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(54) MECANISME DE REMONTAGE POUR UNE PIECE D’HORLOGERIE COMPORTANT AU MOINS 
DEUX BARILLETS, ET PIECE D’HORLOGERIE COMPRENANT UN TEL MECANISME

(57) Mécanisme de remontage pour pièce d’horlo-
gerie, dont le mouvement comporte des moyens de re-
montage automatiques et/ou manuels fournissant un
couple de remontage à au moins un premier organe mo-
teur (5) et un second organe moteur (9) alimentant des
mécanismes indépendants. Ce mécanisme de remonta-

ge comporte un différentiel de distribution (7) recevant
un couple de remontage des moyens de remontage et
distribuant ce couple de manière non égale entre le pre-
mier organe moteur (5) et le deuxième organe moteur
(9). L’invention concerne également une pièce d’horlo-
gerie équipée du mécanisme de remontage.
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Description

[0001] La présente invention se rapporte à un méca-
nisme de remontage automatique et/ou manuel pour une
pièce d’horlogerie comportant au moins deux barillets
alimentant des mécanismes indépendants tels que le
rouage de finissage et l’indication horaire, un mécanisme
de compteur ou chronomètre ou toute autre complication
horlogère ou mécanisme d’animation.
[0002] Le brevet américain US 1 245 245 A décrit une
horloge-réveil comprenant un premier organe moteur
pour l’horloge et un second organe moteur pour le réveil
ainsi que des moyens de remontage manuels pour les-
dits organes moteur. Les moyens de remontage sont
agencés pour que l’utilisateur puisse choisir de remonter
soit l’organe moteur du réveil uniquement, soit les deux
organes moteur simultanément.
[0003] Le brevet allemand DE 317 294 C décrit une
pièce d’horlogerie comprenant un premier mécanisme
et un second mécanisme alimentés respectivement par
un premier barillet et un second barillet ainsi que des
moyens de remontage électriques qui remonte les deux
barillets ensemble. Un mécanisme différentiel est agen-
cé entre les axes des premier et second barillets de sorte
que l’énergie stockée dans un des deux barillets peut
être transmise à celui des premier et second mécanis-
mes qui en a le plus besoin.
[0004] Le but de la présente invention est de pouvoir
remonter au moins deux barillets alimentant des méca-
nismes indépendants à l’aide d’un seul mécanisme de
remontage automatique et/ou indépendant et ceci de ma-
nière à pouvoir avantager l’armage d’un des barillets.
[0005] La présente invention a pour objet un mécanis-
me de remontage pour pièce d’horlogerie dont le mou-
vement comporte des moyens de remontage automati-
ques et/ou manuels fournissant un couple de remontage
à au moins un premier organe moteur et un second or-
gane moteur alimentant chacun des mécanismes indé-
pendants qui se distingue par les caractéristiques énon-
cées à la revendication 1.
[0006] L’invention a également pour objet une pièce
d’horlogerie équipée d’un tel mécanisme de remontage.
[0007] Le dessin annexé illustre schématiquement et
à titre d’exemple deux formes d’exécution du mécanisme
de remontage pour pièce d’horlogerie selon l’invention.

La figure 1 est une vue en perspective d’un méca-
nisme de remontage automatique de deux barillets
indépendants selon une première forme d’exécu-
tion.
La figure 2 est une vue en perspective d’un méca-
nisme de remontage manuel de deux barillets indé-
pendants selon une seconde forme d’exécution.
La figure 3 illustre en perspective et à plus grande
échelle un différentiel de distribution et le pignon de
remontage d’un premier barillet.
La figure 4 est une coupe suivant la ligne A-A de la
figure 3.

La figure 5 illustre les courbes de recharge de deux
barillets en fonction du temps obtenues avec un mé-
canisme de remontage selon l’invention.

