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(54) Dispositif magnétique de commande pour piéce d’horlogerie

(57)  Ledispositif magnétique de commande (1) pour
une piece d’horlogerie comporte un tube étanche (3) qui
comporte une extrémité borgne insérée dans une ouver-
ture de la piece d’horlogerie, tandis que I'autre extrémité
du tube s’ouvre sur I'extérieur. Une tige de commande
(12) est prévue pour coulisser a l'intérieur du tube (3).
Elle porte un aimant (21) qui se déplace solidairement
de la tige a l'intérieur du tube. En manipulant I'extrémité

v
28

de la tige qui émerge du tube (3), le porteur de la montre
peut faire sélectivement occuper a I'aimant trois posi-
tions. Un premier et un deuxieme capteur magnétique
(22, 23) a deux états sont disposés a l'intérieur de la
piece d’horlogerie le long du tube étanche, de fagon a
ce que trois combinaisons différentes d’un état du pre-
mier capteur (22) avec un état du deuxiéme capteur (23)
soient respectivement associés aux trois positions pré-
définies du premier aimant (21).
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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif
magnétique de commande pour piece d’horlogerie et
plus particulierement un dispositif magnétique compor-
tant un organe de commande actionnable manuellement
et pouvant occuper sélectivement plusieurs positions et
passer de 'une a I'autre par un mouvement de transla-
tion.

[0002] De tels dispositifs magnétiques de commande
sont déja connus de 'homme du métier. Le document
de brevet US 4°038’814, notamment, décrit plusieurs mo-
des de réalisation d’un tel dispositif. En particulier, le mo-
de de réalisation décrit en référence aux figures 6 et 7
concerne une montre bracelet de forme extérieure gé-
néralement rectangulaire, et dont un des cbtés porte un
rail de guidage. Un curseur en plastique contenant un
aimant est prévu pour coulisser le long de ce rail. Un
nombre non spécifié de contacteurs Reed sont disposés
a l'intérieur de la montre face au rail de guidage. En fai-
sant coulisser I'aimant, le porteur de la montre peut fer-
mer sélectivement I'un ou l'autre des contacteurs Reed
et, ainsi, commander la montre. Ce dispositif de com-
mande fonctionne donc sans liaison mécanique ou élec-
trique entre I'extérieur et l'intérieur de la montre.

[0003] Ce dispositif de I'art antérieur présente certains
défauts. Tout d’abord, il est peu discret puisque le rail de
guidage s’étend pratiquement sur toute la longueur d’un
des cbtés de la montre. De plus, il ne semble pas qu'il
soit possible de réduire beaucoup la taille de ce dispositif
del'art antérieur. En effet, la configuration décrite impose
de disposer tous les contacteurs Reed cbte a cote sur
une ligne. Or, la largeur des plus petits contacteurs Reed
connus avoisine le millimétre. De plus, le champ magné-
tique doit étre assez intense pour agir a travers I'épais-
seur de la carrure de la montre. Dans ces conditions, il
est nécessaire d’espacer les contacteurs suffisamment
pour éviter que deux contacteurs ne soient fermés en
méme temps.

[0004] Un but de la présente invention est donc de
fournir un dispositif de commande fonctionnant sans
liaison mécanique ou électrique entre I'extérieur et I'in-
térieur de la piéce d’horlogerie et qui soit plus compact
que ceux de l'art antérieur.

[0005] Un autre but de la présente invention est de
fournir un dispositif de commande dans lequel I'amplitu-
de du mouvement de la translation que doit opérer I'or-
gane de commande est fortement réduite.

[0006] Un autre but est de fournir un dispositif magné-
tique de commande qui puisse avoir 'apparence exté-
rieure d’un dispositif de commande mécanique tradition-
nel.

[0007] Encore un autre but de la présente invention
est de fournir un dispositif magnétique de commande
dont’organe de commande puisse étre facilement adap-
té pour étre actionné également en rotation, a la maniere
d’une tige de commande traditionnelle.

[0008] La présente invention atteint ces buts en four-
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nissant un dispositif magnétique de commande confor-
me a la revendication 1.

[0009] Contrairement a la boite de montre elle-méme,
le tube étanche est a I'abri de chocs éventuels. La paroi
du tube n’a donc pas besoin d’étre aussi épaisse que la
paroi extérieure de la piece d’horlogerie. Ainsi, il est pos-
sible d’arranger les contacteurs Reed a faible distance
de la trajectoire de I'aimant, dans une zone de fort gra-
dient du champ. En conséquence, un avantage de la
présente invention réside dans la possibilité de fournir
un dispositif capable de détecter méme un petit dépla-
cement de I'aimant.

