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Description

[0001] La présente invention concerne un mécanisme
de tirage pour la commande de cadres de lisses d’un
métier a tisser équipé d’une machine de formation de la
foule, ainsi qu’un métier a tisser équipé d’'une machine
de formation de la foule et comprenant un tel mécanisme
de tirage.

[0002] Dans le domaine des métiers a tisser, on con-
naitles machines de formations de la foule de type ratiere
mécanique, ratiere électronique ou mécanique a cames.
Quel gu’en soit le type, la machine de formation de la
foule comprend un systéme d’entrainement avec des
bielles de sortie, qui entrainent en paralléle des ensem-
bles de leviers et de bielles formant le mécanisme de
tirage aux cadres. Pour le type ratiere mécanique et de
la mécanique a cames, chaque bielle de sortie est arti-
culée a un bras de sortie. Pour le type ratiére électroni-
que, chaque la bielle de sortie est articulée sur une ma-
nivelle connectée a un actionneur électrique indépen-
dant @ mouvement rotatif oscillant. Autrement dit, et de
fagon connue, une manivelle est articulée entre I'action-
neur électrique, par exemple un moteur, et une bielle de
sortie. Les cadres, aussi dits cadres de lisses, sont tra-
versés par les nappes de fils de chaine et sont entrainés
par la machine de formation de la foule selon une armure
prévue pour des cycles de tissage des nappes de fils de
chaine avec des insertions de fils de trame.

[0003] Chaque ensemble de leviers et bielles corres-
pondant a un cadre bouge par rapport aux ensembles
voisins, I'ensemble étant couramment dénommé le
« tirage », les leviers et bielles constituant le mécanisme
detirage. Selon le réglage de foule appliqué entre le mé-
canisme de tirage et la machine de formation de la foule,
la course verticale des cadres de lisses peut varier au
souhait du technicien de sorte que I'amplitude, la vitesse,
'accélération ou la position au croisement sont propor-
tionnellement variables, et peuvent étre mal connues,
alors que la cinématique finale et précise des cadres est
I'optimum recherché pour garantir une qualité de tissu,
et suivre une productivité voulue.

[0004] Du faitde la configuration des cadres paralléles
qui évoluent dans un espace réduit, souvent a haute vi-
tesse, 'aménagement d’un environnement de mesure,
les procédés de mesure connus par ailleurs, etles accés
possibles au technicien posent rapidement des limites
dans leur capacité a analyser de maniére précise le mou-
vement des cadres d’une installation, que ce soit pour
assister le technicien dans le réglage d’initialisation, ou
pour surveiller 'entrainement de la foule au cadre en tis-
sage.

[0005] WO-2006005599-A2 décrit, par exemple, un
mécanisme de tirage pour cadre de lisses comprenant
des cibles de mesure, mais ne détaille pas la structure
de ces cibles.

[0006] FR-2977592-A1 décrit, par exemple, un méca-
nisme de tirage entrainé par une machine de formation
de la foule équipée de cibles de rotation. Ce dispositif
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est relativement encombrant et ne peut étre installé sur
les éléments du mécanisme de tirage.

[0007] EP-3 341 509-A1 décrit, par exemple, un mé-
canisme de tirage pour cadre de lisses avec un dispositif
de détection comprenant des cibles usinées directement
dans la tranche d’un levier oscillant, de sorte que les
cibles sont définies dans la matiére et la section du levier
oscillant. Un tel dispositif de détection est colteux, peu
flexible, et contraint la construction du levier en termes
de formes, de dimensionnement et de moyens de fabri-
cation.

[0008] C’est a ces problemes qu’entend plus particu-
lierement remédier I'invention, en proposant un méca-
nisme de tirage comprenant un dispositif de détection
amélioré, facile et peu colteux a installer et a utiliser.
[0009] A cet effet, invention concerne un mécanisme
de tirage pour la commande de cadres de lisses d’'un
métier a tisser équipé d’une machine de formation de la
foule, le mécanisme de tirage comprenant, pour chaque
cadre de lisses :

- un ensemble de bielles,

- des leviers oscillants, qui sont attelés a I'ensemble
de bielles et qui sont configurés pour renvoyer un
mouvement d’'un bras de sortie ou d’'une manivelle
de la machine de formation de la foule vers le cadre
de lisses, de maniére a entrafner ce cadre de lisses
selon un mouvement alternatif le long d’'un axe de
cadre, entre une position haute et une position bas-
se,

dans lequel les leviers oscillants sont associés au
cadre de lisses et comprennent un premier levier
oscillant et un deuxiéme levier oscillant, parmi
lesquels :

- lepremierlevieroscillant est monté pivotant, par
rapport au métier a tisser, autour d’'un premier
axe de pivotement orthogonal a un plan de ca-
dre,

- le deuxieme levier oscillant est monté pivotant,
par rapport au métier, autour d’'un deuxieme axe
de pivotement paralléle au premier axe de pivo-
tement,

dans lequel 'ensemble de bielles comprend :

- une bielle primaire, configurée pour étre con-
nectée au bras de sortie ou a la manivelle autour
d’'une premiéere articulation, qui réalise une
liaison pivot autour d’un axe de rotation paralléle
au premier axe de pivotement,

- une premiére bielle d’actionnement, configurée
pour étre connectée a une premiére extrémité
du cadre de lisses et destinée a entrainer le ca-
dre de lisses en mouvement selon I'axe de ca-
dre,

- unedeuxiéme bielle d’actionnement, configurée
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pour étre connectée a une deuxieme extrémité
du cadre de lisses et destinée a entrainer le ca-
dre de lisses en mouvement selon I'axe de ca-
dre,

- aumoinsune bielle de liaison, quirelie le premier
levier oscillant au deuxiéme levier oscillant et
qui est destinée a entrainer le deuxiéme levier
oscillant,

dans lequel le premier levier oscillant :

- est connecté a la bielle primaire, autour d’'une
deuxiéme articulation qui réalise une liaison pi-
vot autour d’un axe de rotation parallele au pre-
mier axe de pivotement,

- est destiné a entrainer la premiere bielle d’ac-
tionnement par l'intermédiaire d’une troisieme
articulation, et a entrainer la bielle de liaison par
lintermédiaire d’'une quatrieme articulation, la
troisieme articulation et la quatriéeme articulation
réalisant chacune une liaison pivot autour d’'un
axe de rotation respectif paralléle au premier
axe de pivotement,

dans lequel le deuxiéme levier oscillant :

- est articulé a la bielle de liaison, autour d’'une
cinquieme articulation,

- est destiné a entrainer la deuxiéme bielle d’ac-
tionnement par l'intermédiaire d’une sixieme ar-
ticulation, la cinquiéme articulation et la sixieme
articulation réalisant chacune une liaison pivot
autour d’'un axe de rotation respectif paralléle
au premier axe de pivotement,

dans lequel le mécanisme de tirage comprend au
moins une portion de mesure, équipée d’une cible,
la cible étant configurée pour coopérer avec un cap-
teur.

[0010] Selonlinvention, chaque portion de mesure est
ménagée sur une paroi périphérique de l'un des élé-
ments choisi parmi :

- le premier levier oscillant,

- le deuxiéme levier oscillant,

- un troisieme levier oscillant ou un stabilisateur du
mécanisme de tirage, le troisiéme levier oscillant ou
le stabilisateur étant chacun montés pivotantparrap-
port au métier a tisser autour d’un troisieme axe de
pivotement paralléle au premier axe de pivotement
et étant articulé sur la bielle de liaison,

alors que la cible est montée sur la portion de mesure
de maniere réversible.

[0011] Grace a l'invention, chaque portion de mesure
du mécanisme de tirage est susceptible d’étre équipée
d’une cible de mesure, selon les besoins de I'utilisateur.
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Par exemple, pendant le réglage du métier a tisser, des
cibles supplémentaires sont installées, pour s’assurer
que le mécanisme de tirage est bien réglé. Ensuite pen-
dant la production seules certaines cibles peuvent étre
laissées en place, pour un suivi des performances du
métier a tisser. Les cibles sont assemblées aux leviers
oscillants ou au stabilisateur, qui n’ont pas besoin d’étre
usinés de maniere précise et peuvent étre fabriqués par
des moyens usuels tels que par découpage, ce qui est
économique.

[0012] Selon des aspects avantageux mais non obli-
gatoires de l'invention, un tel mécanisme de tirage peut
incorporer une ou plusieurs des caractéristiques suivan-
tes prises isolément ou selon toute combinaison techni-
quement admissible :

- la portion de mesure comprend :

o un premier flanc et un deuxiéme flanc opposé
au premier flanc, qui définissent entre eux un
plan médian orthogonal au premier axe de pi-
votement,

o une tranche, qui relie le premier flanc au
deuxieéme flanc selon une épaisseur constante,
alors que la tranche définit une zone de récep-
tion, qui est configurée pour recevoir la cible ra-
dialement a 'axe de pivotement de I'élément
correspondant.

- La zone de réception présente une forme globale-
ment convexe dans le plan médian, la portion de
mesure étant ménageée :

o sur une extrémité d’un bras du premier levier
oscillant ou d’'un bras du deuxiéme levier os-
cillant ou d’un bras du troisiéme levier oscillant,
o ou bien autour du premier axe de pivotement
du premier levier oscillant ou du deuxieme axe
de pivotement du deuxieme levier oscillant ou
du troisiéme axe de pivotement du troisieme le-
vier oscillant,

° ouU encore sur une extrémité du stabilisateur.

- Lacible comprend :
o un corps de cible,

= quis’étend entre une premiere extrémité
et une deuxieme extrémité et entre deux
bords paralléles situés de part et d’autre
d’'un plan longitudinal confondu avec le plan
médian lorsque la cible est montée sur la
portion de mesure,

= qui comprend une face interne, configu-
rée pour étre montée en regard de et coo-
pérer avecla zone de réception, et une face
externe, opposée a la face interne et orien-
tée vers le capteur, la face externe étant
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géométriquement définie par un cylindre de
section circulaire et centré sur un axe de
cible, qui est confondu avec celui des axes
parmi le premier, deuxiéme ou troisieme

coopérer avec les moyens de liaison, de manié-
re a fixer la cible sur la portion de mesure.

- La cible comprend des moyens de liaison mé-
canique disposés dans le prolongement des

deux brides latérales, espacés d’une distance
inférieure a I'épaisseur de la tranche, tandis que
la portion de mesure comprend les moyens de
liaison complémentaires, qui comprennent des

axe de pivotement correspondant a celui 5 logements, ménagés dans les premier et
des éléments parmi le premier levier os- deuxieéme flancs de la portion de mesure, etcon-
cillant, le deuxiéme levier oscillant, le troi- figurés pour coopérer avec les moyens de
siéme levier oscillant ou le stabilisateur, sur liaison, de maniére a fixer la cible sur la portion
lequel la cible est montée ; de mesure.
10 - La face interne du corps de cible présente une
o deux brides latérales, forme complémentaire a la zone de réception et
forme des moyens de butée a la paroi de récep-
= quis’étendent chacune parallélementau tion.
plan longitudinal a partir d’un bord respectif - Les moyens de liaison mécanique
du corps, et 15 comportent :
= qui sont configurées pour prendre appui
sur le premier et le deuxieme flanc, alors o deux cloisons, qui s’étendent en saillie de-
quele corps etles brides latérales délimitent puis chacune des premiere extrémité et
un volume d’accueil de lazone de réception, deuxieéme extrémité du corps de cible vers
le volume d’accueil débouchant par une 20 'ouverture, et
ouverture, étant centré sur le plan longitu- o deux creux de cible jouxtant chacun une
dinal et présentant une largeur, mesurée or- cloison du co6té de l'ouverture, alors que
thogonalement au plan longitudinal, sensi- chacune des cloisons comprend, du cété
blement égale a I'épaisseur de la tranche, de l'ouverture, un renflement interne, les
25 renflements internes s’étendant I'un vers
et que la cible est pourvue de moyens de liaison I'autre et définissant entre eux, dans le plan
mécanique : longitudinal, une embouchure ayant une
largeur d’embouchure, mesurée paralléle-
o qui coopérent avec la portion de mesure ment au plan longitudinal, inférieure a une
de manieére a fixer la cible sur cette portion 30 largeur de réception mesurée entre les
de mesure, et deux creux de cible,
o qui sont disposés a chaque premiere ex-
trémité ou deuxieme extrémité du corps que les moyens complémentaires de liaison
et/ou dans le prolongement des brides la- comportent :
térales. 35
o deux excroissances en saillie radiale, qui
Le corps de cible est réalisé en matiere polymere sont dirigées a I'opposé I'une de l'autre et
synthétique, tandis que les brides latérales com- qui définissent entre elles, dans le plan mé-
prennent chacune : dian, une largeur extérieure supérieure ala
40 largeur d’embouchure, et
o une face latérale étendue parallelement au o deux creux, ménagés dans la tranche,
plan longitudinal, et jouxtant chacun une excroissance et for-
o une fente radiale, ménagée sur la face latérale mant chacun un creux de réception pour le
jusqu’a la face interne, les fentes radiales étant renflement d’une cloison respective,
agencées de maniére que, lors du montage ou 45
du démontage de la cible sur la portion de me- que les cloisons et les excroissances
sure, le corps de cible se déforme élastiquement en saillie radiale sont configurées pour
par flexion tangentielle dans son plan longitudi- que, dans une configuration assem-
nal, de maniére a éloigner ou rapprocher les uns blée de la cible sur la portion de mesu-
des autres les moyens de liaison mécanique. 50 re, chacun des renflements prennent
- La zone de réception comprend des moyens position dans I'un des creux de récep-
complémentaires de liaison aux moyens de tion, tandis que chacune des excrois-
liaison mécanique de la cible, les moyens com- sances prennent position dans I'un des
plémentaires de liaison étant configurés pour creux de cible,
55

et que la cible est configurée pour étre
démontée de la portion de mesure par
déformation élastique réversible du
corps de cible.
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Les moyens de liaison mécanique comportent :

o deux cloisons ménagées en saillie a chacune
des extrémités inférieure et supérieure du corps
de cible, et

o deux creux de cible jouxtant chacun une cloi-
son a 'opposeé de I'ouverture, chacune des cloi-
sons comprenant, a une extrémité éloignée de
la face interne, un renflement externe, les deux
renflements externes s’étendant a 'opposé I'un
de l'autre et définissant entre eux, dans le plan
longitudinal :

= une largeur maximale mesurée paralle-
lement au plan longitudinal, et

= une largeur de réception mesurée entre
les deux creux de cible qui est de plus petite
dimension que la largeur maximale,

alors que les moyens complémentaire de liaison
comportent :

o deux excroissances en saillie radiale, qui
sont dirigées I'une vers l'autre et qui défi-
nissent, dans le plan médian, une largeur
extérieure inférieure a la largeur maximale
des cloisons de la cible,

o deux creux, ménagés dans la tranche,
jouxtant chacun une excroissance et for-
mant chacun un creux de réception,

que les cloisons et les excroissances en saillie
sont configurées pour que, dans une configura-
tion assemblée de la cible sur la portion de me-
sure, chaque cloison prenne position dans I'un
des creux de réception, tandis que les excrois-
sances prennent position dans les creux de ci-
ble,

etquelacible estconfigurée pour étre démontée
de la portion de mesure par déformation élasti-
que réversible du corps de cible.

Les excroissances en saillie radiale et les creux de
paroi présentent chacun un profil avec des rayons
de courbure respectifs supérieurs a 2 mm, de pré-
férence supérieur a 5 mm.

La face externe de chaque cible comprend au moins
une portion ferromagnétique et au moins une portion
amagnétique, chaque portion ferromagnétique joux-
tant une portion amagnétique de la cible.

La cible comprend deux portions ferromagnétiques
de méme longueur, qui sont séparées par une por-
tion amagnétique.

La cible comprend deux portions ferromagnétiques
de différentes longueurs, qui sont séparées par une
portion amagnétique.

Les moyens de liaison de la cible et les moyens de
liaison complémentaires de la portion de mesure :
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o sont asymétriques par rapport a un plan trans-
versal de la cible, le plan transversal étant radial
a I'axe de cible et déterminant une partie supé-
rieure et une partie inférieure de cible de volu-
mes semblables, et

o sont configurés pour assembiler la cible sur la
paroi de réception de la portion de mesure de
facon orientée.

- Lesportions ferromagnétiques de chaque cible com-
prennent des inserts réalisés en un matériau ferro-
magnétique, par exemple métallique, tandis que le
corps de cible est réalisé en un matériau amagnéti-
que,

alors que chaque insert comprend une face ex-
terne, qui est géomeétriquement portée par le cy-
lindre définissant la face externe de cette cible,
et que la portion de mesure est contenue dans
le cylindre définissant la face externe de cette
cible.

- Laface externe d’au moins uninsert est définie dans
le plan longitudinal de la cible, entre deux arrétes
franches et paralléles a I'axe de cible.

- Chaque capteur est monté fixe par rapport a un bati
du métier a tisser en regard de la cible qui équipe la
portion de mesure.

- Laoules portions ferromagnétiques et la ou les por-
tions amagnétiques d’'une méme cible forment en-
semble une zone de détection, qui s’étend selon un
secteur angulaire supérieur a une course angulaire
de cette cible lorsque la portion de mesure sur la-
quelle cette cible est montée, pivote entre sa position
haute a la position basse.

[0013] L’invention concerne aussi un métier a tisser
équipé d’'une machine de formation de la foule, le métier
a tisser étant équipé d’'un mécanisme de tirage tel que
décrit précédemment.

