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(54) DISPOSITIF DE SELECTION ET D’ACTIONNEMENT DE PLUSIEURS FONCTIONS D’UN

MOUVEMENT HORLOGER

(57) La présente invention concerne un dispositif de
sélection et d’actionnement (1) d’au moins une premiére
et deuxieme fonctions d’'un mouvement horloger, ledit
dispositif comprenant une tige de commande (2) dépla-
cable en translation et en rotation pour respectivement
sélectionner et actionner au moins I'une ou l'autre des-
dites fonctions, ladite tige de commande (2) étant agen-
cée pour pouvoir occuper au moins une premiére, une
deuxiéme et une troisiéme positions axiales distinctes
successives. Ledit dispositif (1) comprend une bascule
d’actionnement (16) portant au moins un premier mobile
(18) et un deuxieme mobile (20), ladite bascule d’action-
nement (16) étant agencée pour pouvoir occuper une
position neutre lorsque la tige de commande (2) estdans
'une de ses premiere et troisi€me positions, et pour pou-
voir pivoter, de part et d’autre de ladite position neutre,
entre une premiere position d’entrainement dans laquelle
ledit premier mobile (18) est lié cinématiquement ala tige
de commande (2) pour actionner au moins la premiére

fonction en réponse a une rotation de la tige de comman-

de (2) dans au moins un premier sens et une deuxiéme
position d’entrainement dans laquelle ledit deuxiéme mo-
bile (20) est lié cinématiquement a la tige de commande
(2) pour actionner au moins la deuxiéme fonction en ré-
ponse a une rotation de la tige de commande (2) dans
au moins un deuxiéme sens, ladite bascule d’actionne-
ment (16) étant agencée pour pivoter dans sa premiere
position d’entrainement lors d’'une sélection de la pre-
miére fonction par un déplacement de la tige de com-
mande (2) de sa premiére position a sa deuxiéme posi-

tion et pour pivoter dans sa deuxieme position d’entrai-
nement lors d’'une sélection de la deuxiéme fonction par
un déplacement de la tige de commande (2) de sa troi-
siéme position a sa deuxiéme position.

La présente invention concerne également un mou-
vement comprenant un tel dispositif de sélection et d’ac-
tionnement (1) ainsi qu’une pieéce d’horlogerie compre-
nant un tel mouvement.
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Description
Domaine technique

[0001] Laprésenteinvention concerne un dispositif de
sélection et d’actionnement de plusieurs fonctions d’un
mouvement horloger comprenant au moins une premiere
fonction d’un premier mécanisme du mouvement et une
deuxieme fonction d’un deuxi€éme mécanisme du mou-
vement, ledit dispositif comprenant une tige de comman-
de déplagable en translation et en rotation pour respec-
tivement sélectionner et actionner au moins I'une ou
I'autre desdites fonctions, ladite tige de commande étant
agencée pour pouvoir occuper au moins une premiéere,
une deuxieéme et une troisieme positions axiales distinc-
tes successives, ledit dispositif comprenant des moyens
d’actionnement au moins de la premiere et de la deuxie-
me fonctions agencés pour étre liés cinématiquement a
la tige de commande pour que I'une des premiére et
deuxiéme fonctions puisse étre actionnée, aprés I'avoir
sélectionnée uniquement par un déplacement en trans-
lation axiale de la tige de commande de sa premiére po-
sition a sa deuxiéme position, et pour que l'autre des
premiére et deuxieme fonctions puisse étre actionnée,
aprés l'avoir sélectionnée uniquement par un déplace-
ment en translation axiale de la tige de commande de sa
troisieme position a sa deuxieme position.

[0002] La présente invention concerne également un
mouvement horloger comprenant un tel dispositif ainsi
qu’une piece d’horlogerie comprenant un telmouvement.

Etat de la technique

[0003] Les dispositifs de sélection et d’actionnement
de plusieurs fonctions d’'un mouvement horloger sontdes
mécanismes utilisés dans les montres pour pouvoir re-
grouper sur une seule tige de commande la sélection et
I'actionnement de plusieurs fonctions. La tige de com-
mande peut étre par exemple une tige de remontoir qui
est agencée pour occuper une premiere position de re-
pos, correspondant a une position de remontage, une
deuxiéme position intermédiaire tirée, correspondant a
une position de sélection et d’actionnement d’une cor-
rection de date par exemple ou une autre fonction, etune
troisieme position extréme tirée, correspondant a une
position de mise a I'heure.

[0004] Ce type de tige est donc limité a la sélection et
a l'actionnement de trois fonctions, a savoir le remonta-
ge, la correction, et la mise a I'heure.

[0005] Dans les montres a grandes complications, il
est nécessaire de prévoir plusieurs tiges de commande
ou correcteurs répartis autour de la boite de montre, ce
qui complique I'utilisation de la montre. Cela nuit égale-
ment a I'esthétisme de la montre et augmente les risques
de problémes d’étanchéité. De plus, certains correcteurs
doivent étre actionnés au moyen d’un stylet, ce qui nuit
a l’ergonomie.

[0006] Il est également possible de prévoir des sélec-
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teurs de fonction mais ces mécanismes sont complexes
a mettre en ceuvre.

