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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 des éléments de support de différents types tels qu’un
arbre de balancier ou encore un faux-axe.

[0002] L’invention porte aussisurun ensemble organe
de maintien élastique - composant d’horlogerie et des
assemblages comprenant un tel ensemble et un élément
de support, ainsi que sur un procédé de réalisation d’'un
tel assemblage.

[0003] L’invention porte enfin sur un mouvement d’hor-
logerie comprenant au moins un de ces assemblages
ainsi que sur une piéce d’horlogerie comprenant un tel
mouvement.

Arriere-plan de I'invention

[0004] 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 d’organes de régulation tels que
des résonateurs de mouvements d’horlogerie et ce, par
un serrage élastique. De tels spiraux sont classiquement
chacun enroulé autour d’'un axe de spiral en étant pourvu
d’'une virole a leur extrémité interne. Cette virole com-
porte une ouverture dont la face intérieure comprend des
interfaces de maintien qui sont agencées pour coopérer
avec un arbre de révolution autour dudit axe de spiral en
contribuant au centrage dudit spiral sur un tel arbre.
[0005] Au préalable de laréalisation de tels assembla-
ges, il est courant d’effectuer des mesures de couple
et/ou de rigidité de ces spiraux lors notamment d’une
opération dite de classage. Pour ce faire, la virole d’un
spiral donné est alors chassée sur un faux-axe de section
transversale circulaire qui participe a assurer son main-
tien en position angulaire et verticale. Le diamétre de ce
faux-axe est défini en fonction du diameétre de I'ouverture
delavirole du spiral et ce, de maniére a ce que le maintien
en position angulaire et verticale de cette virole, lors de
la mesure du couple du spiral, est obtenu par un serrage
de cette virole sur ce faux-axe. Un tel serrage qui résulte
de la déformation élastique de la virole, présente une
valeur définie en fonction du diamétre du faux-axe. Par
la suite, une fois I'opération de classage acheveée, la vi-
role du spiral est alors séparée/déchassée du faux-axe
en vue de son assemblage par chassage sur I'arbre de
balancier de maniére a ce que les interfaces de maintien
de la virole coopérent avec cet arbre de balancier afin
d’assurer un serrage élastique.

[0006] Toutefois, une telle opération de classage peut
étre a l'origine de « défauts produits » du fait qu’il arrive
que la virole vienne a se casser/s’égriser lors de sollici-
tations multiples et répétitives liées a son chassage, dé-
chassage sur/du le faux-axe et ensuite un
« rechassage » surl'arbre de balancier, ou encore durant
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le fonctionnement du résonateur dans lequel elle est
comprise notamment lors de la mise en mouvement. En
effet, durant I'opération de classage, le serrage réalisé
entre le faux-axe et la virole entraine des efforts de ci-
saillement qui peuvent endommager cette virole en en-
gendrant de micro-cassures au niveau d’au moins une
aréte de cette virole. Autrement dit, le chassage sur le
faux-axe de cette virole, classiquement réalisée en un
matériau trés fragile sous contrainte mécanique tel que
le silicium, peut générer des tensions dans la matiere de
ce spiral et engendrer un risque d’égrisure pouvant se
révéler trés critique car induisant une amorce de rupture
au niveau de la virole avec un risque de casse de celle-
ci qui sera détectée plus tard lors de la mise en mouve-
ment.

Résumé de l'invention

[0007] Le butde la présente invention est de pallier en
tout ou partie les inconvénients cités précédemment en
proposant un organe de maintien élastique comprenant
plusieurs interfaces de maintien spécifiques prévues
chacune pour coopérer exclusivement avec un type
d’élément de support donné et en particulier avec la paroi
périphérique de cet élément de support lors du montage
de cet organe sur ce dernier.

[0008] A cet effet, I'invention porte sur un organe de
maintien élastique pour la fixation d'un composant d’hor-
logerie sur des éléments de support différents notam-
ment un arbre de balancier ou un faux-axe, comprenant
une ouverture dans laquelle est susceptible d’étre inséré
ledit élément de support, 'organe de maintien compor-
tant des bras contribuant a assurer un montage de I'élé-
ment de supportdans 'ouverture chaque bras étant pour-
vu de premiére et deuxiéme interfaces de maintien cha-
cune destinée a assurer un montage dudit organe de
maintien sur des éléments de support différents.

[0009] Ainsi grace a ces caractéristiques, et en parti-
culier aux premiére et deuxiéme interfaces de maintien
de chaque bras, les parties de I'organe de maintien, ici
une virole, qui sont sollicitées lors de son montage sur
le faux-axe sont différentes de celles qui le sont lors du
chassage de cet organe sur un élément de support tel
que l'arbre de balancier. De plus, la deuxiéme interface
de maintien d’un tel organe de maintien permet d’assurer
un montage de cet organe sur le faux-axe par la réalisa-
tion d’'un posage et d'un accouplement de cet organe de
maintien avec ce faux-axe et plus par un montage par
chassage comme c’est le cas dans I'état de la technique.
Ce posage prévoit une mise en place de cet organe de
maintien sur le faux-axe sans serrage élastique c’est-a-
dire sans déformation de cet organe de maintien. De mé-
me cetaccouplement est effectué sans serrage élastique
et ce grace ala complémentarité de leur forme qui permet
ainsi une coopération entre ces derniers lorsqu’ils sont
entrainés dans un mouvement de rotation lors de la réa-
lisation de I'opération de classage.

