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(67) Le mouvement horloger électromécanique
comprend un moteur pas-a-pas, une roue (22) entrainée
enrotation par ce moteur, un pignon (24) engrenant avec
cette roue et un dispositif de détection de la position an-
gulaire de la roue, ce dispositif de détection permettant
de déterminer le passage d'un demi-axe de référence
(42) de cette roue par un angle de référence (aREF)
défini par cette roue et le pignon et comprenant a cet
effet un circuit électronique capable de détecter un cou-
ple résistif localisé supplémentaire lors de I'entrainement
pas-a-pasdelaroue. Le couplerésistiflocalisé estréalisé
par un élément élastique (28) solidaire de la roue et dont
une partie est superposée au moins a un creux donné
de la denture (23) de cette roue. Le pignon (24) présente
une denture (25) qui est située au moins partiellement
au niveau de I'élément élastique de sorte que cette den-
ture vienne presser contre cet élément élastique lors-
qu’elle pénétre dans ledit creux donné.
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Description

Domaine de I'invention

[0001] Laprésenteinvention concerne un mouvement
horloger du type électromécanique comprenant un mo-
teur pas-a-pas agencé pour pouvoir entrainer un train
d’engrenages, formé au moins d’'une premiére roue et
d’un pignon ou d’'une deuxieme roue engrenant avec la
premiere roue, ce mouvement horloger comprenant en
outre un dispositif de détermination de la position angu-
laire de la premiére roue.

Arriere-plan de I'invention

[0002] Plusieurs dispositifs de détection de la position
angulaire d’une roue entrainée par un moteur horloger
ont été proposés. Plusieurs documents concernent
'agencement de dispositifs optiques comprenant une
source de lumiére et un capteur de lumiere, le mouve-
ment horloger étant agencé de maniere a varier de ma-
niére contrélée la réception de lumiére par le capteur en
fonction de la position angulaire de la roue considérée.
D’autres documents proposent 'agencement de cap-
teurs capacitifs ou de capteurs inductifs. Certains docu-
ments proposent d’agencer des éléments aimantés et
au moins un capteur de Hall. Tous ces dispositifs sont
relativement onéreux et complexe. De plus, ils engen-
drent souvent un encombrement relativement important
et/ou demandent des usinages particuliers de parties du
mouvement horloger, notamment du plateau de la roue
considérée.

[0003] Afin de diminuer le codt, la complexité et I'en-
combrement du dispositif de détection de la position an-
gulaire d’'uneroue, ily a été proposé d’introduire un ’point
dur’ dans un engrenage du train d’engrenages compre-
nant la roue considérée, un tel ’point dur’ consistant en
I'ajout d’'une charge, respectivement d’'un couple résistif
supplémentaire pour le moteur entrainant le train d’en-
grenages de maniére localisée a une plage angulaire
restreinte de la roue. La détection de ce couple résistif
supplémentaire par des moyens de détection appropriés,
notamment par une détermination du couple nécessaire
pour effectuer un pas moteur, permet de détecter le pas-
sage d’un axe de référence de la roue considérée par un
certain angle deréférence relativement al’axe de rotation
de cette roue.

[0004] Un premier dispositif sans capteur externe sup-
plémentaire est divulgué dans le document CH 640 098,
lequel prévoit d’agencer un élément ferromagnétique sur
le plateau de la roue a proximité de la denture et un
aimant fixe a la périphérie de cette roue. Lors de la rota-
tion de la roue, lorsque I'élément ferromagnétique ap-
proche de l'aimant, ce dernier I'attire dans le sens de
rotation et ainsi I'énergie nécessaire pour effectuer un
pas moteur diminue. Par contre, une fois la position an-
gulaire de 'aimant dépassée, I'aimant exerce une force
dans le sens contraire a la rotation, ce qui engendre une
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augmentation de I'énergie nécessaire pour effectuer un
pas. Un circuit de détection de I'énergie de I'impulsion
électrique fournie par le moteur a chaque pas permet de
déterminer pour quel pas I'élément ferromagnétique se
trouvait sensiblement en regard de 'aimant. Ce systeme
présente divers inconvénients. Premiérement, il utilise
un aimant, ce qui peut impacter d’autres éléments du
mouvement horloger. De plus, la force magnétique sur
la roue peut avoir une composante axiale qui engendre
un couple sur I'arbre de la roue et augmente les frotte-
ments dans les paliers. Ensuite, 'agencement de
l'aimant a la périphérie de la roue demande un certain
espace a dégager dans le mouvement, ce qui n’est pas
toujours aisé. Finalement, I'aimant agit sur I'élément fer-
romagnétique sur une relativement grande distance an-
gulaire correspondant a plusieurs pas moteur. La détec-
tion de la position de I'axe de référence de la roue, défini
par I'élément ferromagnétique, demande donc d’analy-
ser le comportement du moteur sur plusieurs pas. Il est
propose ici a cet effet d’'analyser la courbe de courant
pour chaque impulsion et de déterminer I'évolution de
certains paramétres spécifiques de cette courbe qui sont
dépendants du couple fourni pour effectuer le pas cor-
respondant.

