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(54) ORGANEDE MAINTIEN ELASTIQUE POUR LA FIXATION D’'UN COMPOSANT D’HORLOGERIE

SUR UN ELEMENT DE SUPPORT

(57) L'invention concerne un organe de maintien
élastique (1) pour la fixation d’'un composant d’horlogerie
(2) surun élément de support (3), comprenant une ouver-
ture (5) dans laquelle est susceptible d’étre inséré ledit
élément de support (3), 'organe de maintien (1) compre-
nant des bras rigides (6) et des bras élastiques (7) con-
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tribuant a assurer un serrage élastique de I'élément de
support (3) dans l'ouverture (5) chaque bras rigide (6)
étant pourvu de deux zones de contact (8) plates de I'or-
gane de maintien (1) aptes a coopérer avec des portions
de contact (10) convexes correspondantes de I'élément
de support (3).
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Description

Domaine de lI'invention

[0001] L’invention porte sur un organe de maintien
élastique pour la fixation d’'un composant d’horlogerie
sur un élément de support.

[0002] L’invention porte aussisurun ensemble organe
de maintien élastique - composant d’horlogerie et un as-
semblage d’un tel ensemble avec I'élément de support.
[0003] L’invention porte également sur un procédé de
réalisation d’'un tel assemblage.

[0004] L’invention porte de plus sur un mouvement
d’horlogerie comprenant au moins un tel assemblage.
[0005] L’invention porte enfin sur une piece d’horloge-
rie comprenant un tel mouvement.

Arriere-plan de I'invention

[0006] Dans I'état de la technique, on connait des or-
ganes de maintien élastique tels que des viroles d’hor-
logerie qui participent a des assemblages de spiraux sur
des arbres de balancier dans un mouvement d’horlogerie
et ce, par un serrage élastique.

[0007] Toutefois de tels organes de maintien élastique
ont pour inconvénient majeur d’'imposer dans le cadre
de la réalisation de tels assemblages des opérations de
montage complexes, longues et colteuses du fait que
ces organes présentent des couples de tenue sur ces
arbres de balancier qui sont faibles et limités.

Résumé de l'invention

[0008] Le butdela présente invention estde pallier en
tout ou partie les inconvénients cités précédemment en
proposant un organe de maintien élastique qui présente
un couple de tenue important notamment pour facili-
ter/simplifier les opérations de montage d’'un assembla-
ge d'un ensemble organe de maintien élastique - com-
posantd’horlogerie avec un élément de support ainsi que
d’assurer une tenue suffisante pour garantir un maintien
en position dans le plan et garantir sa position angulaire
durant la vie du composant.

[0009] A cet effet, I'invention porte sur un organe de
maintien élastique pour la fixation d’'un composant d’hor-
logerie sur un élément de support, comprenant une
ouverture dans laquelle est susceptible d’étre inséré ledit
élément de support, 'organe de maintien comprenant
des bras rigides et des bras élastiques contribuant a as-
surer un serrage élastique de I'élément de support dans
I'ouverture chaque bras rigide étant pourvu de deux zo-
nes de contact plates de I'organe de maintien aptes a
coopérer avec des portions de contact convexes corres-
pondantes de I'élément de support.

[0010] Dans d’autres modes de réalisation :

- les deux zones de contact sont réparties de maniere
disjointe sur une face intérieure de chaque bras ri-
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gide dudit organe de maintien en étant espacées
I'une de l'autre ;

- chaque zone de contact est définie sur une face in-
térieure de chaque bras rigide de I'organe de main-
tien en s’étendant sur tout ou partie d’'une épaisseur
de cet organe de maintien ;

- chaque zone de contact est apte a coopérer avec la
portion de contact correspondante de I'élément de
support en étant dans une configuration de contact
de type plan-convexe.

- l'organe de maintien élastique comprend autant de
zones de contact que de portions de contact ;

- lesdeuxzonesde contactde chaque bras rigide sont
comprises respectivement dans des plans différents
formant ensemble un angle obtus ;

- l'organe de maintien élastique comprend autant de
bras rigides que de bras élastiques ;

- les brasrigides et les bras élastiques sont agencés
dans I'organe de maintien de maniére successive et
alternée ;

- chaque bras rigide est relié en ses deux extrémités
opposées a deux bras élastiques différents ;

- chaque bras rigide présente un volume de matiere
supérieur au volume de matiére constituant chaque
bras élastique ;

- chaque bras élastique présente une section trans-
versale qui est inférieure a une section transversale
de chaque bras rigide ;

- chaque bras élastique présente une section trans-
versale qui est constante dans tout le corps de ce
bras élastique ;

- l'organe de maintien élastique comprend un point
d’attache avec le composant d’horlogerie ;

- l'organe de maintien élastique est une virole pour la
fixation du composant d’horlogerie tel qu’un spiral a
un élément de supporttel qu’un arbre de balancier, et

- l'organe de maintien élastique estréalisé en une ma-
tiere a base de silicium.

