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(54) SYSTEME DE GUIDAGE

(57) L’invention concerne un systéme (1) de guidage pour piéce d’horlogerie, le systeme comprenant un coulisseau
(4) déplagable le long d’une trajectoire. Le systéeme (1) comprend en outre :
- au moins une glissiére (5) positionnée le long de la trajectoire, le coulisseau (4) comprenant au moins trois goupilles
de guidage (11) non alignées en saillie destinées a se loger dans la glissiére (5) pour controler le déplacement latéral
du coulisseau (4) dans un plan selon les axes (x, y);
- un élément d’appui supérieur venant en appui contre le coulisseau (4) pour bloquer le déplacement transversal du
coulisseau (4) selon I'axe (z).

L’invention concerne également un mouvement ou un module pour pieéce d’horlogerie comprenant ledit systéeme
(1) de guidage.
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Description

Domaine technique

[0001] La présenteinvention concerne un systéme de
guidage pour piéce d’horlogerie, et un module pour piéce
d’horlogerie comprenant ledit systéme.

Etat de la technique

[0002] On connait des dispositifs qui permettent de
contrdler le déplacement d’un indicateur sur un cadran
de montre, par exemple le déplacement d’'un indicateur
horaire.

[0003] Le document US6809992 décrit une montre ou
I'aiguille des heures se déplace dans un circuit fermé qui
est réalisé sous la forme de deux boucles de type con-
choide: une boucle intérieure et une boucle extérieure,
les boucles se recoupant en un point d’intersection. Les
boucles sont aménagées dans le cadran de la montre.
L’aiguille est couplée a une bascule qui se déplace dans
la rainure pour passer alternativement de la boucle ex-
térieure a la boucle intérieure et vice-versa lorsque la
bascule arrive au point d’intersection. La bascule com-
prend trois roues qui sont en contact permanent avec la
rainure. En cas de chocs, le dispositif ne comprend pas
de moyens pour assurer le guidage de la bascule dans
la rainure, ou pour éviter que la bascule soit bloquée au
point d’'intersection.

[0004] Ledocument WO2011160242 décrit une lunet-
te tournante pour piece d’horlogerie comprenantune pie-
ce rotative de guidage en son centre. Lorsque la piéce
rotative estactionnée, elle vient en appui sur des organes
coulissants positionnés dans une zone périphérique de
la piece rotative et entraine leur translation dans une rai-
nure rectiligne, chaque organe étant disposé dans une
rainure.

[0005] Ledocument EP3211487 décrit un mécanisme
de calcul pour mouvement automatique. Le mécanisme
comprend une roue qui porte une came montée sur ladite
roue par un dispositif de guidage linéaire par rails. La
rotation de la roue entraine en rotation la came. La po-
sition de la came est contrélée par une commande de
came présentant un doigt qui s’insére dans une rainure
de la came. Le mouvement comprend en outre un pal-
peur coopérant avec la came pour guider la translation
ou pseudo translation de la came.

[0006] Ledocument EP1953611 décrit un mécanisme
d’entrainement, par exemple un mécanisme de quantie-
me, comprenant un premier organe de correction et un
deuxiéeme organe de correction qui agissent sur le dis-
positif d’affichage. Le mécanisme peut adopter deux
positions : une position ou il entraine le dispositif d’affi-
chage lorsque le premier organe de correction est ac-
tionné; une deuxiéme position ou il est découplé du dis-
positif d’affichage et que le deuxieme organe de correc-
tion agit sur le dispositif d’affichage.

[0007] Le brevet EP0509965, dont la demanderesse
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est titulaire, divulgue un dispositif comprenant une demi-
roue porteuse d’un indicateur horaire. La demi-roue est
montée sur un coulisseau qui se déplace en translation
et en rotation dans une rainure. La demi-roue comprend
deux ergots aux extrémités droites, les ergots s’'insérant
dans une glissiere positionnée dans le prolongement de
larainure : lorsque la demi-roue est en translation, I'ergot
de la demi-roue se loge dans la glissiére pour controler
la translation de la demi-roue.