[0007] Afin de réduire le nombre de correcteurs, il a
été proposé dans le brevet CH 568 604 un dispositif de
correction permettant la correction d’un organe indica-
teur aprés avoir sélectionné la position de correction par
traction de la tige de commande de sa premiere a sa
deuxiéme position, et permettant la correction d’'un autre
organe indicateur apres avoir sélectionné la position de
correction par pression sur la tige de commande en la
ramenant de sa troisieme a sa deuxieéme position. A cet
effet, le dispositif de correction comporte notammentune
biellette comprenant un arbre guidé dans une creusure
et surlequel est montée pivotante une roue de correction.
La biellette se déplace entre une position haute et une
position basse correspondant aux deux positions extré-
mes que peut prendre I'arbre de la biellette lorsqu’il passe
d’'une extrémité a I'autre de la creusure lorsque la tige
de commande est tirée en troisieme position ou poussée
dans sa premiére position pour que la roue de correction
soit en liaison cinématique d’une part avec I'un ou l'autre
des organes indicateurs a corriger et d’autre part avec
la tige de commande lorsque ladite tige de commande
est tirée ou poussée dans sa deuxiéme position. De ce
fait, le déplacement de la roue de correction est limité
par les positions haute et basse de la biellette, et est
donc réduit. Par conséquent, cette construction présente
notamment I'inconvénient d’obliger a concentrer les or-
ganes indicateurs a corriger dans une méme zone autour
de la roue de correction, ce qui limite les possibilités
d’agencement des mécanismes liés aux organes indica-
teurs a corriger dans le mouvement.

[0008] La présente invention vise a remédier a ces in-
convénients en proposant un dispositif de sélection et
d’actionnement de plusieurs fonctions d’'un mouvement
horloger d’utilisation simple, et ergonomique.

[0009] Un autre objectif de la présente invention est
de proposer un dispositif de sélection et d’actionnement
de plusieurs fonctions d’'un mouvementhorloger pouvant
étre basé sur la construction connue d’une tige de re-
montoir, permettant d’ajouter la sélection et I'actionne-
ment de fonctions supplémentaires sans modifier le mé-
canisme de base a trois positions de la tige de remontoir
et en laissant au constructeur une grande liberté dans
'agencement des mécanismes liés a ces fonctions sup-
plémentaires au sein du mouvement.

Divulgation de I'invention

[0010] A cet effet, 'invention concerne un dispositif de
sélection et d’actionnement de plusieurs fonctions d’un
mouvement horloger comprenantau moins une premiere
fonction d’un premier mécanisme du mouvement et une
deuxiéme fonction d’un deuxiéme mécanisme du mou-
vement, ledit dispositif comprenant une tige de comman-
de déplagable en translation et en rotation pour respec-
tivement sélectionner et actionner au moins 'une ou
I'autre desdites fonctions, ladite tige de commande étant
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agencée pour pouvoir occuper au moins une premiéere,
une deuxieéme et une troisieme positions axiales distinc-
tes successives, ledit dispositif comprenant des moyens
d’actionnement au moins de la premiere et de la deuxie-
me fonctions agencés pour étre liés cinématiquement a
la tige de commande pour que I'une des premiére et
deuxiéme fonctions puisse étre actionnée, aprés I'avoir
sélectionnée uniquement par un déplacement en trans-
lation axiale de la tige de commande de sa premiére po-
sition a sa deuxiéme position, et pour que l'autre des
premiére et deuxieme fonctions puisse étre actionnée,
aprés l'avoir sélectionnée uniquement par un déplace-
ment en translation axiale de la tige de commande de sa
troisieme position a sa deuxieme position.

[0011] Selon linvention, les moyens d’actionnement
au moins de la premiére fonction et de la deuxiéme fonc-
tion comprennent une bascule d’actionnement portant
aumoins un premier mobile et un deuxiéme mobile, ladite
bascule d’actionnement étant agencée pour pouvoir oc-
cuper une position neutre lorsque la tige de commande
est dans I'une de ses premiére et troisieme positions, et
pour pouvoir pivoter, de part et d’autre de ladite position
neutre entre une premiére position d’entrainement dans
laquelle ledit premier mobile est lié cinématiquement a
la tige de commande pour pouvoir actionner au moins la
premiere fonction en réponse a une rotation de la tige de
commande dans au moins un premier sens et une
deuxiéme position d’entrainement dans laquelle ledit
deuxieme mobile est lié cinématiquement a la tige de
commande pour pouvoir actionner au moins la deuxieéme
fonction en réponse a une rotation de la tige de comman-
de dans au moins un deuxiéme sens, identique ou diffé-
rentdu premier sens, ladite bascule d’actionnement étant
agenceée pour pivoter dans sa premiére position d’entrai-
nement lors d’'une sélection de la premiére fonction et
pour pivoter dans sa deuxiéme position d’entrainement
lors d’une sélection de la deuxiéme fonction.

[0012] Avantageusement, la bascule d’actionnement
est montée pivotante autour d’'un axe perpendiculaire et
sécant a un axe neutre défini par la direction de la tige
de commande, le premier mobile et le deuxi€éme mobile
étant disposés de chaque c6té dudit axe neutre.

[0013] Ainsi, grace a la bascule portant deux mobiles
et pivotant de part et d’autre de I'axe neutre, entre ses
premiére et deuxieme positions d’entrainement, le dis-
positif selon linvention permet de bénéficier d’'une
meilleure répartition des premiére et deuxieme positions
d’entrainement de chaque cété de la position neutre. De
ce fait, lors de 'agencement de la platine, il est possible
de répartir les premier et deuxiéme mécanismes du mou-
vement en fonction des premiéere et deuxieme positions
d’entrainement de la bascule d’actionnement qui porte
les mobiles disposés de chaque coté de I'axe neutre pour
pouvoir actionner leurs mécanismes respectifs, en bé-
néficiant d’'une grande liberté d’agencement.