[0014] L’invention sera mieux comprise, et d’autres
avantages de celle-ci apparaitront plus clairement a la
lumiére de la description qui va suivre, de cing modes
de réalisation d’'un mécanisme de tirage et d’'un métier a
tisser conformes a son principe, donnée uniquement a
titre d’exemple et faite en référence aux dessins an-
nexés, dans lesquels :

- [Fig 1] lafigure 1 est une vue schématique d’'un mé-
tier a tisser, comprenant un mécanisme de tirage
conforme a un premier mode de réalisation de I'in-
vention et comprenant des leviers oscillants équipé
de cibles de mesures, le métier a tisser étant repré-
senté dans une premiére confirmation ;

- [Fig 2] la figure 2 est une vue a plus grande échelle
du levier oscillant et d’un capteur visibles dans I'en-
cadré |l a la figure 1 ;

- [Fig 3]lafigure 3 est une vue en perspective partielle
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du levier oscillant et du capteur de la figure 2, obser-
vés selon la fleche Ill a la figure 1 et représentés
dans une deuxiéme configuration ;

- [Fig 4] la figure 4 est une vue en perspective, selon
la fleche IV a la figure 3, de la cible de mesure ;

- [Fig 5] lafigure 5 est une coupe, selonleplanV ala
figure 3, du levier oscillant et de la cible de mesure
représentés dans une configuration assemblée ;

- [Fig6]la figure 6 est une coupe analogue a la figure
5, le levier oscillant et la cible de mesure étant re-
présentés dans une configuration en cours de mon-
tage dite « configuration d’assemblage » ;

- [Fig 7]la figure 7 est une vue analogue a la figure 4,
représentant une cible de mesure conforme a un
deuxiéme mode de réalisation de I'invention ;

- [Fig 8]la figure 8 est une vue analogue a la figure 6,
représentant le levier oscillant et la cible de mesure
de lafigure 7 dans une configuration d’assemblage ;

- [Fig9]la figure 9 est une vue analogue a la figure 4,
représentant une cible de mesure conforme a un troi-
siéme mode de réalisation de I'invention ;

- [Fig 10] la figure 10 est une vue analogue a la figure
6, représentant le levier oscillant et la cible de me-
sure de la figure 9 dans une configuration
d’assemblage ;

- [Fig11]lafigure 11 est une vue en perspective d'une
cible de mesure, représentée isolément et conforme
aun quatrieme mode de réalisation de l'invention, et

- [Fig 12] la figure 12 est une vue en perspective par-
tielle d’'une variante du mécanisme de tirage de la
figure 1, comprenant un stabilisateur équipé d’'une
cible de mesure conforme a un cinquiéme mode de
réalisation de l'invention.

[0015] La figure 1 représente schématiquement un
métier a tisser M. Le métier a tisser M est équipé d’'une
machine de formation de la foule 2, qui commande des
cadres de lisses 4 par l'intermédiaire d’'un mécanisme
de tirage 6. La machine de formation de la foule 2 est ici
une machine a cames.

[0016] Un cadre de lisses 4 et le mécanisme de tirage
6 associé forment un ensemble 8. En pratique, le métier
atisser M comprend au moins deux ensembles 8, asso-
ciant deux cadres de lisses 4 et le mécanisme de tirage
6, pour écarter les nappes de fils de chaine au cours du
tissage et permettre I'insertion des fils de trame entre les
nappes de fils de chaine. Un seul ensemble 8 est repré-
sentée sur la figure 1. Ce qui est décrit pour 'ensemble
8 représenté est valable pour les autres ensembles de
cadres de lisses 4 et de mécanismes de tirage 6 non
représentées.

[0017] Le cadre de lisses 4, représenté ici partielle-
ment, présente une forme globalement rectangulaire qui
s’étend dans un plan de cadre P4. Le plan de cadre P4
est vertical et correspond ici au plan de la figure 1.
[0018] Le cadre de lisse 4 comprend un premier mon-
tant 40 et un deuxiéme montant 41, qui sont disposés
verticalement, et deux traverses disposées horizontale-
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ment, une seule traverse 42 étant visible. Le cadre de
lisses 4 comprend des lisses 44, qui comprennent cha-
cune un oeillet 45 destiné a recevoir un fil de chaine du
tissu en cours de tissage. Chaque cadre de lisses 4 est
mobile en translation selon un axe de cadre Z4 vertical.
[0019] Lamachine deformation delafoule 2 comprend
un bati principal 20, qui est fixe par rapport a un bati B
du métier a tisser M, et un bras de sortie 22, qui est monté
pivotant par rapport au bati principal 20 autour d’'un axe
de rotation orthogonal au plan de cadre P4. Le bati B est
représenté schématiquement sur les figures. L’axe de
rotation du bras de sortie 22 n’est pas représenté. Le
bras de sortie 22 effectue un mouvement alternatif F22,
représenté par une double fleche. La machine de forma-
tion de la foule 2 comprend aussi, sur chaque bras de
sortie 22, une agrafe 24, qui permet la liaison avec le
mécanisme de tirage 6 et dont une position le long du
bras de sortie 22 est réglable. Une fois la position de
'agrafe 24 réglée par un utilisateur, I'agrafe 24 est fixe
par rapport au bras de sortie 22.

[0020] Pour chaque cadre de lisses 4, le mécanisme
de tirage 6 est ainsi configuré pour renvoyer le mouve-
ment alternatif F22 du bras de sortie 22 vers le cadre de
lisses 4 correspondant, de maniere a entrainer ce cadre
de lisses 4 selon un mouvement alternatif F4 le long de
'axe de cadre Z4, entre une position haute et une position
basse. Selon la position de I'agrafe 24 le long du bras de
sortie 22, un opérateur peut régler I'amplitude du mou-
vement F4 du cadre de lisses 4, autrement dit régler un
écartentre les positions haute etbasse du cadre de lisses
4.

[0021] Sur la figure 1, le cadre 4 est représenté en
position basse. Les éléments du mécanisme de tirage 6
sont considérés comme indéformabiles, et les jeux d’as-
semblage sont considérés comme négligeables. Par ex-
tension, lorsque le cadre de lisses 4 est en position bas-
se, respectivement en position haute, tous les éléments
du mécanisme de tirage 6 reliés a ce cadre de lisses 4
sont aussi dits « en position basse », respectivement en
« position haute ». Le cadre de lisses 4 est dit « au
croisement » lorsqu’il est dans une position a mi-course
entre la position basse et la position haute. Sauf indica-
tion contraire, dans la présente description tous les mou-
vements de translation des divers éléments du mécanis-
me de tirage 4 se font parallelement au plan de cadre
P4, tandis que tous les mouvements de rotation des élé-
ments du mécanisme de tirage 4 se font autour d’axes
de rotation orthogonaux au plan de cadre P4. Autrement
dit tous les axes de rotation sont paralléles entre eux.
[0022] Ondétaille a présent le mécanisme de tirage 6.
[0023] Lemécanisme de tirage 6 comprend un ensem-
ble de bielles 60 et un ensemble de leviers oscillants 70,
qui sont attelés a I'ensemble de bielles 60 et qui sont
configurés pour renvoyer le mouvement alternatif F22 du
bras de sortie 22 vers le cadre de lisses 4, de maniére a
imprimer a ce cadre de lisses 4 le mouvement alternatif
rectiligne F4 le long de I'axe de cadre Z4.

[0024] Les leviers oscillants 70 comprennent un pre-
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mier levier oscillant 71 et un deuxiéme levier oscillant 72,
qui sont associés par paire au cadre de lisses 4.

[0025] L’ensemble de bielles 60 comprend une bielle
primaire 61, quirelie le bras de sortie 22 au premier levier
oscillant 71, une bielle de liaison 62, qui est connectée
au premier levier oscillant 71 et au deuxiéme levier os-
cillant 72 et qui estdestinée a entrainer le deuxiéme levier
oscillant 72, une premiére bielle d’actionnement 64, qui
relie le premier levier oscillant 71 au cadre 4, et une
deuxiéme bielle d’actionnement 65, qui relie le deuxieme
levier d’actionnement 72 au cadre 4.

[0026] La bielle de liaison 62 est ici réalisée en deux
parties et comprend une premiére portion de bielle de
liaison 63A, quiest articulée sur le premier levier oscillant
71, et une deuxiéme portion de bielle de liaison 63B, qui
est articulée sur le deuxieme levier oscillant 72, la pre-
miére portion de la liaison 63A et la deuxieme portion de
bielle de liaison 63B étant articulées entre elles.

[0027] Le premier levier oscillant 71 présente un corps
710 avec une portion centrale dans laquelle est ménagé
un alésage principal 711 centré sur un premier axe de
pivotement X1 orthogonal au plan de cadre P4. Le pre-
mier axe de pivotement X1 est donc aussi orthogonal a
I'axe de cadre Z4. L’alésage principal 711 recoitun palier,
configuré de maniére que le premier levier 71 est monté
pivotant, par rapport au métier a tisser M, autour du pre-
mier axe de pivotement X1.

[0028] Le premierlevier 71 comprend un premier bras
712 et un deuxieéme bras 713, qui s'étendent chacun ra-
dialement au premier axe de pivotement X1 et forment
entre eux un angle non nul, qui est ici sensiblement or-
thogonal. Le premier bras 712 comprend, a une extrémité
éloignée de l'alésage principal 711, un premier alésage
714 et un deuxiéme alésage 715 voisins, chacun confi-
gurés pour recevoir un palier d’articulation définissant
une liaison pivot selon un axe paralléle au premier axe
de pivotement X1. Surlafigure 1, le premier alésage 714
est situé entre le deuxieme alésage 715 et la machine
de formation de la foule 2.

[0029] Le deuxiéme bras 713 comprend, a une extré-
mité éloignée de l'alésage principal 711, un troisieme
alésage 716, configuré pour recevoir un palier d’articu-
lation définissant une liaison pivot selon un axe parallele
au premier axe de pivotement X1.

[0030] Le deuxieéme levier oscillant 72, qui est aussi
représenté sur la figure 2, présente un corps 720 avec
une portion centrale dans laquelle est ménagé un alésa-
ge principal 721 circulaire centré sur un deuxieme axe
de pivotement X2, qui est paralléle au premier axe de
pivotement X1. L’alésage principal 721 regoit un palier
721A, le deuxieme levier 72 étant monté pivotant, par
rapport au métier M, autour du deuxiéme axe de pivote-
ment X2.

[0031] Le deuxiéme levier 72 comprend un premier
bras 722 et un deuxiéme bras 723, qui s’étendent radia-
lement au deuxieme axe de pivotement X2 et forment
entre eux un angle non nul, qui est ici sensiblement or-
thogonal. Le premier bras 722 du deuxieme levier 72
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comprend, a une extrémité éloignée de la portion cen-
trale, un premier alésage 724 configuré pour recevoir un
palier d’articulation 726 définissant une liaison pivot se-
lon un axe paralléle au deuxiéme axe de pivotement X2.
[0032] Le deuxiéme bras 723 du deuxiéme levier 72
comprend, a une extrémité éloignée de la portion cen-
trale, un deuxiéme alésage 727, configuré pour recevoir
un deuxieme palier d’articulation 728 définissant une
liaison pivot selon un axe paralléle au deuxiéme axe de
pivotement X2.

[0033] La bielle primaire 61 présente une forme allon-
gée avec une premiére extrémité 611 et une deuxiéme
extrémité 612 opposées. La premiere extrémité 611 est
ici montée en chape sur un palier de I'agrafe 24, de ma-
niere a former une premiere articulation A1 entre la bielle
primaire 61 et 'agrafe 24. La premiére articulation A1 est
une liaison pivot autour d’'un premier axe de rotation XA1.
Autrement dit, la bielle primaire 61 est configurée pour
étre connectée au bras de sortie 22 autour de la premiére
articulation A1. En configuration d’utilisation, tel que re-
présenté sur la figure 1, le premier axe de rotation XA1
est paralléle au premier axe de pivotement X1.

[0034] Ladeuxieme extrémité 612 de la bielle primaire
61 est montée en chape sur le palier d’articulation regu
dans le premier alésage 714 du premier levier oscillant
71, de maniére a former une deuxiéme articulation A2,
qui est une liaison pivot autour d’'un deuxieme axe de
rotation XA2. Autrement dit, la bielle primaire 61 est con-
figurée pour étre connectée au premier levier oscillant
71 autour de la deuxiéme articulation A2. En configura-
tion d’utilisation, le deuxiéme axe de rotation XA2 est
paralléle au premier axe de pivotement X1.

[0035] La premiére bielle d’actionnement 64 présente
une forme allongée, avec une premiére extrémité 641,
qui présente ici une forme de crochet, et une deuxiéme
extrémité 642 opposée a la premiére extrémité 641.
[0036] La premiere extrémité 641 est configurée pour
étre connectée au cadre de lisses 4 et est destinée a
entrainer le cadre de lisses 4 en mouvement F4 selon
'axe de cadre Z4. La premiére extrémité 641 estici con-
nectée a une partie basse du premier montant 40 du
cadre de lisses 4, correspondant a une premiére extré-
mité du cadre de lisses 4.

[0037] Ladeuxiéme extrémité 642 delapremiere bielle
d’actionnement 64 est montée en chape sur le sur le
palier d’articulation recu dans le troisieme alésage 716
du premier levier oscillant 71, de maniére a former une
troisieme articulation A3, qui est une liaison pivot autour
d’'un deuxieme axe de rotation XA3. En configuration
d'utilisation, le troisiéme axe de rotation XA3 est paralléle
au premier axe de pivotement X1.

[0038] Lapremiére portion de bielle de liaison 63A pré-
sente une forme allongée avec une premiéere extrémité
621 et une deuxieme extrémité 622 opposées. La pre-
miere extrémité 621 est ici montée en chape sur le palier
d’articulation recu dans le deuxiéme alésage 715 du pre-
mier levier oscillant 71, de maniére a former une quatrie-
me articulation A4 entre la premiére bielle de liaison 63A
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et le premier levier oscillant 71. La quatrieme articulation
A4 est une liaison pivot autour d’'un quatrieme axe de
rotation XA4. Autrement dit, la premiére portion de bielle
de liaison 63A est configurée pour étre connectée au
premier levier oscillant 71 autour de la quatriéme articu-
lation A4. En configuration d’utilisation, tel que représen-
té sur la figure 1, le quatrieme axe de rotation XA4 est
parallele au premier axe de pivotement X1.

[0039] La deuxieme portion de bielle de liaison 63B
présente une forme allongée avec une premiére extré-
mité 631, qui est reliée a la deuxieme extrémité 622 de
la premiére bielle de liaison 63A, et une deuxieme extré-
mité 632 opposée a la premiere extrémité 631, qui est
ici montée en chape sur le palier d’articulation 726 regu
dans le premier alésage 724 du deuxiéme levier oscillant
72, de maniére a former une cinquiéme articulation A5
entre la deuxieme bielle de liaison 63B et le deuxiéme
levier oscillant 72. La cinquiéme articulation A5 est une
liaison pivot autour d’'un cinquiéme axe de rotation XAS5.
Autrement dit, la deuxiéme bielle de liaison 63B est con-
figurée pour étre articulée sur le deuxiéme levier oscillant
72 autour de la cinquieéme articulation A5. En configura-
tion d’utilisation, tel que représenté sur la figure 1, le cin-
quiéme axe de rotation XA5 est paralléle au premier axe
de pivotement X1.

[0040] La deuxieme bielle d’actionnement 65 est simi-
laire, de préférence identique, a la premiére bielle d’ac-
tionnement 64, et fonctionne de fagon similaire. La
deuxieme bielle d’actionnement 65 est configurée pour
étre connectée a une deuxiéme extrémité du cadre de
lisses 4, icisurune partie inférieure du deuxiéme montant
41 du cadre de lisses 4. La deuxiéme bielle d’actionne-
ment 65 est destinée a entrainer le cadre de lisses 4 en
mouvement F4 selon 'axe de cadre Z4, conjointement
alapremiére bielle d’actionnement64. Le cadre de lisses
4 estainsientrainé a ses deux extrémités, ce qui équilibre
les forces d’entrainement auxquelles est soumis le cadre
de lisses 4 de sorte que le mouvement vertical de cha-
cune des extrémités du cadre est similaire.

[0041] La deuxiéme bielle d’actionnement 65 com-
prend une premiére extrémité 615 en forme de crochet
etreliée au cadre de lisses 4, et une deuxiéme extrémité
652 opposée a la premiére extrémité 651, qui est montée
en chape sur le deuxieéme palier d’articulation 728 recu
dans le deuxieme alésage 727 du deuxiéme levier os-
cillant 72, de maniére a former une sixiéme articulation
A6, qui est une liaison pivot autour d’un sixieme axe de
rotation XA6. En configuration d’utilisation, tel que repré-
senté sur la figure 1, le sixieme axe de rotation XA6 est
parallele au premier axe de pivotement X1.

[0042] Le deuxieme levier oscillant 72 est semblable,
voire identique, au premier levier oscillant 71. Le deuxie-
me levier 72 présente notamment et avantageusement
une géomeétrie d’articulations et une hauteur au sol iden-
tiques au premier levier 71 oscillant de sorte que les pi-
votements du premier levier 71 et du deuxiéme levier 72
sont semblables, et que les mouvements verticaux des
bielles d’actionnement 64 et 65 y étant respectivement
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articulées, sont identiques. En particulier, les quatrieme
et cinquiéme articulations respectivement A4 et A5 sont
espacées respectivement des axes de pivotement X1 et
de X2 d'une distance égale. Les troisieme et sixieme
articulations A3 et A6 sont espacées respectivement des
axes de pivotement X1 et X2 d’une distance égale.
[0043] Dans/l’exemple illustré, le mécanisme de tirage
6 comprend aussi un troisiéme levier oscillant 73. Le troi-
sieme levier oscillant 73, qui est situé entre le premier
levier oscillant 71 et le deuxiéme levier oscillant 72, con-
tribue notamment a une bonne répartition des efforts
transmis au cadre de lisses 4.