[0005] Un deuxiéme dispositif sans capteur externe
supplémentaire est divulgué dans le document US
6,414,908. Ce document enseigne d’agencer un ’point
dur’ engendrant de maniere localisée une forte charge
pour le moteur pas-a-pas sur un ou plusieurs pas lors de
I'entrainement de la roue. La détection de cette charge
est effectuée dans un exemple donné par la mesure de
la durée des impulsions du moteur. Plus précisément, il
est prévu ici de fournir des impulsions normales avec
une premiere énergie pour effectuer une avance pas-a-
pas du train d’engrenages. Un dispositif de détection per-
met de déterminer si le rotor a bien effectuer un pas apres
avoir qu’une impulsion normale ait été fournie. Sice n’est
pas le cas, il est prévu dans ce mode de réalisation de
fournir une premiére impulsion de rattrapage avec une
deuxiéme énergie supérieure a la premiére énergie. En
fonctionnement usuel, sans 'agencement d’un point dur,
I'entrainement du train d’engrenages est assuré par les
impulsions normales et les premiéres impulsions de rat-
trapage. Par contre, le couple résistif engendré par
'agencement du point dur nécessite une deuxieme im-
pulsion de rattrapage avec une troisieme énergie supé-
rieure a la deuxieme énergie. Ainsi, une détection de non
rotation apres avoir fourni une premiére impulsion de rat-
trapage est causée par le point dur, ce qui permet ainsi
de déterminer la position d’'un axe de référence d’une
roue parla seule détermination des pas ayant nécessités
une deuxiéme impulsion de rattrapage. A titre d’exemple,
pour une puissance électrique sensiblement constante
fournie au moteur, les diverses impulsions se distinguent
par leurs différentes durées respectives.

[0006] Le document US 6,414,908 décrit en détails la
détection du passage d’une aiguille par la position ’12
heures’ sur la base de I'enregistrement des pas ayant
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nécessités I'application d’'une deuxiéme impulsion de rat-
trapage, mais il ne donne quasi aucun enseignement
quant a la réalisation pratique d’'un point dur. Pour en-
gendrer un couple résistif supplémentaire, seuls deux
exemples sont courtement indiqués. La premiére varian-
te propose de modifier localement le profil de la denture.
Pour la deuxiéme variante, il est seulement indiqué que
le couple résistif supplémentaire est engendré par une
came. Cette deuxiéme variante est vague et ’homme du
métier ne recoit ici quasi aucun enseignement pratique.
Concernant la premiére variante, elle n’est pas dépour-
vue d’intérét, mais aucun exemple concret n’est donné.
On notera toutefois que I'implémentation de cette pre-
miére variante pose certains problémes techniques. Pre-
miérement, réaliser une roue avec une denture non uni-
forme complique sa fabrication. Ensuite, étant donné les
tolérances de fabrication, il n’est pas aisé de garantir un
point dur avec un couple résistif dont la valeur se trouve
dans une certaine plage donnée. Finalement, un certain
jeu d’engrenage est généralement nécessaire pour ga-
rantir un engrénement correct. Le fait de créer un point
dur en variant localement le profil de la denture peut fa-
cilement avoir pour conséquence de bloquer la rotation
du moteur et donc I'entrainement du train d’engrenages
associé a ce moteur.

Résumé de l'invention

[0007] Un but de la présente invention est de fournir
un mouvement horloger électromécanique avec un dis-
positif de détection de la position angulaire d’'une roue
qui soit relativement simple a réaliser et qui permette de
détecter précisément le passage d’un demi-axe de réfé-
rence de cette roue par un angle de référence donné.
[0008] Un autre but est de fournir un tel dispositif de
détection qui fonctionne sans nécessiter un traitement
complexe d’un signal électrique en lien avec I'alimenta-
tion électrique du moteur pas-a-pas prévu pour entrainer
la roue.