[0011] L’invention concerne aussi un ensemble orga-
ne de maintien élastique - composant d’horlogerie pour
un mouvement d’horlogerie d’'une piéce d’horlogerie
comprenant un tel organe de maintien.

[0012] En particulier, 'ensemble est monobloc.
[0013] L’invention concerne également un assembla-
ge pour un mouvement d’horlogerie d’'une piece d’horlo-
gerie comprenant un ensemble organe de maintien élas-
tique - composant d’horlogerie, ledit ensemble étant fixé
a un élément de support.

[0014] L’invention concerne en outre un mouvement
d’horlogerie comprenant au moins un tel assemblage.
[0015] L’invention concerne aussi une piece d’horlo-
gerie comprenant un tel mouvement d’horlogerie.
[0016] L’invention concerne égalementun procédé de
réalisation d’'un assemblage d’un ensemble organe de
maintien élastique - composant d’horlogerie avec un élé-
ment de support selon la revendication précédente, com-
prenant:



3 EP 3 627 234 A1 4

- une étape d’insertion de I'élément de support dans
I'ouverture de I'organe de maintien élastique dudit
ensemble, ladite étape comprenant une sous-étape
de déformation élastique de I'organe de maintien
élastique pourvue d’'une phase de déplacement des
bras rigides de I'organe de maintien élastique indui-
santune double déformation élastique des bras élas-
tiques de cet organe de maintien élastique, et

- une étape de fixation de 'organe de maintien sur
I'élément de support comprenant une sous-étape de
réalisation d'un serrage élastique radial de 'organe
de maintien sur I'élément de support.

[0017] Ainsi grace a ces caractéristiques, 'organe de
maintien élastique est alors apte a supporter un serrage
élastique conséquent et donc a emmagasiner une quan-
tité importante d’énergie élastique lorsqu’il est contraint
afin de restituer un couple de tenue important, notam-
ment grace a une rigidité importante de cet organe de
maintien élastique induite notamment par des volumes
(ou quantités) de matiere conséquents constituant ses
bras rigides qui comprennent les structures interne et
externe. On notera que ces volumes importants de ma-
tiere sont plus précisément compris dans les zones de
contact 8 qui sont mises sous charges (ou sous contrain-
tes) lors de l'insertion de I'élément de support dans cet
organe de maintien.

[0018] De plus, on remarquera que cet organe de
maintien élastique est configuré pour que cet emmaga-
sinement d’énergie élastique conduise a des contraintes
qui restent de contraintes admissibles au regard de la
matiére qui constitue un tel organe de maintien tel que
le silicium. En effet, les zones de contact 8 présentent
une surface plane quileurs permet ainsi de réaliser avec
les portions de contact une configuration de contact de
type plan-convexe contribuant ainsi a éviter/prévenir tout
dommage de I'organe de maintien 1 par I'apparition de
cassures ou encore des fissures.

[0019] L’invention porte également sur un ensemble
organe de maintien élastique - composant d’horlogerie
pour un mouvement d’horlogerie d’une piece d’horloge-
rie comprenant un tel organe de maintien élastique.

[0020] Avantageusement, cet ensemble est mono-
bloc.
[0021] L’invention porte aussi sur un assemblage pour

un mouvement d’horlogerie d’'une piéce d’horlogerie
comprenant un tel ensemble organe de maintien élasti-
que - composant d’horlogerie fixé a un élément de sup-
port.

[0022] L’invention porte en outre sur le mouvement
d’horlogerie comprenant au moins un tel assemblage.
[0023] L’invention porte également sur la piéce d’hor-
logerie comprenant un tel mouvement d’horlogerie.
[0024] Enfin, I'invention porte également sur un procé-
dé de réalisation d’un tel assemblage.
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Description sommaire des dessins

[0025] D’autres particularités etavantages ressortiront
clairement de la description qui en est faite ci-aprés, a
titre indicatif et nullement limitatif, en référence aux des-
sins annexés, dans lesquels :

- lafigure 1 est une vue de face d’'un organe de main-
tien élastique pour la fixation d’'un composant d’hor-
logerie sur un élément de support qui est ici dans un
état contraint, selon un mode de réalisation de
I'invention ;

- lafigure 2 est une vue en perspective de 'organe de
maintien élastique pour la fixation du composant
d’horlogerie sur I'élément de support qui est ici dans
un état de repos, selon le mode de réalisation de
I'invention ;

- la figure 3 est une vue en coupe selon llI-lll de la
figure 2 ;

- lafigure 4 est une vue a plus grande échelle d’'une
partie A de la figure 2 ;

- la figure 5 représente une piece d’horlogerie com-
prenant un mouvement d’horlogerie pourvu d’au
moins un assemblage comportant un ensemble or-
gane de maintien élastique - composant d’horlogerie
fixé a un élément de support, selon un mode de réa-
lisation de I'invention ;

- lafigure 6 représente un procédé de réalisation d’un
tel assemblage d’'un ensemble organe de maintien
élastique - composant d’horlogerie avec un élément
de support, et

- lafigure 7 est une vue a plus grande échelle d’'une
partie D de la figure 1.

