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(54) Mécanisme de remontage automatique pour mouvement d'horlogerie.

(57) Un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel

pour mouvement d’horlogerie comprend une masse oscillante

(1) solidaire avec une denture (2) montée sur 'axe de rotation

(3) de la masse oscillante (1). Ladite roue (2) engréne avec un A
mobile (4) entrainant une came (5) montée excentrée sur un axe {
(6), la came (5) servant de pivot & une piéce (7) comprenant une
partie annulaire (8) supportant deux bras évasés élastiquement
déformables espacés I'un de I'autre et terminés par des cliquets
coopérant de part et d'autre avec une denture a dents de loup
de remontoir pour faire alternativement avancer un rochet de re-
montoir (13), fixé coaxialement par un carré sur un arbre de ba-
rillet, sous I'effet des oscillations de la masse oscillante (1). Le
rochet de remontoir (13) porte ladite denture & dent de loup et
est entrainé directement par les cliquets des bras (9, 10).
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Description

[0001] La présente invention se rapporte a un mécanisme de remontage automatique pour un mouvement d’horlogerie.

[0002] Les montres a remontage automatique sont bien connues de ’homme du métier et comportent un train de rouage
reliant cinématiquement un pignon solidaire d’'une masse oscillante, au rochet d’un barillet.

[0003] La plupart des mécanismes de remontage automatique sont pourvus d’un mécanisme inverseur pour permettre
de faire tourner l'arbre de barillet, solidaire de extrémité interne du ressort de barillet, dans le sens de 'armage de ce
ressort, quel que soit le sens de rotation de la masse de remontage automatique. Sans un tel mécanisme inverseur, la
moitié des mouvements angulaires de la masse de remontage automatique est en effet perdue, nécessitant donc le double
de mouvement de la masse de remontage automatique pour le méme degré d’armage du ressort de barillet.

[0004] Un des problémes posé par les mécanismes inverseurs est celui de 'encombrement, aussi bien en surface qu’en
hauteur, quel que soit le systéeme choisi. Il est bien évident que ce probléme est d’autant plus difficile a résoudre que le
diametre du mouvement est petit. Lorsque le mécanisme inverseur se situe au début de la chaine cinématique reliant
la masse de remontage automatique a I'arbre de barillet, on se retrouve de plus avec le probleme d’une accumulation
d’organes montés pivotants autour de I'axe central du mouvement et donc d’une augmentation d’épaisseur de celui-ci. Ce
probléme est également d’autant plus génant que le diamétre du mouvement est petit.

[0005] Un exemple de cette accumulation de mobiles au centre du mouvement est illustré par exemple dans CH 363 298,
dans lequel, en plus du rouage indicateur de la montre disposé au centre du mouvement, il a fallu ajouter un pont pour la
fixation de l'arbre de pivotement de la masse de remontage automatique, ainsi qu’un grand nombre d’autres composants
horlogers tout en respectant les espaces nécessaires entre ces différents éléments superposés pour leur permettre de
tourner autour du méme axe de pivotement.

[0006] Parmi les nombreuses solutions proposées pour résoudre les problémes d’encombrement, CH 329 448 décrit une
masse de remontage automatique dans laquelle est logé le mécanisme inverseur. L'inconvénient d’une telle solution est
de réduire 'inertie de cette masse, puisqu’il faut I'évider pour y loger ce mécanisme qui comporte une grande proportion
de vide. Par conséquent, on réduit le couple qui peut étre transmis au ressort de barillet pour I'armer.

[0007] EP 1046 965 décrit un systéeme de remontage automatique comprenant une masse oscillant grace a un roulement
a billes de grand diamétre. Pour assurer le redressement du sens de rotation de la masse, deux satellites sont montés
pivotant sur la partie centrale de la masse oscillante et entrainent respectivement un premier et un deuxiéme pignon
solaire, en alternance en fonction du sens de rotation de la masse oscillante. Ces pignons solaires sont eux-mémes
respectivement reliés cinématiquement a un premier et a un deuxiéme mobile du train de rouage automatique, assurant
la réduction. Un tel systéme ne résout donc pas le probléme d’encombrement li¢ au train de rouage de réduction.

[0008] EP 2 634 650 décrit un mécanisme de remontage automatique, selon le préambule de la revendication 1, compre-
nant une masse oscillante, un mobile a roue a dents de loup et un rochet de remontoir. Ce mécanisme de remontage est
encore trop encombrant pour des mouvements de petite taille.