[0010] Dans d’autres modes de réalisation :
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les éléments de support différents présentent cha-
cun une section transversale différente ;

les premiére et deuxiéme interfaces de maintien
comprennent chacune au moins une zone de contact
configurée pour coopérer avec I'élément de support
correspondant ;

au moins une zone de contact des premiere et
deuxiéme interfaces de maintien est comprise dans
une portion de liaison de chaque bras de l'organe
de maintien en s’étendant sur tout ou partie d’'une
épaisseur de cet organe de maintien ;

chaque zone de contact des premiére et deuxieme
interfaces de maintien est apte a coopérer avec une
portion de contact correspondante de I'élément de
support correspondant en étant dans une configu-
ration de contact de type plan-convexe ;

la premiére interface de maintien comprend deux
zones de contact convexes délimitant une portion
de liaison de chaque bras ;

la deuxiéme interface de maintien comprend deux
zones de contact plates réparties de maniére dis-
jointe sur une portion de liaison de chaque bras entre
les deux zones de contact de la premiére interface
de maintien ;

les deux zones de contact plates de la deuxiéme
interface de maintien de chaque bras sontcomprises
respectivement dans des plans différents formant
ensemble un angle obtus ;

la deuxiéme interface de maintien de chaque bras
comprend une unique zone de contact plate agen-
cée a équidistance des deux zones de contact con-
vexes de la premiére interface de maintien ;

un bras comprend des sous-bras rigide et élastique
ou un sous-bras élastique ;

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

les sous-brasrigides etles sous-bras élastiques sont
agenceés dans I'organe de maintien de maniére suc-
cessive et alternée ;

chaque sous-bras rigide est relié en ses deux extré-
mités opposées a deux sous-bras élastiques
différents ;

chaque sous-bras rigide présente un volume de ma-
tiere supérieur au volume de matiere constituant
chaque sous-bras élastiques ;

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

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

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

I'organe de maintien est une virole pour la fixation
du composant d’horlogerie tel qu’un spiral a un élé-
ment de support tel qu’un arbre de balancier ou un
faux-axe ;

'organe de maintien élastique selon I'une quelcon-
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que des revendications précédentes, caractérisé en
ce qu’il est réalisé en matériau micro-usinable com-
prenant du silicium, du quartz, du corindon, du sili-
cium et du dioxyde de silicium, du DLC, du verre
métallique, de la céramique ou tout autre matériau
au moins partiellement amorphe, ou similaire.

[0011] L’invention porte aussisurun ensemble organe
de maintien élastique - composant d’horlogerie pour un
mouvement d’horlogerie d’'une piéce d’horlogerie com-
prenant un organe de maintien.

[0012] Avantageusement, cet ensemble est mono-
bloc.
[0013] L’invention porte égalementsurunassemblage

comprenant un ensemble organe de maintien élastique
- composant d’horlogerie et un élément de support no-
tamment un faux-axe, ledit ensemble étant maintenu sur
ledit élément de support a partir d’'une premiére interface
de maintien dudit organe de maintien, ladite premiére
interface de maintien étant configurée pour coopérer
avec une paroi périphérique dudit élément de support.
[0014] En particulier, 'assemblage comprend un en-
semble organe de maintien élastique - composant d’hor-
logerie et un élément de support notamment un arbre de
balancier, ledit ensemble étant maintenu sur ledit élé-
ment de support a partir d'une deuxieéme interface de
maintien dudit organe de maintien, ladite deuxiéme in-
terface de maintien étant configurée pour coopérer avec
une paroi périphérique dudit élément de support.
[0015] L’invention porte aussi sur un mouvement
d’horlogerie comprenant au moins un tel assemblage.
[0016] L’invention porte également sur une piece
d’horlogerie comprenant un tel mouvement d’horlogerie.
[0017] L’invention porte également sur un procédé de
réalisation d’'un assemblage d’un ensemble organe de
maintien élastique - composant d’horlogerie avec un élé-
ment de support, comprenant une étape de montage de
I’élément de support sur I'organe de maintien, ladite éta-
pe comprenant :

- lorsquil s’agit d'un 'assemblage de I'ensemble or-
gane de maintien élastique - composantd’horlogerie
avec I'élément de support tel qu’un faux-axe, une
sous-étape de posage lors de laquelle I'organe de
maintien est mis en place sur cet élément de support
et une sous-étape d’accouplement de cet organe de
maintien avec I'élément de support, et

- lorsquil s’agit d'un 'assemblage de I'ensemble or-
gane de maintien élastique - composantd’horlogerie
avec I'élément de support tel qu’un arbre de balan-
cier, une sous-étape de déformation élastique de
I'organe de maintien élastique pourvue d’'une phase
de déplacement des bras de I'organe de maintien
élastique, et une étape de fixation de I'organe de
maintien sur I'élément de support comprenant une
phase de réalisation d’un serrage élastique radial de
I'organe de maintien sur I'élément de support.
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Description sommaire des dessins

[0018] 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 estune vue d’un organe de maintien élas-
tique pour la fixation d’'un composant d’horlogerie
assemblé a un élément de support tel qu’'un faux
axe, selon un mode de réalisation de I'invention ;

- lafigure 2 est une vue d’un organe de maintien élas-
tique pour la fixation d’'un composant d’horlogerie
assemblé a un élément de support tel qu’un arbre
de balancier, selon un mode de réalisation de
'invention ;

- lafigure 3 est une vue de I'organe de maintien élas-
tique pour la fixation du composant d’horlogerie sur
I'élément de support, selon le mode de réalisation
de I'invention ;

- lafigure 4 représente une vue a plus grande échelle
d’une partie A de la figure 3 sous un autre angle de
vue, selon un mode de réalisation de I'invention, et

- lafigure 5 représente un assemblage comportant un
ensemble organe de maintien élastique - composant
d’horlogerie fixé a un élément de support tel qu'un
faux-axe compris dans un dispositif de réalisation
d’une opération de classage, selon un mode de réa-
lisation de 'invention ;

- la figure 6 représente une piéce 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 tel qu’un arbre de ba-
lancier, selon un mode de réalisation de I'invention,
et

- lafigure 7 représente un procédé de réalisation de
tels assemblages d’'un ensemble organe de maintien
élastique - composant d’horlogerie avec un élément
de support de type faux-axe ou arbre de balancier.

Description détaillée des modes de réalisation préférés

[0019] Les figures 1 a 4 présentent un mode de réali-
sation de I'organe de maintien élastique 1 pour la fixation
d’'un composant d’horlogerie 2 sur un élément de support
3a, 3b. A titre d’exemple, I'organe de maintien élastique
1 peut étre une virole pour la fixation du composant d’hor-
logerie 2 tel qu’un spiral a un élément de support 3a, 3b
tel qu'un « faux axe » et un arbre de balancier visibles
respectivementsurles figures 1 et2. Cetorgane de main-
tien élastique 1 estréalisé en une matiere dite « fragile »
de préférence une matiére micro-usinable. Une telle ma-
tiere peut comprendre du silicium, du quartz, du corindon,
du silicium et du dioxyde de silicium, DLC, verre métal-
lique, de la céramique, autre matériau au moins partiel-
lement amorphe, ou similaire.