[0014] D’une maniére avantageuse, la bascule d’ac-
tionnement peut étre agencée pour pouvoir actionner
une troisieme fonction d'un troisieme mécanisme du
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mouvement lorsqu’elle est dans sa premiére position
d’entrainement en réponse a une rotation de la tige de
commande dans un troisieme sens opposé au premier
sens, la sélection de la troisieme fonction s’effectuant
concomitamment a la sélection de la premiére fonction.
[0015] D’une maniere avantageuse, la bascule d’ac-
tionnement peut comprendre un troisieme mobile agen-
Cé pour pouvoir engrener avec le troisieme mécanisme
lorsque la bascule d’actionnement est dans sa premiéere
position d’entrainement et le premier mobile est monté
baladeur de maniere a venir engrener avec le troisieme
mobile et I'entrainer lors d’une rotation axiale de la tige
de commande dans le troisieme sens pour actionner la
troisieme fonction.

[0016] Ainsi, lorsque la tige de commande a été dé-
placée en deuxiéme position intermédiaire pour sélec-
tionner la premiére fonction, on obtient un actionnement
bidirectionnel, ladite premiére fonction pouvant étre ac-
tionnée en tournant la tige de commande dans un sens,
et la troisieme fonction pouvant étre actionnée en tour-
nant la tige de commande dans l'autre sens.

[0017] De méme, la bascule d’actionnement peut étre
agencée pour pouvoir actionner une quatrieme fonction
d’'un quatrieme mécanisme du mouvement lorsqu’elle
est dans sa deuxiéme position d’entrainement en répon-
se a une rotation de la tige de commande dans un qua-
trieme sens opposé au deuxieéme sens, la sélection de
la quatrieme fonction s’effectuant concomitamment a la
sélection de la deuxiéme fonction.

[0018] Labascule d’actionnementpeutalors compren-
dre un quatrieme mobile agencé pour pouvoir engrener
avec le quatrieme mécanisme lorsque la bascule d’ac-
tionnement est dans sa deuxiéme position d’entraine-
ment et le deuxiéme mobile est monté baladeur de ma-
niére a venir engrener avec le quatrieme mobile et I'en-
trainer lors d’'une rotation axiale de la tige de commande
dans le quatriéme sens pour actionner la quatrieme fonc-
tion.

[0019] Ainsi, lorsque la tige de commande a été dé-
placée en deuxiéme position intermédiaire pour sélec-
tionner la deuxiéme fonction, on obtient un actionnement
bidirectionnel, ladite deuxiéme fonction pouvant étre ac-
tionnée en tournant la tige de commande dans un sens,
et la quatrieme fonction pouvant étre actionnée en tour-
nant la tige de commande dans l'autre sens.

[0020] L’utilisation d’'un actionnement bidirectionnel
permet de multiplier par deux le nombres de fonctions
pouvant étre sélectionnées et actionnées par la tige de
commande une fois positionnée en deuxiéme position.

[0021] Le dispositif selon I'invention permet donc de
sélectionner et actionner jusqu’a quatre fonctions diffé-
rentes indépendantes au moyen d’une tige de comman-
de positionnée en position intermédiaire sans modifier le
mécanisme de base a trois positions de la tige de com-
mande.

[0022] Ainsi, dans le cas d'une tige de commande
agencée pour pouvoir actionner deux fonctions en pre-
miere position et deux autres fonctions en troisieme po-
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sition, il est possible d’obtenir un dispositif permettant de
sélectionner et d’actionner jusqu’a huit fonctions, au
moyen d’une seule tige de commande a trois positions.
Il n’est donc plus nécessaire de prévoir des correcteurs
additionnels peu esthétiques et complexes a manipuler.
[0023] Le dispositif de sélection et d’actionnement se-
lon l'invention comprend des moyens de commande de
la bascule d’actionnement, agencés pour coopérer avec
la tige de commande pour se déplacer et commander
les déplacements de labascule d’actionnement entre ses
premiére et deuxieme positions d’entrainement lors des
déplacements en translation axiale de ladite tige de com-
mande dans ses différentes positions.

[0024] D’unemaniéereavantageuse, lesdits moyens de
commande de la bascule d’actionnement peuvent étre
constitués par une tirette engagée dans une gorge de la
tige de commande et présentant a son extrémité une
goupille agencée pour coopérer avec la bascule d’ac-
tionnement.

[0025] Ainsi, lorsque la tige de commande est une tige
de remontoir a trois positions, la tirette est basée sur la
construction de la tirette de remontoir classiquement uti-
lisée dans un mécanisme de remontage et de mise a
I'heure.

[0026] D’une maniére avantageuse, la bascule d’ac-
tionnement porte une came présentant un profil agencé
pour coopérer avec la goupille de la tirette afin de pouvoir
faire pivoter ladite bascule d’actionnement, positionnée
dans sa position neutre lorsque la tige de commande est
dans 'une de ses premiére et troisi€me positions, dans
un sens dans l'une de ses premiére et deuxieéme posi-
tions d’entrainement et dans 'autre sens dans I'autre de
ses premiére et deuxiéme positions d’entrainement, en
alternance, a chaque déplacement de tige de commande
dans sa deuxiéme position depuis sa premiére ou troi-
siéme position.

