organe de commande étant agencé
pour se déplacer de la quatrième à la troisième position
extrême lorsque ladite portion du ressort moteur est
déplacée par l’utilisateur de la première à la deuxième
position extrême, l’organe de commande formant avec
l’organe d’entrée un engrenage non circulaire.
[0005] Grâce à l’engrenage non circulaire, la variation
de la force délivrée par le ressort moteur peut être
compensée au moins partiellement pour que le rouage
reçoive au final une force sensiblement constante. Il est
aussi possible d’utiliser l’engrenage non circulaire pour
lisser un ou des pics de force que génère le mécanisme.
[0006] Typiquement, le rapport d’engrenage entre l’or-
ganedecommandeet l’organed’entrée, lorsque l’organe
de commande se déplace de la troisième à la quatrième
position extrême, varie dans le même sens que la force
du ressort moteur. Avantageusement, ce rapport d’en-

grenage, de la troisième position extrême à la quatrième
position extrême de l’organe de commande, varie d’au
moins 15%, de préférence d’au moins 20%, de préfé-
rence d’au moins 25%.
[0007] Ladite portion du ressort moteur est par exem-
ple une portion d’extrémité.
[0008] Afin d’optimiser l’encombrement, le ressort mo-
teur est de préférence une lame non enroulée, courbe ou
droite.
[0009] De préférence, le ressort moteur et l’organe de
commande sont en contact. Un tel agencement simplifie
en effet la construction du mécanisme.
[0010] Selon une autre caractéristique avantageuse,
ladite portion du ressort moteur est déplaçable par l’uti-
lisateur de la première position extrême à la deuxième
position extrême par l’intermédiaire de l’organe de
commande.
[0011] Dans un exemple typique de réalisation, l’or-
gane d’entrée fait partie d’un mobile d’embrayage unidi-
rectionnel du rouage qui découple l’organe d’entrée du
reste du rouage lorsque l’organe de commande se dé-
place de la quatrième position extrême à la troisième
position extrême.
[0012] L’organe de commande est par exemple un
râteau.
[0013] L’organe d’entrée est par exemple un pignon ou
roue non circulaire.
[0014] Selon des applications particulières de l’inven-
tion, le mécanisme est un mécanisme d’automate ou un
mécanisme de sonnerie.
[0015] La présente invention propose en outre une
pièce d’horlogerie, telle qu’une montre ou une pendu-
lette, comprenant unmécanisme tel que défini ci-dessus.
[0016] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention apparaîtront à la lecture de la des-
cription détaillée suivante faite en référence aux dessins
annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue en perspective d’une partie
d’un mécanisme d’horlogerie ou d’animation selon
un mode de réalisation particulier l’invention ;

- les figures 2 et 3 sont des vues planes montrant les
interactions entre un ressort moteur, un râteau de
commande et un mobile d’embrayage unidirection-
nel du mécanisme illustré à la figure 1.