[0020] Dans ce mode de réalisation, cet organe de
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maintien 1 peut étre compris dans un ensemble 120 or-
gane de maintien élastique - composant d’horlogerie vi-
sible sur les figures 5 et 6. Un tel ensemble 120 est prévu
pour étre agencé dans un mouvement d’horlogerie 110
d’'une piéce d’horlogerie 100 visible sur la figure 6, et
également pour étre chassé sur un élément de support
3a tel que I'arbre de balancier ou encore étre posé sur
un élément de support 3b comme le faux-axe lors de la
réalisation d’'une opération de classage. Un tel ensemble
120 peut étre une piece monobloc et étre réalisé dans
une matiéere « fragile » similaire a celle de la virole.
[0021] Onnotera que dans une variante de cetensem-
ble 120, seul 'organe de maintien élastique 1 peut étre
réalisé en une telle matiere dite « fragile », le composant
d’horlogerie 2 étant alors fabriqué en une autre matiere.
[0022] Cetensemble 120 peut faire partie d’'un assem-
blage 130a, 130b pour le mouvement horlogerie 110 ou
encore pour un dispositif 140 de réalisation d’'une opé-
ration de classage, en étant monté sur I'élément de sup-
port 3a, 3b, ici I'arbre de balancier ou le faux-axe. Un tel
dispositif 140 visible surlafigure 5, comprend notamment
un module de mesure 150 et I'élément de support 3a ici
le faux-axe aussi appelé « faux arbre ». On notera que
cet assemblage 130a, 130b a été imaginé pour des ap-
plications dans le domaine horloger. Toutefois, I'inven-
tion peut parfaitement étre mise en oeuvre dans d’autres
domainestels que I'aéronautique, la bijouterie, ou encore
'automobile.

[0023] Un tel organe de maintien 1 comprend des
structures externe et interne 4a, 4b ainsi qu’une face su-
périeure et une face inférieure 12 de préférence planes
qui sont toutes deux comprises respectivement dans des
premier et deuxieme plans P1 et P2. 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. Cette
organe de maintien 1 présente une épaisseur qui s’étend
de la face supérieure a la face inférieure 12. Ainsi que
nous I'avons évoqué précédemment cet organe de main-
tien peut correspondre a n’importe quel type de virole en
comprenant des bras 6 comportant chacun un sous-bras
élastique ou des sous-bras rigide et élastique 7a, 7b. Un
tel organe de maintien 1 comprend une structure externe
4a présentant une forme quelconque en étant par exem-
ple essentiellement triangulaire, circulaire ou encore de
forme similaire a celle d’'un quadrilatére. Cette structure
interne 4b qui comprend la paroi périphérique interne de
cetorgane de maintien 1, participe a définir une ouverture
5 d’un tel organe de maintien 1 dans laquelle est destiné
aétreinséré I'élément de support 3a, 3b. Cette ouverture
5 définit un volume dans I'organe de maintien 1 qui est
inférieur a celui d’'une partie de liaison d’'une extrémité
de I'élément de support 3a, 3b qui est prévue poury étre
agenceée. On notera que cette partie de liaison comprend
en tout ou partie des portions 10 définies sur la paroi
périphérique 21 de I'élément de support 3a, 3b et qui
sont prévues notamment pour coopérer avec des pre-
miéres et deuxiémes interfaces de maintien 20a, 20b
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spécifiques et/ou dédiées des bras 6. Ces premiere et
deuxiéme interfaces de maintien 20a, 20b sont chacune
destinée a assurer un montage dudit organe de maintien
1 sur des éléments de support 3a, 3b différents ici un
arbre de balancier et un faux-axe. Comme on le verra
par la suite, ces premiére et deuxieme interfaces de
maintien 20a, 20b comprennent chacune au moins une
zone de contact 8a, 8b configurée pour coopérer avec
I'élément de support 3a, 3b correspondant. Chaque zone
de contact 8a, 8b des premiére et deuxiéme interfaces
de maintien 20a, 20b est apte a coopérer avec une por-
tion de contact 10 correspondante de I'élément de sup-
port 3a, 3b correspondant en étant de préférence dans
une configuration de contact de type plan-convexe.
[0024] S’agissant de la structure externe 4a, elle est
notamment destinée a étre reliée au composant d’horlo-
gerie 2 par I'intermédiaire d’au moins un point d’attache
11 agencé dans la paroi périphérique externe de 'organe
de maintien 1.

[0025] Pour une meilleur compréhension, l'invention
va étre décrite par la suite pour un organe de maintien 1
tel qu’une virole illustrée sur les figures 1 a 4, comprenant
des bras 6 comportant chacun un sous-bras rigide 7a et
un sous-bras élastique 7b. Cet organe de maintien 1
comprend une surface interne 4b présentant une forme
globalement hexagonale comprenant des parties pré-
sentant des formes convexes. Chacune de ces parties
est comprise dans une zone de liaison 9 reliant un sous-
bras élastique 7b a un sous-bras rigide 7a. La structure
interne 4b de cet organe de maintien présente une forme
non triangulaire. On notera que la partie de liaison com-
prend en tout ou partie des portions 10 définies sur la
paroi périphérique 21 de I'élément de support 3a, 3b et
qui sont prévues notamment pour coopérer avec des pre-
miéres et deuxiémes interfaces de maintien 20a, 20b
spécifiques et/ou dédiées des sous-bras rigides 7a.
[0026] Cet organe de maintien 1 comprend donc les
sous-bras rigides 7a et des sous-bras élastiques 7b re-
liant les structures externe et interne 4a, 4b entre elles.
On notera que cetorgane de maintien 1 comprend autant
de sous-bras rigides 7a que de sous-bras élastiques 7b.
Les sous-bras rigides 7a sontici indéformables ou quasi-
indéformables et jouent un réle d’éléments de rigidifica-
tion de I'organe de maintien 1. S’agissant des sous-bras
élastiques 7b, ils sontaptes a se déformer principalement
en traction mais également en torsion. Ces sous-bras
rigides 7a et ces sous-bras élastiques 7b sont définis ou
encore distribués de maniere successive et alternée
dans cet organe de maintien 1. Autrement dit, ces sous-
bras rigides 7a sontreliés entre eux par lesdits sous-bras
élastiques 7b. Plus précisément, chaque sous-bras élas-
tique 7b est relié en ses deux extrémités opposées au
niveau de zones de liaison 9 a deux sous-bras rigides
7a différents. De tels sous-bras rigides et élastiques 7a,
7b comprennent de maniere non limitative et non
exhaustive :