[0009] Un autre but est de fournir un dispositif de deé-
tection du type susmentionné qui soit relativement peu
encombrant.

[0010] A cet effet, le mouvement horloger électromeé-
canique selon l'invention comprend une roue entrainée
en rotation par un moteur pas-a-pas et un dispositif de
détection de la position angulaire de cette roue qui est
capable de détecter un couple résistif supplémentaire
intervenant de maniere momentanée lors de I'entraine-
ment pas-a-pas de la roue. |l est caractérisé par le fait
que ledit couple résistif supplémentaire est engendré par
un élément élastique solidaire de la roue et agencé de
maniére a s’étendre, en projection dans un plan général
de cette roue dans lequel est situé sa denture, dans un
creux donné entre deux dents adjacentes de cette den-
ture. Ensuite, le mouvement horloger est agencé de ma-
niére que la roue engréne avec un composant mobile
présentant une denture qui est située au moins partiel-
lement au niveau de I'élément élastique, de sorte que
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cette denture vienne presser contre I'élément élastique
lorsqu’une de ses dents pénétre dans ledit creux donné.
[0011] Dans un mode de réalisation avantageux, I'élé-
ment élastique est configuré de maniére qu’il pénétre,
en projection dans le plan général de la roue, dans une
moindre mesure dans I'un et/ou 'autre des deux creux
adjacents au creux donné susmentionné ou, de préfé-
rence, a ne pas pénétrer dans ces deux creux adjacents.
[0012] Grace aux caractéristiques du dispositif de dé-
tection de l'invention, le couple résistif supplémentaire
peut étre limité au passage d'une dent du composant
mobile dans un seul creux donné de la denture de la
roue. Il est ainsi trés localisé et peut étre détecté dans
certains cas sur un seul pas du moteur. Ceci simplifie le
traitement du signal électrique dépendant du couple four-
ni par le moteur pas-a-pas associé a la roue et permet
de déterminer avec précision une position angulaire de
référence d’'un demi-axe de référence de la roue qui pas-
se par le centre du creux donné de la denture de la roue
et correspond a un pas de référence du moteur.

[0013] Selon une variante avantageuse, I'élément
élastique est un ressort-fil de petites dimensions et fixé
sur le plateau de la roue. Un tel ressort-fil est trés peu
encombrant et safixation peut étre réalisée aisément par
divers moyens de fixation, notamment par un soudage,
en veillant a agencer précisément une partie de son ex-
trémité libre en superposition du creux donné susmen-
tionné.

Bréve description des dessins

[0014] L’invention seradécrite ci-aprés al'aide de des-
sins annexés, donnés a titre d’exemples nullement limi-
tatifs, dans lesquels :

- LaFigure 1 estun schéma-bloc du mouvement élec-
tromécanique selon l'invention;

- La Figure 2A est une vue de dessus d’'une roue et
d’un pignon d’un train d’engrenages du mouvement
de la Figure 1, la roue étant munie d’un ressort qui
appartient au dispositif de détection de la position
angulaire de cette roue, la Figure 2B étant une vue
similaire a celle de la Figure 2A mais avec une po-
sition angulaire particuliere de la roue pour laquelle
un couple résistif supplémentaire est engendré par
le ressort;

- LaFigure 3 est un agrandissement partiel de la Fi-
gure 2A;

- LaFigure 4 est une coupe transversale partielle se-
lon la ligne IV-IV de la Figure 2B;

- LesFigures 5A a 5C montrent schématiquement des
courbes de couple fourni par le moteur pas-a-pas
pour trois variantes différentes.

Description détaillée de l'invention

[0015] En se référant aux figures, on décrira ci-aprés
un mode de réalisation d’'un mouvement horloger élec-



5 EP 3 242 168 A1 6

tromécanique 2 comprenant un moteur pas-a-pas 4, un
train d’engrenages 6 couplé au moteur et entrainant un
affichage analogique 8. De maniére classique, le mou-
vement comprend encore un circuit d’alimentation 10 du
moteur, un circuit logique de commande 12 qui fournit
notamment au circuit d’alimentation les signaux pour la
formation des impulsions appliquées au moteur, un cir-
cuit d’horloge 14 définissant une base de temps en par-
ticulier pour le circuitlogique 12 et une unité de traitement
centrale 18 qui gére les diverses fonctions du mouve-
ment horloger. Finalement, le mouvement horloger com-
prend aussi un circuit de détection 16 de la charge définie
par le train d’engrenages et I'affichage analogique, res-
pectivement du couple moteur fourni a chaque pas pour
entrainer cette charge. Ce circuit de détection fait partie
d’'un dispositif de détection de la position angulaire d’'une
roue selon l'invention. Il est relié au circuit d’alimentation
(liaison A) et/ou directement au moteur pas-a-pas (liaison
B) et/ou encore au circuit logique de commande (en par-
ticulier via I'unité de traitement centrale).