[0027] Selon un mode de réalisation préféré, le profil
de came présente une forme parallélépipédique dont les
quatre faces latérales forment des plans inclinés paral-
leles deux a deux le long desquels la goupille de la tirette
se déplace lors des déplacements successifs en trans-
lation axiale de ladite tige de commande dans ses diffé-
rentes positions.

[0028] De préférence, et plus particulierement lorsque
la tirette est une tirette de remontoir, la tirette est agencée
pour commander un déplacement d’un pignon coulant
monté coulissant sur la tige de commande pour engrener
avec un premier renvoi lorsque la tige de commande est
dans sa deuxiéme ou troisieme position, ledit premier
renvoi étant agence pour lier cinématiquement la tige de
commande au premier mobile ou au deuxiéme mobile
lorsque la tige de commande est dans sa deuxieme po-
sition.

[0029] Avantageusement, la tirette est agencée pour
coopérer avec une bascule de liaison portant des roua-
ges liés cinématiquement au premier renvoi et agencée
pour pouvoir pivoter lorsque la tige de commande est
déplacée dans sa troisieme position lors de la sélection
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d’au moins une cinquiéme fonction d’un cinquiéme mé-
canisme du mouvement de maniére a positionner lesdits
rouages en liaison cinématique avec ledit cinquieme mé-
canisme et pour reprendre sa position lorsque la tige de
commande est déplacée de sa troisieme a sa deuxiéme
position.

[0030] D’une maniére avantageuse, le premier mobile
est agencé pour pouvoir engrener avec le premier mé-
canisme lorsque la bascule d’actionnement est dans sa
premiére position d’entrainement et pour étre entrainé
par le premier renvoi lors d’'une rotation axiale de la tige
de commande dans le premier sens pour actionner la
premiére fonction, etle deuxi€me mobile estagencé pour
pouvoir engrener avec le deuxieme mécanisme lorsque
la bascule d’actionnement est dans sa deuxi€me position
d’entrainement et pour étre entrainé par I'intermédiaire
du premier renvoi lors d’une rotation axiale de la tige de
commande dans le deuxiéme sens pour actionner la
deuxiéme fonction.

[0031] Selon des modes de réalisation préférés, les
premiére et deuxiéme fonctions peuvent étre des fonc-
tions de correction de mécanismes du mouvement.
[0032] De méme, les troisieme et quatrieme fonctions
peuvent étre des fonctions de correction de mécanismes
du mouvement.

[0033] Selon un mode de réalisation préféré, la cin-
quieéme fonction sélectionnée lorsque la tige de comman-
de est dans sa troisieme position est une fonction de
mise a 'heure.

[0034] Selon un mode de réalisation préféré, la tige de
commande est une tige de remontoir et la premiere po-
sition de ladite tige de remontoir est une position de re-
montage.

[0035] Ainsi, le dispositif de sélection et d’actionne-
ment selon l'invention peut étre facilement mis en place
sur une tige de remontoir a trois positions sans modifier
son mécanisme de base.

[0036] Selon un mode de réalisation préféré, le dépla-
cement en translation axiale de la tige de commande de
sa premiére position a sa deuxiéme position est en ré-
ponse a une traction axiale de ladite tige de commande
et le déplacement en translation axiale de la tige de com-
mande de sa troisieme position a sa deuxiéme position
est en réponse a une pression axiale sur ladite tige de
commande.

[0037] Ainsi, la sélection des premiére ou deuxieme
fonctions peut étre facilementet simplementréalisée res-
pectivement en tirant la tige de commande de sa premie-
re a sa deuxieme position, ou en poussant la tige de
commande de sa troisi€me a sa deuxiéme position, I'ac-
tionnement de ces fonctions étant également facilement
réalisé en tournant simplement la tige de commande.
Aucun outil de correction n’est nécessaire.

[0038] La présente invention concerne également un
mouvement comprenant un dispositif de sélection et
d’actionnement tel que défini ci-dessus ainsi qu’une pié-
ce d’horlogerie comprenant un tel mouvement.
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Bréve description des dessins

[0039] D’autres caractéristiques et avantages de la
présente invention apparaitront a la lecture de la des-
cription détaillée suivante d’'un mode de réalisation de
invention, donné a titre d’exemple non limitatif, et faite
en référence aux dessins annexés dans lesquels :

- la figure 1 est une vue en plan, cété cadran, d’'un
dispositif de sélection et d’actionnement selon I'in-
vention, lorsque la tige de commande est en premié-
re position de repos, correspondant a la position de
remontage ;

- lafigure 2 estune vue en plan, cété fond, du dispositif
de sélection et d’actionnement selon linvention,
lorsque la tige de commande est en premiére posi-
tion de repos, correspondant a la position de
remontage ;

- la figure 3 est une vue en plan, cbété cadran, de la
bascule d’actionnement et de ses moyens de com-
mande, lorsque la tige de commande est en premie-
re position de repos ;

- lafigure 4 est une vue isométrique, cbté fond, de la
bascule d’actionnement et de ses moyens de com-
mande, lorsque la tige de commande est en premie-
re position de repos ;