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

[0027] On notera que les faces intérieures des sous-
bras élastiques 7b sont essentiellement planes et les fa-
ces intérieures des sous-bras rigides 7a peuvent étre
non planes en étant par exemple ondulées. Dans ce con-
texte, la face intérieure de chaque sous-bras rigide 7a
comprend une portion de liaison 19 pourvue de premiére
et deuxiéme interfaces de maintien 20a, 20b visibles sur
la figure 4 et qui sont destinées au montage dudit organe
de maintien 1 respectivement sur des éléments de sup-
port 3a, 3b présentant chacun une section transversale
différente.

[0028] Ces premiere et deuxiéme interfaces de main-
tien 20a, 20b sont comprises dans une portion de liaison
19 de chaque sous-bras rigide 7a, ladite portion 19 étant
incluse dans la face intérieure de I'organe de maintien 1
en s’'étendant sur tout ou partie de I'épaisseur de cet
organe de maintien 1. Autrement dit, chaque premiére
et deuxiéme interface de maintien 20a, 20b s’étend donc
surtout ou partie de I'épaisseur de 'organe de maintien 1.
[0029] Les premiére et deuxiéme interfaces de main-
tien 20a, 20b comprennent chacune au moins une zone
de contact 8a, 8b avec I'élément de support 3a, 3b cor-
respondant. Chaque zone de contact 8a, 8b peut étre
arrondie ou convexe ou encore plate. La zone de contact
8a, 8b de chaque premiére et deuxiéme interfaces de
maintien 20a, 20b, est apte a coopérer avec la paroi pé-
riphérique 21 d’une partie de liaison de I'élément de sup-
port 3a, 3b en particulier avec une portion de contact 10
correspondante définie dans cette paroi périphérique 21
et ce, en étant dans une configuration de contact de type
plan-convexe.

[0030] Ces sous-bras rigides et élastiques 7a, 7b re-
lient les structures externe et interne 4a, 4b de I'organe
de maintien 1 entre elles en comprenant chacun une par-
tie de ces structures externe et interne 4a, 4b. Dans cet
organe de maintien 1, ces sous-bras rigides et élastiques
7a, 7b permettent essentiellement de réaliser un accou-
plement de type serrage élastique de I'élément de sup-
port 3a, 3b dans I'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 maintien 1.

[0031] Ainsiquenousl'avonsvu, ces sous-brasrigides
7a comprennent donc les seules zones de contact 8a,
8b de I'organe de maintien 1 avec I'élément de support
3a, 3b qui peuvent étre définies dans tout ou partie de la
portion de liaison 19 de chaque sous-bras rigides 7a.
[0032] Dans ce contexte, la premiére interface de
maintien 20a comprend au moins une zone de contact
8a. Cette premiére interface de maintien 20a est destinée
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a coopérer avec la paroi périphérique 21 de I'élément de
support 3a par exemple ici le faux-axe. Un tel élément
de support 3a présente une section transversale diffé-
rente de celle d’'un autre élément de support 3b tel que
I'arbre de balancier dont la paroi périphérique est desti-
née a coopérer uniquement avec la deuxiéme interface
de maintien 20b de chaque sous-bras rigide 7a de I'or-
gane de maintien 1. La (ou les) différence (s) de cette
sectiontransversale peut (ou peuvent) porter surlaforme
de cette section mais pas exclusivement.

[0033] On notera que, la forme et/ou les dimensions
de cette section sont spécifiquement définie (s) afin que
ladite au moins une zone de contact 8a soit la seule zone
de contact 8a de la portion de liaison 19 de chaque sous-
bras rigide 7a qui soit configurée pour coopérer de ma-
niére exclusive avec la paroi périphérique 21 de cet élé-
ment de support 3a.