[0016] Le circuit de détection 16 peut étre agencé de
diverses maniéres connues de 'homme du métier, en
particulier comme dans I'art antérieur mentionné précé-
demment. Dans un cas ou il est prévu de pouvoir fournir
trois impulsions différentes avec respectivement trois
énergies différentes, la détection de la charge consiste
alors a déterminer laquelle de ces trois impulsions diffé-
rentes est nécessaire pour effectuer un certain pas. Dans
un autre cas ol une gestion en temps réel des impulsions
en fonction de la charge est prévu, la détection de la
charge peut se faire de diverses maniéres en analysant
un ou plusieurs parameétres parmi les trois parameétres
physiques intervenant dans I'énergie d’une impulsion
électrique, a savoir le temps, la tension appliquée et le
courant fourni. La détection de la charge peut étre liee a
une valeur de ces parameétres, par exemple la durée de
I'impulsion, le courant de créte, la tension sélectionnée
le cas échéant. Dans des modes de détection plus so-
phistiquées, on peut utiliser plusieurs de ces valeurs ou
des informations dérivées de ces paramétres. Finale-
ment, ’lhomme du métier connait égalementdes moyens
de détection qui analysent une tension induite / un cou-
rant induit dans une bobine du moteur aprés avoir fourni
une impulsion électrique (en utilisant un commutateur
entre le circuit d’alimentation et le circuit de détection).
Un tel signal induit permet notamment de déterminer si
le pas a bien été effectué, mais une analyse de ce signal
peut aussi donner une information sur le couple résistif
appliqué au moteur.

[0017] Letrain d’engrenages 6 comprend une roue 22,
présentant une denture 23 et entrainée en rotation par
le moteur, et un pignon 24 présentant une denture 25 et
engrenant avec cette roue. Ce pignon forme de maniére
non limitative un composant mobile engrenant avec la
denture 23 de la roue 22. Un couple résistif localisé sup-
plémentaire est réalisé par un élément élastique 26 so-
lidaire de la roue 22. Cet élément élastique est formé par
un ressort-fil qui est agenceé sur le plateau de la roue et
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dont une extrémité 29 est fixée a ce plateau. Le ressort-
fil présente a une extrémité libre une partie coudée 30
qui est superposée a un creux donné 32 de la denture
23 entre deux dents adjacentes 34 et 35 de cette denture.
Onremarquera que dans la variante avantageuse repré-
sentée aux figures, la partie coudée 30 est pliée de ma-
niére a ne pas étre superposée aux deux creux 36 et 37
qui sont adjacents au creux 32. Dans une autre variante,
le ressort-fil est fixé a ses deux extrémités, la partie cou-
dée étant située environ au milieu de la longueur de ce
ressort-fil. La partie coudée fait avantageusement saillie
de la courbure principale du ressort-fil, de maniére a étre
superposée a la denture 23 de maniére trés localisée.
Toutefois, cette variante avantageuse n’est pas limitati-
ve, I'élément élastique ne présentant pas nécessaire-
ment une telle partie coudée. Ainsi, par exemple, dans
une variante, seul le bout de I'extrémité libre du ressort
est superposé a la denture de la roue. Finalement, la
denture 25 du pignon 24 est située au moins partielle-
ment au niveau du ressort-fil, comme montré dans la
coupe de la Figure 3, de sorte que cette denture vient
presser contre I'élément élastique, a savoir ici contre la
partie coudée du ressort-fil, lorsqu’elle pénétre dans le
creux donné 32.