Description détaillée des modes de réalisation préférés

[0026] Les figures 1 a 4 présentent un mode de réali-
sation de I'organe de maintien élastique 1 pour la fixation
d’'un composantd’horlogerie 2 sur un élément de support
3. Atitre d’exemple, 'organe de maintien élastique 1 peut
étre une virole pour la fixation du composant d’horlogerie
2 tel qu’un spiral a un élément de support 3 tel qu’un
arbre de balancier.

[0027] Dans ces modes de réalisation, cet organe de
maintien 1 peut étre compris dans un ensemble 120 or-
gane de maintien élastique - composant d’horlogerie vi-
sible sur la figure 5 et qui est prévu pour étre agencé
dans un mouvement d’horlogerie 110 d’une piéce d’hor-
logerie 100. Un tel ensemble 120 peut étre une piece
monobloc réalisée en une matiere dite « fragile » de pré-
férence une matiére micro-usinable. Une telle matiére
peut comprendre du silicium, du quartz, du corindon ou
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encore de la céramique.

[0028] On notera que dans une variante de cet ensem-
ble, seul'organe de maintien élastique 1 peut étre réalisé
en une telle matiere dite « fragile », le composant d’hor-
logerie 2 étant alors fabriqué en une autre matiére.
[0029] Cetensemble 120 peut faire partie d’'un assem-
blage 130 pour le mouvement horlogerie 110, en étant
fixé a I'élément de support 3 par exemple par serrage
élastique. On notera que cet assemblage 130 a été ima-
giné pour des applications dans le domaine horloger.
Toutefois, l'invention peut parfaitement étre mise en
oeuvre dans d’autres domaines tels que I'aéronautique,
la bijouterie, ou encore I'automobile.

[0030] Un tel organe de maintien 1 comprend une face
supérieure et une face inférieure 12 de préférence planes
comprises respectivement dans des premier et deuxie-
me plans P1 et P2 visibles sur la figure 2, ainsi que des
structures externe et interne 4a, 4b. Ces structures ex-
terne et interne 4a, 4b comprennent respectivement des
parois périphériques externe et interne de cet organe de
maintien 1 et présentent des formes différentes. Plus pré-
cisément, s’agissant de la structure externe 4a, elle peut
présenter une forme globalement hexagonale en com-
prenant notamment des parties présentant des formes
convexes. Chacune de ces parties est comprise dans
une zone de liaison 9 reliant un bras élastique 7 a un
bras rigide 6. Cette structure externe 4a est notamment
destinée a étre reliée au composant d’horlogerie 2 par
I'intermédiaire d’au moins un point d’attache 11 agencé
dans la paroi périphérique externe de I'organe de main-
tien 1. Concernant la structure interne 4b, elle présente
une forme non triangulaire. Cette structure interne 4b qui
comprend la paroi périphérique interne de cet organe de
maintien 1, participe a définir une ouverture 5 d'un tel
organe de maintien 1 dans laquelle est destiné a étre
inséré I'élément de support 3. Cette ouverture 5 définit
un volume dans l'organe de maintien 1 qui est inférieur
aceluid’'une partie de liaison d’'une extrémité de I'élément
de support 3 qui est prévue pour y étre agencée. On
notera que cette partie de liaison présente une section
transversale circulaire et comprend en tout ou partie des
portions de contact 10 convexes définies sur la paroi pé-
riphérique 13 de I'élément de support 3. On notera que
cet élément de support 3 présente un rayon de courbure
R1 visible sur la figure 1.

[0031] Cet organe de maintien 1 comprend les bras
rigides 6 et des bras élastiques 7 reliant les structures
externe et interne 4a, 4b entre elles. On notera que cet
organe de maintien 1 comprend autant de bras rigides 6
que de bras élastiques 7. Les bras rigides 6 sont ici in-
déformables ou quasi-indéformables et jouent un réle
d’éléments de rigidification de I'organe de maintien 1.
S’agissant des bras élastiques 7, ils sont aptes a se dé-
former principalement en traction mais également en tor-
sion. Ces bras rigides 6 et ces bras élastiques 7 sont
définis ou encore distribués de maniére successive et
alternée dans cet organe de maintien 1. Autrement dit,
ces bras rigides 6 sont reliés entre eux par lesdits bras

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

élastiques 7. Plus précisément, chaque bras élastique 7
est relié en ses deux extrémités opposées au niveau de
zones de liaison 9 a deux bras rigides 6 différents. De
tels bras rigides et élastiques 6, 7 comprennent de ma-
niére non limitative et non exhaustive :

- des faces intérieures comprises dans la structure
interne 4b et qui participent a définir ensemble la
paroi périphérique interne de I'organe de maintien 1
etdonc aussil’ouverture 5 de cet organe de maintien
1, et

- des faces extérieures comprises dans la structure
externe 4a et qui définissent ensemble la paroi pé-
riphérique externe de cet organe de maintien 1.