[0034] En effet, dans le présent mode de réalisation et
en référence a la figure 1, la section de cet élément de
support 3a est non-circulaire de préférence principale-
ment triangulaire en étant formé de trois faces essentiel-
lement plates. Dans ce contexte, les faces plates de cet
élément de support 3a comprennent les portions de con-
tact 10 de cet élément 3a, portions 10 qui sont donc éga-
lement plates. En référence a la figure 4, la portion de
liaison 19 de chaque sous-bras rigides 7a comprend une
partie sensiblement creuse ou sensiblement concave et
deux zones de contact 8a définies en ses extrémités et
s’étendant sensiblement sur tout ou partie de I'épaisseur
de l'organe de maintien 1. Ces deux zones de contact
8a sont spécifiquement définies de maniére a coopérer
avec les portions de contact 10 correspondantes com-
prises dans la paroi périphérique 21 de cet élément de
support 3a. De telles zones de contact 8a présentent
chacune une surface de préférence convexe et délimitent
les extrémités de la portion de liaison 19 de chaque sous-
bras rigide 7a. La surface convexe de chacune de ces
zones de contact 8a leurs permet ainsi de réaliser avec
les portions de contact 10 une configuration de contact
de type plan-convexe. Précisons ici que la face plate de
chaque portion de contact 10 de I'élément de support 3a,
est appréciée relativement a la surface convexe de cha-
que zone de contact 8a correspondante au regard de
laquelle cette portion 10 est agencée. Dans cette confi-
guration, la présence de deux zones de contact 8a con-
vexes dans la portion de liaison 19 de chaque sous-bras
rigide 7a permet de réaliser une pression de contact entre
I'organe de maintien 1 et I'élément de support 3a lors de
la réalisation d’une liaison mécanique entre eux et ce,
touten diminuantde maniere conséquente I'intensité des
contraintes au niveau de ces zones de contact 8a et les
portions de contact 10a correspondantes de I'élément
de support 3a lors de I'assemblage et/ou la fixation de
cet organe de maintien 1 avec I'élément de support 3a
ici le faux-axe, lesquelles contraintes étant susceptibles
d’endommager I'organe de maintien 1 par I'apparition de
cassures/brisures ou encore des fissures. Autrement dit,
comme il n’y a pas de chassage de 'élément de support
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3a, qui a dans ce mode de réalisation une section trian-
gulaire croissante définissant un céne dans la direction
axiale de cet élément 3a et que I'organe de liaison 1 vient
simplement se bloquer sur la section maximale de ce
cbne, les contraintes sont alors quasi nulles voire nulles.
[0035] S’agissantdeladeuxieme interface de maintien
20b, elle comprend aussi au moins une zone de contact
8b. Cette deuxieme interface de maintien 20b est desti-
née a coopérer avec la paroi périphérique 21 d’'un élé-
ment de support 3b tel que I'arbre de balancier. Un tel
élément de support 3b présente une section transversale
différente de celle d’un autre élément de support 3a tel
que le faux-axe dont la paroi périphérique est destinée
a coopérer uniquement avec la premiéere interface de
maintien 20a de chaque sous-bras rigide 7a de I'organe
de maintien 1. La (ou les) différence (s) de cette section
transversale peut (ou peuvent) porter sur la forme de
cette section mais pas exclusivement.

[0036] On notera que, la forme et/ou les dimensions
de cette section sont spécifiquement définie (s) afin que
ladite au moins une zone de contact 8b soit la seule zone
de contact 8b de la portion de liaison 19 de chaque sous-
bras rigide 7a qui soit configurée pour coopérer de ma-
niére exclusive avec la paroi périphérique 21 de cet élé-
ment de support 3b.

[0037] En effet, dans le présent mode de réalisation,
en référence a la figure 2, la section de cet élément de
support 3b est de préférence circulaire. Sur la figure 4,
la portion de liaison 19 de chaque sous-bras rigides 7a
comprend une partie sensiblement creuse ou sensible-
ment concave dans laquelle sont comprises deux zones
de contact 8b. Ces deux zones de contact 8b sont aptes
a coopérer avec les portions de contact 10 correspon-
dantes de I'élément de support 3b. De telles zones de
contact 8b sont définies dans la portion de liaison 19,
notamment dans la partie concave de cette portion de
liaison 19, en s’étendant sensiblement sur tout ou partie
de I'épaisseur de I'organe de maintien 1. De plus ces
zones de contact 8b sont plates en comprenant chacune
une surface quiestentoutou partie plane. Dansla portion
de liaison 19, les deux zones de contact 8b de chaque
sous-bras rigide 7a autrement appelées zones de con-
tact 8b plates, sont comprises respectivement dans des
plans différents formant ensemble un angle obtus. Ces
deux zones de contact 8b de chaque sous-bras rigide
7a, sont disjointes en étant espacées I'une de l'autre.
Autrementdit, la portion de liaison 19 comprend une zone
de séparation 18 des deux zones de contact 8b de cha-
que sous-bras rigide 7a visible sur la figure 4.

[0038] Les zones de contact 8b des sous-bras rigides
7a sont prévues notamment pour coopérer avec les por-
tions de contact 10 selon une configuration de contact
de type plan-convexe dans laquelle configuration ou la
surface plane de chaque zone de contact 8b coopére
avec la portion de contact 10 correspondante de forme
convexe de I'élément de support 3. Précisons ici que
cette forme convexe de chaque portion de contact 10 est
appréciée relativement a la surface plane de chaque zo-
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ne de contact 8b correspondante au regard de laquelle
cette portion 10 estagencée. On notera que cette surface
plane de chaque zone de contact 8b forme un plan tan-
gent au diametre de I'élément de support. Autrement dit,
la surface plane est perpendiculaire au diameétre et donc
au rayon R1 de I'élément de support.

[0039] Dans cette configuration, la présence de deux
zones de contact 8b plates dans la portion de liaison 19
de chaque sous-bras rigide 7a permet d’effectuer une
pression de contact entre 'organe de maintien 1 et I'élé-
ment de support 3b lors de la réalisation d’'une liaison
mécanique entre eux et ce, tout en diminuant de maniere
conséquente l'intensité des contraintes au niveau de ces
zones de contact 8b et les portions de contact 10 corres-
pondantes de I'élément de support 3b lors de 'assem-
blage et/ou la fixation de cet organe de maintien 1 avec
I'élément de support 3b, lesquelles contraintes étant sus-
ceptibles d’'endommager 'organe de maintien 1 par I'ap-
parition de cassures/brisures ou encore des fissures.
[0040] Onnoteraque cesdeuxzones de contact plates
8b sont de préférence réparties de maniére disjointe sur
la portion de liaison 19 de chaque sous-bras rigide 7a et
ce, entre les deux zones de contact 8a de la premiere
interface de maintien 20a.