[0008] La première forme d’exécution illustrée aux fi-
gures 1, 3 et 4 est un mécanisme de remontage auto-
matique pour une pièce d’horlogerie comportant un mou-
vement présentant au moins deux organes moteurs, cha-
cun comprenant au moins un barillet, alimentant des mé-
canismes indépendants, c’est-à-dire que chaque organe
moteur alimente exclusivement son propre mécanisme
sans interaction avec le mécanisme entraîné par l’autre
organe moteur. Ces mécanismes indépendants peuvent
être le rouage moteur du mouvement, un mécanisme de
chronomètre du mouvement ou un mécanisme d’une
complication du mouvement ou un mécanisme d’anima-
tion que comporte la pièce d’horlogerie.
[0009] Dans cette première forme d’exécution, le mé-
canisme de remontage est automatique et comprend des
moyens de remontage en forme d’une masse de remon-
tage 1, pivotée sur une partie fixe du mouvement de la
pièce d’horlogerie, comportant une roue d’entraînement
2 en prise avec un pignon baladeur 3, pivoté sur une
partie fixe du mouvement, et pouvant se déplacer d’une
position active, en prise avec la roue 4.1 d’un mobile de
remontage 4 à une position inactive, débrayée, de la roue
4.1 du mobile de remontage 4 suivant le sens de rotation
de la masse de remontage automatique 1.
[0010] Le premier organe moteur, ici un premier barillet
5, qui est de préférence le barillet moteur du mouvement
de la pièce d’horlogerie, comporte un axe 5.1, une cage
5.2 pivotée sur l’axe 5.1 et présentant sur sa périphérie
une denture 5.3 apte à entraîner le rouage moteur du
mouvement et un couvercle 5.4. Un ressort moteur, non
illustré, est fixé par son extrémité intérieure à l’axe 5.1
du premier barillet 5 et par son extrémité extérieure,
éventuellement par l’intermédiaire d’une bride glissante,
à la cage 5.2 de ce premier barillet 5.
[0011] Ce premier barillet 5 comporte encore un rochet
5.5 solidaire de son axe de barillet 5.1 et dont la denture
en dent de loup coopère avec un cliquet non illustré pivoté
sur le couvercle 5.4 du barillet pour ne permettre une
rotation relative de l’axe 5.1 du barillet 5 par rapport à sa
cage 5.2 et son couvercle 5.4 que dans le sens de re-
montage du ressort moteur.
[0012] L’axe 5.1 de ce premier barillet 5 est solidaire
d’un premier pignon de remontage 6.
[0013] Ce mécanisme de remontage automatique
comporte encore un différentiel de distribution 7 illustré
aux figures 3 et 4 qui comprend un train d’engrenage
épicycloïdal. Dans la forme d’exécution illustrée, ce dif-
férentiel comprend un premier planétaire 7.1 pivoté sur
l’arbre 5.1 du premier barillet 5 présentant une denture
7.2 en prise avec le pignon (non illustré) du mobile de
remontage 4. Ce premier planétaire 7.1 comporte des
rayons 7.3, 7.4 servant de porte-satellite. Ce différentiel
de distribution comporte encore deux satellites 7.5, 7.6
pivotés sur les rayons diamétralement opposés 7.3, 7.4
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respectivement. Ces satellites 7.5, 7.6 engrènent avec
le premier pignon de remontage 6 du premier barillet 5
en deux points diamétralement opposés.
[0014] Le différentiel de distribution 7 comporte encore
un second planétaire 7.7 pivoté sur l’axe 5.1 du premier
barillet 5 comportant une denture intérieure 7.8 en prise
avec au moins un et de préférence deux satellites 7.5,
7.6. Le second planétaire 7.7 comporte encore une den-
ture extérieure 7.9.
[0015] Selon des variantes, le différentiel de distribu-
tion 7 peut être positionné à un autre endroit, par exemple
à côté du premier barillet 5. Dans ce cas, les planétaires
7.1, 7.7 pivotent autour d’un axe du différentiel de distri-
bution qui est parallèle à l’arbre 5.1 du premier barillet,
et le premier pignon de remontage 6 est lié cinématique-
ment à une roue de sortie solidaire de l’axe du différentiel
de distribution. Une telle variante permet de réduire
l’épaisseur du mécanisme de remontage.
[0016] Le second organe moteur, ici en forme d’un se-
cond barillet 9, comporte une cage 9.1, munie d’une den-
ture extérieure 9.2 et un axe 9.3. Cet axe 9.3 est relié à
la cage 9.1 par un ressort moteur. L’axe 9.3 de ce second
barillet 9 comporte un rochet (non illustré) de façon clas-
sique et un second pignon de remontage (non illustré).
Le rochet est soumis à l’action d’un cliquet (non illustré)
ne permettant la rotation relative de la cage 9.1 par rap-
port à l’axe 9.3 du second barillet que dans le sens du
remontage du ressort de ce second barillet 9. La denture
extérieure 9.2 de ce second barillet 9 est en prise avec
un rouage d’entraînement d’un mécanisme indépendant,
une complication ou une animation de la pièce d’horlo-
gerie.
[0017] La denture externe 7.9 du second planétaire
7.7 du différentiel de distribution 7 est reliée directement
par une liaison cinématique au second pignon de remon-
tage du second barillet 9. On entend par directement,
comme illustré à titre d’exemple à la figure 1 ou 2, une
liaison cinématique sans différentiel. Cette liaison ciné-
matique comporte dans l’exemple illustré une roue 10 en
prise avec la denture extérieure 7.9 du second planétaire
7.7 du différentiel de distribution, un premier mobile 11,
une deuxième roue 12 et une troisième roue 13 en prise
avec le second pignon de remontage du second barillet 9.
[0018] La seconde forme d’exécution du mécanisme
de remontage illustrée à la figure 2 est un mécanisme
de remontage manuel.
[0019] Dans cette forme d’exécution, les moyens de
remontage comprennent une tige de remontoir 20 qui
actionne, lorsqu’elle est en position axiale de remontage,
une couronne de remontage 21 par l’intermédiaire d’une
liaison cinématique 22, 23, 24. La couronne de remon-
tage 21 est en prise avec la denture extérieure 7.2 du
premier planétaire 7.1 du différentiel de distribution 7
monté sur l’axe 5.1 du premier barillet 5.
[0020] Dans cette forme d’exécution, la masse de re-
montage automatique 1 et sa liaison cinématique 2, 3, 4
est remplacée par la tige de remontoir et sa liaison ciné-
matique 21, 22, 23, 24.