- la figure 5 est une vue c6té fond du dispositif de
sélection et d’actionnement de la figure 1, lorsque la
tige de commande est en deuxiéme position pour
sélectionner les premiere et troisieme fonctions, la-
dite premiére fonction étant actionnée par rotation
de la tige de commande dans le sens horaire ;

- lafigure 6 est une vue c6té cadran du dispositif de
sélection et d’actionnement de la figure 1, lorsque la
tige de commande est en deuxiéme position pour
sélectionner les premiere et troisieme fonctions, la-
dite troisieme fonction étant actionnée par rotation
de la tige de commande dans le sens antihoraire ;

- la figure 7 est une vue c6té fond du dispositif de
sélection et d’actionnement de la figure 1, lorsque la
tige de commande est en troisieme position pour sé-
lectionner la fonction de mise a I'heure ;

- la figure 8 est une vue c6té fond du dispositif de
sélection et d’actionnement de la figure 1, lorsque la
tige de commande est en deuxiéme position pour
sélectionner les deuxiéme et quatrieme fonctions,
ladite deuxiéme fonction étant actionnée par rotation
de la tige de commande dans le sens antihoraire ; et

- lafigure 9 est une vue c6té cadran du dispositif de
sélection et d’actionnement de la figure 1, lorsque la
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tige de commande est en deuxiéme position pour
sélectionner les deuxiéme et quatrieme fonctions,
ladite quatrieme fonction étant actionnée par rotation
de la tige de commande dans le sens horaire.

Modes de réalisation de 'invention

[0040] En référence aux figures 1 a 4, la présente in-
vention concerne un dispositif de sélection et d’action-
nement 1 de plusieurs fonctions d’'un mouvement horlo-
ger au moyen d’une seule et unique tige de commande
2 déplagable en translation axiale et en rotation axiale
pour respectivement sélectionner et actionner I'une ou
l'autre desdites fonctions.

[0041] Dans I'exemple décrit ci-dessous, la tige de
commande 2 est une tige de remontoir, et les fonctions
comprennent une premiére, deuxiéme, troisiéme et qua-
trieme fonctions respectivementd’un premier, deuxiéme,
troisieme et quatrieme mécanismes du mouvement, la
mise a I'’heure et le remontage.

[0042] D’une maniére avantageuse, les premiére,
deuxiéme, troisieme et quatriéeme fonctions sont des
fonctions de correction, les premier, deuxiéme, troisieme
et quatrieme mécanismes pouvant étre un mécanisme
de date, de jour, de semaine, de mois, d’année, de fuseau
horaire, de lune, de ciel ou tout autre mécanisme d’affi-
chage d’'une indication géré par le mouvement. Les fonc-
tions a sélectionner et a actionner peuvent aussi étre des
fonctions de remontage, comme le remontage d’un ba-
rillet principal du mouvement ou un barillet auxiliaire, par
exemple un barillet de sonnerie ou de chronographe. Les
fonctions a sélectionner et a actionner peuvent aussi étre
des fonctions de réglage, comme le réglage de I'heure
courante pourla mise al’heure ou le réglage d’'une heure
de sonnerie ou d’'une alarme.

[0043] D’une maniere standard, la tige de commande
2 est agencée pour pouvoir occuper trois positions axia-
les distinctes successives, c’est-a-dire obtenues par
exemple en passant de I'une a l'autre, de maniere or-
donnée, par des tractions ou des pressions axiales suc-
cessives.

[0044] Dans la suite de la description, on définit la pre-
miére position de la tige de commande 2 comme étant
la position de repos, correspondant a la position de re-
montage, lorsque la tige de remontoir est poussée, la
couronne de remontoir étant au plus prés de la boite de
montre. La deuxiéme position, intermédiaire, obtenue
par un déplacement en translation axiale de la tige de
commande 2 depuis sa premiere position, en réponse a
une premiére traction axiale de ladite tige, correspond a
la position de sélection et d’actionnement des premiére,
deuxiéme, troisieme et quatriéme fonctions, comme cela
sera décrit en détails ci-apres. La troisieme position, ob-
tenue par un nouveau déplacement en translation axiale
de la tige de commande 2 depuis sa deuxiéme position,
en réponse a une seconde traction axiale de ladite tige,
correspond a la position de mise a I'heure. Le retour de
la troisieme position a la premiére position s’effectue par
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des déplacements en translation axiale de la tige 2 dans
le sens opposé, en réponse a une premiere pression sur
la tige de commande 2 pour la ramener dans sa deuxié-
me position intermédiaire, puis en réponse a une secon-
de pression pour retrouver la premiére position.

[0045] D’une maniére standard, il est prévu sur la tige
de commande 2 ou de remontoir un pignon de remontoir
4 et un pignon coulant 6 qui s’engrenent lorsque la tige
2 est en position de remontage. Le pignon coulant 6 est
monté coulissant surla tige 2 pour pouvoir engreneravec
un premier renvoi 8, monté libre en rotation sur le bati du
mouvement, notamment lorsque la tige de commande 2
est dans sa troisieme position de mise a 'heure comme
cela sera décrit ci-apres, mais aussi lorsque la tige de
commande 2 est dans sa deuxiéme position.

[0046] Il est également prévu une tirette 10 montée
pivotante en A. La tirette 10 comprend un plot 12 (cf.
figures 2 et 4) agencé pour s’engager dans une gorge
de latige de commande 2, de sorte que la tirette 10 pivote
en A lorsqu’on tire la tige 2.