[0010] Un autre avantage de la présente invention est
que la tige et le premier aimant sont insérés dans le tube
étanche. Dans ces conditions, seul I'extrémité de la tige
qui émerge de la piece d’horlogerie est visible. Ainsi,
I'aimant et le reste du dispositif de commande ne sont
pas visibles. Il est donc possible de fournir un dispositif
de commande qui al'apparence d’'une tige de commande
traditionnelle.

[0011] Un autre avantage de la présente invention est
qu'il suffit de deux capteurs magnétiques pour permettre
aux moyens électroniques de distinguer trois positions
du premier aimant (et méme quatre positions selon une
variante). Grace a cette caractéristique, le dispositif de
commande selon linvention peut étre plus compact.
D’autre part, le fait de limiter le nombre de capteurs ma-
gnétiques permet de réduire le colt de revient.

[0012] Selonune variante avantageuse de la présente
invention, les positions du premier et du deuxiéeme con-
tacteur Reed sont décalées angulairement relativement
a l'axe du tube étanche. Les contacteurs n’étant donc
pas disposés dans le prolongement I'un de l'autre, il est
possible de choisir librement leur espacement dans la
direction de I'axe longitudinal de la tige, sans devoir se
préoccuper d’éventuelles interférences entre contac-
teurs. Selon cette variante, il est donc possible de réaliser
un dispositif de commande dans lequel I'amplitude du
mouvement de translation que doit opérer I'organe de
commande est réduite au minimum.

[0013] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention apparaitront a la lecture de la des-
cription qui va suivre, donnée uniquement a titre d’exem-
ple non limitatif, et faite en référence aux dessins an-
nexés dans lesquels :

- la figure 1A est une vue de dessus en coupe d’'un
dispositif magnétique de commande pour piéce
d’horlogerie selon un mode particulier de réalisation
de l'invention ;

- lafigure 1 B est une coupe transversale selon I'axe
I-1 de la figure 1A ;

- lafigure 2A est une coupe transversale selon I'axe
2-2 de la figure 1A ;

- la figure 2B est un graphique du flux magnétique
dans les lames d’un micro-contacteur Reed en fonc-
tion de la position de I'aimant ;

- lafigure 3A est une vue de dessus montrant la con-
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figuration de I'aimant et des premier et deuxiéme
contacteurs Reed selon une premiére variante du
mode de réalisation de la figure 1A ;

- lafigure 3B est un vue de dessus montrant la confi-
guration de I'aimant et des premier et deuxiéme con-
tacteurs Reed selon une deuxiéme variante du mode
de réalisation de la figure 1 ;

- lafigure 3C est un vue de dessus montrant la con-
figuration de I'aimant et des premier et deuxiéme
contacteurs Reed selon une quatrieme variante du
mode de réalisation de la figure 1 ;

- lafigure 4 est une vue en coupe transversale selon
l'axe IV-IV de la figure 1A.

[0014] Lafigure 1A représente un mode de réalisation
particulier du dispositif de commande selon la présente
invention. Dans cet exemple, le dispositif magnétique de
commande 1 est monté dans la carrure 2 d’'une montre.
On voit sur le dessin qu’un tube (référencé 3) est inséré
dans une ouverture 4 aménagée dans le bord de la car-
rure 2. Le tube 3 estréalisé en un matériau a magnétique,
comme de 'inox par exemple. |l s’agit d’un tube étanche
ouvert a une seule de ses extrémités. On voit sur la figure
1A que, dans le mode de réalisation qui fait 'objet du
présent exemple, le tube 3 est pratiquement entiérement
contenu dans la carrure. Seul I'extrémité ouverte du tube
débouche sur I'extérieur de la montre. On comprendra
toutefois, que selon d’autres modes de réalisation de la
présente invention, il est possible que seul la partie dis-
tale du tube, proche de I'extrémité fermée (ou borgne),
soitinsérée dans la carrure. Dans ces conditions, la partie
proximale du tube, proche de I'extrémité ouverte, dépas-
serait de la carrure de maniere a surélever la couronne
13.