[0041] Dans une variante, la deuxieme interface de
maintien 20b comprend une unique zone de contact plate
8b comprise sur la portion de liaison 19 de chaque sous-
bras rigide 7a et ce, a équidistance des deux zones de
contact 8b de la premiére interface de maintien 20a.
[0042] L’organe de maintien 1 comprend alors douze
zones de contact 8a, 8b dont six sont configurées pour
coopérer exclusivement avec un élément de support 3a
par exemple de type faux axe dans le cadre d’opérations
de classage, et six autres avec un élément de support
3b par exemple de type arbre de balancier pour réaliser
un centrage précis du composant d’horlogerie 2, par
exemple un spiral, dans le mouvement d’horlogerie 110.
Dans cet organe de maintien 1, chaque sous-bras rigide
7a présente un volume de matiére qui est sensiblement
supérieur ou strictement supérieur au volume de matiere
constituant chaque sous-bras élastique 7b. On notera en
effet que les structures externe et interne 4a, 4b, et en
particulier les parois périphériques interne et externe,
sont séparées l'une de I'autre dans cet organe de main-
tien 1 par un écart variable E qui évolue alors selon que
ces structures 4a, 4b sont comprises par exemple dans
un sous-bras rigide 7a ou encore un sous-bras élastique
7b. En effet, cet écart E est un écart maximal E1 lorsqu'’il
est défini entre des parties de parois périphériques inter-
ne et externe comprises dans chaque sous-bras rigide
7a, soit I'’écart maximal E1 présent entre les faces inté-
rieure et extérieure de ce sous-bras rigide 7a. En parti-
culier pour chaque sous-brasrigide 7a, cet écart maximal
E1 est défini entre une partie de la paroi périphérique
externe de ce sous-bras rigide 7a et chaque zone de
contact 8a dédiée a coopérer avec la paroi périphérique
21 de I'élément de support 3b tel que le faux-axe, cette
zone de contact 8a étant comprise dans la face intérieure
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de la paroi périphérique interne de ce sous-bras rigide
7a. On notera d'ailleurs que cet écart maximal E1 est
supérieur a un écart E3 défini entre une partie de la paroi
périphérique externe du sous-bras rigide 7a et chaque
zone de contact 8b dédiée a coopérer avec la paroi pé-
riphérique 21 de I'élément de support 3a tel que l'arbre
de balancier, cette zone de contact 8b étant comprise
dans la face intérieure de la paroi périphérique interne
de ce sous-bras rigide 7a.

[0043] Par ailleurs, cet écart E est un écart minimal E2
lorsqu’il est défini entre des parties des parois périphé-
riques externe et interne comprises dans les sous-bras
élastiques 7b, soit I'écart minimal E2 présent entre les
faces intérieure et extérieure de ce sous-bras élastique
7b.

[0044] On comprend donc ici que chaque sous-bras
élastique 7b présente une section transversale qui est
inférieure a une section transversale de chaque sous-
bras rigide 7a. Autrement dit, la section transversale de
chaque sous-bras élastique 7b présente une surface qui
est inférieure a une surface de la section transversale de
chaque sous-bras rigide 7a. On notera que la section
transversale du sous-bras élastique 7b est constante ou
sensiblement constante dans tout le corps de ce sous-
bras élastique 7b alors que la section transversale du
sous-bras rigide 7a est inconstante/variable dans tout le
corps de ce sous-bras rigide 7a. En complément, on re-
marquera que :

- la section transversale de chaque sous-bras rigide
7a est de préférence une section pleine ou partiel-
lement pleine qui est perpendiculaire a la direction
longitudinale selon laquelle s’étend le corps de ce
sous-bras rigide 7a, et

- la section transversale de chaque sous-bras élasti-
que 7b est de préférence une section pleine ou par-
tiellement pleine quiest perpendiculaire aladirection
longitudinale selon laquelle s’étend le corps de ce
sous-bras élastique 7b.

[0045] Une telle configuration des sous-bras rigides et
élastiques 7a, 7b permet a I'organe de maintien 1 d’em-
magasiner une quantité plus importante d’énergie élas-
tique 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 'organe
de maintien 1 permet alors d’obtenir un couple de tenue
plus important de I'organe de maintien sur I'élément de
support 3a, 3b dans I'assemblage 130a, 130b de I'en-
semble 120 organe de maintien - composant d’horlogerie
avec cet élément de support 3a, 3b. Autrement dit, un
tel surplus d’énergie élastique stockée dans I'organe de
maintien 1 augmente donc le couple de tenue et autorise
un serrage élastique optimal. En complément, on notera
qgu’une telle configuration de I'organe de maintien 1 per-
met de stocker des ratios d’énergie élastique qui sont 6
a 8 fois supérieurs a ceux des organes de maintien de
I'état de la technique.



13 EP 3 722 889 A1 14

[0046] On notera que la disposition des sous-bras ri-
gides et élastiques 7a, 7b dans I'organe de maintien 1
permet lors d’'une insertion avec serrage, une déforma-
tion de chaque sous-bras élastique 7b permettant d’ac-
commoder la déformation de 'ensemble de I'organe de
maintien 1 avec la géométrie de la partie de liaison de
I'élément de support 3a, 3b sur laquelle on 'assemble.
En complément, le mode de déformation que subit cha-
que sous-bras élastique 7b est une torsion toroidale cou-
plée a une expansion radiale.

[0047] Enréférence alafigure 7, 'invention porte éga-
lement sur un procédé de réalisation de I'assemblage
130a, 130b de 'ensemble 120 organe de maintien élas-
tique - composant d’horlogerie avec'élément de support
3a, 3b par exemple I'arbre du balancier ou le faux-axe.
Ce procédé comprend une étape de montage 13 de I'élé-
mentde support 3a, 3b surl’'organe de maintien 1. Durant
cette étape 13, I'élément de support 3a, 3b est inséré
dans l'ouverture 5 de 'organe de maintien 1 plus préci-
sément I'extrémité de cet élément de support 3a, 3b est
présentée a I'entrée de cette ouverture 5 définie dans la
face inférieure 12 de 'organe de maintien 1 en prévision
de l'introduction de la partie de liaison de cet élément de
support 3a, 3b dans le volume défini dans cette ouverture
5.

[0048] Lorsqu'il s’agit de 'assemblage 130a de I'en-
semble 120 organe de maintien élastique - composant
d’horlogerie avec I'élément de support 3a tel qu’un faux-
axe, cette étape 13 comprend une sous-étape de posage
14a lors de laquelle la virole est mise en place sur ce
faux-axe en prévision par exemple de la réalisation de
I'opération de classage. Cette étape 13 comprend éga-
lement une sous-étape d’accouplement 16a de cet or-
gane de maintien avec I’élémentde support 3aici le faux-
axe. Lors de cette sous-étape 16a, I'accouplement est
réalisé sans serrage élastique et ce, grace a la complé-
mentarité de leur forme qui permet ainsi une coopération
entre ces derniers lorsqu’ils sont entrainés dans un mou-
vement de rotation lors de la réalisation de 'opération de
classage. On notera que cette complémentarité de leur
forme résulte notamment du fait que cet organe de main-
tien 1 et I'élément de support 3a présentent des formes
différentes. De plus, lors de cette étape de montage seu-
les les zones de contact référencées 8a coopérent avec
les portions 10 de la paroi périphérique 21 de la partie
de liaison de I'élément de support 3a.