[0047] Il est également prévu une bascule 14 munie
de son ressort et montée pivotante en B. Ladite bascule
14 est agencée pour coopérer avec le pignon coulant 6
de maniere ale faire coulisser pour le déplacer au contact
du premier renvoi 8 lorsque la tige de commande 2 est
déplacée dans sa deuxiéme position, la bascule 14 étant
alors poussée par la tirette 10 pour la faire pivoter autour
de son axe B. L’engrénement entre le pignon coulant 6
et le premier renvoi 8 est maintenu lorsque la tige de
commande 2 est déplacée dans sa troisieme position de
mise a I'heure.

[0048] Ces mécanismes de remontage et de mise a
I'heure sont connus de I'homme du métier et ne néces-
sitent pas de description plus détaillée.

[0049] Le dispositif de sélection et d’actionnement 1
comprend des moyens d’actionnement au moins de la
premiere et de la deuxiéme fonctions agencés pour étre
liés cinématiquement a la tige de commande 2 pour que
I'une des premiére et deuxieme fonctions puisse étre ac-
tionnée, aprés l'avoir sélectionnée uniquement par un
déplacement en translation axiale de la tige de comman-
de 2 de sa premiére position a sa deuxi€éme position, en
réponse a une traction axiale de ladite tige de commande
2, et pour que I'autre des premiere et deuxieme fonctions
puisse étre actionnée, apres I'avoir sélectionnée unique-
ment par un déplacement en translation axiale de la tige
de commande 2 de sa troisiéme position a sa deuxieme
position, en réponse a une pression axiale sur ladite tige
de commande 2.

[0050] Selon linvention, les moyens d’actionnement
au moins de la premiére fonction et de la deuxiéme fonc-
tion comprennent une bascule d’actionnement 16 mon-
tée surle bati pivotante autour d’'un axe C perpendiculaire
et sécant a un axe neutre D défini par la direction de la
tige de commande 2. Ladite bascule d’actionnement 16
porte au moins un premier mobile 18 et un deuxieme
mobile 20, ledit premier mobile 18 et ledit deuxiéme mo-
bile 20 étant avantageusement disposés de chaque cbté
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dudit axe neutre D. La bascule d’actionnement 16 est
agencée pour pouvoir occuper une position neutre lors-
que latige de commande 2 estdans 'une de ses premiére
et troisieme positions, et pour pouvoir pivoter, de part et
d’autre de I'axe neutre D, entre une premiére position
d’entrainement dans laquelle ledit premier mobile 18 est
lié cinématiquement a la tige de commande 2 pour pou-
voir actionner au moins la premiére fonction en réponse
a une rotation de la tige de commande 2 dans au moins
un premier sens et une deuxiéme position d’entraine-
ment dans laquelle ledit deuxieme mobile 20 est lié ci-
nématiquement a la tige de commande 2 pour pouvoir
actionner au moins la deuxiéme fonction en réponse a
une rotation de la tige de commande 2 dans au moins
un deuxieme sens, identique ou différent du premier
sens, ladite bascule d’actionnement 16 étant agencée
pour pivoter dans sa premiere position d’entrainement
lors d’une sélection de la premiére fonction et pour pivoter
dans sa deuxiéme position d’entrainement lors d’une sé-
lection de la deuxieme fonction.

[0051] De plus, dans I'exemple décrit, la bascule d’ac-
tionnement 16 est également agencée pour pouvoir ac-
tionner une troisieme fonction d’un troisieme mécanisme
du mouvement, la sélection de la troisiéme fonction s’ef-
fectuant concomitamment a la sélection de la premiére
fonction, en réponse a une traction axiale de la tige de
commande 2 de sa premiére position a sa deuxiéme po-
sition, et pour pouvoir actionner une quatrie¢me fonction
d’'un quatrieme mécanisme du mouvement, la sélection
de la quatrieme fonction s’effectuant concomitamment a
la sélection de la deuxiéme fonction, en réponse a une
pression axiale surla tige de commande 2 de satroisieme
position a sa deuxiéme position.