[0015] Onvoit que, dans la partie du tube 3 située pres
de son extrémité ouverte (appelée ci-aprés partie proxi-
male du tube, et référencée 7), la paroi du tube présente
une plus grande épaisseur. Cette partie 7 est conformée
pour s’ajuster dans 'ouverture 4 de lacarrure, de maniére
a former une jonction le plus étanche possible. D’autre
part, comme le montre encore la figure 1A, I'étanchéité
est renforcée par un joint de type « o-ring » (référencé
5) qui est disposé dans une gorge annulaire 6 également
aménagée dans la partie 7. La partie 7 présente encore
un épaulement extérieur circulaire 9 prévu pour venir en
appui sur un épaulement complémentaire 10 de I'ouver-
ture 4. On voit encore sur la figure 1A un chambrage 14
aménageé dans I'extrémité proximale du tube. Ce cham-
brage est prévu pour recevoir un ressort hélicoidal 15.
[0016] Selon le présent mode de réalisation, le tube 3
s’étend radialement a partir du bord de la carrure 2 en
direction du centre de la montre. On comprendra donc
que la présence du tube pourrait constituer un obstacle
pour introduire certains composants dans la boite de
montre lors du montage de la montre. En particulier, s’il
s’agit d’'une montre analogique, le tube 3 pourrait cons-
tituer un obstacle lors de l'introduction du mouvement
dans la boite. Pour éviter ce genre de probléme, il est

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

possible de prévoir de mettre en place le tube seulement
apreés linstallation des autres éléments devant prendre
place dans la boite de montre. Une fois le tube inséré, il
peut rester en place une fois pour toute. Le joint entre le
tube 3 et la carrure 2 est donc un joint statique. Dans ces
conditions, les moyens d’étanchéité qui viennent d’étre
décrits permettent d’assurer I'étanchéité a long terme.
[0017] Dans le présentexemple, 'organe de comman-
de manuel du dispositif selon l'invention est constitué par
une tige cylindrique 12 insérée dans le tube 3. La tige 12
est prévue pour, tout a la fois, coulisser et tourner a I'in-
térieurdutube 3. Une des extrémités de latige 12 émerge
du tube par I'ouverture 4 et, comme on peut le voir sur
la figure, cette extrémité se termine par un bouton 13 en
forme de couronne. On voit également que le bouton (ou
couronne) 13 présente sur sa face inférieure un évide-
ment annulaire dans lequel viennent se loger I'extrémité
proximale cylindrique du tube 3 et le ressort hélicoidal
15. On voit que la couronne 13 recouvre I'extrémité proxi-
male et le ressort 15, a la maniére d’'un capuchon. La
face extérieure cylindrique de I'extrémité proximale du
tube est congue pour coulisser al'intérieur de I'évidement
annulaire de la couronne, de maniere a faire varier le
degré d’emboitement du tube 3 et de la couronne 13. La
couronne étant solidaire de la tige 12, ce mouvement
axial de la couronne par rapport au tube 3 entraine le
déplacement de la tige 12 dans le tube.

[0018] Leressortde rappel 15 estunressort hélicoidal
qui prend appui par une premiére de ses extrémités con-
tre le fond de I'évidement annulaire de la couronne 13,
et par son autre extrémité contre le fond du chambrage
14. Dans ces conditions, lorsque le porteur de la montre
presse sur la couronne 13, il comprime le ressort de rap-
pel 15 et fait s’enfoncer I'extrémité proximale du tube 3
dans I'évidement annulaire. Ensuite, lorsque le porteur
de la montre relache sa pression sur la couronne 13, le
ressort de rappel 15 a tendance a rappeler la couronne
13 et la tige 12 dans leur position initiale.

[0019] On voit encore sur la figure 1 que la tige 12
présente un trongon profilé de diamétre sensiblement
inférieur a celui du reste de la tige. Ce trongon profilé,
situé au niveau de la partie proximale 7 du tube, est es-
sentiellement formé de deux gorges (référencées 16 et
17) ainsi que d’une partie inclinée 18. Les deux gorges
16, 17 etla partie inclinée 18 sont prévues pour coopérer
avec un circlips 19 de maniére a former des moyens d’in-
dexation servant a maintenir ou a rappeler la tige dans
une position axiale sélectionnée. Le tube 3 présente un
double fraisage 20 symétrique qui est prévu pour laisser
passer les deux branches du circlips 19 est pour main-
tenir ce dernier en place. Conformément a ce qui est
représenté sur la figure 1 B, la tige 12 s’étend entre les
deux branches du circlips.

[0020] A l'instar de ce qui est connu avec les couron-
nes-poussoirs traditionnelles, en pressant ou en tirant
sur la couronne 13, le porteur de la montre peut amener
la tige 12 du dispositif magnétique de commande 1 du
présent exemple a occuper sélectivement trois positions



5 EP 1930 794 A1 6

prédéfinies différentes :

- une premiere position (dite position de repos ou po-
sition « 0 ») dans laquelle le circlips est engagé dans
la premiére gorge référencée 16 ;

- unedeuxiéme position (dite position tirée ou position
« 1 ») dans laquelle le circlips est engagé dans la
seconde gorge référencée 17 ;

une troisieme position (dite position poussée ou position
« -1 ») dans laquelle le circlips coopére avec la partie
inclinée 18. Dans cette position fugitive, la tige 12 est
rappelée en position de repos, par I'effet conjugué de la
partie inclinée 18 et du ressort de rappel 15, dés que le
porteur de la montre relache sa pression sur la couronne
13.