[0008] Lessystémesde guidages existants ne fournis-
sent pas des résultats satisfaisants en cas de chocs. Lors
d’'un choc, il arrive que le coulisseau d’aiguille sorte de
la rainure et le dispositif n’est plus en état de marche.
[0009] I arrive aussi que le positionnement imprécis
du coulisseau entraine un blocage de la demi-roue dont
les dents ne s’engrénent plus correctement avec le mo-
bile d’entrainement.

[0010] Ainsi, il existe un besoin pour un systéme de
guidage ou le maintien du coulisseau est optimisé pour
améliorer la précision de la pénétration de la denture.
[0011] Le dispositif de EP0509965 est en outre com-
plexe a assembler. Il existe un besoin pour un systeme
plus simple.

Bref résumé de l'invention

[0012] Un but de la présente invention est de proposer
un systeme exempt des limitations des systemes de gui-
dage connus, ou qui minimise ces limitations.

[0013] Selon l'invention, ces buts sont atteints notam-
ment au moyen d’'un systéeme de guidage pour piéce
d’horlogerie, le systéme comprenant un coulisseau dé-
plagable le long d’'une trajectoire dans un plan (x,y),
caractérisé par :

- au moins une glissiére;

- au moins trois goupilles de guidage non alignées
liées au coulisseau et destinées a coulisser dans la
glissiére pour controler le déplacement latéral du
coulisseau dans le plan;

- unélémentd’appuisupérieur venanten appui contre
le coulisseau pour appuyer le coulisseau contre le
fond de la glissiere et bloquer le déplacement du
coulisseau perpendiculairement au plan.

[0014] Cette solution présente notamment I'avantage
par rapport a I'art antérieur de proposer un systéeme de
guidage dans lequel le déplacement d’un coulisseau le
long d’une trajectoire est contrélé dans les trois dimen-
sions, c'est-a-dire dans le plan (x,y) par une glissiere, et
selon I'axe (z) perpendiculaire au plan (x,y) grace a I'élé-
ment d’appui supérieur.

[0015] Le coulisseau peut s’appuyer directement con-
tre 'élément d’appui supérieur, ou au travers d’un amor-
tisseur, comme on le verra.

[0016] Pour contrdler le déplacement latéral du coulis-



3 EP 3 460 587 A1 4

seau, le systéeme comprend une glissiere le long de la
trajectoire de sorte que les goupilles de guidage coulis-
sent dans la glissiére qui définit la trajectoire.

[0017] Les goupilles de guidage peuvent étre chas-
sées ou collées ou fixées par d’autre moyen au coulis-
seau.

[0018] Lesgoupillesdeguidage sontsolidaires du cou-
lisseau.
[0019] Lesgoupilles de guidage peuvent étre réalisées

intégralement avec le coulisseau.

[0020] Les goupilles de guidage peuvent former une
projection qui s’étend depuis la face inférieure du coulis-
seau.

[0021] Les goupilles de guidage sont destinées a se
loger dans la glissiere. Lorsque les goupilles de guidage
sont dans la glissiére, leur déplacement latéral est limité
par le contact entre ces goupilles et les parois de la glis-
siére. Ainsi, les goupilles de guidage maintiennent le cou-
lisseau le long de la trajectoire.

[0022] L'utilisation de trois goupilles permet de main-
tenir le coulisseau dans le plan (x,y) pendant son dépla-
cement le long de la trajectoire.

[0023] Les goupilles assurentla stabilité du coulisseau
notamment en cas de chocs.

[0024] La présence de trois goupilles permet égale-
ment d’améliorer la fiabilité du systéme en améliorant la
précision du déplacement du coulisseau dans la glissié-
re.

[0025] Parexemple,les trois goupilles de guidage sont
positionnées sur les sommets d’un triangle.

[0026] Les goupilles de guidage sont mobiles avec le
coulisseau. Au lieu de prévoir des éléments de guidage
tout au long de la trajectoire, les goupilles de guidage se
déplacent.

[0027] La section des glissiéres peut étre en V.
[0028] L’extrémité distale des goupilles de guidage,
c'est-a-dire I'extrémité a distance du coulisseau, peut
étre conique, I'angle du céne correspondant a I'angle du
fond de la glissiére.