[0032] On notera que les faces intérieures des bras
élastiques 7 sont essentiellement planes et les faces in-
térieures des bras rigides 6 sont non planes en étant par
exemple en tout ou partie sensiblement ondulées. Dans
le présent mode de réalisation, la face intérieure de cha-
que bras rigides 6 comprend une partie sensiblement
creuse ou sensiblement concave dans laquelle sontcom-
prises deux zones de contact 8. Ces deux zones de con-
tact 8 sont aptes a coopérer avec les portions de contact
10 correspondantes de I'élément de support 3. De telles
zones de contact 8 sont définies dans la face intérieure,
notamment dans une partie concave de cette face inté-
rieure, en s’étendant sensiblement sur tout ou partie de
I'épaisseur de I'organe de maintien 1. De plus ces zones
de contact 8 sont plates en comprenant chacune une
surface qui est en tout ou partie plane. Dans la face in-
térieure, les deux zones de contact 8 de chaque bras
rigide 8 autrement appelées zones de contact 8 plates,
sontcomprises respectivementdans des plans différents
formant ensemble un angle obtus. Ces deux zones de
contact 8 de chaque bras rigide sont disjointes en étant
espacées|’'unede l'autre. Autrementdit, la face intérieure
comprend une zone de séparation 18 des deux zones
de contact 8 de chaque bras rigide 6 visible sur les figures
4 et 7. Cette zone de raccordement 18 comprend deux
extrémités qui définissent avec I'axe central C un angle
o compris entre environ 1 et 9 degrés et qui peut étre de
préférence de 2 degrés. S’agissantdes zones de contact
8, elles comprennent chacune deux extrémités qui défi-
nissent avec I'axe central C un angle B compris entre
environ 1 et 15 degrés, et qui peut étre de préférence de
10 degreés.

[0033] Les zones de contact 8 des bras rigides 6 sont
prévues notamment pour coopérer avec les portions de
contact 10 selon une configuration de contact de type
plan-convexe dans laquelle configuration ou la surface
plane de chaque zone de contact 8 coopére avec la por-
tion de contact 10 correspondante de forme convexe de
I'élément de support 3. Précisons ici que cette forme con-
vexe de chaque portion de contact 10 est appréciée re-
lativement a la surface plane de chaque zone de contact
8 correspondante au regard de laquelle cette portion 10
est agencée. On notera que cette surface plane de cha-
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que zone de contact 8 forme un plan tangent au diamétre
de I'élément de support. Autrement dit, la surface plane
est perpendiculaire au diameétre et donc au rayon R1 de
I'élément de support.

[0034] Dans cette configuration, la présence de deux
zones de contact 8 plates dans la face intérieure de cha-
que brasrigide 6 permet d’effectuer une pression de con-
tact entre 'organe de maintien 1 et I'élément de support
3 lors de laréalisation d’une liaison mécanique entre eux
et ce, tout en diminuant de maniére conséquente I'inten-
sité des contraintes au niveau de ces zones de contact
8 et les portions de contact 10 correspondantes de I'élé-
ment de support 3 lors de 'assemblage et/ou la fixation
de cet organe de maintien 1 avec I'élément de support
3, lesquelles contraintes étant susceptibles d’endomma-
ger l'organe de maintien 1 par I'apparition de cassu-
res/brisures ou encore des fissures.

[0035] Dans I'état de la technique, cette pression de
contact est estimée a partir de I'équation de la pression
de Hertz classiquement mais pas exclusivement mise en
oeuvre pour la détermination d’'une pression de contact
entre des pieces cylindriques ou sphériques présentant
des diameétres ou des rayons de courbures différents.
Dans le cas présent, cette pression de Hertz est définie
selon I'équation suivante :

E*F 1/2
P =
(nLR)

Avec :

- E* qui est un module d’élasticité équivalent ;

- F quiestla force radiale encore appelée effort pres-
seur ou charge radiale ou encore force de contact
subit par les zones de contact 8 ;

- L quiestlalongueur de guidage correspondant a la
longueur de chaque zone de contact 8 soit I'épais-
seur de I'organe de maintien 1 ;

- R qui est le rayon de courbure relative défini par
I'équation suivante :

R1Rp
R +R,

R =
lorsque la zone contact 8 et la
portion de contact 10 correspondante de I'élé-
ment de support 3 présente des rayons de cour-
bure R, et R, différents et sont dans une confi-

guration de contact de type convexe-convexe.

[0036] Dans le présent mode de réalisation, les deux
zones de contact 8 de chaque bras rigide 6 sont planes
et ne présentent donc pas de rayons de courbure R,. De
telles zones de contact 8 sont aptes a coopérer avec les
portions de contact 10 correspondantes de I'élément de
support 3 dans la configuration de contact de type plan-
convexe.