[0009] Le but de la présente invention est de remédier, au moins en partie, aux divers inconvénients susmentionnés,
en réduisant notamment 'encombrement du mécanisme de remontage automatique par un mécanisme de remontage
automatique simplifie.

[0010] Conformément a l'invention, un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel pour mouvement d’horlogerie
comprend une masse oscillante solidaire avec une denture montée pour rotation autour de 'axe de rotation de la masse
oscillante, ladite denture engrenant avec un mobile entrainant une came montée excentrée sur un axe. La came sert de
pivot & une pieéce comprenant une partie annulaire supportant deux bras évasés élastiquement déformables espacés 'un
de l'autre et terminés par des cliquets coopérant de part et d’autre avec une denture a dents de loup de remontoir pour
faire alternativement avancer un rochet de remontoir, fixé coaxialement par un carré sur un arbre de barillet, sous I'effet
des oscillations de la masse oscillante. Le mécanisme de remontage est notamment caractérisé en ce que le rochet de
remontoir porte ladite denture a dent de loup et est entrainé directement par les cliquets des bras.

[0011] Dans une forme d’exécution, le rochet entraine un premier barillet fixé sur son carré, ledit premier barillet entrainant
lui-méme un second barillet.

[0012] Dans cette méme forme d’exécution, 'axe portant la came est 'axe du second barillet.

[0013] Dans une forme d’exécution, un second rochet de remontoir coaxial avec le premier rochet de remontoir est fixé
sur le carré du premier barillet, les premier et second rochets de remontoir étant séparés par une entretoise.

[0014] Selon cette derniere forme d’exécution, le second rochet de remontoir engréne avec un rouage de remontoir ma-
nuel.

[0015] De préférence, un élément de forme annulaire est agenceé entre la partie annulaire de la piéce et la came.

[0016] Dans une forme d’exécution, la denture engrenant avec un mobile entrainant une came s’étend sur un angle
compatible avec I'angle de débattement de la masse oscillante et peut étre incompléte. Dans une variante, cette denture
peut étre une roue dentée.
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[0017] Un autre aspect de I'invention est un mouvement d’horlogerie comportant ledit mécanisme de remontage automa-
tigue comme décrit ci-dessus.

[0018] Les caractéristiques de 'invention apparaitront plus clairement a la lecture d’'une description de plusieurs formes
d’exécutions donnée uniquement & titre d’exemple, nullement limitatives en se référant aux figures schématiques, dans
lesquelles:

Lafig. 1 représente une vue de dessus d’un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon une forme
d’exécution particuliére de I'invention;

lafig.2 représente une vue en perspective d’'un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon une
autre forme d’exécution particuliére comportant deux barillets, le mécanisme étant associé & un mécanisme
de remontage manuel;

lafig. 3 représente une vue de dessus d’une piéce comprenant une partie annulaire supportant deux bras élasti-
quement déformables espacés I'un de I'autre et terminés par des cliquets;

lafig. 4 représente une vue de dessus d'un train d’entrainement du mécanisme de remontage;

lafig. 5 représente une autre vue en perspective d’un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon
une autre forme d’exécution particuliere comportant deux barillets, le mécanisme étant associé a un méca-
nisme de remontage manuel; et

lafig. 6  représente une coupe transversale de la fig. 1 selon 'axe AA.

[0019] Comme illustré a la fig. 1, un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel pour mouvement d’horlogerie
comprend une masse oscillante 1 solidaire avec une denture 2 montée sur 'axe de rotation 3 de la masse oscillante 1.
La denture 2 s’étend sur un angle compatible avec 'angle de débattement de la masse oscillante 1. La denture 2 s’étend
sur au moins 200° ou peut étre remplacée par une roue dentée.

[0020] Comme illustré & la fig. 4, ladite roue 2 engréne avec un mobile 4 entrainant une came 5 montée excentrée sur
un axe 6.

[0021] Selon la forme d’exécution illustrée aux fig. 1 et 2, la came 5 sert de pivot a une piéce 7 comprenant une partie
annulaire 8 supportant deux bras évasés 9, 10 élastiquement déformables espacés I'un de l'autre et terminés par des
cliquets 11, 12 (fig. 3). Cette partie annulaire 8 comporte notamment une partie élargie a la face opposée des bras 9, 10.