[0052] A cet effet, la bascule d’actionnement 16 porte
ici quatre mobiles, a savoir le premier mobile 18, le
deuxiéme mobile 20, un troisieme mobile 22, et un qua-
trieme mobile 24, portés par les différents bras de la bas-
cule d’actionnement 16. Les premier et troisi€me mobiles
18, 22 sont positionnés d’'un méme c6té par rapport a
'axe neutre D. Les deuxieme et quatrieme mobiles 20,
24 sont tous les deux positionnés de 'autre c6té de I'axe
neutre D. Ici, d’'une maniére avantageuse, la bascule
d’actionnement 16 est montée pivotante autour de son
axe C coaxialement au premier renvoi 8 mais il est bien
évident que toute autre configuration appropriée peut
étre envisagée dans laquelle 'axe de pivotement C de
la bascule d’actionnement 16 n’est pas coaxial au pre-
mier renvoi 8. Ladite bascule d'actionnement 16 avec
ses quatre mobiles est agencée pour pouvoir occuper
sa position neutre lorsque la tige de commande 2 est
dans I'une de ses premiere et troisiéme positions et pour
pouvoir pivoter entre sa premiére position d’entraine-
ment dans laquelle le premier mobile 18, lié cinémati-
quement a la tige de commande 2 via le premier renvoi
8 et le pignon coulant 6, est agencé pour pouvoir action-
ner la premiére fonction en réponse a une rotation de la
tige de commande 2 dans un premier sens, par exemple
le sens horaire, et le troisieme mobile 22 est agencé pour
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étre lié cinématiquement a la tige de commande 2 de
maniére a pouvoir actionner la troisi€me fonction en ré-
ponse a une rotation de la tige de commande 2 dans
lautre sens, par exemple le sens antihoraire, et sa
deuxiéeme position d’entrainement dans laquelle le
deuxieme mobile 20, alors lié cinématiquement a la tige
de commande 2, est agencé pour pouvoir actionner la
deuxieme fonction en réponse a une rotation de la tige
de commande 2 dans un deuxiéme sens, par exemple
le sens antihoraire, et le quatrieme mobile 24 est agencé
pour étre lié cinématiquement a la tige de commande 2
de maniére a pouvoir actionner la quatriéme fonction en
réponse a une rotation de la tige de commande 2 dans
'autre sens, par exemple le sens horaire, ladite bascule
d’actionnement 16 avec ses quatre mobiles étant agen-
cée pour pivoter dans sa premiere position d’entraine-
ment, depuis sa position neutre, lors d’'une sélection de
la premiére ou troisieme fonction, uniquement par trac-
tion de latige de commande 2 de sa premiére a sa deuxie-
me position, et pour pivoter dans sa deuxiéme position
d’entrainement, depuis la méme position neutre, lors
d’'une sélection de la deuxiéme ou quatrieme fonction,
uniqguement par pression de la tige de commande 2 de
sa troisieme a sa deuxiéme position.

[0053] Le premier renvoi 8 est agencé pour lier ciné-
matiquement la tige de commande 2 aux différents mo-
biles actionnant les différentes fonctions, et plus particu-
lierement au premier mobile 18 ou au deuxiéme mobile
20, via le pignon coulant 6, lorsque la tige de commande
est dans sa deuxiéme position comme vu ci-dessus.
[0054] Plus spécifiquement, la bascule d’actionne-
ment 16 comprend un premier bras latéral 16a portant
les premier et troisieme mobiles 18, 22 et un deuxieéme
braslatéral 16b portantles deuxiéme et quatrieme mobile
20, 24, les premier et deuxiéme bras latéraux étant reliés
parun bras central 16c et étant disposés de partetd’autre
du centre de rotation C selon la direction axiale de la tige
de commande 2. La bascule d’actionnement 16 est po-
sitionnée par rapport a la tige de commande 2 de sorte
que ses bras latéraux 16a,16b sont disposés de part et
d’autre de la tige de commande 2, selon sa direction axia-
le, c’est-a-dire de part et d’autre de I'axe neutre D.
[0055] Le premier mobile 18 comprend deux pignons
étagés 18a, 18b, et est positionné sur le bras 16a de la
bascule d’actionnement 16 de sorte que le pignon 18a
engrene toujours avec le premier renvoi 8. Le pignon 18b
du premier mobile 18 est agencé pour engrener par
exemple avec une roue 26 d’'un premier mécanisme lors-
que la bascule d’actionnement 16 est positionnée dans
sa premiére position d’entrainement. Ainsi, lors d’'une ro-
tation de la tige de commande 2 dans le sens horaire, le
pignon 18b du premier mobile 18 est entrainé par ledit
premier renvoi 8, via le pignon 18a, pour entrainer ladite
roue 26 et ainsi actionner la premiére fonction du premier
mécanisme. Le premier renvoi 8 est entrainé par le pi-
gnon coulant 6 qui s’est déplacé lors du déplacement de
la tige de commande dans sa deuxiéme position.
[0056] De plus, le premier mobile 18 est monté bala-
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deur sur la bascule d’actionnement 16 de sorte que le
pignon 18b vient engrener le troisieme mobile 22 lorsque
la tige de commande 2 est tournée dans le sens antiho-
raire. Ce troisieme mobile 22 est agencé pour engrener
par exemple avec uneroue 28 d’un troisieme mécanisme
lorsque la bascule d’actionnement 16 est positionnée
dans sa premiére position d’entrainement. Ainsi, lors
d’une rotation de la tige de commande 2 dans le sens
antihoraire, le troisieme mobile 22 est entrainé par ledit
premier renvoi 8, via le premier mobile 18, pour entrainer
ladite roue 28 et ainsi actionner la troisieme fonction du
troisieme mécanisme.

[0057] Le deuxiéeme mobile 20 comprend un pignon
20a et une roue 20b, et est positionné sur le bras 16b de
la bascule d’actionnement 16 de sorte que le pignon 20a
puisse étre lié cinématiquement a la tige de commande
2 lorsque la bascule d’actionnement 16 est dans sa
deuxiéme position d’entrainement.

[0058] A cet effet, il est prévu une bascule de liaison
30, correspondant ici a une bascule de mise a I'heure,
montée pivotante en C sur le bati, coaxialement a la bas-
cule d’actionnement 16. Il est bien évident que la confi-
guration de la bascule de liaison 30 peut étre différente,
son axe de pivotement pouvant ne pas étre coaxial a
celui de la bascule d’actionnement 16. La bascule de
liaison 30 porte des rouages liés cinématiquement au
premier renvoi 8, et plus particulierement une roue 32
toujours engrenée avec le premier renvoi 8, et un mobile
34 qui comprend un pignon 34a engrenant avec la roue
32 et une roue 34b. La bascule de liaison 30 comprend
une lumiére 35 se déplagant par rapport a un plot 37
prévu sur le bati pour former des butées d’arrét.