[0021] Conformément a la présente invention, un pre-
mier aimant (référencé 21) solidaire de la tige 12 peut se
déplacer en translation a l'intérieur du tube étanche 3.
Cetaimant 21 est prévu pour coopérer, a travers la paroi
du tube, avec un premier et un deuxieme capteur ma-
gnétique placés a l'intérieur de la piece d’horlogerie. Ces
capteurs magnétiques, qui sontici des micro-contacteurs
Reed, sont désignés ci-apres par I'abréviation MR et ré-
férencés respectivement 22 et 23. Comme on peut le
voir sur la figure 1A, ces deux MR sont arrangés de ma-
niére échelonnée le long du tube étanche 3, de sorte
qu’ils se trouvent a des distances inégales de I'extrémité
distale du tube. Comme on peut le voir sur les figures 1A
et 2A, dans le présent exemple, le premier aimant 21 est
chassé coaxialement dans un alésage formé dans I'ex-
trémité de la tige par laquelle celle-ci est insérée dans le
tube 3. On voit encore sur les figures une plaque support
25 qui portent le premier et le deuxieme MR 22 et 23.
Comme nous le verrons encore plus loin, cette plaque
support 25 peut avantageusement étre constituées par
la carte a circuit imprimé 25 du circuit électronique de la
montre.

[0022] Un micro-contacteur Reed (ou MR) est un con-
tact sensible au champ magnétique. Le MR peut étre
dans deux états. En effet, il se ferme en présence d’'un
champ dont la composante dans la direction de I'axe du
MR est suffisamment intense. Dans le cas contraire, lors-
que la valeur de la composante du champ dans la direc-
tion de I'axe du MR ne dépasse pas un certain seuil, le
contact reste ouvert. Un MR se préte donc a étre utilisé
comme capteur magnétique a deux états pour détecter
la présence d’'un champ magnétique dontl'intensité dans
une direction donnée dépasse une certaine valeur.
[0023] Selon lavariante de I'invention qui fait 'objet du
présent exemple, les MR 22 et 23 sont orientés avec leur
axe paralléle al'axe du tube étanche 3 et donc également
orientés parallélement a I'axe Nord-Sud du premier
aimant 21. Un avantage lié a I'orientation paralléle des
MR 22 et 23 et de I'aimant 21 va maintenant étre expliqué
enréférence alafigure 2B. Cette figure est un graphique
indiquant la variation de l'intensité du flux du champ ma-
gnétique a l'intérieur des lames d’'un micro-contacteur

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Reed en fonction de la position longitudinale occupée
par 'aimant. Comme on peut le constater, le graphique
comporte en fait deux courbes. La premiére courbe, en
trait continu, correspond aux valeurs calculées pour le
cas ou le MR est fermé (les deux lames du MR étant
donc en contact). La deuxiéme courbe, en trait interrom-
pu, correspond au cas ou le MR est ouvert. On peut vé-
rifier en particulier que l'intensité du flux est toujours plus
grande lorsque le MR est fermé. On voit d’autre part que
le flux magnétique atteint son maximum au centre du
graphique au point d’abscisse zéro. Ce point d’abscisse
zéro correspond a la situation ot I'aimant et le MR sont
cote a cote. On constate que, dans cette région centrale
du graphique, l'intensité du flux magnétique est repré-
sentée comme étant négative. Cette caractéristique cor-
respond au fait que lorsque I'aimant et le MR sont cote
a cobte, la magnétisation des lames du MR est en sens
contraire de la polarisation de I'aimant.