[0029] L’extrémité distale des goupilles de guidage a
une section de forme complémentaire a la section de la
glissiere.

[0030] L’extrémité distale des goupilles de guidage,
autrement dit 'extrémité qui est dans la glissiére, notam-
ment en contact avec le fond et/ou les parois de la glis-
siére, peut étre en rubis, ou tout autre matériau dur as-
surant un bon coefficient de friction.

[0031] La ou les goupilles de guidage peuvent com-
prendre une portion en rubis sur I'extrémité distale.
[0032] Il est aussi possible d’utiliser des goupilles de
guidage constituées uniquement de rubis.

[0033] L'utilisation d’au moins un rubis a I'extrémité
distale des goupilles de guidage permet de faciliter leur
déplacement dans la glissiére. Cela améliore également
la résistance des goupilles et minimise I'usure des parties
en contact.

[0034] Le systéme comprend également un élément
d’appui supérieur en appui contre le coulisseau pour blo-
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quer le déplacement du coulisseau selon I'axe (z) per-
pendiculaire au plan de déplacement du coulisseau.
[0035] Lorsque les goupilles de guidage sont logées
danslaou leurs glissiéres, le déplacement du coulisseau
selon cet axe (z) est bloqué par le fond de la glissiere;
et dans la direction opposée parI'élément d’appui, ce qui
permet de maintenir le coulisseau dans une position pré-
cise selon z.

[0036] Ainsi, le coulisseau est maintenu entre la glis-
siere et I'élément d’appui, ce qui garantit la stabilité laté-
rale du coulisseaudans le plan (x, y) ettransversale selon
I'axe (z).
[0037]
ouverte.
[0038] La glissiére peut comporter des portions recti-
lignes, courbes, demi-circulaire et/ou circulaire.

[0039] Dans un mode de réalisation, le coulisseau est
solidaire d’'une roue a denture interne, d’'une demi-roue
a denture interne, ou d’'une crémaillére, et entrainé par
un pignon.

[0040] Le systéme de guidage comprend au moins
trois goupilles. S’il y a quatre goupilles, elles sont posi-
tionnées sur les sommets d’un carré, d’un rectangle, ou
detoutautre quadrilatere. L'utilisation de quatre goupilles
est hyperstatique, mais permet éventuellement d’amé-
liorer la stabilité latérale du coulisseau.

[0041] Dans un mode de réalisation, le coulisseau por-
te un organe d’affichage, par exemple un indicateur
d’heure, un indicateur de minute, un indicateur de secon-
de, un calendrier ou un indicateur d’astre. Le systéeme
de guidage permet de contréler le déplacement de I'or-
gane d’affichage, par exemple pour faire suivre une tra-
jectoire particuliére a une aiguille. Le systeme de I'inven-
tion peut aussi étre adapté a I'entrainement d’autres in-
dicateurs au-dessus ou au-dessous du cadran, par
exemple pour déplacer un astre selon une orbite ellipti-
que, ou un calendrier.

[0042] Selon un mode de réalisation, I'élément d’appui
comprend un amortisseur et une plaque formant une sur-
face d’appui supérieure, 'amortisseur étant comprimé
entre le coulisseau et la plaque. L’amortisseur exerce
une force d’appui sur le coulisseau pour I'appuyer contre
la glissiére. Il permet en outre de compenser les éven-
tuels jeux et erreurs de tolérance, et améliore la résis-
tance du systéme aux chocs.

[0043] L’amortisseur présente aussi des propriétés
élastiques, ce qui permet d’amortir le déplacement du
coulisseau selon I'axe (z) en cas de chocs. Par exemple,
'amortisseur peut étre un ressort de compression, un
ressort hélicoidal ou un ressort a lame.

La glissiere peut étre une boucle fermée ou

[0044] La plaque formant appui supérieur peut étre un
cadran.
[0045] Laplagueformantappuisupérieur peutétre une

plaque de guidage sous le cadran.

[0046] La plaque formant appui supérieur peut étre
munie d’une fente de passage pour I'axe d’'une aiguille
ou pour un autre indicateur.