[0017] Le mécanisme 10 illustré partiellement à la
figure 1 est un mécanisme d’animation, c’est-à-dire un
mécanismeàbut purementdécoratif et divertissant, et de
préférenceunmécanismed’automate. Lemécanisme10
pourrait néanmoins être unmécanisme d’horlogerie, par
exemple une complication du type sonnerie telle qu’une
répétition à minutes.
[0018] Le mécanisme 10 comprend un ressort moteur
11 constitué d’une simple lame courbe, non enroulée,
travaillant en flexion. Par rapport aux ressorts en spirale
des barillets, un tel ressort moteur permet de simplifier et
d’optimiser l’encombrement. En revanche, la force qu’il
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produit en fonction de son degré d’armage varie plus que
celle d’un ressort en spirale.
[0019] Le ressort moteur 11 est fixé par sa base 12 au
bâti du mécanisme 10 et se termine par une portion
d’extrémité libre 13 formant un décrochement. La portion
d’extrémité libre13est enappui contre lemanche14d’un
râteau de commande 15 qui est pivoté autour d’un axe
15a et dont le secteur denté 16 engrène avec un pignon
17 à denture sectorielle.
[0020] Le pignon 17 fait partie d’un mobile d’em-
brayage unidirectionnel 18 comprenant en outre une
roue 19 coaxiale avec le pignon 17 et un organe de
transmission 20 solidaire en rotation du pignon 17 (cf.
figures 2 et 3). Un anneau 21 faisant saillie sur la planche
de la roue 19 présente sur sa surface intérieure des
encoches 22 régulièrement réparties autour de l’axe
18adumobile18. L’organede transmission20comprend
une base 23 montée sur l’axe 18a du mobile 18 et de
laquelle s’étend un bras coudé composé d’une portion
radiale rigide 24 et d’une portion circonférentielle élas-
tique 25 reliée à la base23par la portion radiale rigide 24.
La forme de l’extrémité libre 26 de la portion circonfé-
rentielle élastique 25 est adaptée à celle des encoches
22. L’extrémité libre 26 peut ainsi s’engager dans les
encoches 22 (cf. figure 2) pour permettre à l’organe de
transmission 20 de pousser la roue 19 à la manière d’un
cliquet lorsque le pignon 17 et l’organe de transmission
20 tournent dans le sens correspondant au sens horaire
des figures. Lorsque le pignon 17 et l’organe de trans-
mission 20 tournent dans l’autre sens, l’extrémité libre 26
sort de l’encoche 22 où elle se trouve en faisant fléchir la
portion circonférentielle élastique 25 et glisse sur la sur-
face intérieure de l’anneau 21 sans entraîner la roue 19.
L’organe de transmission 20 pourrait comprendre un
deuxième bras symétrique du bras 24, 25 par rapport
à l’axe 18a du mobile d’embrayage unidirectionnel 18 et
coopérant lui aussi avec les encoches 22.
[0021] Le pignon 17 est l’organe d’entrée d’un rouage
27 formé du pignon 17, de la roue 19, d’un mobile 28
engrenant avec la roue 19 et d’autres mobiles non re-
présentés, ce rouage27étant agencépour actionner des
éléments décoratifs de l’animation. Un deuxième rouage
29 peut être prévu, pour relier la roue 19 du mobile
d’embrayage unidirectionnel 18 à un organe régulateur
30 permettant de réguler la vitesse du rouage 27.
[0022] Le râteau de commande 15 comprend, en plus
du manche 14 et du secteur denté 16, un talon 31 sur
lequel peut agir directement ou indirectement un organe
d’actionnement manuel (non représenté) du type pous-
soir ou autre. Lorsque l’utilisateur actionne l’organe d’ac-
tionnement manuel (voir la flèche sur la figure 3), ce
dernier fait pivoter le râteau de commande 15 dans le
sens correspondant au sens horaire sur les figures, ce
qui fait tourner lepignon17et l’organede transmission20
dans le sens antihoraire sans entraîner la roue 19 donc
sans entraîner le reste du rouage 27, et ce qui déplace la
portion d’extrémité 13 du ressort moteur 11 dans le sens
indiqué par la flèche, armant ainsi le ressort moteur 11.

Plus concrètement, l’utilisateur peut, par l’intermédiaire
de l’organe d’actionnement manuel, déplacer le râteau
de commande 15 d’une position extrême illustrée à la
figure2àuneautrepositionextrême illustréeà la figure3,
ces deux positions extrêmes étant définies par des bu-
tées (non représentées). Simultanément, la portion d’ex-
trémité 13 du ressort moteur 11 est déplacée entre deux
positions extrêmes, la première de ces positions (figure
2) correspondant àunétat désarmédu ressortmoteur11,
la deuxième de ces positions (figure 3) correspondant à
un état armé du ressort moteur 11.
[0023] Lorsque le râteau de commande 15et la portion
d’extrémité 13 du ressort moteur 11 sont dans leur posi-
tion extrême de la figure 3, l’extrémité libre 26 du bras 24,
25 est non seulement sortie de l’encoche 22 où elle se
trouvait mais s’est également déplacée au-delà de l’en-
coche adjacente dans le sens antihoraire. Dès que l’u-
tilisateur relâche l’organe d’actionnement manuel, le
ressort moteur 11 se détend en repoussant le râteau
de commande 15 par sa portion d’extrémité 13, lequel
râteau de commande 15 fait pivoter le pignon 17 et
l’organe de transmission 20 dans le sens horaire. Pen-
dant ce déplacement, l’extrémité libre 26 du bras 24, 25
s’engage dans ladite encoche adjacente et pousse la
roue 19 dans le sens horaire, entraînant ainsi par le
rouage 27 les éléments décoratifs de l’animation, l’ani-
mation s’arrêtant lorsque le râteau de commande 15
atteint sa position extrême illustrée à la figure 2.
[0024] Conformément à l’invention, le râteau de
commande 15 et le pignon 17 forment ensemble un
engrenage non circulaire. En d’autres termes, la denture
du râteaude commande15n’est pas sur un cercle centré
sur l’axe de rotation 15a du râteau de commande 15 et la
denture du pignon 17 n’est pas sur un cercle centré sur
l’axe de rotation 18a du pignon 17. Cela conduit à un
rapport d’engrenage variable entre les deux positions
relatives extrêmes du râteau de commande 15 et du
pignon 17. Typiquement, le rapport d’engrenage entre
le râteau de commande 15 et le pignon 17 varie dans le
mêmesensque la forcedu ressortmoteur11, c’est-à-dire
qu’il diminue lorsque le ressortmoteur11sedétend.De la
sorte, le rouage 27 est entraîné avec un couple constant,
à tout lemoinsplus constant quesi l’engrenage formépar
le râteau de commande 15 et le pignon 17 était circulaire.
[0025] Dans des exemples de réalisation typiques, le
rapport d’engrenage entre le râteau de commande 15 et
le pignon 17, de la position extrême relative illustrée à la
figure 3 à celle illustrée à la figure 2, varie (diminue) d’au
moins 15%, de préférence d’au moins 20%, de préfé-
rence d’au moins 25%. Naturellement, cette variation du
rapport d’engrenage peut être adaptée à la variation de
force du ressort moteur 11, qu’elle soit plus faible ou plus
élevée.
[0026] Dans d’autres exemples de réalisation, le rap-
port d’engrenage entre le râteau de commande 15 et le
pignon 17 varie d’unemanière nonmonotone, par exem-
ple pour tenir compte, en alternative ou en complément à
la variation de force du ressort moteur 11, d’un pic de