[0024] Les deux lignes horizontales disposées a dis-
tances égales en dessus et en dessous de I'ordonnée
zéro sur la figure 2B indiquent le seuil de sensibilité du
MR. On voit que, dans le présent exemple, la force de
I'aimant a été choisie, tout a la fois, assez grande pour
que l'intensité du flux dépasse largement le seuil de fer-
meture au centre du graphique, et assez petite pour que
lintensité du flux reste en dega de ce seuil partout
ailleurs. On voit en effet, qu’en valeur absolue, I'intensité
du flux magnétique décroit rapidement a mesure que
I'aimant se décale par rapport au MR. Au point que l'in-
tensité du flux magnétique atteint rapidement la valeur
zéro de part et d’autre de I'abscisse zéro, avant de croitre
anouveau pour atteindre deux maximum locaux de moin-
dre amplitude. Comme onle verra encore plus loin, I'exis-
tence de deux positions, situées a relativement courte
distance du maximum et ou le flux magnétique est nul,
n’est pas due a la faiblesse du champ magnétique, mais
a l'orientation des lignes de champ qui sont perpendicu-
laires al'axe du MR. Un avantage de cette caractéristique
va maintenant étre expliqué en référence aux figures 1A
et 3A. Sur ces figures, la position du premier aimant 21
correspond a la position de repos (position 0) de la tige
12. On voit, qu’en position de repos, le premier et le
deuxieme MR 22 et 23 sont disposés symétriquement
par rapport a l'aimant 21 qui se trouve donc a mi-distance
entre les deux. On peut de plus observer sur la figure 3A
que la position des MR 22 et 23 correspond aux deux
emplacements ou les lignes de champ sont sensiblement
perpendiculaires aux axes des MR. On a vu plus haut
qu’une orientation perpendiculaire des lignes de champ
rendait le flux magnétique dans I'axe du MR égal a zéro.
La configuration représentée correspond donc a une si-
tuation ou les deux MR sont ouverts. De plus, a la lumiére
de ce qui précede, on comprendra que le fait que les
deux MR sont ouverts s’explique avant tout par des con-
sidérations géométriques et ne dépend que marginale-
ment de l'intensité du champ magnétique. Un avantage
de cet état de fait est qu’il autorise de produire I'invention
en série avec des tolérances de fabrication usuelles sans
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crainte excessive des conséquences pouvant découler
d’une variation de sensibilité entre exemplaires.

[0025] Les deux MR 22 et 23 sont donc disposés a
des emplacements ou I'orientation des lignes de champ
est sensiblement perpendiculaire a I'axe de I'aimant 21.
Un examen plus approfondi de la distribution des lignes
de champ permet de se rendre compte que I'espacement
longitudinal entre les deux MR correspond a la largeur
d’une des boucles dessinées par ces lignes de champs.
Ainsi, dans le présent exemple, plus les axes des MR
sont éloignés de I'axe de I'aimant, plus les MR doivent
étre espaceés longitudinalement. Dans ces conditions, on
comprendra que, grace au recours au tube 3, ayant une
paroi de faible épaisseur et permettant donc d’avoir les
MR a proximité de I'axe de la tige, il est possible de ré-
duire considérablement la distance séparant les trois po-
sitions prédéfinies « 1 », « 0 » et « -1 » de 'aimant 21 et
donc de raccourcir considérablement la course de la tige
12.

[0026] La position de I'aimant 21 représentée en traits
pleins sur la figure 3A correspond a la position de repos
(0) de la tige. Toutefois, on a encore représenté les po-
sitions de I'aimant correspondant a la position tirée (1)
et a la position poussée (-1) par deux rectangles en traits
interrompus. La figure montre que lorsque la tige 12 est
enposition tirée, I'aimant se trouve a proximité immédiate
du premier MR 22. Dans cette position, le champ ma-
gnétique suffit pour fermer le MR 22. Le second MR 23,
quant a lui, est suffisamment éloigné de I'aimant 21 pour
étre ouvert dans cette position. Lorsque la tige 12 est en
position poussée, la situation est inversée. En position
(-1), r'aimant 21 se trouve a proximité immédiate du se-
cond MR 23. Le MR 23 est donc fermé, alors que le pre-
mier MR 22 est ouvert. On voit encore sur la figure 3A,
qgu’en position tirée « 1 », 'aimant 21 et le MR 22 ne sont
pas tout a fait cote a cote. En effet, pour autant que la
force de I'aimant soit adaptée a la sensibilité des MR, le
champ magnétique est suffisant pour fermerle MR méme
lorsqu’il existe un certain décalage entre ce dernier et
I'aimant. Ainsi, conformément a ce qui est représenté sur
la figure 3A, la course de la tige 12 ou, autrement dit, la
distance séparant la position tirée « 1 » de la position
poussée « -1 », peut étre considérablement plus courte
que I'espacement entre les MR 22 et 23.