[0044] Le troisieme levier oscillant 73 est similaire, de
préférence identique, au deuxieme levier oscillant 72. Le
troisieme levier oscillant 73 comprend un corps 730 avec
une portion centrale, dans laquelle est ménagé un alé-
sage centré sur un troisieme axe de pivotement X3, pa-
ralléle au premier axe de pivotement X1. Le troisieme
levier comprend un premier bras 731 et un deuxiéme
bras 732, qui s’étendent radialement au troisiéme axe
de pivotement X3 et sont ici sensiblement orthogonaux
'un a l'autre.

[0045] Dans I'exemple illustré, la deuxieme extrémité
622 de la premiére bielle de liaison 63A comprend une
portion de fixation 623, a laquelle est reliée le premier
bras 731 du troisieme levier oscillant 73, de maniére a
former une septieme articulation A7, qui est une liaison
pivot autour d’'un septiéme axe de rotation XA7. Le sep-
tiéme axe de rotation XA7 est paralléle au premier axe
de pivotement X1.

[0046] Le deuxiéme bras 732 du troisiéme levier os-
cillant 73 est relié au cadre de lisses 4 par I'intermédiaire
une troisieme bielle d’actionnement 66. La troisieme biel-
le d’actionnement 66 est similaire, de préférence identi-
que, aux premiére et deuxieme bielles d’actionnement
64 et 65. La troisieme bielle d’actionnement 66 est arti-
culée en rotation par rapport au troisieme levier oscillant
73, autour d’une huitiéme articulation A8. La huitiéme
articulation A8 définit une liaison pivot autour d’'un hui-
tiéme axe de rotation XA8, qui est paralléle au premier
axe de pivotement X1 en configuration d’utilisation du
mécanisme de tirage 6.

[0047] Lapremiéreextrémité 631 de la deuxiéme bielle
de liaison 63B est ici montée en chape sur un palier mé-
nagé dans la deuxieme extrémité 622 de la premiere
bielle de liaison 63A, de maniére a réaliser une neuviéme
articulation A9, qui est une liaison pivot autour d’'un neu-
vieme axe de rotation XA9. Le neuviéme axe de rotation
XA9 est parallele au premier axe de pivotement X1.
Autrement dit, la premiére bielle de liaison 63A et la
deuxiéme bielle de liaison 63B sont articulées entre elles
autour de la neuviéme articulation A9, réalisant une
liaison pivot autour de I'axe de rotation XA9 paralléle au
premier axe de pivotement X1.

[0048] En résumé, les trois leviers oscillants 71, 72, et
73 pivotent chacun autour d’'un axe de pivotement res-
pectif X1, X2 et X3. Les axes de pivotement X1 a X3 sont
paralleles entre eux et orthogonaux au plan de cadre P4.
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L’ensemble de bielles 60 et 'ensemble de leviers 70 dé-
finissent ici neuf articulations référencées de A1 a A9,
qui sont chacune des liaisons pivot autour d’'un axe de
rotation respectif. Ces axes de rotation, référencés XA1
a XA9, sont paralléles entre eux et orthogonaux au plan
de cadre P4.

[0049] Lorsque le cadre 4 présente un mouvement al-
ternatif F4 entre les positions haute et basse, chacun des
éléments composanti’ensemble de bielles 60 et'ensem-
ble de leviers 70 se déplace aussi entre ses positions
haute et basse respectives. En particulier, les leviers os-
cillants 71, 72, et 73 oscillent autour de leur axe de pivo-
tement respectif dans le plan de cadre P4, si bien que la
position angulaire d’'un de ces éléments dans le plan de
cadre P4 est une donnée significative sur le positionne-
ment du mécanisme de tirage 6 et la position du cadre
de lisses 4. Il est ainsi possible de suivre le fonctionne-
ment global du mécanisme de tirage 6 en mesurant la
position d’un ou plusieurs éléments choisis parmi les le-
viers et bielles des ensembles de leviers 70 et de bielles
60.

[0050] Le mécanisme de tirage 6 est ainsi équipé de
cibles de mesures 100 et de capteurs 110. Chaque cible
100 est associée a un capteur 110 respectif. Chaque
cible 100 est montée sur un élément du mécanisme de
tirage 4 et est donc mobile, tandis que chaque capteur
110 est monté fixe par rapport au bati B du métier a tisser
M en regard de la cible 100 associée.

[0051] Selon la position du capteur 110 face a la cible
100 correspondante, ce capteur 110 est apte a coopérer
avec la cible 100 lorsque I'élément du mécanisme de
tirage 4 sur lequel la cible 100 est montée atteint I'une
des positions, haute, basse ou intermédiaire, ou autre-
ment dit le capteur coopére avec la cible 100 de la portion
de mesure 72C sur laquelle cette cible 100 est montée,
dans une position connue du mécanisme de tirage, eten
particulier ce capteur 110 est apte a informer le métier
que I'élément du mécanisme atteint la position connue
correspondant a une hauteur de cadre de lisses 4 pré-
déterminée. Autrement dit, le capteur 110 est monté sur
le métier M dans I'une des positions choisies parmi une
position haute, une position basse ou une position inter-
médiaire de la portion de mesure 72C dans au moins
une desquelles le capteur est apte a coopérer avec la
cible 100.

[0052] Le capteur 110 relié au métier transmet ainsi
des signaux qu’un contréleur est capable d’interpréter,
par exemple pour déterminer : le sens de rotation, la va-
riation angulaire de I'oscillation, la position, la vitesse ou
I'accélération de I'élément de tirage équipé.

[0053] En connaissance de la configuration géométri-
que du mécanisme de tirage au cadre, les angles et lon-
gueur de ses organes constitutifs, ce recueil de mesures
permet de réaliser une interprétation de la course au ca-
dre, de la hauteur de foule, de sa vitesse ou de son ac-
célération en cycle de tissage.

[0054] Egalement 'enregistrement des états du cadre
participent a la connaissance, a la prédiction, et a I'affi-
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nement des modeles de la machine, par exemple en vue
de prévenir les incidents mécaniques. L’équipement de
plusieurs éléments du mécanisme de tirage permet d’ef-
fectuer le contréle simultané de plusieurs cadres en mou-
vement. L’interprétation de ces signaux peut permettre
la connaissance du profil, voire de I'armure en cours de
tissage.

[0055] Dans la suite, on considére principalement le
positionnement des cibles 100 sur les éléments du mé-
canisme de tirage 6, la présence du capteur 110 associé
a cette cible 100 étant sous-entendue lorsque I'utilisateur
souhaite effectuer des mesures.

[0056] Commeillustré surla figure 1 ou, a plus grande
échelle, sur la figure 2, plusieurs cibles 100 peuvent étre
montées sur un méme élément du mécanisme de tirage
6. Les cibles 100 sont préférentiellement montées sur
les leviers oscillants 71, 72 ou 73.

[0057] Dans I'exemple illustré, le premier levier os-
cillant 71 est équipé de quatre cibles, tandis que le
deuxiéme levier oscillant 72 et le troisieme levier oscillant
73 sont chacun équipés de trois cibles 100, ce nombre
étant variable selon les besoins de I'utilisateur. On ap-
pelle portion de mesure une portion d’un élément du mé-
canisme de tirage 6 sur laquelle une cible 100 est mon-
tée. La position de chaque élément du mécanisme de
tirage 6 est ainsi surveillée lorsqu’une cible 100 est mon-
tée sur une portion de mesure de cet élément du méca-
nisme de tirage 6. Avantageusement, la portion de me-
sure est contenue et tangente avec une enveloppe con-
vexe et continue de I'élément du mécanisme de tirage 6
sur laquelle la portion de mesure est ménagée, comme
expliqué plus loin.

[0058] Chaque portion de mesure est ici ménagée sur
'un des leviers oscillants 71 a 73, plus précisément sur
une paroi périphérique de I'un des leviers oscillants 71
a 73. Autrement dit, chaque portion de mesure est mé-
nagée a distance de I'axe de pivotement X1, X2 ou X3
correspondant a ce levier oscillant 71, 72 ou 73 et pré-
sente un mouvement alternatif de rotation autour de cet
axe X1, X2 ou X3 lorsque le cadre de lisses 4 est en
mouvement alternatif F4.

[0059] La suite de la description est faite en relation
aux cibles 100 montées sur le deuxiéme levier oscillant
72, illustré sur la figure 2. Ce qui est décrit pour une cible
100 montée sur le deuxieme levier oscillant 72 est trans-
posable aux autres cibles 100 montées sur d’autres élé-
ments du mécanisme de tirage 6, par exemple montées
sur I'un des éléments de 'ensemble de bielles 60.
[0060] Le deuxieme levier oscillant 72 comprend une
premiére portion de mesure 72A, plus proche de l'alésa-
ge principal 721 que des premier et deuxiéme alésages
724 et 727, une deuxiéme portion de mesure 72B, mé-
nagée sur le premier bras 722 a I'extrémité éloignée de
I'alésage principal 721, et une troisieme portion de me-
sure 72C, ménagée sur le deuxieme bras 723 a I'extré-
mité éloignée de I'alésage principal 721.

[0061] Chaque cible 100 est montée sur la portion de
mesure 72A a 72C correspondante de maniére réversi-
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ble, comme décrit plus loin. Ainsi 'utilisateur peut, selon
ses besoins, et selon I'accessibilité des portions de me-
sure, augmenter ou réduire le nombre de cibles 100 équi-
pant le mécanisme de tirage 6. L'utilisateur peut envisa-
ger d’équiper une portion de mesure de fagon temporai-
re, ou de facon permanente, ou également enrichir la
connaissance du métier grace a ce nouvel équipement
au cours d'une opération de maintenance, ou enfin avant
la mise en route du métier pour un cycle de tissage.
[0062] Avantageusement, la cible 100 peut étre choi-
sie pour ses caractéristiques intrinséques en fonction de
I'application, du mécanisme de tirage ou du métier qu’elle
équipe. Egalement, I'élément du mécanisme de tirage 6
et la portion de mesure de I'élément a équiper peut étre
choisi en fonction de I'accessibilité possible.

[0063] Sur la figure 2, un seul capteur 110 est repré-
senté, en regard de la cible 100 montée sur la troisieme
portion de mesure 72C. Cette cible 100 présente un corps
de cible 124 avec une face externe 120, qui est orientée
vers le capteur 110.

[0064] La face externe 120 est géométriquement dé-
finie par un cylindre P120 de section circulaire et centré
sur un axe de cible A100. La face externe 120 est portée
par le cylindre P120. En alternative, la face externe 120
peut étre sensiblement décalée par rapport a ce cylindre
P120, ou partiellement définie par rapport a ce cylindre
P120 de sorte que toute la face externe 120 n’est pas
strictement portée par le cylindre P120. Sur la figure 5,
la cible 100 est montée sur le deuxiéme levier oscillant
72, et'axe de cible A100 est confondu avec le deuxiéme
axe de pivotement X2 correspondant au deuxiéme levier
oscillant 72. Par commodité, on définit un plan longitudi-
nal P100 de la cible 100 comme étant un plan orthogonal
a I'axe de cible A100, et un plan transversal P101 de la
cible 100 comme étant un plan orthogonal au plan lon-
gitudinal P100 et contenant I'axe de cible A100.

[0065] Ainsi une distance entre la face externe 120 et
le capteur 110 située en regard reste constante lorsque
le levier oscillant 72, donc la cible 100, bouge entre ses
positions haute et basse, ce qui contribue a une bonne
précision des mesures.

[0066] Plus généralement, lorsqu’une cible 100 est
montée sur une portion de mesure de I'un des leviers
oscillants 71, 72 ou 73, alors la face externe 120 de cette
cible 100 est géométriquement définie par un cylindre
P120 de section circulaire et centré celui parmi les pre-
mier, deuxiéme ou troisieme axes de pivotement X1, X2
ou X3 correspondant a celui des éléments parmi le pre-
mier levier 71, le deuxiéme levier 72 ou le troisieme levier
73 sur lequel la cible 100 est montée.

[0067] On détaille a présent la structure et le montage
d’'une cible 100, montée sur la portion de mesure 72C,
en référence aux figures 3 a 6. Ce qui estdécrit est trans-
posable aux cibles 100 montées sur d’autres portions de
mesure.

[0068] La capteur 110, qui estimmobile, est configuré
pour détecter une position angulaire et/ou les mouve-
ments de la face externe 120 de la cible 100 située en
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regard. Plusieurs technologies de capteur sont utilisa-
bles, notamment les capteurs optiques, a ultrasons, etc.
Les capteurs 110 sont avantageusement des capteurs
de champ magnétiques, par exemple des capteurs a in-
duction, qui sont particulierement bien adaptés a I'envi-
ronnement d’un métier a tisser M, les champs magnéti-
ques générés par le capteur 110 et/ou la cible 100 en
regard n’étant pas perturbés par les poussiéres qui pour-
raient s’introduire entre le capteur 110 et la cible 100 en
regard.

[0069] Comme visible sur la figure 3, la face externe
120 comprend une portion ferromagnétique supérieure
101A, une portion ferromagnétique inférieure 101B et
une portion amagnétique 102. Les portions ferromagné-
tiques 101A et 101B, qui sont représentées hachurées,
présentent ici une méme longueur, mesurée paralléle-
ment au plan longitudinal P100 de la cible 100, et sont
séparées par la portion amagnétique 102. Les portions
ferromagnétiques supérieure 101A et inférieure 101B
sont génériquement désignées « portions ferromagnéti-
ques 101 ».

[0070] Ainsilorsquelacible 100 bouge alternativement
entre sa position haute et sa position basse, le capteur
110 en regard voit défiler alternativement devant lui les
portions ferromagnétiques 101 et amagnétique 102, ce
qui permet de détecter les mouvements du levier oscillant
72. Avantageusement, les portions ferromagnétiques
101 s’étendent sur plus de 5 mm, par exemple 15 mm,
ce qui permet au contréleur du métier M de saisir claire-
ment les signaux du capteur 110, et de différencier la
portion ferromagnétique 101 de la portion amagnétique
102 pour finalement interpréter un changement de
champ magnétique comme un mouvement angulaire de
la portion de mesure 72C.

[0071] Les positions haute, basse et intermédiaire de
la portion de mesure 72C correspondent respectivement
a une position haute, une position basse ou une position
intermédiaire du cadre de lisse 4.

[0072] Dans la position illustrée aux figures 2 et 3, le
capteur 110 est situé enregard de la portion amagnétique
102, ce qui signifie que le deuxieme levier oscillant 72
estdans une position intermédiaire entre sa position hau-
te et sa position basse. Lorsque le deuxiéme levier os-
cillant 72 est en position basse, respectivement position
haute, la portion ferromagnétique supérieure 101A, res-
pectivement portion ferromagnétique inférieure 101B,
est située en regard du capteur 110.

[0073] Plus généralement, il suffit d’'une seule portion
ferromagnétique 101 jouxtant une portion amagnétique
102 pour que le capteur 110 puisse détecter le mouve-
mentde lacible 100 enregard. Laface externe 120 située
en regard d'un capteur 110 comprend donc au moins
une portion ferromagnétique 101 et au moins une portion
amagnétique102, tandis que chaque portion ferroma-
gnétique 101 jouxte une portion amagnétique de la cible
100.

[0074] Avantageusement, chaque cible 100 comprend
plusieurs portions ferromagnétiques 101, séparées par
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une ou des portions amagnétiques 102, ce qui permet
de connaitre plus précisément la position du deuxieéme
levier oscillant 72.

[0075] Quel que soit leur nombre, la ou les portions
ferromagnétiques 101 etla ou les portions amagnétiques
102 d’'une méme cible 100 forment ensemble une zone
de détection, qui s’étend avantageusement selon un sec-
teur angulaire supérieur a une course angulaire de la
cible 100 lorsque la portion de mesure 72C passe de sa
position haute a sa position basse. Autrement dit, la zone
de détection d’une cible 100 est suffisamment étendue
pour que le capteur 110 en regard de cette cible soit
toujours en regard de la zone de détection lorsque la
cible 100 bouge entre ses positions haute et basse, quel-
le que soit la portion de mesure 72A. 72B ou 72C sur
laquelle la cible 100 est montée.

[0076] Les portions ferromagnétiques supérieure
101A et inférieure 101B sont représentées en coupe sur
la figure 5. Dans le premier mode de réalisation de I'in-
vention, chacune des portions ferromagnétiques 101A
et 101B est réalisée par un insert 103. Les deux inserts
103 du premier mode de réalisation de l'invention sont
similaires I'un a l'autre, de préférence identiques. Cha-
que insert 103 présente ici une forme sensiblement pa-
rallélépipédique, avec une face externe 104 convexe, et
est recu dans un logement ménagé dans le corps de
cible 124 de la cible 100. Chaque insert 103 est réalisé
en un matériau ferromagnétique, par exemple un maté-
riau métallique, tandis que la portion amagnétique 102
est une portion du corps de cible 124. Le corps de cible
124 est ici entierement réalisé en un matériau amagné-
tique.

[0077] La face externe 104 de chaque insert 103 est
configurée pour étre orientée vers le capteur 110 asso-
cié. La face externe 104 d’un insert 103 est géométri-
quement contenue dans le cylindre P120 associé a la
face externe 120 du corps de cible 124.

[0078] Dansl'exempleillustré,laface externe 104 d’'un
insert 103 est géométriquement confondue avec la face
externe 120 du corps de cible 124. Autrement dit, la face
externe 104 de chaque insert 103 est géométriquement
portée par le cylindre P120 de section circulaire centré
sur un axe de cible A100, I'axe de cible A100 étant ici
confondu avec le deuxiéme axe de pivotement X2.
[0079] Envariante nonreprésentée, lesfaces externes
104 des inserts 103 d’une cible 100 sont tangentes avec
le cylindre P120 et présentent chacune un rayon plus
petit qu’un rayon du le cylindre P120, de sorte que les
faces externes 104 ne sont pas strictement confondues
avec le cylindre P120 mais restent contenues dans le
cylindre P120.