[0047] Laplagueformantappuisupérieur peutétre une
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glace.

[0048] Dans un mode de réalisation, la glissiére est
ameénagée dans un support fixé sur la platine du mouve-
ment ou d’'un module additionnel.

[0049] Selon un mode de réalisation, le systeme com-
prend deux glissiéres le long de la trajectoire. Le coulis-
seau comprend au moins deux goupilles de guidage, de
sorte que lorsque le coulisseau se déplace selon la tra-
jectoire, les goupilles se déplacent dans les deux glissie-
res simultanément, chaque glissiere coopérant avec au
moins une goupille. Dans ce mode de réalisation, les
goupilles de guidage sont logées dans deux glissiéres.
[0050] Les deux glissieres peuvent comprendre des
portions paralléles, 'espacement des portions paralléles
dépend alors de I'espacement des goupilles sur le cou-
lisseau.

[0051] Selon un mode de réalisation, le systeme com-
prend une glissiére circulaire le long de la trajectoire, le
coulisseau comprenant au moins trois goupilles de gui-
dage, par exemple positionnées selon les sommets d’un
triangle, de sorte que lorsque le coulisseau se déplace
selon la trajectoire, lesdites goupilles se déplacent simul-
tanément dans la glissiére circulaire.

[0052] Dans ce dernier mode de réalisation, le coulis-
seau est par exemple monté sur une roue présentant
une denture interne, ladite roue étant actionnée par un
pignon qui engréene sur la denture pour entrainer la roue
enrotation. Larotation de laroue entraine le déplacement
des goupilles du coulisseau dans la glissiére. La trajec-
toire est circulaire.

[0053] L’invention concerne également un module
pour piece d’horlogerie comprenant au moins un syste-
me de guidage selonl’invention. Le module est par exem-
ple un mouvement.

[0054] Dans un mode ledit module comprend deux
systémes selon l'invention :

- Deux systémes comprenant chacun deux glissiéres
le long de la trajectoire, le coulisseau comprenant
au moins trois goupilles de guidage non alignées,
de sorte que lorsque le coulisseau se déplace selon
la trajectoire, le coulisseau se déplace simultané-
ment dans les deux glissieres, chaque glissiére coo-
pérant avec au moins une goupille de guidage; ou

- Deux systémes comprenant chacun une glissiére
circulaire le long de la trajectoire, le coulisseau com-
prenant au moins trois goupilles de guidage, de sorte
que lorsque le coulisseau se déplace selon la trajec-
toire, lesdites goupilles se déplacent simultanément
dans la glissiére circulaire;

[0055] Alternativement, le module comprend

- un systéme comprenant deux glissiéres le long de
la trajectoire, le coulisseau comprenant au moins
trois goupilles de guidage non alignées, de sorte que
lorsque le coulisseau se déplace selon la trajectoire,
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le coulisseau se déplace simultanément dans les
deux glissiéres, chaque glissiére coopérant avec au
moins une goupille de guidage; et

- un systeme comprenant une glissiére circulaire le
long de la trajectoire, le coulisseau comprenant au
moins trois goupilles de guidage de sorte que lors-
que le coulisseau se déplace selon la trajectoire, les-
dites goupilles se déplacent simultanément dans la
glissiére circulaire.

[0056] Le coulisseau de chaque systéme peut étre
couplé a un organe différent, par exemple un premier
organe d’affichage un deuxiéme organe d’affichage, les-
dits organes d’affichage peuvent étre des indicateurs ho-
raires.

[0057] Les modes de réalisations du systéme de gui-
dage s’appliquent mutatis mutandis a un module selon
linvention.

Bréve description des figures

[0058] Des exemples de mise en oeuvre de I'invention
sont indiqués dans la description illustrée par les figures
annexées dans lesquelles :

- Lesfigures 1A et 1B illustrent une vue générale d’'un
premier mode de réalisation de I'invention, dans

deux positions distinctes de l'indicateur des heures.

- Lafigure 2 est une vue rapprochée du systéme des
figures 1A et 1B ;

- Lafigure 3 est une vue de coupe du systeme de la
figure 2.