[0022] Les cliquets 11, 12 de cette piece 7 coopérent de part et dautre avec une denture a dents de loup d’un rochet
de remontoir 13 pour faire alternativement avancer le rochet de remontoir 13, vissé par un carré sur un arbre de barillet,
sous l'effet des oscillations de la masse oscillante 1. Le rochet de remontoir 13 porte ladite denture a dent de loup et est
entrainé directement par les cliquets 11,12 des bras évasés 9, 10.

[0023] Selon la forme d’exécution illustrée a la fig. 1, la masse oscillante 1 va osciller et entrainer un train d’'engrenage qui
lui va mettre en rotation la piéce 7. La piéce 7 qui pivote sur la came 5 va entrainer le rochet de remontoir 13. La piece 7
a deux bras permet de venir s’engrener avec la roue barillet dans les 2 sens. Le rochet de remontoir 13 porte une denture
spéciale, soit une denture a dent de loup, permettant le remontage des ressorts de barillets 14, 15 dans les deux sens.

[0024] Selon la forme d’exécution illustrée aux fig. 2 et 5, ledit rochet 13 entraine un premier barillet 14 fixé sur son carré,
ledit premier barillet 14 entrainant lui-méme un second barillet 15 coaxial avec I'axe 6. Le rochet de remontoir 13 est lié
au premier barillet 14 par un carré et permet de remonter les deux ressorts des barillets 14, 15.

[0025] Dans cet exemple, 'axe 6 portant la came 5 est 'axe du second barillet 15.

[0026] Comme illustré aux fig. 2 et 5, un second rochet de remontoir 17 coaxial avec le premier rochet de remontoir 13 est
fixé sur le carré du premier barillet 14, les premier et second rochets de remontoir 13, 17 étant séparés par une entretoise
18. Cette entretoise 18 empéche notamment les cliquets 11,12 d’engrener avec le rochet de remontoir 17 a denture normal.

[0027] Ainsi, le second rochet de remontoir 17 engréne avec un rouage de remontoir manuel 19 (fig. 6).

[0028] Comme illustré notamment & la fig. 3, la pieéce 7 comprend un élément annulaire 16 monté libre entre la partie
annulaire 8 de la piece 7 et la came 5.

[0029] Grace a ce dispositif dans lequel la piece 7 pousse le rochet de remontoir 13, le rouage automatique et simplifié. Par
ailleurs, la rotation de la came qui porte la piece 7 offre une bonne démultiplication et un meilleur remontage des barillets.
Revendications

1. Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel pour mouvement d’horlogerie comprenant une masse oscillante
(1) solidaire avec une denture (2) montée sur 'axe de rotation (3) de la masse oscillante (1), ladite denture (2) engre-
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nant avec un mobile (4) entrainant une came (5) montée excentrée sur un axe (6), la came (5) servant de pivot a
une piéce (7) comprenant une partie annulaire (8) supportant deux bras évasés (9, 10) élastiquement déformables
espacés l'un de l'autre et terminés par des cliquets (11, 12) coopérant de part et d’autre avec une denture a dents
de loup de remontoir pour faire alternativement avancer un rochet de remontoir (13), fixé coaxialement par un carré
sur un arbre de barillet, sous I'effet des oscillations de la masse oscillante (1), caractérisé en ce que le rochet de
remontoir (13) porte ladite denture a dent de loup et est entrainé directement par les cliquets (11, 12) des bras (9, 10).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon la revendication 1, dans lequel ledit rochet de remontoir
(13), fixé par un carré, entraine un premier barillet (14), ledit premier barillet (14) entrainant lui-méme un second
barillet (15).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon la revendication 2, dans lequel 'axe (6) portant la came
(5) est 'axe du second barillet (15).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon la revendication 2 ou 3, dans lequel un second rochet de
remontoir (17) coaxial avec le premier rochet (13) est fixé sur le carré du premier barillet (14), les premier et second
rochets (13, 17) étant séparés par une entretoise (18).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon la revendication 4, dans lequel le second rochet de re-
montoir (17) engréne avec un rouage de remontoir manuel.

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon 'une des revendications précédentes, dans lequel un
élément de forme annulaire (16) est agencé entre ladite partie annulaire (8) de la piéce (7) et la came (5).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon 'une des revendications précédentes, dans lequel la
denture (2) s’étend au moins sur un angle compatible avec I'angle de débattement de la masse oscillante (1).

Mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon la revendication 7, dans lequel la denture (2) est une roue.

Mouvement d’horlogerie comprenant un mécanisme de remontage automatique bidirectionnel selon 'une quelconque
des revendications précédentes.
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