[0080] Chaque insert 103 comprend deux facettes
105, qui bordent la face externe 104 et qui sont orthogo-
nales au plan longitudinal P100. Sur chaque insert 103,
chaque facette 105 forme, avec la face externe 104 de
cetinsert 103, une aréte 106. Chaque aréte 106 est pré-
férentiellement orthogonale au plan longitudinal P100,
autrement dit paralléle a I'axe de cible A100.
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[0081] Pourchaqueinsert103, chaque aréte 106 joux-
tant une portion amagnétique 102 est avantageusement
une aréte franche. Par aréte franche, on entend que cha-
que aréte 106 présente un rayon de courbure inférieur a
1 mm, de préférence inférieur a 0,5 mm, de préférence
encore inférieur a 0,1 mm, de maniére a améliorer la
capacité du capteur 110 a différencier les portions ferro-
magnétiques 101 des portions amagnétiques 102 voisi-
nes. Dit autrement, la face externe 104 de chaque insert
103 s’étend, dans le plan longitudinal P100 de la cible
100, entre deux arrétes 106 franches et paralleles a I'axe
de cible A100.

[0082] Avantageusement, la portion de mesure 72C
estcontenue dans le cylindre P120 portant géométrique-
ment la face externe 104 de chaque insert 103. Autre-
ment dit, lorsque la cible 100 est montée sur la portion
de mesure 72C, la portion de mesure 72C est située en
retrait du cylindre P120 portant géométriquement la face
externe 104 de chaque insert 103, de maniére a ne pas
interférer avec le capteur 110 situé en regard lorsque le
levier oscillant 72 pivote entre ses positions haute et bas-
se.

[0083] Chaque insert 103 de cible 100 disposée sur
une portion de mesure 72C d’une paroi périphérique d’'un
élément du mécanisme de tirage 6 représente, en asso-
ciation avec le capteur 110 en regard, une configuration
du mécanisme de tirage 6 entre sa position haute et sa
position basse.

[0084] Avantageusement, une cible 100 peut étre choi-
sie en fonction du nombre d’inserts 103 ou selon la nature
de ses inserts 103 pour les besoins spécifiques de me-
sure. Ainsi, la forme, la nature du matériau employé pour
la mesure, etc., peuvent étre choisies indépendamment
des propriétés de la tranche du levier oscillant dont on
cherche a analyser le mouvement.

[0085] Dans I'exemple représenté sur les figures 2 a
6, le deuxieme levier oscillant 72, et donc aussi la portion
de mesure 72C, sont ménagées dans une plaque métal-
lique, de préférence en acier, qui comprend un premier
flanc 80 et un deuxieéme flanc 82 opposé au premier flanc
80, visibles a la figure 3. Le premier flanc 80 et le deuxie-
me flanc 82 définissent entre eux un plan médian P72
orthogonal au deuxiéme axe de pivotement X2. Lorsque
la cible 100 est montée sur la portion de mesure 72C, le
plan longitudinal P100 est confondu avec le plan médian
P72 de la portion de mesure 72C.

[0086] Le premierflanc 80 etle deuxiéme flanc 82 sont
reliés par une tranche 84, qui présente un contour fermé
et une épaisseur constante E72. La tranche 84 est donc
une paroi périphérique du deuxiéme levier oscillant 72.
Autrement dit, la portion de mesure 72C est ménagée
dans I'épaisseur E72 du levier oscillant, et sur la tranche
84 du levier oscillant.

[0087] Latranche 84 comprend une zone de réception
86, visible sur les figures 5 et 6, qui est configurée pour
recevoir, en tout ou partie, la cible 100 radialement au
deuxiéme axe de pivotement X2.

[0088] Lazone deréception 86 comprend des moyens
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complémentaires 88 de liaison, qui sont configurés pour
coopérer avec des moyens de liaison 122 de la cible 100,
de maniére a solidariser mécaniquement la cible 100 a
la portion de mesure 72C. Les moyens de liaison 122
sont détaillés plus loin.

[0089] Les moyens complémentaires 88 de liaison
comprennent ici deux excroissances 90, qui sont ména-
gées en saillie sur la zone de réception 86. La zone de
réception 86 présente une forme globalement convexe
dans le plan médian P72, de sorte que la tranche 84
définit une épaisseur de matiére uniforme autour de I'ar-
ticulation A6 configurée pour recevoir la cible 100. Les
deux excroissances 90 s’étendent radialement au
deuxieme axe de pivotement X2, sont dirigées a l'opposé
'une de l'autre et définissent entre elles, dans le plan
médian P72, une largeur extérieure L90. Chaque ex-
croissance 90 jouxte un creux, ménagé dans la tranche
84, qui forme un creux de réception 92 configuré pour
coopérer avec les moyens de liaison 122. Dans le pre-
mier mode de réalisation de I'invention, les deux excrois-
sances 90 sont situées entre les deux creux de réception
92, les deux creux de réception 92 étant orientés a 'op-
posé l'un de l'autre. Une distance D92 entre les fonds
des deux creux de réception 92, mesurée dans le plan
médian P72 parallelement a la largeur L90, est stricte-
ment inférieure a la largeur extérieure L90 des deux ex-
croissances 90.

[0090] La cible 100 présente une forme globalement
symétrique a la fois par rapport au plan longitudinal P100
et par rapport au plan transversal P101.

[0091] Le corps de cible 124 de la cible 100 présente
globalement une forme de parallélépipéde aplati Iégere-
ment bombé, la face externe 120 de la cible 100 corres-
pondant a une face convexe de ce parallélépipede. Le
corps de cible 124 comprend aussi une face interne 126
opposée de la face externe 120. La face interne 126 est
configurée pour étre montée en regard de et coopérer
avec la zone de réception 86.

[0092] Le corps de cible 124 s’étend selon un secteur
angulaire centré sur I'axe de cible A100, entre une ex-
trémité supérieure 128A et une extrémité inférieure
128B. Les extrémités supérieure 128A etinférieure 128B
sont situées de part et d’autre du plan transversal P101.
[0093] Le corps de cible 124 comprend aussi, de part
et d’autre du plan longitudinal P100, deux bords 130A et
130B, qui sont chacun géométriquement portés par un
plan paralléle au plan longitudinal P100. Le corps decible
124 comprend aussi deux brides latérales 132 et 134,
qui s’étendent chacune parallelement au plan longitudi-
nal P100 a partir d’'un bord 130A ou 130B respectif du
corps 124, du cbté de laface interne 126. Les deux brides
latérales 132 et 134 sont configurées pour prendre appui
respectivement sur le premier flanc 80 et sur le deuxieme
flanc 82.

[0094] Le corpsde cible 124 etles brides latérales 132
et 134 délimitent ensemble un volume V100 d’accueil de
la zone de réception 86. Le volume d’accueil V100 com-
prend un fond 127, qui inclut la face interne 126 du corps
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de cible 124. La face interne 126 présente une forme
complémentaire a celle de la zone de réception 86. Lors-
que la cible 100 est montée sur la portion de mesure
72C, le fond 127 forme des moyens de butée a la zone
de réception 86.

[0095] Levolumed’'accueil V100 débouche, al’'opposé
du fond 127, par une ouverture 135, est centré surle plan
longitudinal P100 et présente une largeur L100, mesurée
orthogonalement au plan longitudinal P100, sensible-
ment égale a I'’épaisseur E72 de la tranche 84.

[0096] Les brides latérales 132 et 134 comprennent
chacune une fente radiale 136, ménagée radialement a
'axe de cible A100 et s’étendant jusqu’a une jonction
entre la bride latérale 132 ou 134 correspondante et le
corps de cible 124. Autrement dit, les fentes radiales 136
s’étendent dans les brides latérales 132 et 134 jusqu’a
la face interne 126. Les fentes radiales 136 sont ici mé-
nagées a cheval sur le plan transversal P101.

[0097] La cible 100 comprend deux cloisons 138A et
138B, qui s’étendent en saillie depuis, respectivement,
chacune des extrémités supérieure 128A et inférieure
128B du corps de cible 124. Les deux cloisons 138A et
138B s’étendent du méme cbété que volume d’accueil
V100 et sont tous deux adjacents au fond 127. Chacune
des cloisons 138A ou 138B relie les brides latérales 132
et 134 entre elles.

[0098] Chacune des cloisons 138A ou 138B com-
prend, a une extrémité éloignée du fond 127, un renfle-
ment 140 interne, qui s’étend en saillie dans le volume
d’accueil V100. Les renflements 140 s’étendent I'un vers
l'autre et définissent entre eux, dans le plan longitudinal
P100, une embouchure 142 rétrécie par rapportal ouver-
ture 135. Une distance entre les deux renflements 140,
mesurée parallélement au plan longitudinal P100, définit
une largeur d’embouchure L142 de la cible 100.

[0099] Chacun des renflements 140 jouxte un creux
de cible 143, qui est ménagé sur la cloison 138A ou 138B
correspondante entre le renflement 140 et le fond 127,
du c6té du volume d’accueil V100. Les deux creux de
cible 143 sont séparés d'une largeur de réception L143,
mesurée entre les deux creux de cible 143 parallelement
au plan longitudinal P100 et a la largeur d’embouchure
L142. La largeur de réception L143 est strictement plus
grande que la largeur d’embouchure L142.

[0100] En pratique, la largeur de réception L143 est
comprise entre 20 mm et 80 mm, de préférence entre 40
et 50 mm, de préférence encore de I'ordre de 48 mm,
alors que la largeur d’embouchure L142 est comprise
entre 20 mm et 80 mm, de préférence entre 40 et 50 mm,
de préférence encore de I'ordre de 44 mm.

[0101] LalargeurderéceptionL143 estégale, auxjeux
d’assemblage prés, a la largeur extérieure L90 de la por-
tion de mesure 72, tandis que la distance D92 entre les
fonds des deux creux de réception 93 est égale, aux jeux
d’assemblage prés, a la largeur d’embouchure L142.
Autrement dit, la largeur d’'embouchure L142 est infé-
rieure a la largeur de réception L143 du volume d’accueil
V100 et a la largeur extérieure L90.
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[0102] Surlafigure 5,lacible 100 estreprésentée dans
une configuration assemblée sur la portion de mesure
72C. Les cloisons 138A et 138B, d'une part, et les ex-
croissances 90 en saillie radiale, d’autre part, sont con-
figurées pour que les renflements 140 prennent position
dans I'espace défini par les creux de réception 92, tandis
que la zone de réception 86, regue dans le volume d’ac-
cueil V100, est en butée contre le fond 127.

[0103] Autrement dit, dans le premier mode de réali-
sation de 'invention, les moyens complémentaires 88 de
liaison comprennent les excroissances 90 et les creux
de réception 92, tandis que des moyens de liaison 122
de la cible 100 comprennent les cloisons 138A et 138B,
sur lesquels sont ménagés les renflements 140.

[0104] Les excroissances 90 en saillie radiale et les
creux de réception 92 présentent chacun un profil avec
des rayons de courbure respectifs supérieurs a 2 mm,
de préférence supérieur a 5 mm. La portion de mesure
72C est ainsi facile a fabriquer, notamment par décou-
page, et ne nécessite pas I'utilisation d’un procédé d’usi-
nage additionnel précis pour le montage de la cible 100.
[0105] On décrit a présent une séquence de montage
de la cible 100 sur la portion de mesure 72C.

[0106] Avantageusement, la cible 100 est montée sur
le deuxieme levier 723 du levier 72 disposé en position
haute, alors que les leviers adjacents sont en position
basse ou au croisement.

[0107] Tout d’abord, 'opérateur approche la cible 100
de la portion de mesure 72C, le plan longitudinal P100
étant aligné sur le plan médian P72 et 'ouverture 135 du
volume d’accueil V100 étant orientée vers la portion de
mesure 72C. L’'opérateur introduit une des excroissance
90 dans le volume de d’accueil V100, de maniére que
'un des renflements 140 soit regu dans le creux de ré-
ception 92 voisin de cette excroissance 90.

[0108] La cible 100 et la portion de mesure 72C se
retrouvent alors dans la configuration d’assemblage de
la figure 6, dans laquelle la cible 100 est en cours de
montage sur la portion de mesure 72C.

[0109] Alors que I'opérateur exerce surla cible 100 un
effort sensiblement orthogonal a la face externe 120, le
corps de cible 124 se déforme élastiquement de maniere
a accommoder le passage de la zone de réception 86.
Au cours de ce mouvement, les cloisons 138A et 138B
sont écartées l'une de l'autre, selon une largeur supé-
rieure a la largeur extérieure L90.

[0110] Alors que le mouvement continue, la zone de
réception 86 vient en butée contre le fond 127 et les ren-
flements 140 sont chacun regus dans un creux de récep-
tion 92 respectif. La cible 100 se retrouve alors dans sa
configuration assemblée, illustrée en figure 5.

[0111] Pour faciliter la déformation élastique du corps
de cible 124, les fentes radiales 136 sont agencées de
maniére que, lors du montage ou du démontage de la
cible sur la portion de mesure 72C correspondante, le
corps de cible 124 se déforme élastiquement par flexion
tangentielle dans son plan longitudinal P100, de maniére
a éloigner les uns des autres les moyens de liaison 122
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mécanique. Les cloisons 138A et 138B sont écartées,
par déformation élastique du corps de cible 124, de ma-
niere a franchir les excroissances 90 de la portion de
mesure 72C. A cet effet, le corps de cible 124 est réalisé
en un matériau apte a se déformer élastiquement, de
préférence en matiére polymeére synthétique, telle que
du polyéthyléne, du polypropyléne, un silicone ou un
élastomére. Le corps de cible 124 est fabriqué, par exem-
ple, par injection plastique dans un moule de forme com-
plémentaire. Le montage de la cible 100 sur la portion
de mesure 72C se fait ainsi a la main, et sans outil.
[0112] Dans la configuration assemblée, la cible 100
est maintenue par élasticité du corps 124 sur la portion
de mesure 72C. Autrement dit, la cible 100 est maintenue
clipsée ou maintenue par clipsage a la portion de mesure
72C, de sorte que la cible 100 reste en configuration as-
semblée en fonctionnement du métier a tisser M, en par-
ticulier lorsque la portion de mesure 72C réalise des mou-
vements d’oscillations autour du deuxiéme axe de pivo-
tement X2 et que la cible 100 est soumise a des forces
centrifuges.

[0113] Le démontage se fait selon un mouvement in-
verse. L’opérateur exerce sur la cible 100 un effort ten-
dant éloigner la cible de la portion de mesure 72C. Par
déformation élastique du corps de cible 124, les cloisons
138A et 138B s’écartent, pour accommoder le passage
de la zone de réception 86 et des excroissances 90. Le
démontage se fait lui-aussi a la main et sans outil. La
cible 100 peut étre montée et démontée de fagon réver-
sible, selon les besoins d’équipement, dans un temps
limité, et sans limite de répétition puisque la cible 100 est
configurée pour étre démontée de la portion de mesure
72C par déformation élastique réversible du corps de
cible 124.

[0114] Dans les deuxieme a cinquiéme modes de réa-
lisation de l'invention illustrés sur les figures 7 a 12, les
éléments analogues a ceux du premier mode de réalisa-
tion portent les mémes références et fonctionnent de la
méme fagon. Dans ce qui suit, on décrit principalement
les différences entre chaque mode de réalisation et le ou
les modes précédents.

[0115] Une cible 200 conforme au deuxiéme mode de
réalisation de l'invention est représentée sur les figures
7 et 8. Alors que dans le premier mode de réalisation de
linvention, les moyens complémentaires 88 de liaison
de la portion de mesure 72C comprennent des creux de
réception 92 ménagés a I'opposé I'un de I'autre tandis
que les creux de cible 143 sont orientés I'un vers l'autre,
les moyens complémentaires de liaison de la cible 200
comprennentdes creux de paroiorientés'un vers l'autre,
tandis que les creux de paroi de la portion de mesure
sont orientés a I'opposé I'un de l'autre.

[0116] La cible 200 est configurée pour étre montée
sur une portion de mesure 272C de maniére réversible.
La portion de mesure 272C estici ménagée sur une paroi
périphérique d’un levier oscillant 272, ce levier oscillant
272 étant monté pivotant par rapport au métier M autour
d’'un axe de pivotement orthogonal au plan de cadre P4
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et non représenté.

[0117] La cible 200 comprend des moyens de liaison
222 mécanique, tandis que la portion de mesure 272C
comprend des moyens complémentaires 88, qui sont
configurés pour coopérer avec les moyens de liaison
222, de maniére a fixer la cible 200 sur la portion de
mesure 272C. Sur la figure 8, la cible 200 et la portion
de mesure 272C sont représentés dans une configura-
tion d’assemblage.

[0118] La cible 200 comprend un corps 224 en forme
de parallélépipéde aplati, allongé et bombé, avec une
face externe 220 convexe, configurée pour étre orientée
vers un capteur associé, avec une face interne 226 op-
posée a la face externe 220, et avec une extrémité su-
périeure 228A et une extrémité inférieure 228B opposée
de I'extrémité supérieure 228A. Le capteur, qui n’est pas
représenté, est analogue, de préférence identique, aux
capteurs 110 du premier mode de réalisation.

[0119] La face externe 220 est géométriquement dé-
finie par un cylindre de section circulaire centré sur un
axe de cible orthogonal a un plan longitudinal P200 de
la cible 200. L’axe de cible n’est pas représenté. Lorsque
la cible 200 est montée sur la portion de mesure 272C
du levier oscillant 272, 'axe de cible est confondu avec
I'axe de pivotement de ce levier oscillant 272.