- Lafigure 4 illustre un deuxiéme mode de réalisation
de I'invention ;

- La figure 5 représente un troisieme mode de réali-
sation de l'invention ;

Exemple(s) de mode de réalisation de I'invention

[0059] Les figures illustrent plusieurs modes de réali-
sation de la présente invention, mais I'invention n’est pas
limitée a ces modes de réalisation.

[0060] La figure 1A estune vue de dessus du systeme
avec l'aiguille des heures 13 pointant a 3h ; la figure 1B
illustre le méme systéme avec l'aiguille des heures poin-
tant vers 1h.

[0061] Le systéeme 1 illustré sur les figures est monté
sur une platine 2 d’'un mouvement pour une montre bra-
celet (non représentée) cété cadran 3. La platine 2 de
cetexemple comporte deux systémes de guidage 1, mais
pour faciliter la lecture, seul un systéme 1 est détaillé sur
la partie gauche de la platine 2.

[0062] Le systéeme 1 comprend un coulisseau 4 qui se
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déplace selon la trajectoire définie par une glissiére 5.
[0063] La glissiére 5 estaménagée dans un support 6
qui est fixé sur la platine 2. La glissiére 5 forme ici une
boucle fermée, comprenant deux portions circulaires 7
reliées par deux portions rectilignes 8. Les portions rec-
tilignes 8 sont paralléles en elles et de méme longueur.
La glissiére 5 est ainsi symétrique par rapport a un axe
perpendiculaire (d) aux portions rectilignes 8 qui passe
en leurs milieux.

[0064] L’extrémité de chaque portion rectiligne 8 cou-
pe chaque portion circulaire 7 en deux points d’intersec-
tion 9: une partie de chaque portion rectiligne 8 est ainsi
comprise dans chaque portion circulaire 7.

[0065] Le coulisseau 4 comprend une base rectangu-
laire. Des goupilles de guidage 11 s’étendent sous la
face inférieure de ce coulisseau. Dans cet exemple, le
coulisseau 4 comprend quatre goupilles de guidage 11
positionnées aux quatre sommets, de fagon a ce que le
coulisseau 4 repose sur les quatre goupilles 11.

[0066] Les goupilles peuvent étre chassées dans des
ouvertures traversant le coulisseau, ou solidarisées par
d’autres moyens.

[0067] Dans ce mode de réalisation, les goupilles de
guidage 11 sont en rubis, ou dans un autre matériau dur
a faible coefficient de frottement, par exemple en céra-
mique. |l est aussi possible de réaliser des goupilles de
guidage dont seule I'extrémité distale logée dans la glis-
siére 5 est en rubis. Cette extrémité distale peut étre for-
mée par une bille en rubis ou en céramique. Le rubis
peut étre remplacé par un revétement carbone, par
exemple de type DLC.

[0068] Le coulisseau porte un indicateur. Dans cet
exemple, I'indicateur comporte une tige 12 qui s’étend
perpendiculairement au plan du coulisseau 4. Cette tige
12 peut traverser la plaque d’appui. La tige 12 porte un
organe d’affichage, ici une aiguille 13, par exemple une
aiguille des heures, des minutes ou des secondes.
[0069] Dansle mode de réalisation illustré sur la figure
1, le cadran 3 comprend deux systémes de guidage 1 :
un systéme a gauche du cadran pour guider le déplace-
ment de l'aiguille des heures et un autre systéme a droite
du cadran pour guider le déplacement de I'aiguille des
minutes, ou inversement.

[0070] Le systeme peut comprendre un amortisseur
(non représenté sur les figures), par exemple un ressort
a lame, comprimé entre le coulisseau 4 et un élément
d’appui, par exemple une plaque prévue a cet effet, la
glace, un pont voire la face interne du cadran.

[0071] La position du coulisseau 4 perpendiculaire-
ment au plan de la trajectoire est alors contrainte entre
la glissiere et cet élément d’appui.

[0072] Cet amortisseur permet notamment de com-
penser les erreurs de tolérance ou les jeux entre la glis-
siére et I'élément d’appui. Il peut étre omis; dans ce cas,
la face supérieure du coulisseau 4 coulisse directement
sous I'élément d’appui.