[0021] Dans une variante, le mécanisme de remonta-
ge pourrait être automatique et manuel, le premier pla-
nétaire 7.1 du différentiel de distribution 7 monté sur le
premier barillet 5 étant relié cinématiquement d’une part
à la masse de remontage automatique 1 et d’autre part
à la couronne de remontoir 20.
[0022] Lorsque le premier planétaire 7.1 du différentiel
de distribution est entraîné en rotation, soit par la masse
de remontage automatique 1, soit par la couronne de
remontoir 20, un premier couple est transmis (directe-
ment ou indirectement) à l’axe 5.1 du premier barillet 5
par l’intermédiaire du différentiel de distribution 7, soit
dans l’exemple illustré par l’intermédiaire des satellites
7.5, 7.6 et du premier pignon de remontage 6 et entraîne
l’axe 5.1 du premier barillet 5 à une première vitesse de
rotation. Un second couple est transmis à l’axe du second
barillet par le second planétaire 7.7 du différentiel de dis-
tribution 7 et la liaison cinématique 10, 11, 12, 13 de
celui-ci à l’axe 9.1 du second barillet 9 et entraîne l’axe
9.1 du second barillet 9 à une seconde vitesse de rota-
tion, généralement plus faible que la première vitesse.
[0023] De façon plus générale, selon la présente in-
vention le différentiel de distribution 7 reçoit un couple
de remontage des moyens de remontage et distribue ce
couple de manière non égale entre le premier organe
moteur et le deuxième organe moteur. Selon des varian-
tes, le différentiel de distribution peut être adapté pour
distribuer le couple de remontage à plus de deux organes
moteurs.
[0024] En jouant sur le couple et les vitesses de rota-
tion de remontage des ressorts des deux barillets 5, 9
par le rapport d’engrenage de la liaison cinématique 10,
11, 12, 13, reliant le second planétaire 7.7 à l’axe 9.1 du
second barillet, il est possible d’avantager l’armage d’un
des barillets par rapport à l’autre comme cela est illustré
à la figure 5 où la ligne pleine illustre la recharge du pre-
mier barillet 5 et la ligne en pointillés la recharge du se-
cond barillet 9 en fonction du temps.
[0025] De préférence, on privilégiera le remontage du
premier barillet 5 destiné à l’entraînement du mouvement
horloger par rapport au second barillet 9 destiné à l’en-
traînement d’un mécanisme secondaire de la pièce
d’horlogerie, par exemple un mécanisme d’animation.