[0049] Lorsqu'il s’agit de 'assemblage 130b de I'en-
semble 120 organe de maintien élastique - composant
d’horlogerie avec I'élément de support 3b tel qu'un arbre
de balancier, cette étape 13 comprend une sous-étape
de déformation 14b élastique de I'organe de maintien 1
notamment d’'une zone centrale de cet organe de main-
tien 1 comprenant ladite ouverture 5 résultant de I'appli-
cation d’une force de contact sur les zones de contact
8b des bras 6 (et en particulier des sous-bras rigides 7a
dans le cadre du mode de réalisation décrit) par les por-
tions 10 de la paroi périphérique 21 de la partie de liaison
de I'élément de support 3a, 3b. Cette déformation élas-
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tique de la zone centrale engendre de fait une déforma-
tion delaface inférieure 12 etdonc de la portion de liaison
19 del'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 'organe de maintien 1 est déformée sa face
inférieure 12 n’est plus plane et n’est alors plus entiére-
ment comprise dans le deuxieme plan P2.

[0050] Ainsi que nous I'avons précédemment évoqué,
cette déformation élastique de l'organe de maintien 1
résulte de I'application de la force de contact sur les zo-
nes de contact 8b des bras 6 (et en particulier des sous-
bras rigides 7a dans le cadre du mode de réalisation
décrit) par les portions 10 de la paroi périphérique 21 de
I'élément de support 3b. Une telle sous-sous-étape de
déformation 14b comprend une phase de déplacement
15 des bras 6 (et en particulier des sous-bras rigides 7a
dans le cadre du mode de réalisation décrit) sous I'action
de la force de contact qui leurs est appliquée. Un tel dé-
placement des bras 6 (et en particulier des sous-bras
rigides 7a dans le cadre du mode de réalisation décrit)
est réalisé selon une direction comprise entre une direc-
tion radiale B1 par rapport a un axe central C commun
a I'élément de support 3b et a '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 sensible-
ment perpendiculaire a chaque zone de contact 8b.
[0051] On notera que dans le cadre du mode de réa-
lisation de 'organe de maintien 1 décrit et illustré sur les
figures 1 a 4, lors du déroulement de cette phase 15,
les sous-bras rigides 7a ainsi en déplacement sous I'ac-
tion de cette force de contact, engendrent une double
déformation élastique des sous-bras élastiques 7b.
[0052] Une premiere déformation autrement appelée
« déformation élastique en torsion » de ces sous-bras
élastiques 7b. Lors de cette déformation en torsion, cha-
que sous-bras élastique 7b est entrainé en ses deux ex-
trémités selon un méme sens de rotation B4 par les sous-
bras rigides 7a en déplacement auxquels de telles ex-
trémités sont reliées. On remarquera que seule une par-
tie du corps de ces sous-bras élastiques 7b est déforma-
ble en torsion ici les extrémités de ces sous-bras 7b. Une
telle premiére déformation participe notamment a amé-
liorer I'insertion de I'élément de support 3b dans I'ouver-
ture 5 de 'organe de maintien 1 en participant a éviter
toute cassure de I'organe de maintien 1 et/ou toute ap-
parition d’'une fissure dans cet organe 1 lors de son as-
semblage avec I'élément de support 3b.

[0053] Une deuxiéme déformation autrement appelée
« déformation par traction » ou encore « déformation
élastique en extension » des sous-bras élastiques 7b.
Lors de cette déformation en extension, chaque sous-
bras élastique 7b est tiré en ses deux extrémités selon
la direction longitudinale B3 dans des sens opposés par
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les sous-bras rigides 7a en déplacement auxquels de
telles extrémités sont reliées. Une telle deuxieme défor-
mation participe notamment a ce que I'organe de main-
tien 1 emmagasine une quantité importante d’énergie
élastique.

[0054] Cette double déformation élastique des sous-
bras élastiques 7b peut étre réalisée de maniére simul-
tanée ou sensiblement simultanée, ou encore de manié-
re successive ou sensiblement successive. On notera
dans le cadre de la mise en oeuvre de cette phase 15,
lorsque cette double déformation élastique est réalisée
de maniére successive ou sensiblement successive, la
premiére déformation est alors effectuée avant la deuxie-
me déformation.

[0055] Cette étape 13 de montage comprend ensuite
une sous-étape de fixation 16b de I'organe de maintien
1 sur I'élément de support 3b. Une telle sous-étape de
fixation 16b comprend une phase de réalisation 17 d’'un
serrage élastique radial de I'organe de maintien 1 sur
I'élément de support 3b. On comprend donc que dans
un tel état de contrainte, I'organe 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
composantd’horlogerie (2) surdes éléments de sup-
port (3a, 3b) différents notamment un arbre de ba-
lancier ou un faux-axe, comprenant une ouverture
(5) dans laquelle est susceptible d’étre inséré ledit
élément de support (3a, 3b), 'organe de maintien
(1) comportant des bras (6) contribuant a assurer un
montage de I'élément de support (3a, 3b) dans
I'ouverture (5) chaque bras (6) étant pourvu de pre-
miére et deuxiéme interfaces de maintien (20a, 20b)
chacune destinée a assurer un montage dudit orga-
ne de maintien (1) sur des éléments de support (3a,
3b) différents.

2. Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que les élé-
ments de support (3a, 3b) différents présentent cha-
cun une section transversale différente.

3. Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que lesdites premiere et deuxieme inter-
faces de maintien (20a, 20b) comprennent chacune
au moins une zone de contact (8a, 8b) configurée
pour coopérer avec I'élément de support (3a, 3b)
correspondant.

4. Organe de maintien élastique (1) selon l'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’au moins une zone de contact (8a, 8b)
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10.