[0120] La face interne 226 présente une forme com-
plémentaire a une zone de réception 286 de la portion
de mesure 272C et est configurée pour former des
moyens de butée a la zone de réception 286 en configu-
ration connectée de la cible 200 sur la portion de mesure
272C.

[0121] La cible 200 comprend aussi deux brides laté-
rales 232 et 234, qui s’étendent chacune parallelement
au plan longitudinal P200 de la cible 200 a partir d’'un
bord respectifdu corps 224, les deux brides latérales 232
et 234 étant configurées pour prendre appui des flancs
de la portion de mesure 272C. Le corps 224 et les brides
latérales 232 et 234 délimitent un volume d’accueil V200
de la paroi de réception 286, le volume d’accueil V200
débouchant par une ouverture 235.

[0122] Les brides latérales 232 et 234 comprennent
chacune une fente radiale 236, ménagée radialement a
'axe de cible et tangente avec le corps de cible 224.
Autrement dit, les fentes radiales 236 s’étendent dans
les brides latérales 232 et 234 jusqu’a la face interne
226. Les fentes radiales 236 sont ici ménagées a cheval
sur un plan transversal P201 de la cible 200. Les fentes
radiales 236 agencées de maniere que, lors du montage
ou du démontage de la cible sur la portion de mesure
272C correspondante, le corps de cible 224 se déforme
élastiquement par flexion tangentielle dans son plan lon-
gitudinal P200.

[0123] La cible 200 comprend deux cloisons 238A et
238B, qui sont respectivement ménagées en saillie a
chacune des extrémités supérieure 228A et inférieure
228B du corps de cible 224. Chacune des cloisons 238A
ou 238B comprend, a une extrémité éloignée de la face
interne 226, un renflement externe 240. Les deux renfle-
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ments externes 240 s’étendent a I'opposé 'un de I'autre
et définissent entre eux une largeur maximale L240, me-
surée parallelement au plan longitudinal P200.

[0124] Chacun des renflement 240 jouxte un creux de
cible 242, qui est ménagé sur la cloison 238A ou 238B
correspondante du c6té opposé de I'ouverture 235. Les
deux creux de cible 242 sont séparés d’une largeur de
réception L242, mesurée entre les deux creux de cible
242 parallelement au plan longitudinal P200. La largeur
de réception L242 est de plus petite dimension que la
largeur maximale L240.

[0125] La portion de mesure 272C comprend deux ex-
croissances 290, qui s’étendent en saillie de part et
d’autre de la paroi de réception 286 et qui sont dirigées
'une vers l'autre. Chaque excroissance 290 jouxte un
creux ménagé dans la tranche 84, qui est situé entre
cette excroissance 290 et la paroi de réception 286 et
qui forme un creux de réception 292 d’'un renflement 240.
Les deux excroissances 290 définissent entre elles une
largeur intérieure L290 mesurée dans le plan médian
P72. Lalargeur intérieure L290 est inférieure a la largeur
maximale L240 des renflements 240 de la cible 200.
[0126] Lescloisons 238A et 238B etles excroissances
290 sont configurées pour que, dans une position con-
nectée de la cible 200 sur la portion de mesure 272C,
les cloisons 238A et 238B de la cible 200 prennent po-
sition dans les creux de réception 292, tandis que les
excroissances 290 prennent position dans les creux de
cible 242.

[0127] Dans le deuxieme mode de réalisation, les
moyens de liaison 222 mécanique de la cible 200 com-
prennent les renflements 240 et les creux de cible 242
ménageés sur chacune des cloisons 238A et 238B, tandis
que les moyens complémentaires 88 comprennent les
excroissances 290 ménageant les creux de réception
292, ménagés de part et d’autres de la paroi de réception
286.

[0128] Au montage, 'opérateur introduit un des deux
renflements 240 d’'une des deux cloisons 238A ou 238B
dans un creux de réception 292 de la portion de mesure
272C et assure une pression sur l'autre cloison 238B ou
238A, autrement dit sur la cloison opposée, de maniére
a fléchir le corps de cible 224 et a rapprocher I'un de
'autre les renflements 240, de maniére a insérer le ren-
flement 240 non introduit dans le creux de réception 292
correspondant et a positionner le corps de cible 224 sur
la paroi de réception 286. Autrement dit la flexion du
corps 224 est réalisée selon une direction inverse par
rapport a la flexion du corps 124 du premier mode réali-
sation a l'occasion du montage de la cible 100 sur la
portion de mesure 72C. Dans la configuration d’assem-
blage de la cible 100 sur la portion de mesure 72C, les
cloisons 238A, 238B corps de cible 124 sont ainsi rap-
prochées 'une de l'autre et maintenues rapprochées, se-
lon une largeur inférieure a la largeur extérieure L290
des deux excroissances 290 avant de franchir les ex-
croissances 290.

[0129] Une cible 300 conforme au troisieme mode de
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réalisation de I'invention est représenté sur les figures 9
et 10. Dans les premier et troisi€me modes de réalisation
del'invention, les moyens complémentaires 88 de liaison
de la portion de mesure 72C comprennent des creux de
réception ménageés a 'opposé I'un de l'autre, tandis que
la cible comprend des renflements et des creux de cible
orientés I'un vers 'autre. Une des principales différences
du troisieme mode de réalisation avec le premier mode
est que les moyens complémentaires 88 comprennent
des excroissances 390 et des creux de réception 392 qui
s'étendent sur des zones proportionnellement plus éten-
dues de la portion de mesure 72C en périphérie de I'axe
de rotation XAB, tandis que la cible 300 comprend des
cloisons 338A et 338B, qui sont proportionnellement plus
longues que les cloisons 138A et 138B de la cible 100.
[0130] Les cloisons 338A et 338B et les brides latéra-
les 132 et 134 délimitent un volume d’accueil V300 de la
cible 300. Le volume d’accueil V300 est configuré pour
recevoir une zone de réception 386 de la portion de me-
sure 72C.

[0131] Chacun des cloisons 338A et 338B comprend,
a une extrémité éloignée de la face interne 126, un ren-
flement interne 340 qui s’étend en saillie dans le volume
d’accueil V300. Les renflements 340 s’étendent I'un vers
l'autre et définissent entre eux, dans le plan longitudinal
P100, une embouchure 342 rétrécie par rapport au vo-
lume d’accueil V300. Une distance entre les deux ren-
flements 340, mesurée parallelement au plan longitudi-
nal P100, définit une largeur d’'embouchure L342.
[0132] Chacun des renflements 340 jouxte un creux
de cible 343, qui est ménageé sur la cloison 338A ou 338B
correspondante entre le renflement 340 et le fond 127,
du c6té du volume d’accueil V300. Les deux creux de
cible 343 sont séparés d’une largeur de réception L343,
mesurée parallélement au plan longitudinal P100. La lar-
geur de réception L343 est de plus grande dimension
que la largeur d’embouchure L342.

[0133] Sur la figure 10. La cible 300 est représentée
en configuration assemblée sur la portion de mesure
72C.

[0134] La zone de réception 386 présente une forme
complémentaire du fond 127 de la cible 300 et est con-
figurée pour étre recue en butée contre le fond 127 lors-
que la cible 300 est montée sur la portion de mesure
72C. La zone de réception 386 présente ici une forme
cylindrique de section circulaire centrée sur le sixieme
axe de rotation XA6.

[0135] La paroi portion de mesure 72C comprend, de
part et d’autre de la paroi de réception 386, deux portions
latérales 389 qui sont orientées a I'opposé lI'une de
I'autre. Chacune des deux portions latérales 389 présen-
te ici une forme cylindrique de section circulaire centrée
sur le sixieme axe de rotation XAB6. Les portions latérales
389 sont configurées pour étre regues dans les creux de
cible 343. Par extension, les deux portions latérales 389
constituent des excroissances 390 des moyens complé-
mentaires 88 de liaison.

[0136] Les deux excroissances 390 sont orientées a
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I'opposé I'une de l'autre et définissent entre elles, dans
le plan médian P72, une largeur extérieure L390. Chaque
excroissance 390 jouxte un creux ménagé dans la tran-
che 84, qui forme un creux de réception 392 configuré
pour coopérer avec les moyens de liaison 122. Dans le
troisieme mode de réalisation de I'invention, les deux ex-
croissances 390 sont situées entre les deux creux de
réception 392, les deux creux de réception 392 étant
orientés a I'opposé I'un de l'autre.

[0137] Une distance L392 entre les fonds des deux
creux de réception 392, mesurée dans le plan médian
P72 parallelement a la largeur extérieure L390, est stric-
tement inférieure a la largeur extérieure L390 des deux
excroissances 390. Autrement dit, la largeur d’embou-
chure L342 est inférieure a la largeur de réception L343
du volume d’accueil V100 et ala largeur extérieure L390.
[0138] Lalargeurde réception L343 estégale, auxjeux
d’assemblage pres, a la largeur extérieure L390 de la
portion de mesure 72C, tandis que la largeur d’embou-
chure L342 est égale, aux jeux d’'assemblage pres, a la
distance L392 entre les deux creux de réception 392.
[0139] Lors du montage de la cible 300 sur la portion
de mesure 72C, par déformation élastique du corps de
cible 124, et avantageusement par I'existence des fentes
radiales 136, les cloisons 338A et 338B s’écartent, pour
accommoder le passage de la paroi de réception 386.
Le montage est ainsi réalisé a la main et sans outil.
[0140] Les excroissances 390 sont avantageusement
ménagées dans la continuité la paroi de réception 386,
autrement dit les excroissances 390 et la paroi de récep-
tion 386 sont portés par un méme cylindre de section
circulaire centré sur un méme axe, ici 'axe de rotation
XAB. La fabrication de la portion de mesure 386, qui suit
un profil extérieur continu, est particuli€rement simple a
réaliser, par exemple par découpage, ce qui est peu col-
teux en comparaison d’'une opération d’usinage.

[0141] Une cible 400 correspondant au quatrieme mo-
de de réalisation de I'invention est représentée seule sur
la figure 11. La cible 400 présente une forme analogue
a la cible 100 du premier mode de réalisation, mais en
differe en ce que la cible 400 comprend deux portions
ferromagnétiques 401 de différentes longueurs, les deux
portions ferromagnétiques 401 étant séparées par une
portion amagnétique 402.

[0142] Les portions ferromagnétiques 401 sontici réa-
lisés par des inserts, avec un insert supérieur 403A, si-
tuée surle hautde lafigure 11, etuninsertinférieur 403B.
L’insert supérieur 403A présente ici une longueur, me-
surée parallelement au plan longitudinal P100, supérieu-
re aunelongueur de I'insert403B mesurée parallelement
au méme plan.

[0143] Lesdeuxportionsferromagnétique 401 sontsé-
parées par une premiére portion amagnétique 402A. L’in-
sertinférieur 403B jouxte une deuxiéme portion amagné-
tique 402B, située entre I'insert inférieur 403B et I'extré-
mité inférieure 128B.

[0144] Le cinquieme mode de réalisation de I'invention
est représenté sur la figure 12. Une des principales dif-
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férences du deuxieme mode de réalisation avec le pre-
mier mode est que le troisieme levier oscillant 73 est
remplacé par un stabilisateur 573. La troisieme bielle
d’actionnement 66 est supprimée. Le stabilisateur 573
sert a guider la premiére portion de bielle de liaison 63A
lors des mouvements du mécanisme de tirage 4.
[0145] Le stabilisateur 573 du mécanisme de tirage 6
présente une forme allongée avec une premiére extré-
mité 574, dans laquelle est ménagé un alésage 575, et
une deuxieme extrémité opposée 576. L’alésage 575 est
configuré pour recevoir un palier, de maniere que le sta-
bilisateur 573 est monté pivotant par rapport au métier
M autour du troisieme axe de pivotement X3.

[0146] A sa deuxiéme extrémité 576, le stabilisateur
573 est monté pivotant par rapport a la premiére portion
de bielle de liaison 63A autour du septieme axe de rota-
tion XA7. Autrement dit, le stabilisateur 573 est articulé
entre le métier a tisser M et la premiére portion bielle de
liaison 63A. En variante non représentée, le stabilisateur
573 est articulé entre le métier M et la deuxiéme portion
de bielle de liaison 63B.

[0147] Le stabilisateur 573 comprend une portion de
mesure 573A, qui estici orientée a 'opposé de la deuxie-
me extrémité 576 du stabilisateur 573 par rapport a I'alé-
sage 575. Une cible 500 est montée sur la portion de
mesure 573A du stabilisateur 573 de maniere réversible.
[0148] Lacible500ressemble alacible 100 du premier
mode de réalisation de l'invention pour ce qui est des
moyens de liaison 122 de la cible 100 et des moyens
complémentaires 88 de la portion de mesure 72C. En
revanche la cible 500 ne comprend pas d’inserts ferro-
magnétiques, mais comprend ici un insert 503, qui est
fixé directement sur le corps 124 de la cible de mesure
500 et dans lequel sont ménagées des portions ferroma-
gnétiques 501 et des portions amagnétiques 502. L'insert
503 est ici réalisé au moyen d’une languette flexible, col-
Iée sur le corps de cible 124.

[0149] Les portions ferromagnétiques 501 sont repré-
sentées schématiquement par des bandes noires, tandis
que les portions amagnétiques 502 sont représentées
par des bandes blanches. Deux portions ferromagnéti-
ques 501 successives sont séparées par une portion
amagnétique 502, de maniére que lorsque le stabilisa-
teur 573 pivote autour du troisiéme axe de pivotement
X3, une alternance de portions ferromagnétiques 501 et
de portions amagnétiques 502 défile devant le capteur
110 situé en regard de la cible 110.

[0150] En variante non représentée, le mécanisme de
tirage 6 comprend plusieurs capteurs 110 aptes a coo-
pérer avec une méme cible 100 a diverse positions an-
gulaires.

[0151] En variante non représentée, la cible 100 de
mesure comprend un insert ferromagnétique. La cible
permet alors de connaitre la position de la portion de
mesure a l'aide d’'un capteur ou a I'aide de plusieurs cap-
teurs.

[0152] Dans les modes de réalisations illustrés, cha-
cune des cibles 100 a 500 présente une forme globale-
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ment symétrique par rapport au plan transversal P101.
Autrement dit, les moyens de liaison 122 ou 222 présen-
tentune forme symétrique par rapportau plan transversal
P101, tandis que les moyens complémentaires 88 pré-
sentent eux aussi une forme symétrique par rapport un
plan radial P72’ de la portion de mesure 72C, le plan
radial P72’ étant confondu avec le plan transversal P101
lorsque la cible est montée sur la portion de mesure cor-
respondante. La cible peut ainsi étre montée sur la por-
tion de mesure dans deux sens différents par rapport au
plan transversal P101.

[0153] En variante, les portions ferromagnétiques 501
peuvent étre remplacées par des portions magnétiques
telles que des aimants individuels générant un champ
magnétique saisissable par un capteur associé, en re-
gard de I'aimant individuel.

[0154] En variante non représentée, les moyens de
liaison et les moyens complémentaires sont asymétri-
ques, respectivement par rapport au plan transversal
P101 de la cible et au plan radial P72’. La cible ne peut
ainsi étre montée sur la portion de mesure que dans un
seul sens par rapport au plan radial P72’. Autrement dit,
les moyens de liaison 122 et les moyens complémentai-
res 88 sont configurés pour assembiler la cible sur la paroi
de réception de fagon orientée par rapport au plan radial
P72’

[0155] En variante non représentées, les brides laté-
rales peuvent étre formées de plusieurs excroissances
radiales étendues a partir d’'un bord respectif du corps
pour prendre appui surles flancs de la portion de mesure,
et séparées entre elles de sorte qu’elles permettent la
flexion du corps de cible en substitution des fentes ra-
diales de brides latérales.

[0156] Les moyens de liaison et les moyens complé-
mentaires asymétriques sont recommandés lorsque les
portions ferromagnétiques et amagnétiques ne sont pas
agencées symétriquement par rapport au plan transver-
salP101, commedansle cas delacible 400 du quatrieme
mode de réalisation de l'invention.

[0157] Dans les modes de réalisations illustrés, les
moyens complémentaires 88 de liaison sont ménagés
sur la tranche 84 de la portion de mesure 72C, tandis
que les moyens de liaison 122 ou 222 s’étendent paral-
lelement au plan longitudinal P100.

[0158] En variante non représentée, les moyens de
liaison sont ménagés orthogonalement au plan longitu-
dinal P100, tandis que les moyens complémentaires sont
ménageés sur les flancs de la portion de mesure 72C. Par
exemple, les moyens de liaison mécanique de la cible
comprennent des ergots, qui sont ménagés en saillie sur
les brides latérales et s’étendent du c6té du volume d’ac-
cueil de la cible, tandis que des logements complémen-
taires sontménagés en creux dans les premier et deuxie-
me flancs de la portion de mesure. Lors du montage, les
ergots des brides latérales s’écartent I'un de l'autre par
rapport au plan P72’ par déformation élastique. Lorsque
la cible est montée sur la portion de mesure, les ergots
sont maintenus dans les logements par retour élastiques
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des brides latérales.

[0159] Dit autrement, la cible comprend des moyens
deliaison mécanique disposés dans le prolongement des
deux brides latérales, ces moyens de liaison étant espa-
cés d’'une distance inférieure a I'épaisseur de la tranche
84 ou équivalente, tandis que la paroi de réception com-
prend les moyens de liaison complémentaires qui com-
prennent des logements, ménagés dans les premier et
deuxiéme flancs de la portion de mesure,

[0160] Dans les exemples illustrés, le premier levier
oscillant 71 et le deuxieme levier oscillant 72 sont reliés
I'un a l'autre par I'intermédiaire de la bielle de liaison 62,
qui est réalisée en deux parties articulées, au moyen des
premiére et deuxiéme portions de bielle de liaison 63A
et 63B qui sont guidées soit au moyen du troisieme levier
oscillant 73, soit au moyen du stabilisateur 573.