[0037] Ainsidans une telle configuration de contact, la
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pression de contact définie par I'’équation de la pression
de Hertz estinférieure a celle relative aux configurations
de contact de type convexe-convexe lors desquelles la
zone de contact 8 qui présente alors un rayon de cour-
bure R, est apte & coopérer avec la portion de contact
10 correspondante de I'élément de support 3. Cette pres-
sion de contact présente lors de la configuration de con-
tact de type plan-convexe, est inférieure a celles mises
en oeuvre lors des autres configurations décrites précé-
demmentnotammentdu faitde la valeur plus élevée dans
ce contexte du rayon de courbure relative R résultant de
I'absence d’'un rayon de courbure pour chaque zone de
contact 8 plate de I'organe de maintien 1 du présent mode
de réalisation.

[0038] Dans la configuration de contact de type plan-
convexe ou les deux zones de contact 8 de chaque bras
rigide 6 sont aptes a coopérer avec les portions de con-
tact 10 correspondantes de I'élément de support 3, la
pression de contact est inférieure a celles de ces autres
configurations de contact d’au moins de 40%.

[0039] Dans ce mode de réalisation, les bras rigides
et élastiques 6, 7 relient les structures externe et interne
4a, 4b entre elles en comprenant d’ailleurs chacune une
partie de ces structures externe et interne 4a, 4b. Dans
cet organe de maintien 1, ces bras rigides et élastiques
6, 7 permettent essentiellement de réaliser une fixation
du type serrage élastique de I'élément de support 3 dans
'ouverture 5 ménagée dans cet organe de maintien 1
qui est définie par la structure interne 4b et en particulier
par la paroi périphérique interne de cet organe de main-
tien 1.

[0040] Ainsi que nous l'avons vu, ces bras rigides 6
comprennent donc les seules zones de contact 8 de I'or-
gane de maintien 1 avec I'élément de support 3 qui peu-
vent étre définies dans tout ou partie des faces intérieures
de ces bras rigides 6. Les deux zones de contact 8 de
chaque bras rigide 6 autrement appelées « interfaces de
contact », sont prévues chacune pour coopérer avec une
paroi périphérique 13 de la partie de liaison de I'élément
de support 3 en particulier avec les portions de contact
10 correspondantes définies dans cette paroi périphéri-
que 13 de I'élément de support 3. Dans ce contexte, I'or-
gane de maintien 1 comprend alors six zones de contact
8 qui participent a réaliser un centrage précis du compo-
sant d’horlogerie 2, par exemple un spiral, dans le mou-
vement d’horlogerie 110.

[0041] En référence a la figure 3, dans cet organe de
maintien 1, chaque bras rigide 6 présente un volume de
matiére qui est sensiblement supérieur ou strictement
supérieur au volume de matiere constituant chaque bras
élastique 7. On notera en effet que les structures externe
etinterne 4a, 4b, eten particulier les parois périphériques
interne et externe, sont séparées l'une de l'autre dans
cet organe de maintien 1 par un écart variable E qui évo-
lue alors selon que ces structures sont comprises par
exemple dans un bras rigide 6 ou encore un bras élasti-
que 7. En effet, cet écart E est un écart maximal E1 lors-
qu'il est défini entre des parties de parois périphériques
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interne et externe comprises dans chaque bras rigide 6,
soit I'écart maximal E1 présent entre les faces intérieure
et extérieure de ce bras rigide 6. En particulier pour cha-
que bras rigide 6, cet écart maximal E1 est défini entre
une partie de la face intérieure jouxtant la partie sensi-
blement creuse dans laquelle sont comprises deux zones
de contact 8 de chaque bras rigide 6 et une partie oppo-
sée de la paroi périphérique externe de ce bras rigide 6.
Par ailleurs, cet écart E est un écart minimal E2 lorsqu'il
est défini entre des parties des parois périphériques ex-
terne et interne comprises dans les bras élastiques 7,
soit I'écart minimal E2 présent entre les faces intérieure
et extérieure de ce bras élastique 7.

[0042] On comprend donc ici que chaque bras élasti-
que 7 présente une section transversale qui estinférieure
aune sectiontransversale de chaque brasrigide 6. Autre-
mentdit, la section transversale de chaque bras élastique
7 présente une surface qui est inférieure a une surface
de la section transversale de chaque bras rigide 6. On
notera que la section transversale du bras élastique 7
est constante ou sensiblement constante dans tout le
corps de ce bras élastique 7 alors que la section trans-
versale du bras rigide 6 est inconstante/variable dans
tout le corps de ce bras rigide 6. En complément on re-
marquera que :

- la section transversale de chaque bras rigide 6 est
de préférence une section pleine ou partiellement
pleine qui est perpendiculaire a la direction longitu-
dinale selon laquelle s’étend le corps de ce bras ri-
gide 6, et

- la section transversale de chaque bras élastique 7
estde préférence une section pleine ou partiellement
pleine qui est perpendiculaire a la direction longitu-
dinale selonlaquelle s’étend le corps de ce bras élas-
tique 7.