[0027] La figure 3B représente la configuration de
'aimant 21’ et des MR 22’ et 23’ selon une deuxiéme
variante. Comme dans la variante précédente, les deux
MR sont disposés de maniere symétrique de part est
d’autre de la position de repos « 0 » de I'aimant. Toute-
fois, dans la variante de la figure 3B, les deux MR 22’ et
23’ sont beaucoup plus rapprochés de sorte qu’en posi-
tion de repos, ils sont tous les deux fermés. La position
de 'aimant 21’ représentée en traits pleins sur la figure
3B correspond a la position tirée (1) de la tige. On peut
voir sur la figure que la position du MR 23’ correspond a
un emplacement ou I'orientation des lignes de champ est
sensiblement perpendiculaire a I'axe du MR. En position
tirée « 1 », le MR 23’ est donc ouvert. Le MR 22’, quant
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a lui, estfermé. D’autre part, on comprendra qu’en raison
de la disposition symétrique des deux MR, le MR 22’ est
ouvert et le MR 23’ fermé en position poussée « -1 » de
'aimant 21’. Selon cette deuxiéme variante, la course de
la tige est trés Iégérement plus longue que dans la va-
riante précédente. Toutefois, la variante de la figure 3B
al'avantage de permettre d’avoir une quatriéme position
prédéfinie de I'aimant (référencée « 2 » sur la figure).
Dans cette quatriéme position prédéfinie, une seconde
position tirée par exemple, les deux MR sont ouverts. La
figure 3B permet également d’envisager encore une troi-
siéme variante a trois positions prédéfinies. En effet, si
pour une raison ou une autre, lalongueur du tube étanche
3 doit étre limitée, il peut étre avantageux de ne pas ex-
ploiter la position référencée « -1 » sur la figure et de
limiter la course de I'aimant 21’ a lintervalle entre les
positions « 2 » et « 0 ».

[0028] La figure 3C représente la configuration de
'aimant 21" et des MR 22" et 23" selon une quatriéeme
variante. Comme la troisiéme variante, la quatrieme est
une variante asymétrique compatible, par exemple, avec
I'utilisation d’'un tube étanche 3 de faible longueur. La
position de I'aimant 21" représentée en traits pleins sur
la figure 3C correspond a la position de repos « 0 » de
la tige. On peut voir sur la figure que la position du MR
23" correspond a un emplacement ou l'orientation des
lignes de champ est sensiblement perpendiculaire al’axe
du MR. En position de repos « 0 », le MR 23" est donc
ouvert. Le MR 22", quant a lui, se trouve directement en
regard de I'aimant. Il est donc fermé. D’autre part, on
comprendra que pour des raisons de symétrie, la situa-
tion s’inverse en position poussée « -1 ». Dans cette po-
sition, le MR 23" est donc fermé et le MR 22" ouvert.
Enfin, en position tirée « 1 » de 'aimant 21 ", les lignes
de champ sont perpendiculaires a 'axe du MR 22" qui
est donc ouvert. Le second MR 23"est, quant a lui, suf-
fisamment éloigné de I'aimant 21" pour étre ouvert éga-
lement.

[0029] On comprendra que les MR décrits dans le pré-
sentexemple doivent étre de petite dimension. Toutefois,
il existe des MR suffisamment petit pour convenir a de
telles applications. On peut citer en particulier le Micro-
Reed-14 développé parlasociété ASULAB SA, CH-2074
Marin, Suisse.

[0030] On comprendra d’autre part que diverses mo-
difications et/ou améliorations évidentes pour un homme
du métier peuvent étre apportées au mode de réalisation
qui fait 'objet de la présente description sans sortir du
cadre de la présente invention définie par les revendica-
tions annexées. En particulier, la longueur de la course
entre la position de repos et la position poussée n’a pas
besoin d’étre égale a celle entre la position de repos et
la position tirée. D’autre part, la présente invention ne se
limite évidemment pas a des modes de réalisation utili-
sant des contacteurs Reed comme capteurs magnéti-
ques. A priori, tout capteur sensible a lintensité d’'un
champ magnétique se préte a étre mis en oeuvre dans
la présente invention. Il est notamment possible d’utiliser
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des capteurs a effet Hall.

[0031] La suite de la description sera donnée en réfé-
rence a la premiére variante (figure 3A) du mode de réa-
lisation de la figure 1A. Selon cette variante, comme on
I'a vu, le premier aimant 21 peut étre amené par la tige
12 a occuper sélectivement les trois positions axiales
prédéfinies suivantes :

- laposition (0) (correspondant a la position de repos
delatige 12) dans laquelle le premier et le deuxieme
MR 22, 23 sont tous les deux ouverts ;

- la position (1) (correspondant a la position tirée de
la tige 12) dans laquelle le premier MR 22 est fermé
et le deuxieme MR 23 est ouvert ;

- laposition (-1) (correspondant a la position poussée
de la tige 12) dans laquelle le premier MR 22 est
ouvert et le deuxieme MR 23 est fermé.