[0161] Envariante non représentée, la bielle de liaison
62 n’est pas articulée etrelie directementle premierlevier
oscillant 71 au deuxiéme levier oscillant 72. Dans ce cas,
le troisiéme levier oscillant 73 ou le stabilisateur 573 sont
optionnels.

[0162] Dansl'exempleillustré,lamachine deformation
de la foule 2 est de type mécanique a cames, chaque
bielle de sortie 61 étant articulée a un bras de sortie 22
de la machine de la formation de la foule 2.

[0163] Envariante nonillustré, la machine de formation
de la foule est de type ratiere mécanique, chaque bielle
de sortie 61 étant articulée a un bras de sortie de laratiére
mécanique.

[0164] Selon une autre variante non illustrée, la ma-
chine de formation de la foule est de type ratiere électro-
nique, qui comprend des actionneurs électriques indé-
pendants tels que des moteurs, a mouvement rotatif os-
cillant, chacun connecté a une manivelle. Chaque bielle
de sortie 61 est alors articulée sur une manivelle respec-
tive. Autrement dit, une manivelle est articulée entre I'ac-
tionneur électrique et une bielle de sortie correspondan-
te.

Revendications

1. Mécanisme de tirage (6) pour la commande de ca-
dres de lisses (4) d’'un métier a tisser (M) équipé
d’'une machine de formation de la foule (2), le mé-
canisme de tirage (6) comprenant, pour chaque ca-
dre de lisses (4) :

- un ensemble de bielles (60),

- des leviers oscillants (70), qui sont attelés a
I'ensemble de bielles (60) et qui sont configurés
pour renvoyer un mouvement (F22) d’un bras
de sortie (22) ou d’'une manivelle de la machine
de formation de la foule (2) vers le cadre de lis-
ses (4), de maniére a entrainer ce cadre de lis-
ses (4) selon un mouvement alternatif (F4) le
long d’'un axe de cadre (Z4), entre une position
haute et une position basse,
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dans lequel les leviers oscillants (70) sont asso-
ciés au cadre de lisses (4) et comprennent un
premier levier oscillant (71) et un deuxieme le-
vier oscillant (72), parmi lesquels :

- le premier levier oscillant (71) est monté
pivotant, par rapport au métier a tisser (M),
autour d’un premier axe de pivotement (X1)
orthogonal a un plan de cadre (P4),

- le deuxieme levier oscillant (72) est monté
pivotant, par rapport au métier, autour d’un
deuxieme axe de pivotement (X2) paralléle
au premier axe de pivotement (X1),

dans lequel l'ensemble de bielles (60)
comprend :

- une bielle primaire (61), configurée pour
étre connectée au bras de sortie (22) ou a
la manivelle autour d’'une premiére articu-
lation (A1), qui réalise une liaison pivot
autour d’un axe de rotation (XA1) paralléle
au premier axe de pivotement (X1),

- une premiere bielle d’actionnement (64),
configurée pour étre connectée a une pre-
miere extrémité (40) du cadre de lisses (4)
et destinée a entrainer le cadre de lisses (4)
en mouvement selon I'axe de cadre (Z4),
- une deuxieme bielle d’actionnement (65),
configurée pour étre connectée a une
deuxieme extrémité (41) du cadre de lisses
(4) et destinée a entrainer le cadre de lisses
(4) en mouvement selon'axe de cadre (Z4),
-aumoins une bielle de liaison (62), quirelie
le premier levier oscillant (71) au deuxiéme
levier oscillant (72) et qui est destinée a en-
trainer le deuxiéme levier oscillant (72),

dans lequel le premier levier oscillant (71) :

- est connecté a la bielle primaire (61),
autour d’'une deuxieme articulation (A2) qui
réalise une liaison pivot autour d’'un axe de
rotation (XA2) paralléle au premier axe de
pivotement (X1),

- est destiné a entrainer la premiere bielle
d’actionnement (64) par Iintermédiaire
d’une troisiéme articulation (A3), et a entrai-
ner la bielle de liaison (62) par l'intermédiai-
re d’'une quatrieme articulation (A4), la troi-
siéme articulation (A3) et la quatriéme arti-
culation (A4) réalisant chacune une liaison
pivotautour d’'un axe de rotation (XA3, XA4)
respectif paralléle au premier axe de pivo-
tement (X1),

dans lequel le deuxiéme levier oscillant (72) :
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-estarticulé alabielle de liaison (62), autour
d’'une cinquiéme articulation (A5),

- est destiné a entrainer la deuxieme bielle
d’actionnement (65) par lintermédiaire
d’'une sixieme articulation (A6), la cinquié-
me articulation (A5) et la sixieme articula-
tion (A6) réalisant chacune une liaison pivot
autour d’'un axe de rotation (XA5, XAB) res-
pectif parallele au premier axe de pivote-
ment (X1),

dans lequel le mécanisme de tirage (6) com-
prend au moins une portion de mesure (72C ;
272C ; 573A), équipée d’une cible (100 ; 200 ;
300 ; 400 ; 500), la cible étant configurée pour
coopérer avec un capteur (110),

caractérisé en ce que chaque portion de me-
sure (72C ; 272C ; 573A) est ménagée sur une
paroi périphérique de I'un des éléments choisi
parmi :

- le premier levier oscillant (71),

- le deuxiéme levier oscillant (72),

- un troisiéme levier oscillant (73) ou un sta-
bilisateur (573) du mécanisme de tirage (6),
le troisieme levier oscillant (73) ou le stabi-
lisateur (573) étant chacun montés pivotant
par rapport au métier a tisser (M) autour
d’'un troisieme axe de pivotement (X3) pa-
rallele au premier axe de pivotement (X1)
et étant articulé sur la bielle de liaison (62),

et en ce que la cible est montée sur la portion
de mesure de maniére réversible.

2. Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 1,
dans lequel la portion de mesure (72C; 573A)
comprend :

- un premier flanc (80) et un deuxieme flanc (82)
opposé au premier flanc, qui définissent entre
eux un plan médian (P72) orthogonal au premier
axe de pivotement (X1),

- une tranche (84), qui relie le premier flanc au
deuxiéme flanc selon une épaisseur (E72) cons-
tante,

et dans lequel la tranche définit une zone de récep-
tion (86 ; 286 ; 386), qui est configurée pour recevoir
la cible (100 ; 200 ; 300 ; 400 ; 500) radialement a
I'axe de pivotement (X1, X2, X3) de I'élément (71,
72,73, 573) correspondant.

3. Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 2,
dans lequel la zone de réception (86 ; 286 ; 386)
présente une forme globalement convexe dans le
plan médian (P72), la portion de mesure (72C;
272C ; 573A) étant ménageée :
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- sur une extrémité d’un bras (712, 713) du pre-
mier levier oscillant (71) ou d’'un bras (722, 723)
du deuxieme levier oscillant (72) ou d’un bras
(731, 732) du troisieme levier oscillant (73),

- ou bien autour du premier axe de pivotement
(X1) du premier levier oscillant (71) ou du
deuxieme axe de pivotement (X2) du deuxieme
levier oscillant (72) ou du troisieme axe de pivo-
tement du troisieme levier oscillant (73),

- ou encore sur une extrémité (574) du stabili-
sateur (573).

4. Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 2 ou 3, dans lequel la cible (100 ;
200 ; 300 ; 400 ; 500) comprend :

- un corps de cible (124),

* qui s’étend entre une premiére extrémité
(128A) et une deuxieme extrémité (128B)
etentre deux bords (130A, 130B) paralleles
situés de part et d’autre d’un plan longitudi-
nal (P100) confondu avec le plan médian
(P72) lorsque la cible est montée sur la por-
tion de mesure (72C ; 573A),

« qui comprend une face interne (126), con-
figurée pour étre montée en regard de et
coopérer avec la zone de réception (86 ;
286 ; 386), et une face externe (120), op-
posée a la face interne et orientée vers le
capteur (110), la face externe étant géomé-
triquement définie par un cylindre (P120)de
section circulaire et centré sur un axe de
cible (A100), qui est confondu avec celui
des axes parmi le premier, deuxiéme ou
troisieme axe de pivotement (X1, X2, X3)
correspondant a celui des éléments parmi
le premier levier oscillant (71), le deuxiéme
levier oscillant (72), le troisieme levier os-
cillant (73) ou le stabilisateur (573), sur le-
quel la cible est montée ;

- deux brides latérales (132, 134),

* qui s’étendent chacune parallélement au
plan longitudinal (P100) a partir d’'un bord
(130A, 130B) respectif du corps (124), et

* qui sont configurées pour prendre appui
sur le premier et le deuxieme flanc (80. 82),

dans lequel le corps et les brides latérales déli-
mitent un volume d’accueil (V100 ; V200 ;V300)
de la zone de réception (86 ; 286 ; 386), le vo-
lume d’accueil débouchant par une ouverture
(135 ; 235), étant centré sur le plan longitudinal
(P100) et présentant une largeur, mesurée or-
thogonalement au plan longitudinal, sensible-
ment égale a I'épaisseur (E72) de la tranche
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(84),

et dans lequel la cible (100 ; 200 ; 300 ; 400 ;
500) est pourvue de moyens de liaison (122 ;
222) mécanique :

- qui coopérent avec la portion de mesure
(72C ; 272C ; 573A) de maniere a fixer la
cible sur cette portion de mesure, et

- qui sont disposés a chaque premiéere ex-
trémité (128A) ou deuxieme extrémité
(128B) du corps (124) et/ou dans le prolon-
gement des brides latérales (132, 134).

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication pré-
cédente, dans lequel :

- le corps de cible (100 ; 200 ; 300 ; 400 ; 500)
est réalisé en matiere polymeére synthétique,

- les brides latérales (132, 134) comprennent
chacune :

* une face latérale étendue parallélement
au plan longitudinal (P72),

« et une fente radiale (136), ménagée surla
face latérale jusqu’a la face interne (126),
les fentes radiales étant agencées de ma-
niére que, lors du montage ou du démonta-
ge delacible surlaportion de mesure (72C ;
272C ; 573A), le corps de cible se déforme
élastiquement par flexion tangentielle dans
son plan longitudinal (P100), de maniére a
éloigner ou rapprocher les uns des autres
les moyens de liaison (122 ; 222) mécani-
que.

Mécanisme de tirage (6) selon I'une quelconque des
revendications 4 ou 5, dans lequel la zone de récep-
tion (86 ; 286 ; 386) comprend des moyens complé-
mentaires (88) de liaison aux moyens de liaison mé-
canique (122 ;222)delacible (100 ;200 ; 300 ;400 ;
500), les moyens complémentaires de liaison étant
configurés pour coopérer avec les moyens de
liaison, de maniere a fixer la cible (100 ; 200 ; 300 ;
400 ; 500) sur la portion de mesure (72C ; 573A).

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 4 a 6, dans lequel la cible comprend
des moyens de liaison mécanique disposés dans le
prolongement des deux brides latérales (132, 134),
espacés d’'une distance inférieure a I'épaisseur
(E72) de la tranche (84), tandis que la portion de
mesure (72C) comprend les moyens de liaison com-
plémentaires, qui comprennent des logements, mé-
nagés dans les premier et deuxiéme flancs (80, 82)
de la portion de mesure (72C), et configurés pour
coopérer avec les moyens de liaison, de maniere a
fixer la cible (100 ; 200 ; 300 ; 400 ; 500) sur la por-
tion de mesure (72C).
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8.

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 4 a 6, dans lequellaface interne (126)
du corps de cible (124) présente une forme complé-
mentaire a la zone de réception (86 ; 286 ; 386) et
forme des moyens de butée a la paroi de réception.

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 8,
dans lequel :

- les moyens de liaison (122) mécanique com-
portent

+ deux cloisons (138A, 138B ; 338A. 338B),
quis’étendent en saillie depuis chacune des
premiere extrémité (128A) et deuxiéme ex-
trémité (128B) du corps de cible (124) vers
I'ouverture (135), et

+ deux creux de cible (143 ; 343) jouxtant
chacun une cloison du c6té de I'ouverture,

- chacune des cloisons comprend, du coté de
I'ouverture, un renflement (140 ; 340) interne,
les renflements internes s’étendant I'un vers
I'autre et définissant entre eux, dans le plan lon-
gitudinal (P100), une embouchure (142 ; 342)
ayant une largeur d’embouchure (L142 ; L342),
mesurée parallelement au plan longitudinal
(P100), inférieure a une largeur de réception
(L143 ; L343) mesurée entre les deux creux de
cible (143 ; 343),

- les moyens complémentaires (88) de liaison
comportent :

» deux excroissances (90 ; 390) en saillie
radiale, qui sontdirigées al'opposé 'une de
I'autre et qui définissent entre elles, dans le
plan médian (P72), une largeur extérieure
(L90 ; L390) supérieure a la largeur d’em-
bouchure (L142 ; L342), et

 deux creux, ménagés danslatranche (84),
jouxtant chacun une excroissance et for-
mant chacun un creux de réception (92 ;
392) pour le renflement (140 ; 340) d’'une
cloison respective,

alors que les cloisons et les excroissances en
saillie radiale sont configurées pour que, dans
une configuration assemblée de la cible (100 ;
300 ; 500) sur la portion de mesure (72C;
573A), chacun des renflements (140 ; 340)
prennent position dans I'un des creux de récep-
tion (92 ; 392), tandis que chacune des excrois-
sances (90 ; 390) prennent position dans I'un
des creux de cible (143 ; 343),

etquelacible est configurée pour étre démontée
de la portion de mesure par déformation élasti-
que réversible du corps de cible (124) .
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Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 8,
dans lequel les moyens de liaison (222) mécanique
comportent :

- deux cloisons (238A, 238B) ménagées en
saillie a chacune des extrémités inférieure et su-
périeure (228A, 228B) du corps de cible (124), et
- deux creux de cible (242) jouxtant chacun une
cloison a I'opposé de I'ouverture (235),

chacune des cloisons comprenant, a une extrémité
éloignée de la face interne, un renflement (240) ex-
terne, les deux renflements externes s’étendant a
I'opposé I'un de I'autre et définissant entre eux, dans
le plan longitudinal :

* une largeur maximale (L240) mesurée paral-
lelement au plan longitudinal (P200), et

* une largeur de réception (L242) mesurée entre
les deux creux de cible (242) qui est de plus
petite dimension que la largeur maximale,

les moyens complémentaire (88) de liaison
comportent :

- deux excroissances (290) en saillie radia-
le, qui sont dirigées I'une vers l'autre et qui
définissent, dans le plan médian (P72), une
largeur extérieure (L290) inférieure a la lar-
geur maximale (L240) des cloisons de la
cible (200),

- deux creux, ménagés dans la tranche (84),
jouxtant chacun une excroissance (290) et
formant chacun un creux de réception
(292),

les cloisons (238A, 238B) et les excroissances
(290) en saillie sont configurées pour que, dans
une configuration assemblée de la cible (200)
sur la portion de mesure (72C ; 573A), chaque
cloison prenne position dans I'un des creux de
réception (292), tandis que les excroissances
(290) prennent position dans les creux de cible
(242),

et la cible est configurée pour étre démontée de
la portion de mesure par déformation élastique
réversible du corps de cible (124).

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 9 et 10, dans lequel les excroissan-
ces (290) en saillie radiale et les creux de paroi pré-
sentent chacun un profil avec des rayons de cour-
bure respectifs supérieurs a 2 mm, de préférence
supérieur a 5 mm.

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 4 a 11, dans lequel la face externe
(120) de chaque cible (100 ; 200 ; 300 ; 400 ; 500)
comprend au moins une portion ferromagnétique

10

15

20

25

30

35

40

45

55

20

EP 4 074 872 B1

13.

14.

15.

16.

17.

18.

38

(101 ;401 ; 501) et au moins une portion amagnéti-
que (102 ; 402 ; 502), chaque portion ferromagnéti-
que jouxtant une portion amagnétique de la cible.

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 12,
dans lequel la cible (100 ; 200 ; 300) comprend deux
portions ferromagnétiques (101) de méme longueur,
qui sont séparées par une portion amagnétique
(102).

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 12,
dans lequel la cible (400) comprend deux portions
ferromagnétiques (401) de différentes longueurs,
qui sont séparées par une portion amagnétique
(402).

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 14
combinée avec la revendication 6, dans lequel les
moyens de liaison (122 ; 222) de la cible (100 ; 200 ;
300 ; 400 ; 500) et les moyens de liaison complé-
mentaires (88) de la portion de mesure (72C;
573A):

- sont asymétriques par rapport a un plan trans-
versal (P101) de la cible, le plan transversal
étant radial a I'axe de cible (A100) et détermi-
nant une partie supérieure et une partie inférieu-
re de cible de volumes semblables, et

- sont configurés pour assembiler la cible sur la
paroi de réception (86 ; 286, 386) de la portion
de mesure de fagon orientée.

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications 12 a 15, dans lequel :

- les portions ferromagnétiques (101 ; 401) de
chaque cible (100 ; 200 ; 300 ; 400) compren-
nent des inserts (103 ; 403) réalisés en un ma-
tériau ferromagnétique, par exemple métalli-
que, tandis que le corps de cible (124) estréalisé
en un matériau amagnétique,

- chaque insert comprend une face externe
(104), qui estgéomeétriquement portée par le cy-
lindre (P120) définissant la face externe (120)
de cette cible,

- la portion de mesure (72C) est contenue dans
le cylindre (P120) définissant la face externe
(120) de cette cible.