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



4

5 EP 4 495 706 A1 6

couple que nécessite l’animation à un certain moment.
[0027] L’homme du métier comprendra que des modi-
ficationspourraient êtreapportéesà l’inventiondécrite ci-
dessus sans sortir du cadre de l’invention revendiquée.
En particulier, l’organe d’actionnement manuel pourrait
agir sur la portion d’extrémité 13 du ressort moteur 11
autrement que par l’intermédiaire du râteau de
commande 15, par exemple en coopérant avec une
extension que comporterait cette portion d’extrémité
13, et un ressort de rappel pourrait maintenir le manche
14 du râteau de commande 15 en contact avec cette
portion d’extrémité 13. Par ailleurs, le ressort moteur 11
pourrait avoir une autre forme que celle représentée et
être armé par une force appliquée en un point distant de
ses extrémités. On pourrait aussi appliquer l’invention à
un mécanisme ne comprenant pas d’embrayage unidi-
rectionnel et dans lequel, comme le râteaudecommande
15, le rouage 27 effectuerait des va-et vient.

Revendications

1. Mécanismed’horlogerie ou d’animation comprenant
un ressort moteur (11), un rouage (27) et un organe
de commande (15) engrenant avec un organe d’en-
trée (17) du rouage (27), le ressort moteur (11)
comprenant une portion (13) qui est déplaçable
par un utilisateur d’une première position extrême
à une deuxième position extrême pour armer le
ressort moteur (11) et qui, dès qu’elle est libérée,
revient à la première position extrême sous l’effet de
la détente du ressort moteur (11), ce retour de ladite
portion (13)à lapremièrepositionextrêmedéplaçant
l’organe de commande (15) d’une troisième position
extrême à une quatrième position extrême, ce dé-
placement de l’organe de commande (15) de la
troisième à la quatrième position extrême entraînant
l’organe d’entrée (17) et donc le rouage (27), l’or-
gane de commande (15) étant agencé pour se dé-
placer de la quatrième à la troisième position ex-
trême lorsque ladite portion (13) du ressort moteur
(11) est déplacée par l’utilisateur de la première à la
deuxième position extrême, l’organe de commande
(15) formant avec l’organe d’entrée (17) un engre-
nage non circulaire.

2. Mécanisme selon la revendication 1, dans lequel le
rapport d’engrenage entre l’organe de commande
(15) et l’organe d’entrée (17), lorsque l’organe de
commande (15) se déplace de la troisième à la
quatrième position extrême, varie dans le même
sens que la force du ressort moteur (11).

3. Mécanisme selon la revendication 2, dans lequel le
rapport d’engrenage entre l’organe de commande
(15) et l’organed’entrée (17), de la troisièmeposition
extrême à la quatrième position extrême de l’organe
de commande (15), varie d’au moins 15%, de pré-

férence d’au moins 20%, de préférence d’au moins
25%.

4. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 3,
dans lequel ladite portion (13) du ressort moteur (11)
est une portion d’extrémité.

5. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 4,
dans lequel le ressort moteur (11) est une lame non
enroulée.

6. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 5,
dans lequel le ressort moteur (11) et l’organe de
commande (15) sont en contact.

7. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 6,
dans lequel ladite portion (13) du ressort moteur (11)
est déplaçable par l’utilisateur de la première posi-
tion extrême à la deuxième position extrême par
l’intermédiaire de l’organe de commande (15).

8. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 7,
dans lequel l’organe d’entrée (17) fait partie d’un
mobile d’embrayage unidirectionnel (18) du rouage
(27) qui découple l’organe d’entrée (17) du reste du
rouage (27) lorsque l’organe de commande (15) se
déplace de la quatrième position extrême à la troi-
sième position extrême.

9. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 8,
dans lequel l’organe de commande (15) est un
râteau.

10. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 9,
dans lequel l’organe d’entrée (17) est un pignon ou
roue non circulaire.

11. Mécanisme selon l’une des revendications 1 à 10,
consistant en un mécanisme d’automate ou un mé-
canisme de sonnerie.

12. Pièce d’horlogerie comprenant unmécanisme selon
l’une des revendications 1 à 11.
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