[0018] De maniere plus générale, il est prévu que I'élé-
ment élastique soit agencé de maniére a s’étendre, en
projection dans un plan général 40 de la roue 22 dans
lequel est située sa denture 23, dans un creux donné,
cet élément élastique étant élastiquement déformable
selon une direction radiale de la roue sensiblement jus-
qu’au fond du creux donné (c’est-a-dire au moins suffi-
samment pour permettre une pénétration de ce creux
par la denture du pignon, sans risque de bloquer I'engre-
nement de ce pignon avec la roue). De maniére avanta-
geuse, I'élément élastique est configuré de sorte a pé-
nétrer, en projection dans ledit plan général, dans l'un
et/ou l'autre des deux creux adjacents au creux donné
dans une moindre mesure que dans ce creux donné. De
préférence, comme dans la variante exposée précédem-
ment, il est prévu que I'élément élastique soit réalisé et
fixé a laroue de maniére a ne pas pénétrer, en projection
dans ledit plan général, dans les deux creux adjacents.
[0019] Le dispositif de détection de la position angu-
laire de laroue 22 permet ainsi de déterminer le passage
d’'un demi-axe de référence 42 de cette roue par une
direction de référence 44, correspondant a un angle de
référence argp, défini par cette roue et le composant
mobile. Le demi-axe 42 est défini par le milieu du creux
32, respectivement par la portion de la partie courbée 30
du ressort-fil qui est superposée a ce creux sélectionné.
L’angle de référence aggp correspond, dans le cas d’un
composant mobile formant une roue ou un pignon, a la
position angulaire d’une droite 44 passant par le centre
de la roue 22 et le centre de ce composant mobile. Le
dispositif de détection selon I'invention comporte ainsi
un ’point dur’ localisé au niveau d’un seul creux de la
denture d’une roue et il comprend pour sa détection un
circuit électronique capable de détecter un couple résistif



7 EP 3 242 168 A1 8

supplémentaire intervenant de maniere momentanée
lors de I'entrainement pas-a-pas de la roue 22 et du pi-
gnon 24 par le moteur 4.

[0020] Aux Figures 5A, 5B et 5C sont représentées
respectivement trois courbes 48A, 48B et 48C indiquant
le couple fourni par le moteur lors d’un entrainement pas-
a-pas du train d’engrenages 6 avec le passage d'une
dent du pignon 24 dans le creux 32 de la denture de la
roue 22 et donc par le point dur engendré par le ressort-
fil 28 qui est superposé seulement a ce creux donné. Ces
trois courbes sont une représentation schématique du
couple résistif que doit vaincre le moteur lors d’'une suc-
cession d’impulsions représentées appondues, alors
qu’en fonctionnement normal les impulsions sont sépa-
rées par des périodes de repos du moteur pas-a-pas.
[0021] La Figure 5A correspond a une situation parti-
culiere pour une denture 23 avec soixante dents et une
roue effectuant soixante pas par tour. Dans ce cas-ci, le
couple résistif supplémentaire d au ressort-fil intervient
pour un seul pas du moteur, de sorte que la position
angulaire de laroue estdéterminée dés la détection, pour
unpas N, d’'un pic 50A dans le couple fourni parle moteur.
On remarquera toutefois qu’il est aussi possible, selon
la position relative des dentures qui engrénent lors des
périodes de repos du moteur, que le couple résistif sup-
plémentaire soit ressenti sur deux pas consécutifs. C’'est
notamment le cas si une position de repos du moteur
correspond a une situation ou la partie courbée 30 est
pressée par une dent de la denture 25. Dans ce cas, il
est donc nécessaire de définir lequel des deux pas con-
sécutifs est celui qui définit la position angulaire de réfé-
rence.

[0022] La Figure 5B correspond a une variante ou la
denture 23 présente aussi soixante dents mais la roue
effectue un tour chaque trente pas. Le pic 50B d’aug-
mentation du couple résistif intervient sur une durée
moindre que la durée d’une impulsion standard. Comme
il est généralement sans intérét pratique de connaitre
une position de référence avec une précision supérieure
a celle définie par un pas du moteur, on remarquera que
la partie courbée 30 du ressort-fil pourrait, dans une autre
variante, s’étendre sur deux creux consécutifs, en parti-
culier si de maniére avantageuse la relation d’engréne-
ment des deux dentures est contrélée précisément pour
que les deux creux consécutifs soient pénétrés lors d’'un
méme pas. Cependant, de préférence, on conservera
une variante de réalisation avec le ressort-fil superposé
a un seul creux. Ainsi, la position relative des dentures
lors des périodes de repos du moteur est moins critique.
On montera de préférence le moteur et le train d’engre-
nages de sorte que le passage du creux donné 32 inter-
vienne au cours d’un seul pas effectué par le moteur.
[0023] La Figure 5C correspond a une variante ou la
denture 23 présente trente dents et la roue effectue
soixante pas par tour. Dans ce cas, le couple résistif sup-
plémentaire est ressenti sur plusieurs pas consécutifs,
le pic de couple 50C s’étendant au moins sur deux pas
et généralement sur trois pas. Une analyse du signal
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d’alimentation engendrant les impulsions électriques
concernées par les plusieurs pas consécutifs peut per-
mettre généralement de définir un pas pour lequel le cou-
ple résistif passe par un maximum et ainsi de déterminer
un pas correspondant a la position de référence de la
roue 22. Cependant, dans le cas ou le couple résistif
supplémentaire agit sur plusieurs pas consécutifs du mo-
teur, on peut définir de plusieurs maniéres quel est le
pas de référence. On peut par exemple prévoir que ce
soit le premier pas présentant un couple résistif au-des-
sus d’un seuil prédéterminé ou le dernier pas d'une série
de pas présentant tous un couple résistif au-dessus de
ce seuil. On comprend qu’on peut encore choisir un pas
situé au milieu d’une telle série de pas ou le pas qui suit
une telle série, c’est-a-dire le premier pas correspondant
a un couple inférieur a un seuil donné aprés une série
de pas pour lesquels le couple résistif était au-dessus de
ce seuil.