[0073] Laface supérieure du coulisseau peut étre mu-
nie d’autres goupilles de guidage engagées dans une ou
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des glissiéres sous I'élément d’appui. Cette variante ga-
rantit un positionnement trés précis, mais requiert une
épaisseur plus importante.

[0074] Le déplacement du coulisseau 4 le long de sa
trajectoire est défini par la glissiere 5. Dans I'exemple
illustré, ce déplacement comprend un mouvement de
translation et de rotation. Le coulisseau 4 se déplace en
translation dans les portions rectilignes 8. Une fois que
le coulisseau est a une extrémité des portions rectilignes
8, chaque goupille de guidage 11 se trouve sur un point
d’intersection 9. Dans cette position, le coulisseau 4 peut
effectuer une rotation de 180°, puis reprendre un mou-
vement de translation.

[0075] Le coulisseau 4 est entrainé dans la glissiere 5
par un pignon 14 qui engréne avec une demi-roue 15
solidaire du coulisseau et présentant une denture interne
16. Le pignon 14 est relié par des liaisons cinématiques
a une source d’énergie pour actionner la rotation du pi-
gnon 14: par exemple le pignon 14 est engrené sur le
mouvement de la montre bracelet.

[0076] Le coulisseau 4 est solidaire de la demi-roue
15. Ici, deux des goupilles de guidage 11 sont chassées
dans la demi-roue 15, comme illustré sur la figure 3, de
sorte que lorsque le pignon 14 entraine la demi-roue 15,
le coulisseau 4 est entrainé par la demi-roue 15.

[0077] Lademi-roue 14 comprend un segment droit 17
et un segment circulaire 18. Lorsque le pignon 14 engre-
ne sur le segment droit 17, le coulisseau 4 se déplace
en translation dans la portion rectiligne 8 de la glissiére
5. La distance entre le coulisseau 4 et les extrémités du
segment droit 17 est calculée de maniere a ce que, lors-
que le pignon 4 arrive a une extrémité du segment droit
17, les goupilles de guidage 11 se trouvent sur les points
d’intersection 9 de la glissiere 5. Dés lors, le pignon 14
engréne sur le segment circulaire 18, ce qui entraine une
rotation progressive du coulisseau 4 : lorsque le pignon
14 arrive a la fin du segment circulaire 18, le coulisseau
a effectué une rotation a 180°. Ensuite, le pignon 14 en-
gréne de nouveau sur le segment droit 17 pour reprendre
un cycle de translation-rotation. Cette disposition permet
a I'extrémité de chaque aiguille de parcourir une trajec-
toire ovale.

[0078] La figure 4 représente un systéme 100 selon
un deuxiéme mode de réalisation de l'invention. Le sys-
téme 100 illustré sur la figure 4 est monté sur une platine
102 d’un mouvement, ladite platine est recouverte d’un
cadran 103. La platine 102 de cet exemple comporte
deux systemes de guidage 1,100 mais pour faciliter la
lecture, seul un systeme 100 est détaillé sur la partie
droite du cadran 103 car le systéme 1 (gauche du cadran)
a déja été décrit dans le premier mode de réalisation.
[0079] Le systéeme 100 comprend un coulisseau 104
qui se déplace selon la trajectoire définie par une glissiére
105. Dans ce mode de réalisation, la glissiere 105 est
circulaire.

[0080] Le systéeme 100 peut comprendre un amortis-
seur (non représenté sur les figures), par exemple un
ressort a lame, comprimé entre le coulisseau 104 et un
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élément d’appui, par exemple une plaque prévue a cet
effet, la glace, un pont voire la face interne du cadran.
[0081] La position du coulisseau 104 perpendiculaire-
ment au plan de la trajectoire est alors contrainte entre
la glissiere et cet élément d’appui.

[0082] Le déplacement du coulisseau 104 le long de
sa trajectoire est défini par la glissiére 105. Dans I'exem-
pleillustré, ce déplacement comprend un mouvementde
rotation centré sur le coulisseau 104.