[0043] Une telle configuration des bras rigides et élas-
tiques 6, 7 permet a I'organe de maintien 1 d’emmaga-
siner une quantité plus importante d’énergie élastique
pour un méme serrage en comparaison avec les organes
de maintien de I'état de la technique. Une telle quantité
d’énergie élastique emmagasinée dans l'organe de
maintien 1 permet alors d’obtenir un couple de tenue plus
important de 'organe de maintien sur I'élément de sup-
port 3 dans I'assemblage 130 de I'ensemble 120 organe
de maintien - composant d’horlogerie avec cet élément
de support 3. En complément, on notera qu’une telle con-
figuration de I'organe de maintien 1 permet de stocker
des ratios d’énergie élastique qui sont 6 a 8 fois supé-
rieurs a ceux des organes de maintien de I'état de la
technique.

[0044] On notera que la disposition des bras rigides et
élastiques 6, 7 dans I'organe de maintien 1 permet lors
d’'uneinsertion avec serrage, une déformation de chaque
bras élastique 7 permettant d’'accommoder la déforma-
tion de 'ensemble de I'organe de maintien 1 avec la géo-
métrie de la partie de liaison de I'élément de support 3
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sur laquelle on 'assemble. On complément, le mode de
déformation que subit chaque bras élastique est une tor-
sion toroidale couplée a une expansion radiale.

[0045] En référence a lafigure 5, l'invention porte éga-
lement sur un procédé de réalisation de I'assemblage
130 de I'ensemble 120 organe de maintien élastique -
composant d’horlogerie avec I'élément de support 3. Ce
procédé comprend une étape d’'insertion 13 de I'élément
de support 3 dans 'ouverture 5 de I'organe de maintien
1. Durant cette étape 13, I'extrémité de I'’élément de sup-
port est présentée a I'entrée de I'ouverture 5 définie dans
la face inférieure 12 de I'organe de maintien 1 en prévi-
sion del'introduction de la partie de liaison de cet élément
de support 3 dans le volume défini dans cette ouverture
5. Cette étape 13 comprend une sous-étape de défor-
mation 14 élastique de 'organe de maintien 1 notamment
d’'une zone centrale de cet organe de maintien 1 com-
prenant ladite ouverture 5 résultant de I'application d’'une
force de contact sur les zones de contact 8 des bras
rigides 6 par les portions de contact 10 de la paroi péri-
phérique 13 de la partie de liaison de I'élément de support
3. Cette déformation élastique de la zone centrale en-
gendre de fait une déformation de la face inférieure 12
de I'organe de maintien 1 qui présente alors une forme
essentiellement concave notamment au niveau d’'une
partie de cette face 12 comprise dans la zone centrale
de I'organe de maintien 1. Autrement dit, lorsque la zone
centrale de I'organe de maintien 1 est déformée, cette
face inférieure 12 n’est plus plane et n’est alors plus en-
tierement comprise dans le deuxiéme plan P2.

[0046] Ainsi que nous I'avons précédemment évoqué,
cette déformation élastique de I'organe de maintien 1
résulte de I'application de la force de contact sur les zo-
nes de contact 8 des bras rigides 6 par les portions de
contact 10 de la paroi périphérique 13 de I'élément de
support 3. Une telle sous-étape de déformation 14 com-
prend une phase de déplacement 15 des bras rigides 6
sous l'action de la force de contact qui leurs est appli-
quée. Un tel déplacement des bras rigides 6 est réalisé
selon une direction comprise entre une direction radiale
B1 par rapport a un axe central C commun a I'élément
de support 3 et a I'organe de maintien 1, et une direction
B2 confondue avec cet axe central C. On notera que
cette direction B2 est perpendiculaire a la direction B1
et est orientée selon un sens défini de la face inférieure
12 vers la face supérieure. La force de contact est de
préférence perpendiculaire ou sensiblement perpendi-
culaire a ladite zone de contact 8. Lors du déroulement
de cette phase 12, les brasrigides 6 ainsi en déplacement
sous l'action de cette force de contact, engendrent une
double déformation élastique des bras élastiques 7.
[0047] Une premiere déformation autrement appelée
« déformation élastique en torsion » de ces bras élasti-
ques 7. Lors de cette déformation en torsion, chaque
bras élastique 7 est entrainé en ses deux extrémités se-
lon un méme sens de rotation B4 par les bras rigides 6
en déplacement, auxquels bras 6 de telles extrémités
sont reliées. On remarquera que seule une partie du
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corps de ces bras élastiques 7 est déformable en torsion
ici les extrémités de ces bras 7. Une telle premiére dé-
formation participe notamment a améliorer l'insertion de
I'élément de support 3 dans I'ouverture 5 de I'organe de
maintien 1 en participant a éviter toute cassure de l'or-
gane de maintien 1 et/ou toute apparition d’'une fissure
danscetorgane 1lors de son assemblage avecI'élément
de support 3.