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication 16,
danslequellaface externe (104)d’au moins uninsert
(103, 403) est définie dans le plan longitudinal
(P100) de la cible (100 ; 200 ; 300 ; 400), entre deux
arrétes (106) franches et paralléles a I'axe de cible
(A100).

Mécanisme de tirage (6) selon 'une quelconque des
revendications précédentes, dans lequel chaque
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capteur (110) est monté fixe par rapport a un béati (B)
du métier a tisser (M) en regard de la cible (100 ;
200 ;300 ;400 ; 500) qui équipe la portion de mesure
(72C ; 272C ; 573A).

Mécanisme de tirage (6) selon la revendication pré-
cédente prise en combinaison avec la revendication
12, dans lequel la ou les portions ferromagnétiques
(101 ; 401 ; 501) et la ou les portions amagnétiques
(102 ; 402 ; 502) d’'une méme cible (100 ;200 ; 300 ;
400 ; 500) forment ensemble une zone de détection,
qui s’étend selon un secteur angulaire supérieur a
une course angulaire de cette cible lorsque la portion
de mesure (72C ; 272C ; 573A) sur laquelle cette
cible est montée, pivote entre sa position haute a la
position basse.

Métier a tisser (M) équipé d’'une machine de forma-
tion de lafoule (2), caractérisé en ce qu’il comprend
un mécanisme de tirage (6) selon I'une quelconque
des revendications précédentes.

Patentanspriiche

1.

Zugmechanismus (6) fur die Steuerung von Schaft-
rahmen (4) einer Webmaschine (M), die mit einer
Fachbildungsmaschine (2) ausgestattet ist, wobei
der Zugmechanismus (6) fiirjeden Schaftrahmen (4)
Folgendes umfasst:

- eine Einheit von Stangen (60),

- Schwenkhebel (70), die an die Einheit von
Stangen (60) gespanntsind, und die konfiguriert
sind, um eine Bewegung (F22) eines Austritts-
arms (22) oder eine Kurbel der Fachbildungs-
maschine (2) zum Schaftrahmen (4) zurlickzu-
schicken, um diesen Schaftrahmen (4) gemaf
einer alternativen Bewegung (F4) entlang der
Rahmenachse (Z4) zwischen einer oberen Po-
sition und einer unteren Position anzutreiben,
wobei die Schwinghebel (70) der Rahmenachse
(4) zugewiesen sind und einen ersten Schwing-
hebel (71) und einen zweiten Schwinghebel (72)
umfassen, wobei

- der erste Schwinghebel (71) schwenkend
mit Bezug auf die Webmaschine (M) um ei-
ne erste Schwenkachse (X1) senkrecht zu
einer Rahmenebene (P4) montiert ist,

- der zweite Schwinghebel (72) schwen-
kend mit Bezug auf die Maschine um eine
zweite Schwenkachse (X2) parallel zur ers-
ten Schwenkachse (X1) montiert ist,

wobei die Einheit von Stangen (60) Folgendes
umfasst:
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- eine primare Stange (61), die konfiguriert
ist, um mit dem Ausgangsarm (22) oder mit
der Kurbel um ein erstes Gelenk (A1) ver-
bunden zu sein, das eine Schwenkverbin-
dung um eine Drehachse (XA1) parallel zur
ersten Schwenkachse (X1) durchfiihrt,

- eine erste Betatigungsstange (64), die
konfiguriert ist, um mit einem ersten Ende
(40) des Schaftrahmens (4) verbunden zu
sein, und ausgelegt ist, um den Schaftrah-
men (4) gemal der Rahmenachse (Z4) in
Bewegung zu versetzen,

- eine zweite Betatigungsstange (65), die
konfiguriert ist, um mit einem zweiten Ende
(41) des Schaftrahmens (4) verbunden zu
sein, und ausgelegt ist, um den Schaftrah-
men (4) gemal der Rahmenachse (Z4) in
Bewegung zu versetzen,

- mindestens eine Verbindungsstange (62),
die den ersten Schwinghebel (71) mit dem
zweiten Schwinghebel (72) verbindet, und
die ausgelegtist, um den zweiten Schwing-
hebel (72) anzutreiben,

wobei der erste Schwinghebel (71):

- mit der ersten Stange (61) um ein zweites
Gelenk (A2) verbunden ist, das eine
Schwenkverbindung um eine Drehachse
(XA2) parallel zur ersten Schwenkachse
(X1) durchfiihrt,

- ausgelegt ist, um die erste Betatigungs-
stange (64), mit Hilfe eines dritten Gelenks
(A3) anzutreiben, und um die Verbindungs-
stange (62) mit Hilfe eines vierten Gelenks
(A4) anzutreiben, wobei das dritte Gelenk
(A3)und das vierte Gelenk (A4) jeweils eine
Schwenkverbindung um eine entsprechen-
de Drehachse (XA3, XA4) parallel zur ers-
ten Schwenkachse (X1) durchfiihren,

wobei der zweite Schwinghebel (72):

- mit der Verbindungsstange (62) um ein
finftes Gelenk (A5) gelenkig verbunden ist,
- ausgelegt ist, um die zweite Betatigungs-
stange (65) mit Hilfe eines sechsten Ge-
lenks (A6) anzutreiben, wobei das flinfte
Gelenk (A5) und das sechste Gelenk (A6)
jeweils eine Schwenkverbindung um eine
entsprechende Drehachse (XA5, XA6) pa-
rallel zur ersten Schwenkachse (X1) durch-
flhren,

wobei der Zugmechanismus (6) mindestens ei-
nen Messabschnitt (72C; 272C; 573A) umfasst,
der mit einem Ziel (100; 200; 300; 400; 500) aus-
gestattet ist, wobei das Ziel konfiguriert ist, um
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mit einem Sensor (110) zusammenzuarbeiten,
dadurch gekennzeichnet, dass jeder Messab-
schnitt (72C; 272C; 573A) auf einer peripheren
Wand eines der Elemente ausgebildet ist, aus-
gewahlt aus:

- dem ersten Schwinghebel (71)

- dem zweiten Schwinghebel (72)

- einem dritten Schwinghebel (73) oder ei-
nem Stabilisator (573) des Zugmechanis-
mus (6), wobei der dritte Schwinghebel (73)
oder der Stabilisator (573) jeweils schwen-
kend mit Bezug auf die Webmaschine (M)
um eine dritte Schwenkachse (X3) parallel
zur ersten Schwenkachse (X1) montiert
sind und auf der Verbindungsstange (62)
gelenkig verbunden sind,

und dadurch, dass das Ziel auf dem Messab-
schnitt auf reversible Weise montiert ist.

2. Zugmechanismus (6) nach Anspruch 1, wobei der
Messabschnitt (72C; 573A) Folgendes umfasst:

- ein erstes Profil (80) und ein zweites Profil (82)
gegenuber dem ersten Profil, die zwischen sich
eine mittlere Ebene (P72) definieren, die ortho-
gonal zur ersten Schwenkachse (X1) ist,

- einen Abschnitt (84), der das ersten Profil mit
dem zweiten Profil gemaf einer konstanten Di-
cke (E72) verbindet,

und wobei der Abschnitt eine Aufnahmezone (86;
286; 386) definiert, die konfiguriert ist, um das Ziel
(100; 200; 300; 400; 500) radial zur Schwenkachse
(X1, X2, X3) des entsprechenden Elements (71, 72,
73, 573) aufzunehmen.

3. Zugmechanismus (6) nach Anspruch 2, wobei die
Aufnahmezone (86; 286; 386) eine im Allgemeinen
konvexe Form auf der mittleren Ebene (P72) auf-
weist, wobei der Messabschnitt (72C; 272C; 573A)
ausgebildet ist:

- auf einem Ende eines Arms (712, 713) des
ersten Schwinghebels (71) oder eines Arms
(722,723)des zweiten Schwinghebels (72) oder
eines Arms (731, 732) des dritten Schwinghe-
bels (73),

- oder auch um die erste Schwenkachse (X1)
des ersten Schwinghebels (71) oder die zweite
Schwenkachse (X2) des zweiten Schwinghe-
bels (72) oder die dritte Schwenkachse des drit-
ten Schwinghebels (73),

- oder auch auf einem Ende (574) des Stabili-
sators (573).

4. Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 2
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oder 3, wobei das Ziel (100; 200; 300; 400; 500) Fol-
gendes umfasst:

- einen Zielkorper (124),

-- der sich zwischen einem ersten Ende
(128A) und einem zweiten Ende (128B)und
zwischen zwei parallelen Randern (130A,
130B) erstreckt, die sich auf beiden Seiten
einer langs gerichteten Ebene (P100) be-
finden, die mit der mittleren Ebene (P72)
zusammenfallt, wenn das Ziel aufdem Mes-
sabschnitt (72C; 573A) montiert ist,

-- der eine innere Flache (126) umfasst, die
konfiguriert ist, um gegenuber der Aufnah-
mezone (86; 286; 386) montiert zu sein und
mit derselben zusammenzuarbeiten, und
eine aulere Flache (120), die der inneren
Flache gegenuiber liegt und auf den Sensor
(110) ausgerichtetist, wobeidie duRere Fla-
che geometrisch durch einen Zylinder
(P120) mit rundem Schnitt und zentriert auf
einer Zielachse (A100) definiert ist, die mit
derjenigender Achsen aus der ersten, zwei-
ten oder dritten Schwenkachse (X1, X2, X3)
zusammenfallt, die derjenigen der Elemen-
te aus dem ersten Schwinghebel (71), dem
zweiten Schwinghebel (72), dem dritten
Schwinghebel (73) oder dem Stabilisator
(573) entspricht, auf dem das Ziel montiert
ist;

- zwei seitliche Flansche (132, 134),

-- die sich jeweils parallel zur langs gerich-
teten Ebene (P100) ausgehend von einem
jeweiligen Rand (130A, 130B) des Korpers
(124) erstrecken, und

-- die konfiguriert sind, um auf dem ersten
und dem zweiten Profil (80, 82) in Auflage
zu kommen,

wobei der Kérper und die seitlichen Flan-
sche ein Aufnahmevolumen (V100; V200;
V300) der Aufnahmezone (86; 286; 386)
begrenzen, wobei das Aufnahmevolumen,
das durch eine Offnung (135; 235) austritt,
die auf der langsgerichteten Ebene (P100)
zentriert ist und eine Lange aufweist, ge-
messen orthogonal zur langs gerichteten
Ebene, die im Wesentlichen gleich der Di-
cke (E72) des Abschnitts (84) ist,

und wobei das Ziel (100;200; 300; 400; 500)
mit mechanischen Verbindungsmitteln
(122; 222) ausgestattet ist,

- die mit dem Messabschnitt (72C; 272C; 573A)
so zusammenarbeiten, dass sie das Ziel auf die-
sem Messabschnitt fixieren, und
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- die aufjedem ersten Ende (128A) oder zweiten
Ende (128B) des Korpers (124) und/oder in der
Verlangerung der seitlichen Flansche (132, 134)
angeordnet sind.

Zugmechanismus (6) nach dem vorhergehenden
Anspruch, wobei

- der Zielkorper (100; 200; 300; 400; 500) aus
synthetischem Polymermaterial hergestellt ist,

die seitlichen Flansche (132; 134) jeweils Folgendes
umfassen:

-- eine seitliche Flache, die sich parallel zur
langs gerichteten Ebene (P72) erstreckt,

-- und einen radialen Schlitz (136), der auf der
seitlichen Flache bis zur inneren Flache (126)
ausgebildet ist, wobei die radialen Schlitze der-
art angeordnet sind, dass bei der Montage oder
Demontage des Ziels auf dem Messabschnitt
(72C; 272C; 573A) sich der Korper des Ziels
elastisch durch tangentiale Biegung auf seiner
langs gerichteten Ebene (P100) verformt, um
die Verbindungsmittel (122; 222) mechanisch
voneinander zu entfernen oder aneinander an-
zunahern.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 4
oder 5, wobei die Aufnahmezone (86; 286; 386) kom-
plementére Mittel (88) zur Verbindung mit den me-
chanischen Verbindungsmitteln (122; 222) des Ziels
(100; 200; 300; 400; 500) umfasst, wobei die kom-
plementaren Mittel zur Verbindung konfiguriert sind,
um mit den Verbindungsmitteln zusammenzuarbei-
ten, um das Ziel (100; 200; 300; 400; 500) auf dem
Messabschnitt (72C; 573A) zu fixieren.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 4
bis 6, wobei das Ziel mechanische Verbindungsmit-
tel umfasst, die in der Verlangerung der zwei seitli-
chen Flansche (132, 134) angeordnet sind, die um
einen Abstand von weniger als der Dicke (E72) des
Abschnitts (84) beabstandet sind, wahrend der Mes-
sabschnitt (72C) die komplementaren Mittel zur Ver-
bindung umfasst, die Aufnahmen umfassen, die im
ersten und zweiten Profil (80, 82) des Messab-
schnitts (72C) ausgebildet und konfiguriert sind, um
mit den Verbindungsmitteln zusammenzuarbeiten,
um das Ziel (100; 200; 300; 400; 500) auf dem Mes-
sabschnitts (72C) zu fixieren.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 4
bis 6, wobei die inneren Flache (126) des Zielkdrpers
(124) eine komplementare Form zur Aufnahmezone
(86; 286; 386) darstellt und Anschlagmittel an der
Aufnahmewand bildet.
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9. Zugmechanismus (6) nach Anspruch 8, wobei:

- die mechanischen Verbindungsmittel (122)
Folgendes umfassen

-- zwei Trennwande (138A, 138B; 338A;
338B), die sich in Vorsprung von jedem des
ersten Endes (128A) und des zweiten En-
des (128B) des Zielkorpers (124) hin zur
Offnung (135) erstrecken, und

--zwei Zielhohlrdume (143; 343), die jeweils
an eine Zwischenwand der Seite der Off-
nung grenzen,

- jede der Zwischenwiande, an der Seite der Off-
nung, eine innere Ausbuchtung (140; 340) um-
fasst, wobei sich die inneren Ausbuchtungen
aufeinander zu bewegen und zwischen sich in
der langs gerichteten Ebene (P100) einen An-
satz (142; 342) definieren, der eine Ansatzbreite
(L142; L342) aufweist, gemessen parallel zur
langs gerichteten Ebene (P100), die kleiner als
eine Aufnahmebreite (L143; L343) ist, gemes-
sen zwischen den zwei Zielhohlrdumen (143;
343),

- wobei die komplementaren Mittel zur Verbin-
dung (88) Folgendes umfassen:

-- zwei Auswiichse (90; 390) in radialem
Vorsprung, die einander entgegengesetzt
ausgerichtet sind, und die untereinander
auf der mittleren Ebene (P72) eine dufRere
Breite (L90; L390) definieren, die grosser
als die Ansatzbreite (L142; L342) ist, und
--zweiHohlrdume, die in dem Abschnitt (84)
ausgebildet sind, die jeweils an einen Aus-
wuchs grenzen und jeweils einen Aufnah-
mehohlraum (92; 392) firr die Ausbuchtung
(140; 340) einer jeweiligen Zwischenwand
bilden,

wahrend die Zwischenwéande und die Aus-
wiichse in radialem Vorsprung so konfigu-
riertsind, dass in einer zusammengebauten
Konfiguration des Ziels (100; 300; 500) auf
dem Messabschnitt (72C; 573A) jede der
Ausbuchtungen (140; 340) in einem der
Aufnahmehohlrdume (92; 392) positioniert
wird, wahrend jede der Ausbuchtungen (90;
390) in einem der Zielhohlrdume (143; 343)
positioniert wird,

und das Ziel konfiguriert ist, um vom Mes-
sabschnitt durch reversible elastische Ver-
formung vom Zielkérper (124) abmontiert
zu werden.

10. Zugmechanismus (6) nach Anspruch 8, wobei die

mechanischen Verbindungsmittel (222) Folgendes
umfassen:
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- zwei Zwischenwande (238A, 238B) die in Vor-
sprung an jedem unteren und oberen Ende
(228A; 228B) des Zielkorpers (124) ausgebildet
sind, und

- zwei Zielhohlrdume (242), die jeweils an eine
Zwischenwand gegeniiber der Offnung (235)
grenzen,

wobei jede der Zwischenwande an einem ent-
fernten Ende der inneren Flache eine aullere
Ausbuchtung (240) umfasst, wobei sich die zwei
auleren Ausbuchtungen einander gegeniiber-
liegend erstrecken und zwischen sich in der
langs gerichteten Ebene Folgendes definieren:

-- eine maximale Breite (L240), gemessen
parallel zur langs gerichteten Ebene
(P200), und

-- eine Aufnahmebreite (L242), gemessen
zwischen den zwei Zielhohlrdumen (242),
die eine kleinere Abmessung als die maxi-
male Breite aufweist,

wobei die komplementaren Verbindungsmittel
(88) Folgendes umfassen:

- zwei Auswichse (290) in radialem Vor-
sprung, die aufeinander ausgerichtet sind,
und die auf der mittleren Ebene (P72) eine
aulere Breite (L290) definieren, die kleiner
als die maximale Breite (L240) der Zwi-
schenwande des Ziels (200) ist,

-zwei Hohlrdume, die im Abschnitt (84) aus-
gebildet sind, die jeweils an einen Aus-
wuchs (290) grenzen und jeweils einen Auf-
nahmehohlraum (292) bilden,

die Zwischenwande (238A, 238B) und die Aus-
wiichse (290) im Vorsprung so konfiguriert sind,
dassin einerzusammengebauten Konfiguration
des Ziels (200) auf dem Messabschnitt (72C;
573A) jede Zwischenwand in einem der Aufnah-
mehohlrdume (292) positioniert wird, wahrend
die Auswichse (290) in den Zielhohlrdumen
(242) positioniert werden,

und das Ziel konfiguriert ist, um vom Messab-
schnitt durch reversible elastische Verformung
vom Zielkorper (124) abmontiert zu werden.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 9
und 10, wobei die Auswiichse (290) in radialem Vor-
sprung, und die Wandhohlrdume jeweils ein Profil
mit jeweiligen Krimmungsradien aufweisen, die
grosser als 2 mm, vorzugsweise grosser als 5 mm
sind.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 4
bis 11, wobei die dufRere Flache (120) jedes Ziels
(100; 200; 300; 400; 500) mindestens einen ferro-
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magnetischen Abschnitt (101; 401; 501) und min-
destens einen nicht magnetischen Abschnitt (102;
402; 502) umfasst, wobei jeder ferromagnetische
Abschnitt an einen nicht magnetischen Abschnitt
des Ziels grenzt.