Revendications

1. Mécanisme de remontage pour pièce d’horlogerie,
dont le mouvement comporte des moyens de remon-
tage automatiques et/ou manuels fournissant un
couple de remontage à au moins un premier organe
moteur (5) et un second organe moteur (9) alimen-
tant des premier et second mécanismes indépen-
dants, caractérisé par le fait qu’il comporte un dif-
férentiel de distribution (7) recevant un couple de
remontage des moyens de remontage et distribuant
ce couple de manière non égale entre le premier
organe moteur (5) et le deuxième organe moteur (9).
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2. Mécanisme selon la revendication 1, caractérisé
par le fait que le différentiel de distribution (7) com-
prend un train d’engrenage épicycloïdal (7.1, 7.2,
7.3, 7.4, 7.5, 7.6, 7.7, 7.8, 7.9).

3. Mécanisme selon la revendication 2, caractérisé
par le fait que le différentiel de distribution (7) com-
porte un premier planétaire (7.1) pivoté sur un axe
du différentiel de distribution, au moins un satellite
(7.5, 7.6) pivoté sur le premier planétaire (7.1) en-
grenant d’une part avec une roue de sortie solidaire
de l’axe du différentiel de distribution et d’autre part
avec un second planétaire (7.7) pivoté sur l’axe du
différentiel de distribution, le premier planétaire (7.1)
étant relié cinématiquement aux moyens de remon-
tage, la roue de sortie étant reliée cinématiquement
au premier organe moteur (5) et le second planétaire
(7.7) étant relié cinématiquement au second organe
moteur (9).

4. Mécanisme selon la revendication 3, caractérisé
par le fait qu’une liaison cinématique (10,11,12,13)
relie directement une denture (7.9) du second pla-
nétaire (7.7) au second organe moteur (9).

5. Mécanisme selon la revendication 4, caractérisé
par le fait que chaque satellite (7.5, 7.6) engrène
avec une denture interne (7.8) du second planétaire
(7.7), et par le fait que la liaison cinématique (10,
11, 12, 13) relie la denture (7.9) du second planétaire
(7.7) au second organe moteur (9).

6. Mécanisme selon l’une des revendications 3à 5, ca-
ractérisé par le fait que le premier organe moteur
comprend un premier barillet (5) et le second organe
moteur comprend un second barillet (9), la roue de
sortie étant reliée cinématiquement à un premier pi-
gnon de remontage (6) solidaire de l’arbre du pre-
mier barillet (5), et le second planétaire (7.7) étant
relié cinématiquement à un second pignon de re-
montage solidaire de l’arbre (9.3) du second barillet
(9).

7. Mécanisme selon la revendication 6, caractérisé
par le fait que l’axe du différentiel est constitué par
l’arbre (5.1) du premier barillet (5), la roue de sortie
du différentiel de distribution étant le premier pignon
de remontage (6) du premier barillet (5).

8. Mécanisme selon la revendication 6, caractérisé
par le fait que l’axe du différentiel de distribution est
parallèle à l’arbre (5.1) du premier barillet (5).

9. Mécanisme selon l’une des revendications 3 à 8, ca-
ractérisé par le fait que le différentiel de distribution
(7) comporte deux satellites (7.5, 7.6).

10. Mécanisme selon l’une des revendications 3 à 9, ca-

ractérisé par le fait que le premier planétaire (7.1)
comporte une denture extérieure (7.2).

11. Mécanisme selon l’une des revendications 3 à 10,
caractérisé par le fait que le premier planétaire
(7.1) est relié cinématiquement à une masse de re-
montage automatique (1) du mouvement.

12. Mécanisme selon l’une des revendications 3 à 11,
caractérisé par le fait que le premier planétaire
(7.1) est relié cinématiquement à une tige de remon-
toir (20) du mouvement lorsque celle-ci est en posi-
tion de remontage.

13. Mécanisme selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé par le fait que le premier orga-
ne moteur (5) alimente un mouvement horloger de
la pièce d’horlogerie et le second organe moteur (9)
alimente un mécanisme secondaire de la pièce
d’horlogerie, le remontage du premier organe mo-
teur (5) étant privilégié par rapport au remontage du
second organe moteur (9).

14. Pièce d’horlogerie comportant des moyens de re-
montage manuels et/ou automatiques, caractéri-
sée par le fait qu’elle est équipée d’un mécanisme
de remontage selon l’une des revendications 1 à 13.
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