[0048] Une deuxiéme déformation autrement appelée
« déformation par traction » ou encore « déformation
élastique en extension » des bras élastiques 7. Lors de
cette déformation en extension, chaque bras élastique 7
est tiré en ses deux extrémités selon la direction longi-
tudinale B3 dans des sens opposeés par les bras rigides
6 en déplacement, auxquels bras 6 de telles extrémités
sont reliées. Une telle deuxiéeme déformation participe
notamment a ce que I'organe de maintien 1 emmagasine
une quantité importante d’énergie élastique.

[0049] Cette double déformation élastique des bras
élastiques 7 peut étre réalisée de maniére simultanée ou
sensiblement simultanée, ou encore de maniére succes-
sive ou sensiblement successive. On notera dans le ca-
dre de la mise en oeuvre de la phase de déformation que
lorsque cette double déformation élastique est réalisée
de maniére successive ou sensiblement successive, la
premiére déformation peut étre alors effectuée avant la
deuxieme déformation.

[0050] Ce procédé comprend ensuite une étape de
fixation 16 de I'organe de maintien 1 sur I'élément de
renfort 3. Une telle étape de fixation 16 comprend une
sous-étape de réalisation 17 d’un serrage élastique radial
de I'organe de maintien 1 sur I'élément de support 3. On
comprend donc que dans un tel état de contrainte, I'or-
gane de maintien 1 stocke une quantité importante
d’énergie élastique qui contribue a lui conférer un couple
de tenue conséquent autorisant notamment un virolage
optimal par serrage élastique.

Revendications

1. Organe de maintien élastique (1) pourla fixation d’'un
composant d’horlogerie (2) sur un élément de sup-
port (3), comprenant une ouverture (5) dans laquelle
est susceptible d’étre inséré ledit élément de support
(3), l'organe de maintien (1) comprenant des bras
rigides (6) et des bras élastiques (7) contribuant a
assurer un serrage élastique de I'élément de support
(3) dans l'ouverture (5) chaque bras rigide (6) étant
pourvu de deux zones de contact (8) plates de I'or-
gane de maintien (1) aptes a coopérer avec des por-
tions de contact (10) convexes correspondantes de
I’élément de support (3).

2. Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que les deux
zones de contact (8) sont réparties de maniere dis-
jointe sur une face intérieure de chaque bras rigide
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10.

1.

(6) dudit organe de maintien (1) en étant espacées
I'une de l'autre.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque zone de contact (8) est définie
sur une face intérieure de chaque bras rigide (6) de
I'organe de maintien (1) en s’étendant sur tout ou
partie d’'une épaisseur de cet organe de maintien (1).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque zone de contact (8) est apte
a coopérer avec la portion de contact (10) corres-
pondante de I'élément de support (3) en étant dans
une configuration de contact de type plan-convexe.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’il comprend autant de zones de contact
(8) que de portions de contact (10).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que les deux zones de contact (8) de cha-
que bras rigide (6) sont comprises respectivement
dans des plans différents formant ensemble un angle
obtus.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’il comprend autant de bras rigides (6)
que de bras élastiques (7).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que les bras rigides (6) et les bras élasti-
ques (7) sont agencés dans 'organe de maintien (1)
de maniére successive et alternée.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque bras rigide (6) est relié en ses
deux extrémités opposées a deux bras élastiques
(7) différents.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque bras rigide (6) présente un
volume de matiére supérieur au volume de matiére
constituant chaque bras élastique (7).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque bras élastique (7) présente
une section transversale qui estinférieure a une sec-
tion transversale de chaque bras rigide (6).
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Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que chaque bras élastique (7) présente
une section transversale qui est constante dans tout
le corps de ce bras élastique (7).

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’ilcomprend un point d’attache (11) avec
le composant d’horlogerie (2).

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’il est une virole pour la fixation du com-
posant d’horlogerie (2) tel qu’un spiral a un élément
de support (3) tel qu’un arbre de balancier.

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’il réalisé en une matiere a base de si-
licium.

Ensemble (120) organe de maintien élastique - com-
posantd’horlogerie pour un mouvementd’horlogerie
(110) d’une piece d’horlogerie (100) comprenant un
organe de maintien (1) selon 'une quelconque des
revendications précédentes.

Ensemble (120) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce qu’il est monobloc.

Assemblage (130) pour un mouvement d’horlogerie
(110) d’une piece d’horlogerie (100) comprenant un
ensemble (120) organe de maintien élastique - com-
posant d’horlogerie selon I'une quelconque des re-
vendications 16 et 17, ledit ensemble (120) étant fixé
a un élément de support (3).

Mouvementd’horlogerie (110) comprenant au moins
un assemblage (130) selon la revendication précé-
dente.