Zugmechanismus (6) nach Anspruch 12, wobei das
Ziel (100; 200; 300) zwei ferromagnetische Ab-
schnitte (101) mit gleicher Lange umfasst, die durch
einen nicht magnetischen Abschnitt (102) getrennt
sind.

Zugmechanismus (6) nach Anspruch 12, wobei das
Ziel (400) zwei ferromagnetische Abschnitte (401)
mit verschiedenen Langen aufweist, die durch einen
nicht magnetischen Abschnitt (402) getrennt sind.

Zugmechanismus (6) nach Anspruch 14, kombiniert
mit Anspruch 6, wobei die Verbindungsmittel (122;
222) des Ziels (100; 200; 300; 400; 500) und die
komplementaren Verbindungsmittel (88) des Mess-
abschnitts (72C; 573A):

-- asymmetrisch mit Bezug auf eine quer liegen-
de Ebene (P101) des Ziels sind, wobei die quer
liegende Ebene radial zur Zielachse (A100) ist
und einen oberen und unteren Zielteil mit ahn-
lichen Volumina bestimmt, und

-- konfiguriert sind, um das Ziel auf der Aufnah-
mewand (86; 286, 386) des Messabschnitts auf
ausgerichtete Weise zusammenzubauen.

Zugmechanismus (6) nach einem der Anspriiche 12
bis 15, wobei

- die ferromagnetischen Abschnitte (101; 401)
jedes Ziels (100; 200; 300; 400) Einsatze (103;
403) umfassen, die aus einem ferromagneti-
schen Material, z. B. einem metallischen Mate-
rial hergestellt sind, wahrend der Zielkorper
(124) aus einem nicht magnetischen Material
hergestellt ist,

- jeder Einsatz eine duf3ere Seite (104) umfasst,
die geometrisch von dem Zylinder (P120) getra-
gen wird, der die dulRere Flache (120) dieses
Ziels definiert,

- der Messabschnitt (72C) in dem Zylinder
(P120) enthaltenist, der die ul3ere Flache (120)
dieses Ziels definiert.

Zugmechanismus (6) nach Anspruch 16, wobei die
aullere Flache (104) mindestens eines Einsatzes
(103, 403) auf der langs gerichteten Ebene (P100)
des Ziels (100; 200; 300; 400) zwischen zwei freien
und zur Achse des Ziels (A100) parallelen Ecken
(106) definiert ist.

Zugmechanismus (6) nach einem der vorhergehen-
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den Anspriiche, wobei jeder Sensor (110) fest mit
Bezug auf einen Rahmen (B) der Webmaschine (M)
gegenuiber dem Ziel (100; 200; 300; 400; 500) mon-
tiert ist, die den Messabschnitt (72C; 272C; 573A)
ausstattet.

Zugmechanismus (6) nach dem vorhergehenden
Anspruch in Kombination mit Anspruch 12, wobei
der oder die ferromagnetischen Abschnitte (101;
401; 501) und der oder die nicht magnetischen Ab-
schnitte (102; 402; 502) eines gleichen Ziels (100;
200; 300; 400; 500) zusammen eine Nachweiszone
bilden, die sich gemaR einem oberen Winkelab-
schnitt zu einem Drehwinkel dieses Ziels erstreckt,
wenn der Messabschnitt (72C; 272C; 573A), aufden
dieses Ziel montiert ist, zwischen seiner oberen und
der unteren Position schwenkt.

Webmaschine (M), die mit einer Fachbildungsma-
schine (2) ausgestattet ist, dadurch gekennzeich-
net, dass sie einen Zugmechanismus (6) nach ei-
nem der vorhergehenden Anspriiche umfasst.

Claims

1.

A pulling mechanism (6) for controlling the heald
frames (4) of a loom (M) equipped with a shedding
machine (2), the pulling mechanism (6) comprising,
for each heald frame (4):

- arod assembly (60),

- oscillating levers (70), coupled to the rod as-
sembly (60) and configured to return a move-
ment (F22) of an exit arm (22) or of a crank of
the shedding machine (2) to the heald frame (4)
so as to drive this heald frame (4) in a alternating
motion (F4) along a frame axis (Z4) between an
up position and a down position,

wherein the oscillating levers (70) are associat-
ed with the heald frame (4) and comprise a first
oscillating lever (71) and a second oscillating
lever (72), of which:

- the first oscillating lever (71) is pivotally
mounted in relation to the loom (M) about a
first pivot axis (X1), orthogonal to a frame
plane (P4),

-the second oscillating lever (72) is pivotally
mounted in relation to the loom about a sec-
ond pivot axis (X2), parallel to the first pivot
axis (X1)

wherein the rod assembly (60) comprises:
- a primary connecting rod (61), configured

to be connected to the exitarm (22) or crank
aboutafirstjoint (A1), which makes a pivotal
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connection about an rotational axis (XA1)
parallel to the first pivot axis (X1),

- a first actuating rod (64), configured to be
connected to a first end (40) of the heald
frame (4) and intended to drive the heald
frame (4) in movement along the frame axis
(24),

- a second actuating rod (65), configured to
be connected to a second end (41) of the
heald frame (4) and intended to drive the
heald frame (4) in movement along the
frame axis (Z4),

- at least one connecting rod (62), which
connects the first oscillating lever (71) to the
second oscillating lever (72) and is intended
to drive the second oscillating lever (72),

wherein the first oscillating lever (71):

- is connected to the primary connecting rod
(61) about a second joint (A2) that makes a
pivot connection about an rotational axis
(XA2) parallel to the first pivot axis (X1),

- is intended to drive the first actuating rod
(64) via a third joint (A3) and to drive the
connecting rod (62) via a fourth joint (A4),
the third joint (A3) and the fourth joint (A4)
each making a pivotal connection about a
respective rotational axis (XA3, XA4) paral-
lel to the first pivotal axis (X1),

wherein the second oscillating lever (72):

- is articulated to the connecting rod (62)
about a fifth joint (A5),

- is intended to drive the second actuating
rod (65) via a sixth joint (A6), the fifth joint
(A5) and the sixth joint (A6) each making a
pivotal connection about a respective rota-
tional axis (XA5, XAB) parallel to the first
pivotal axis (X1),

wherein the pulling mechanism (6) comprises at
least one measuring portion (72C; 272C; 573A),
equipped with atarget (100; 200; 300; 400; 500),
the target being configured tointeract with asen-
sor (110),

characterized in that each measuring portion
(72C; 272C; 573A) is provided on a peripheral
wall of one of the elements selected from:

- the first oscillating lever (71)

- the second oscillating lever (72)

- a third oscillating lever (73) or a stabilizer
(573) of the pulling mechanism (6), the third
oscillating lever (73) or the stabilizer (573)
each being mounted so as to pivotin relation
to the loom (M) about a third pivot axis (X3)
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parallel to the first pivot axis (X1) and being
articulated to the connecting rod (62),

and in that the target is reversibly mounted on
the measuring portion.

2. The pulling mechanism (6) according to claim 1,

wherein the measuring portion (72C; 573A) compris-
es:

- a first flank (80) and a second flank (82) oppo-
site the first flank, which define a median plane
(P72) between them, orthogonal to the first pivot
axis (X1),

- an edge (84), which connects the first side to
the second side with a constant thickness (E72),

and wherein the edge defines a receiving area (86;
286; 386), which is configured to receive the target
(100; 200; 300; 400; 500) radially to the pivot axis
(X1, X2, X3) of the corresponding element (71, 72,
73, 573).

The pulling mechanism (6) according to claim 2,
wherein the receiving area (86; 286; 386) has a gen-
erally convex shape in the median plane (P72), with
the measuring portion (72C; 272C; 573A) arranged:

- on one end of an arm (712, 713) of the first
oscillating lever (71) or an arm (722, 723) of the
second oscillating lever (72) or an arm (731,
732) of the third oscillating lever (73),

- or about the first pivot axis (X1) of the first os-
cillating lever (71) or the second pivot axis (X2)
of the second oscillating lever (72) or the third
pivot axis of the third oscillating lever (73).
-orevenonone end (574) of the stabilizer (573).

4. The pulling mechanism (6) according to any one of

claims 2 or 3, wherein the target (100; 200; 300; 400;
500) comprises:

- a target body (124),

» which extends between a first end (128A)
and a second end (128B) and between two
parallel edges (130A, 130B) located on ei-
ther side of a longitudinal plane (P100) co-
inciding with the median plane (P72) when
the targetis mounted on the measuring por-
tion (72C; 573A),

» which comprises an inner face (126), con-
figured to be mounted opposite and to in-
teract with the receiving area (86; 286; 386),
and an outer face (120), opposite the inter-
nal face and oriented towards the sensor
(110), the outer face being geometrically
defined by a cylinder (P120) of circular
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cross-section and centered on a target axis
(A100), which is coincident with that of the
axes among the first

- two lateral flanges (132, 134),

» which each extend parallel to the longitu-
dinal plane (P100) from a respective edge
(130A, 130B) of the body (124), and

» which are configured to bear on the first
and second flanks (80, 82),

wherein the body and the lateral flanges delimit a
receiving volume (V100; V200; V300) of the receiv-
ing area (86; 286; 386), the receiving volume open-
ing out through an opening (135; 235) centered on
the longitudinal plane (P100) and having a width sub-
stantially equal to the thickness (E72) of the wafer
(84), measured orthogonally to the longitudinal
plane, and wherein the target (100; 200; 300; 400;
500) is provided with mechanical connecting means
(122; 222):

- which interact with the measuring portion (72C;
272C;573A) so as to set the target to this meas-
uring portion, and

- which are arranged at each first end (128A) or
second end (128B) of the body (124) and/or in
the extension of the lateral flanges (132, 134).

5. The pulling mechanism (6) according to claim 4,

wherein:

- the target body (100; 200; 300; 400; 500) is
made of synthetic polymeric material,
- the side flanges (132, 134) each comprise:

* a lateral face extended parallel to the lon-
gitudinal plane (P72),

» and a radial slot (136), provided on the
lateral face as far as the internal face (126),
the radial slots being arranged so that the
target body is flexibly deformed by tangen-
tial bending in its longitudinal plane (P100),
when the target is mounted or dismounted
on the measuring portion (72C; 272C;
573A), so as to move the mechanical con-
nection means (122; 222) away from or to-
wards each other.

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 4 or 5, wherein the receiving area (86; 286;
386) comprises complementary means (88) for con-
necting to the mechanical connecting means (122;
222) of the target (100; 200; 300; 400; 500), the com-
plementary connecting means being configured to
interact with the connecting means, so as to set the
target (100; 200; 300; 400; 500) on the measuring
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portion (72C; 573A).

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 4 to 6, wherein the target comprises mechan-
ical connection means arranged in the extension of
the two lateral flanges (132, 134), spaced apart by
a distance less than the thickness (E72) of the wafer
(84), while the measuring portion (72C) comprises
the complementary connecting means, which com-
prise recesses arranged in the first and second
flanks (80, 82) of the measuring portion (72C) and
configured to interact with the connecting means, so
as to set the target (100; 200; 300; 400; 500) on the
measuring portion (72C).

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 4 to 6, wherein the inner face (126) of the
target body (124) has a shape complementary to the
receiving area (86; 286; 386) and forms abutment
means to the receiving wall.

The pulling mechanism (6) according to claim 8,
wherein:

- the mechanical connecting means (122) com-
prise

« two partitions (138A, 138B; 338A, 338B),
which extend from each of the first end
(128A) and second end (128B) of the target
body (124) toward the opening (135), and
« two target recesses (143; 343), each ad-
joining a partition on the side of the opening,

- each of the partitions comprises an internal
bulge (140; 340) on the side of the opening, the
internal bulges extending towards each other
and defining a mouth (142; 342) between them,
in the longitudinal plane (P100), having a mouth
width (L142;L342), measured parallel to the lon-
gitudinal plane (P100), less than a receiving
width (L143; L343) measured between the two
target recesses (143; 343),

- the complementary connecting means (88)
comprise:

+ two radially projecting protrusions (90;
390), which are directed away from each
other and which define an outer width (L90;
L390) betweenthem greater than the mouth
width (L142; L342), in the median plane
(P72), and

« two recesses, formed in the edge (84),
each adjoining a protrusion and each form-
ing areceiving recess (92; 392) for the bulge
(140; 340) of a respective partition,

wherein the partitions and the radially projecting
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protrusions are configured such that each of the
bulges (140; 340), in an assembled configura-
tion of the target (100; 300; 500) on the meas-
uring portion (72C; 573A), takes position in one
of the receiving recesses (92; 392), while each
of the protrusions (90; 390) takes positionin one
of the target recesses (143; 343),

and wherein the target is configured to be dis-
assembled from the measuring portion by re-
versible, flexible deformation of the target body
(124).

10. The pulling mechanism (6) according to claim 8,

wherein the mechanical connecting means (222)
comprises:

- two partitions (238A, 238B) provided in projec-
tion at each of the lower and upper ends (228A,
228B) of the target body (124), and

- two target recesses (242) each adjoining a par-
tition opposite the opening (235), each of the
partitions comprising an outer bulge (240), atan
end away from the innerface, the two outer bulg-
es extending opposite each other and defining
between them, in the longitudinal plane:

« a maximum width (L240) measured paral-
lel to the longitudinal plane (P200), and

* a receiving width (L242) measured be-
tween the two target recesses (242) that is
smaller than the maximum width,

the complementary connecting means (88)
comprise:

- two radially projecting protrusions (290),
which are directed towards each other and
which define an outer width (L290), in the
median plane (P72), smaller than the max-
imum width (L240) of the target partitions
(200),

- two recesses, arranged in the edge (84),
each adjoining a protrusion (290) and each
forming a receiving recess (292),

the projecting partitions (238A, 238B) and pro-
trusions (290) are configured such that, in an
assembled configuration of the target (200) on
the measuring portion (72C; 573A), each parti-
tion takes position in one of the receiving recess-
es (292), while the protrusions (290) take posi-
tion in the target recesses (242),

and the target is configured to be disassembled
from the measuring portion by reversible flexible
deformation of the target body (124).

11. The pulling mechanism (6) according to any one of

claims 9 or 10, wherein the radially protruding pro-
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trusions (290) and the wall recesses each have a
profile with respective radii of curvature greater than
2 mm, preferably greater than 5 mm.

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 4 to 11, wherein the outer face (120) of each
target (100; 200; 300; 400; 500) comprises at least
one ferromagnetic portion (101; 401; 501) and at
leastone non-magnetic portion (102;402; 502), each
ferromagnetic portion adjoining a non-magnetic por-
tion of the target.

The pulling mechanism (6) according to claim 12,
wherein the target (100; 200; 300) comprises two
ferromagnetic portions (101) of equal length, which
are separated by a non-magnetic portion (102).

The pulling mechanism (6) according to claim 12,
wherein the target (400) comprises two ferromag-
netic portions (401) of different lengths, which are
separated by a non-magnetic portion (402).

The pulling mechanism (6) according to claim 14 in
combination with claim 6, wherein the connecting
means (122; 222) of the target (100; 200; 300; 400;
500) and the complementary connecting means (88)
of the measuring portion (72C; 573A):

- are asymmetrical in relation to a transverse
plane (P101) of the target, the transverse plane
being radial to the target axis (A100) and deter-
mining an upper and a lower target portion of
similar volumes, and

- are configured to assemble the target to the
receiving wall (86; 286, 386) of the measuring
portion in an oriented manner.

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 12 to 15, wherein:

- the ferromagnetic portions (101; 401) of each
target (100; 200; 300; 400) comprise inserts
(103; 403) made of a ferromagnetic material
such as metal, while the target body (124) is
made of a non-magnetic material,

- each insert comprises an outer face (104),
which is geometrically held by the cylinder
(P120) defining the outer face (120) of this tar-
get,

- the measuring portion (72C) is contained in the
cylinder (P120) defining the outer face (120) of
this target.

The pulling mechanism (6) according to claim 16,
wherein the outer face (104) of at least one insert
(103, 403) is defined in the longitudinal plane (P100)
ofthetarget(100;200;300; 400), between two edges
(106) that are sharp and parallel to the target axis
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(A100).

The pulling mechanism (6) according to any one of
claims 1 to 17, wherein each sensor (110) is fixedly
mounted in relation to a frame (B) of the loom (M)
facing the target (100; 200; 300; 400; 500) that
equips the measuring portion (72C; 272C; 573A).

The pulling mechanism (6) according to claim 18 tak-
en in combination with claim 12, in which the ferro-
magnetic portion or portions (101; 401; 501) and the
non-magnetic portion or portions (102; 402; 502) of
the same target (100; 200; 300; 400; 500) together
form a detection area, which extends along an an-
gular sector greater than an angular stroke of this
target when the measuring portion (72C; 272C;
573A), on which this target is mounted, pivots be-
tween its high position and the low position.

A loom (M) equipped with a shedding machine (2),
characterized in that it comprises a pulling mech-
anism (6) according to any of claims 1 to 19.
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