[0032] Sil'on se reporte a nouveau a la figure 1A, on
voit que le dispositif de commande représenté comporte
un deuxieme aimant (référencé 26) qui se trouve en re-
gard d’'un troisieme et d’un quatriéme MR (respective-
ment référencés 27 et 28). Comme on peut le voir sur la
figure 4 également, I'aimant 26 est inséré dans un pas-
sage transversal percé dans la tige 12. Dans le présent
exemple, les MR 27 et 28 sont montés sur des supports
29,30 qui sont eux-mémes fixés sur la plaque support
25 qui portait déja les deux premiers MR 22 et 23. D’autre
part, les MR 27 et 28 ont leur axe orienté perpendiculai-
rement a I'axe de la tige 12 et qu’ils sont disposés symé-
triquement de part et d’autre de la projection de I'axe de
la tige 12 sur la plaque 25, a proximité immédiate du tube
étanche 3.

[0033] L’aimant26 etles MR 27 et 28 sont prévus pour
détecter les rotations de la tige 12. Lorsque le porteur de
lamontre faittournerla couronne 13, il entraine le deuxiée-
me aimant 26 en rotation dans un plan transversal a I'axe
de la tige 12. La rotation de I'aimant 26 provoque une
succession cyclique d’ouvertures et de fermetures de
chacun des deux MR 27 et 28. On comprendra que les
MR s’ouvrent et se referment deux fois durant chaque
tour de I'aimant. Les MR 27 et 28 commutent donc avec
une fréquence de deux cycles par tour, et la période sé-
parant deux fermetures (ou deux ouvertures) consécuti-
ves d’'un méme MR correspond donc a une rotation de
180° de la tige 12. De plus, les deux MR 27 et 28 com-
mutent avec la méme fréquence, et on comprendra que
cette fréquence dépend de la vitesse de rotation de la
tige.

[0034] Comme le montre encore la figure 4, les deux
MR 27 et 28 forment entre eux un angle d’environ 135°
relativement a I'axe de rotation de la tige 12. Un cycle
complet accompli par 'un des MR correspondant a 180°,
les 135° de décalage entre le MR 27 et le MR 28 corres-
pondent au trois quarts d’'un cycle. Ce décalage angulaire
se traduit par un déphasage de /2 (ou -m/2) entre les
cyclesdes deux MR. Le signe de ce déphasage, ou autre-
ment dit I'ordre dans lequel les MR s’ouvrent et se refer-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ment, donne le sens de rotation de la tige 12.

[0035] L’homme dumétier comprendra que, selonune
variante simplifiée, un seul contacteur Reed (le MR 27
ou le MR 28) suffit pour détecter les rotations de la tige
12. En effet, comme on I'a vu, l'utilisation de deux MR
décalés angulairement permet de détecter le sens de la
rotation de la tige. Toutefois, dans les applications pour
lesquelles il n’est pas nécessaire de distinguer entre un
sens de rotation et 'autre, il suffit que le circuit électro-
nigue de la montre ait accés aux commutations d’un seul
MR.

[0036] Sil'on se reporte a nouveau a la figure 1A, on
peut encore remarquer que sur le dessin les MR 27 et
28 ne sont pas placés exactement en face de I'aimant
26. En effet, dans le présent exemple, les MR 27 et 28
sont prévus pour coopérer avec I'aimant 26 non seule-
ment lorsque la tige 12 est en position de repos (position
0) comme dans la figure 1A, mais également lorsque la
tige est tirée (position 1). C’est la raison pour laquelle,
un léger décalage est prévu entre les MR et le deuxiéme
aimant. Les contacteurs sont en fait placés a mi-distance
entre la position de I'aimant en position tirée de la tige,
et la position de I'aimant en position de repos.

[0037] La montre équipée du dispositif magnétique de
commande du présent exemple comporte notamment de
fagon habituelle des moyens électroniques (non repré-
sentés) comportant une base de temps, et des moyens
d’'affichage commandés par ces moyens électroniques.
Les quatre capteurs magnétiques (les MR 22, 23, 27 et
28) sont reliés aux moyens électroniques d’'une maniére
connue de 'lhomme du métier. Les moyens électroniques
sont prévus pour détecter I'état de chacun des capteurs
magnétiques, et pour traiter ces informations comme
quatre signaux binaires. Par soucis de généralité, les ex-
pressions binaires « oui » et « non » ont été préférées
aux expressions « ouvert » et « fermé » pour désigner
sur les figures I'état d’un capteur magnétique selon I'in-
vention.