Piece d’horlogerie (100) comprenant un mouvement
d’horlogerie (110) selon la revendication précéden-
te.

Procédé de réalisation d’'un assemblage (130) d’'un
ensemble (120) organe de maintien élastique - com-
posant d’horlogerie avec un élément de support (3)
selon la revendication précédente, comprenant:

- une étape d’insertion (13) de I'élément de sup-
port (3) dans I'ouverture (5) de I'organe de main-
tien élastique (1) dudit ensemble (120), ladite
étape (13) comprenant une sous-étape de dé-
formation élastique (14) de 'organe de maintien
élastique (1) pourvue d'une phase de déplace-
ment (15) des bras rigides (6) de I'organe de
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maintien élastique induisant une double défor-
mation élastique des bras élastiques (7) de cet
organe de maintien élastique (1), et

- une étape de fixation (16) de I'organe de main-
tien (1) sur I'’élément de support (3) comprenant
une sous-étape de réalisation (17) d’'un serrage
élastique radial de I'organe de maintien (1) sur
I’élément de support (3).



EP 3 627 234 A1




EP 3 627 234 A1

N-110

~120

\
)
/
100 = | <
3 g
7
\\
FIG. 5 130
13 14 15 16 17

FIG. 6

10



EP 3 627 234 A1

Fig. 7

18

1"



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 3 627 234 A1

Européisches
Patentamt
European
Patent Office
Office européen

des brevets

N

EPO FORM 1503 03.82 (P04C02)

RAPPORT DE RECHERCHE EUROPEENNE

DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS

Numéro de la demande

EP 18 19 6009

Citation du document avec indication, en cas de besoin,

Revendication

CLASSEMENT DE LA

Catégorie des parties pertinentes concernée DEMANDE (IPC)
X WO 2013/045706 A2 (ROLEX SA [CH]) 1-21 INV.
4 avril 2013 (2013-04-04) G04B13/02
* page 9, 1. 21 -page 11, 1. 22, page 11, GO4B17/32
1.23-24; GO4B17/34
figures 4,9,10 *
A EP 2 755 093 A2 (MASTER DYNAMIC LTD [CN]) [1-21
16 juillet 2014 (2014-07-16)
* alinéa [0034] - alinéa [0074]; figures
2a-5 *
A WO 20117116486 Al (ROLEX SA [CH]; DAOUT 1-20

JEROME [CH])
29 septembre 2011 (2011-09-29)
* page 7, ligne 15 - page 17, ligne 5 *

Le présent rapport a été établi pour toutes les revendications

DOMAINES TECHNIQUES
RECHERCHES (IPC)

GO4B

Lieu de la recherche Date d'achévement de la recherche

La Haye 15 mars 2019

Examinateur

Camatchy Toppé, A

CATEGORIE DES DOCUMENTS CITES

T : théorie ou principe a la base de l'invention

E : document de brevet antérieur, mais publié a la

X : particulierement pertinent & lui seul

Y : particuliérement pertinent en combinaison avec un
autre document de la méme catégorie

A : arriére-plan technologique

O : divulgation non-écrite

P : document intercalaire

date de dépét ou apres cette date
D : cité dans la demande
L : cité pour d'autres raisons

& : membre de la méme famille, document correspondant

12




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EPO FORM P0460

EP 3 627 234 A1

ANNEXE AU RAPPORT DE RECHERCHE EUROPEENNE
RELATIF A LA DEMANDE DE BREVET EUROPEEN NO.

EP 18 19 6009

La présente annexe indique les membres de la famille de brevets relatifs aux documents brevets cités dans le rapport de

recherche européenne visé ci-dessus.

Lesdits members sont contenus au fichier informatique de 'Office européen des brevets a la date du

Les renseignements fournis sont donnés a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilité de I'Office européen des brevets.

15-03-2019

Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

WO 2013045706 A2 04-04-2013 CN 103930837 A 16-07-2014
EP 2761380 A2 06-08-2014
JP 6301834 B2 28-03-2018
JP 2014528572 A 27-10-2014
US 2015023140 Al 22-01-2015
WO 2013045706 A2 04-04-2013

EP 2755093 A2 16-07-2014 CN 103926823 A 16-07-2014
EP 2755093 A2 16-07-2014
HK 1186057 A2 07-03-2014
HK 1198374 Al 10-04-2015
HK 1198375 Al 10-04-2015
US 2014198627 Al 17-07-2014

WO 2011116486 Al 29-09-2011 CN 102893224 A 23-01-2013
EP 2550566 Al 30-01-2013
JP 5753252 B2 22-07-2015
JP 2013524163 A 17-06-2013
US 2013047437 Al 28-02-2013
WO 2011116486 Al 29-09-2011

Pour tout renseignement concernant cette annexe : voir Journal Officiel de I'Office européen des brevets, No.12/82

13




	bibliographie
	abrégé
	description
	revendications
	dessins
	rapport de recherche