[0083] Le coulisseau 104 comprend une base rectan-
gulaire. Des goupilles de guidage 11 s’étendent sous la
face inférieure de ce coulisseau 104. Dans cet exemple,
comme dans celui du premier mode de réalisation, le
coulisseau 104 comprend quatre goupilles de guidage
111 positionnées aux quatre sommets, de fagon a ce que
le coulisseau 104 repose sur les quatre goupilles 111.
[0084] Le coulisseau 104 estentrainé dans la glissiere
105 par un pignon 114 qui engréne avec une roue 115
solidaire du coulisseau et présentant une denture interne
116. Le pignon 114 est relié par des liaisons cinémati-
ques a une source d’énergie pour actionner la rotation
du pignon 114: par exemple le pignon 114 est engrené
sur le mouvement de la montre bracelet.

[0085] Le coulisseau 104 est solidaire de la roue 115.
Ici, le coulisseau 105 est visé sur un chariot a trois bran-
ches 119, I'extrémité de chacune des branches étant
fixée surlaroue 115. Ainsi, le coulisseau 104 est solidaire
delaroue 115 par I'intermédiaire du chariot 119, de sorte
que lorsque le pignon 114 entraine la roue 115, le cou-
lisseau 104 est entrainé par la roue 115.

[0086] La figure 5 représente un systéme 200 selon
un troisieme mode de réalisation. Le systéme 200 illustré
sur la figure 5 est monté sur une platine 202 d’'un mou-
vement, ladite platine est recouverte d’'un cadran 203.
La platine 202 de cet exemple comporte deux systémes
de guidage 1, 200 mais pour faciliter la lecture, seul un
systeme 200 est détaillé sur la partie droite du cadran
203 car le systeme 1 (gauche du cadran) a déja été décrit
dans le premier mode de réalisation.

[0087] Le systéme 200 est identique au systeme 100,
sauf en ce qui concerne le coulisseau 204 etles goupilles
211. Dans le systéeme 200, le coulisseau 204 a une base
triangulaire et est monté sur un chariot 219 a trois bran-
ches étalement. Chaque branche du coulisseau 204 est
chassée dans une branche du chariot 219 par une gou-
pille 211, le coulisseau 204 comprenant ainsi trois gou-
pilles 211.

[0088] Les goupilles 211 du coulisseau 204 se dépla-
cent dans une glissiére circulaire 205.

[0089] Le chariot 205, sur lequel est fixé le coulisseau
204, est monté sur une roue 215 présentant une denture
interne 216. Un pignon 214 engréne sur la denture inter-
ne 216 pour entrainer le coulisseau 204 en rotation autour
de l'axe central 220 passant par le centre du coulisseau
204.

[0090] Surles modes de réalisation des figures 4 et 5,
le cadran 103, 203 comporte en outre un guichet 121,
221 pour afficher le jour du mois.
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Numéros de référence employés sur les figures
[0091]

Systeme selon un premier mode de réalisation
Platine

Cété cadran

Coulisseau

Glissiere

Support

Portion circulaire

Portion rectiligne

O~NO O~ WN -

9 Point d’intersection

11 Goupille de guidage, par exemple goupille conique

12 Tige

13 Aiguille

14  Pignon

15  Demi-roue

16  Denture interne

17  Segment droit

18  Segment circulaire

100  Systéme selon un deuxieme mode de réalisation

102  Platine

103 Cadran

104  Coulisseau

105 Glissiére

106  Support

111 Goupille de guidage, par exemple goupille coni-
que

112  Tige

113 Aiguille

114 Pignon

115 Roue

116  Denture interne

119  Chariot a trois branches

121 Guichet

200 Systeme selon un troisieme mode de réalisation

202 Platine

203 Cadran

204  Coulisseau

205 Glissiere

206  Support

211 Goupille de guidage, par exemple goupille coni-
que

212  Tige

213 Aiguille

214 Pignon

215 Roue

216  Denture interne

219  Chariot a trois branches

220  Axe de rotation du coulisseau

221 Guichet

Revendications

1. Systéme de guidage (1 ;100;200) pour piece d’hor-
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logerie, le systéme (1;100;200) comprenant un cou-
lisseau (4;104;204) déplagable le long d’une trajec-
toire dans un plan (x,y),

caractérisé par :