Revendications

1. Dispositif magnétique de commande (1) pour une
piéce d’horlogerie comportant un organe mobile de
commande (12) actionnable manuellement a I'exté-
rieur de la piece d’horlogerie, et un premier aimant
(21) solidaire de I'organe de commande, le premier
aimant étant prévus pour étre déplacé en translation
sur une trajectoire reliant au moins trois positions
prédéfinies (« 1 », « 0 », « -1 ») lorsque le porteur
de la montre manipule I'organe de commande (12),
le dispositif comprenant encore des moyens de dé-
tection situés a I'intérieur de la piéce d’horlogerie et
prévus pour détecter, parmi les trois positions pré-
définies, la position occupée par le premier aimant
(21), les moyens de détection comprenant au moins
un premier et un deuxiéme capteur magnétique (22,
23) pouvant étre dans un premier ou un second état
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(oui ou non), et disposés a proximité de la trajectoire
du premier aimant (21) pour coopérer avec ce der-
nier; le dispositif étant caractérisé en ce qu’il com-
porte un tube étanche (3) ayant une paroi réalisée
en un matériau a magnétique, le tube étanche com-
portant une extrémité distale borgne s’étendant vers
l'intérieur de la piece d’horlogerie et une extrémité
proximale s’ouvrant sur I'extérieur de la piece d’hor-
logerie, le dispositif étant encore caractérisé en ce
que I'organe de commande (12) a la forme générale
d’une tige prévue pour coulisser a l'intérieur du tube
étanche (3), et en ce que le premier aimant (21) est
prévu pour se déplacer a I'intérieur du tube (3) soli-
dairement de la tige (12), le premier et le deuxieme
capteur magnétique (22, 23) étant disposés de ma-
niere échelonnée le long du tube étanche (3), de
fagon a ce que les trois positions prédéfinies (« 1 »,
« 0 », «-1») du premier aimant (21) soient respec-
tivement associées a trois combinaisons différentes
d’un état du premier capteur (22) avec un état du
deuxiéme capteur (23).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que l'axe nord-sud du premier aimant (21) est
orienté coaxialement a la tige (12).

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que les axes du premier et du deuxiéme cap-
teurs magnétiques (22, 23) sont orientés paralléle-
ment a I'axe longitudinal du tube étanche (3).

Dispositif selon la revendication 1, 2 ou 3, caracté-
risé en ce que le premier et le deuxiéme capteur
magnétique (22, 23) sont décalés angulairement'un
par rapport a l'autre relativement a I'axe longitudinal
du tube étanche (3).

Dispositif selon 'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le premier etle deuxieme
capteur magnétique (22, 23) sont montés sur un mé-
me circuit imprimé (25), le circuit imprimé étant pa-
ralléle a I'axe longitudinal du tube étanche (3).

Dispositif selon 'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la tige (12) est prévue
pour tourner a l'intérieur du tube étanche (3) et en
ce que les moyens électroniques de détection sont
prévus pour détecter également les rotations de la
tige.

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce que les moyens électroniques de détection com-
prennent au moins un troisieme capteur magnétique
(27) prévu pour coopérer avec un deuxiéme aimant
(26) solidaire de la tige (12) et orienté transversale-
ment par rapport a I'axe de rotation de la tige.

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
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10.

11.

12.

ce que les moyens électroniques de détection com-
prennent un troisiéme et un quatri€me capteur ma-
gnétique (27, 28) décalés angulairement relative-
ment a I'axe de rotation de la tige (12), le troisieme
et le quatrieme capteur étant prévus pour coopérer
avec un deuxiéme aimant (26) solidaire de la tige
(12) et orienté transversalement par rapport a I'axe
de rotation de la tige.

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en
ce que le troisiéme et le quatrieme capteur magné-
tique (27, 28) sont décalés angulairement d’environ
135°.

Dispositif selon 'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le tube étanche (3) est
muni d’un joint d’étanchéité (5) disposé pres de I'ex-
trémité proximale, le joint d’étanchéité étant prévu
pour assurer I'étanchéité entre le tube (3) et la car-
rure (2) de la piece d’horlogerie.

Dispositif selon 'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le premier capteur ma-
gnétique (22) est dans le premier état (oui) et le
deuxiéme capteur (23) dans le second état (non)
lorsque I'aimant (21) occupe une premiére position
prédéfinie, en ce que les deux capteurs magnéti-
ques sontdans le méme étatlorsque I'aimant occupe
une deuxiéme position prédéfinie, et en ce que le
premier capteur magnétique est dans le second état
(non) et le deuxiéme capteur dans le premier état
(oui) lorsque 'aimant occupe une troisi€me position
prédéfinie.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 10, ca-
ractérisé en ce que les deux capteurs magnétiques
(22, 23) sont dans le premier état (oui) lorsque
I'aimant (21) occupe une premiére position prédéfi-
nie, en ce que les deux capteurs sont dans des états
différents (oui, non) lorsque I'aimant occupe une
deuxieme position prédéfinie, et a ce que les deux
capteurs magnétiques sont dans le second état
(non) lorsque I'aimant occupe une troisiéme position
prédéfinie.
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