[0024] Le dispositif de détection selon l'invention est
peu encombrant. Il présente I'avantage, au niveau cons-
tructif, d’'embarquer I'entier du dispositif de détection (a
I'exception de la partie électronique qui est incorporée
au circuit électronique du mouvement horloger) sur la
roue concernée. En effet, seul un élément élastique so-
lidaire de laroue en question est requis. Il peut facilement
étre fixé sur cette roue de maniére a ne couvrir qu’un
seul creux.

Revendications

1. Mouvementhorloger électromécanique comprenant
un moteur pas-a-pas (4), une roue (22) entrainée en
rotation par ce moteur, un composant mobile (24)
engrenant avec cette roue et un dispositif de détec-
tion de la position angulaire de la roue, ce dispositif
de détection permettant de déterminer le passage
d’'un demi-axe de référence (42) de cette roue par
un angle de référence (argg) défini par cette roue et
le composant mobile et comprenant a cet effet un
circuit électronique (16) capable de détecter un cou-
ple résistif supplémentaire intervenant de maniére
momentanée lors de I'entrainement pas-a-pas de la
roue et du composant mobile par le moteur ; carac-
térisé en ce que ledit couple résistif supplémentaire
est engendré par un élément élastique (28) solidaire
de laroue et agencé de maniére a s’étendre, en pro-
jection dans un plan général (40) de cette roue dans
lequel est situé sa denture (23), au moins dans un
creux donné (32) entre deux dents adjacentes
(34,35) de cette denture, cet élément élastique étant
élastiquement déformable selon une direction radia-
le de la roue sensiblement jusqu’au fond dudit creux
donné; et en ce que ledit composant mobile présen-
te une denture (25) qui est située au moins partiel-
lement au niveau dudit élément élastique de sorte
que cette denture vienne presser contre I'élément
élastique lorsqu’elle pénétre dans ledit creux donné.



9 EP 3 242 168 A1

Mouvement horloger électromécanique selon la re-
vendication 1, caractérisé en ce que ledit élément
élastique est configuré de sorte a pénétrer, en pro-
jection dans ledit plan général, dans I'un et/ou I'autre
des deux creux adjacents (35,37) audit creux donné
dans une moindre mesure que dans ce creux donné
ou de préférence a ne pas pénétrer dans ces deux
creux adjacents.

Mouvement horloger électromécanique selon la re-
vendication 1 ou 2, caractérisé en ce que I'élément
élastique est agencé sur un plateau de ladite roue
qui présente a sa périphérie ladite denture de cette
roue, cet élément élastique ayant une partie super-
posée audit creux donné de cette denture.

Mouvement horloger électromécanique selon la re-
vendication 3, caractérisé en ce que I'élément élas-
tique est formé par un ressort-fil (28) fixé a la roue
a au moins une (29) de ses deux extrémités.

Mouvement horloger électromécanique selon la re-
vendication 4, caractérisé en ce que le ressort-fil
présente une partie coudée (30) faisant saillie de sa
courbure principale, cette partie coudée étant super-
posée audit creux donné de ladite denture de ladite
roue.

Mouvement horloger électromécanique selon l'une
quelconque des revendications précédente, carac-
térisé en ce que ledit composant mobile est un pi-
gnon ou une autre roue formant avec ladite roue un
train d’engrenages du mouvement horloger.
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