- au moins une glissiére (5;105;205);

- au moins ftrois goupilles de guidage
(11 ;111 ;211) non alignées liées au coulisseau
et destinées a coulisser dans la glissiere
(5;105;205) pour contréler le déplacement laté-
ral du coulisseau (4;104;204) dans le plan;

- un élément d’appui supérieur venant en appui
contre le coulisseau (4;104;204) pour appuyer
le coulisseau contre le fond de la glissiere
(5;105;205) et bloquer le déplacement du cou-
lisseau (4;104;204) perpendiculairement audit
plan.

Systeme (1 ;100;200) selon la revendication 1, dans
lequel le coulisseau (4;104;204) est solidaire d’'une
roue a denture interne (115;215), d’'une demi-roue
a denture interne (15), ou d’une crémaillére, et en-
trainé par un pignon (14;114;214).

Systeme (1;100;200) selon I'une des revendications
1 ou 2, dans lequel lesdites goupilles de guidage
(11;111;211) comportent ou sont constituées par un
rubis logé dans la glissiere (5;104;205).

Systeme (1;100;200) selon 'une des revendications
1 a 3, dans lequel I'extrémité distale desdites gou-
pilles de guidage (11;111;211) estde forme conique.

Systeme (1;100;200) selon la revendication 4, dans
lequel la section desdites glissieres (5;15;205) est
enV.

Systeme (1;100;200) selon 'une des revendications
1 a5, dans lequel la glissiére (5;105;205) comporte
des portions choisies parmi le portions rectilignes,
courbes, demi-circulaire, circulaire.

Systeme (1;100;200) selon 'une des revendications
1 a 6, dans lequel ledit coulisseau (4;104;204) porte
un organe d’affichage (13;113;213), par exemple un
indicateur d’heure, un indicateur de minute, un indi-
cateur de seconde, un calendrier ou un indicateur
d’astre.

Systeme (1;100;200) selon I'une des revendications
1 a7, dans lequel I'élément d’appui supérieur com-
prend un amortisseur et une plaque constituant I'élé-
ment d’appui supérieur, 'amortisseur étant compri-
mé entre ledit coulisseau (4;104;204) et ladite pla-
que.

Systeme (1;100;200) selon I'une des revendications
1 a 8, ledit élément d’appui supérieur étant consti-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

tuée par un cadran, une plaque guide ou une glace
de montre.

Systeme (1;100;200) selon I'une des revendications
1 a9, dans lequel ladite glissiere (5;105 ;205) est
aménagée dans un support destiné a étre fixé sur
une platine (2;102;202) d’'un mouvement de montre
ou d’'un module horloger.

Systeme (1) selon l'une des revendications 1 a 10,
dans lequelle systeme (1) comprend deux glissieres
(5) le long de la trajectoire, le coulisseau (4) com-
prenant au moins trois goupilles de guidage (11) non
alignées, de sorte que lorsque le coulisseau (4) se
déplace selon la trajectoire, le coulisseau (4) se dé-
place simultanément dans les deux glissiéres (5),
chaque glissiere (5) coopérant avec au moins une
goupille de guidage (11).

Systeme (100;200) selon I'une des revendications 1
a9, dans lequel le systéme (100;200) comprend une
glissiére circulaire(105 ;205) le long de la trajectoire,
le coulisseau (104;204) comprenant au moins trois
goupilles de guidage (111 ;211), de sorte que lors-
que le coulisseau (104;204) se déplace selon la tra-
jectoire, lesdites goupilles (104;204) se déplacent
simultanément dans la glissiére circulaire (104;204).

Module pour piece d’horlogerie comprenant au
moins un systeme (1;100;200) de guidage selon
I'une des revendications 1 a 12.

Module selon la revendication 13, dans lequel ledit
module comprend

- Deux systemes (1) selon la revendication 11 ;
ou

- Un systeme (1) selon la revendication 11 etun
systeme (100;200) selon la revendication 12.

Module selon la revendication 13, dans lequel le cou-
lisseau (4,104;204) de chaque systeme comprend
un organe d’affichage.
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