1.

12.

des premiere et deuxieme interfaces de maintien
(20a, 20b) est comprise dans une portion de liaison
(19) de chaque bras (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 3 et 4, caractérisé en
ce que chaque zone de contact (8a, 8b) des premie-
re et deuxieme interfaces de maintien (20a, 20b) est
apte a coopérer avec une portion de contact (10)
correspondante de I'élément de support (3a, 3b) cor-
respondant en étant dans une configuration de con-
tact de type plan-convexe.

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications 1 a 5, caractérisé en ce
que la premiére interface de maintien (20a) com-
prend deux zones de contact (8a) convexes délimi-
tant une portion de liaison (19) de chaque bras (6).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications 1 a 6, caractérisé en ce
que la deuxiéme interface de maintien (20b) com-
prend deux zones de contact (8b) plates réparties
de maniére disjointe sur une portion de liaison (19)
de chaque bras (6) entre les deux zones de contact
(8a) de la premiere interface de maintien (20a).

Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce que les deux
zones de contact (8b) plates de la deuxiéme inter-
face de maintien (20b) de chaque bras (6) sont com-
prises respectivement dans des plans différents for-
mant ensemble un angle obtus.

Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation 6, caractérisé en ce que la deuxiéme inter-
face de maintien (20b) de chaque bras (6) comprend
une unique zone de contact (8b) plate agencée a
équidistance des deux zones de contact (8a) con-
vexes de la premiere interface de maintien (20a).

Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce qu’un bras (6)
comprend des sous-bras rigide et élastique (7a, 7b)
ou un sous-bras élastique.

Organe de maintien élastique (1) selon la revendi-
cation précédente, caractérisé en ce qu’il com-
prend autant de sous-bras rigides (7a) que de sous-
bras élastiques (7b).

Organe de maintien élastique (1) selon I'une quel-
conque des revendications 10 et 11, caractérisé en
ce que les sous-bras rigides (7a) et les sous-bras
élastiques (7b) sont agencés dans I'organe de main-
tien (1) de maniére successive et alternée.
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Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications 10 a 12, caractérisé en
ce que chaque sous-bras rigide (7a) estrelié en ses
deux extrémités opposées a deux sous-bras élasti-
ques (7b) différents.

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications 10 a 13, caractérisé en
ce que chaque sous-bras rigide (7a) présente un
volume de matiére supérieur au volume de matiere
constituant chaque sous-bras élastiques (7b).

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications 10 a 14, caractérisé en
ce que chaque sous-bras élastiques (7b) présente
une section transversale qui estinférieure a une sec-
tion transversale de chaque sous-bras rigide (7a).

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications 10 a 15, caractérisé en
ce que chaque sous-bras élastique (7b) présente
une section transversale qui est constante dans tout
le corps de ce sous-bras élastique (7b).

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 ou un
faux-axe.

Organe de maintien élastique (1) selon 'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce qu’il est réalisé en matériau micro-usinable
comprenant du silicium, du quartz, du corindon, du
silicium et du dioxyde de silicium, du DLC, du verre
métallique, de la céramique ou tout autre matériau
au moins partiellement amorphe, ou similaire.

Ensemble (120) organe de maintien élastique - com-
posant d’horlogerie (2) pour un mouvement d’horlo-
gerie (110) d’une piéce d’horlogerie (100) compre-
nant un organe de maintien (1) selon 'une quelcon-
que des revendications précédentes.

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

Assemblage (130a) comprenant un ensemble (120)
organe de maintien élastique - composant d’horlo-
gerie selon I'une quelconque des revendications 20
et 21 et un élément de support (3a) notamment un
faux-axe, ledit ensemble (120) étant maintenu sur
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ledit élément de support (3a) a partir d’'une premiére
interface de maintien (20a) dudit organe de maintien
(1), ladite premiére interface de maintien (20a) étant
configurée pour coopérer avec une paroi périphéri-
que (21) dudit élément de support (3a).

Assemblage (130b) comprenant un ensemble (120)
organe de maintien élastique - composant d’horlo-
gerie selon I'une quelconque des revendications 20
et 21 et un élément de support (3b) notamment un
arbre de balancier, ledit ensemble (120) étant main-
tenu sur ledit élément de support (3b) a partir d’'une
deuxieme interface de maintien (20b) dudit organe
de maintien (1), ladite deuxiéme interface de main-
tien (20b) étant configurée pour coopérer avec une
paroi périphérique (21) dudit élément de support
(3b).

Mouvementd’horlogerie (110) comprenant au moins
un assemblage (130b) selon la revendication 23.

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

Procédé de réalisation d’'un assemblage (130a,
130b) d’'un ensemble (120) organe de maintien élas-
tique - composant d’horlogerie avec un élément de
support (3a, 3b) selon l'une quelconque des reven-
dications 22 et 23, comprenant une étape de mon-
tage (13) de I'élément de support (3a, 3b) sur l'or-
gane de maintien 1, ladite étape (13) comprenant

-lorsqu’ils’agitd’'un'assemblage (130a)del’en-
semble (120) organe de maintien élastique -
composant d’horlogerie avec I'élément de sup-
port (3a) tel qu’un faux-axe, une sous-étape de
posage (14a) lors de laquelle 'organe de main-
tien (1) est mis en place sur cet élément de sup-
port (3a) et une sous-étape d’accouplement
(16a) de cet organe de maintien (1) avec 'élé-
ment de support (3a), et
-lorsqu’ils’agitd’'un'assemblage (130b)del’en-
semble (120) organe de maintien élastique -
composant d’horlogerie avec I'élément de sup-
port (3b) tel qu'un arbre de balancier, une sous-
étape de déformation élastique (14) de 'organe
de maintien élastique (1) pourvue d’'une phase
de déplacement (15) des bras (6) de I'organe
de maintien élastique (1), et une étape de fixa-
tion (16b) de I'organe de maintien (1) sur I'élé-
ment de support (3b) comprenant une phase de
réalisation (17) d’'un serrage élastique radial de
I'organe de maintien (1) surl’élémentde support
(3b).
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