[0059] Lorsque labascule d’actionnement 16 estdans
sa deuxieme position d’entrainement, la bascule de
liaison 30 est positionnée de sorte que la roue 34b du
mobile 34 engréne avec le pignon 20a du deuxi€me mo-
bile 20. De plus, la roue 20b du deuxiéme mobile 20 est
agencée pour pouvoir engrener par exemple avec une
roue 36 d’'un deuxieme mécanisme lorsque la bascule
d’actionnement 16 est positionnée dans sa deuxiéme po-
sition d’entrainement. Ainsi, lors d’une rotation de la tige
de commande 2 dans le sens antihoraire, le pignon 20a
du deuxiéme mobile 20 est entrainé par le premier renvoi
8, via les roues 32 et 34 de la bascule de liaison 30, de
sorte que la roue 20b entraine la roue 36 de maniere a
actionner la deuxiéme fonction du deuxieme mécanisme.
[0060] De plus, le deuxiéme mobile 20 est monté ba-
ladeur sur la bascule d’actionnement 16 de sorte que la
roue 20b du mobile 20 vientengrener le quatri€me mobile
24 lorsque la tige de commande 2 est tournée dans le
sens horaire. Ce quatrieme mobile 24 est agencé pour
coopérer par exemple avec un rouage (non représenté)
d’'un quatrieme mécanisme lorsque la bascule d’action-
nement 16 est positionnée dans sa deuxiéme position
d’entrainement. Ainsi, lors d’une rotation de la tige de
commande 2 dans le sens horaire, le quatrieme mobile
24 est entrainé par le premier renvoi 8, via le deuxiéme
mobile 20, pour actionner la quatrieme fonction du qua-
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trieme mécanisme.

[0061] Par ailleurs, la bascule de liaison 30 est agen-
cée pour coopérer avec la tirette 10, agencée a cet effet,
afin de basculer en C lorsque la tige de commande 2 est
déplacée, par unetraction, de sa deuxiéme a sa troisieme
position lors de la sélection de la fonction de mise a I'heu-
re afin de positionner le pignon 34a du mobile 34 pour
qu’il engrene avec un renvoi de mise a I'heure 38. Ainsi,
d’'une maniere traditionnelle, la rotation de la tige de com-
mande 2, une fois positionnée en troisiéme position de
sélection de mise a I'heure, permet de mettre a I'heure
la montre.

[0062] Labasculedeliaison30estégalementagencée
pour reprendre sa position lorsque la tige de commande
estramenée de satroisieme a sa deuxiéme position, par
une pression sur la tige de commande 2.

[0063] Afin de faire pivoter la bascule d’actionnement
16 et ses mobiles entre ses deux positions d’entraine-
ment, il est prévu des moyens de commande agencés
pour coopérer avec la tige de commande 2 pour se dé-
placer et commander les déplacements ou pivotements
de la bascule d’actionnement 16 entre ses premiére et
deuxiéme positions d’entrainement lors des déplace-
ments en translation axiale de la tige de commande 2
dans ses différentes positions.

[0064] Ces moyens de commande de la bascule d’ac-
tionnement 16 sont constitués par la tirette 10 engagée
dans la gorge de la tige de commande 2 et présentant a
son extrémité 10a, prolongée au-dela du plot 12, une
goupille 40 agencée pour coopérer avec la bascule d’ac-
tionnement 16.

[0065] Plus particulierement, la bascule d’actionne-
ment 16 porte, entre son premier bras latéral 16a et son
bras central 16¢, une came 42 présentant un profil agen-
cé pour coopérer avec la goupille 40 de la tirette 10 afin
de pouvoir faire pivoter ladite bascule d’actionnement 16
autourde son axe C, positionnée dans sa position neutre,
centrale entre les premiére et deuxiéme positions d’en-
trainement, lorsque la tige de commande 2 estdans 'une
de ses premiére et troisieme positions, dans un sens
dans l'une de ses premiére et deuxiéme positions d’en-
trainement et dans l'autre sens dans l'autre de ses pre-
miére et deuxieme positions d’entrainement, en alternan-
ce, a chaque déplacement de la tige de commande 2
dans sa deuxiéme position depuis sa premiére ou troi-
siéme position, la bascule d’actionnement 16 repassant
toujours par la méme position neutre centrale lorsque la
tige de commande 2 est tirée de sa deuxiéme a sa troi-
siéme position ou repoussée de sa deuxiéme a sa pre-
miére position. La bascule d’actionnement 16 est dans
sa position neutre, centrale entre les premiére et deuxie-
me positions d’entrainement, lorsqu’elle n’est pas con-
trainte par la goupille 40, la tige de commande 2 étant
alors dans I'une de ses premiére et troisieme positions.
Il est prévu un ressort de bascule (non représenté) agen-
cé pour ramener la bascule d’actionnement 16 de I'une
de ses premiere et deuxiéme positions d’entrainement a
sa position neutre centrale. Ledit ressort de bascule pré-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

sente une extrémité fixée sur le bati, son autre extrémité
étant agencée pour passer entre deux goupilles 44a et
44b (cf. figures 1 et 4) solidaires de la bascule d’action-
nement 16 et constituant, pour le ressort de bascule, des
butées lorsque la bascule d’actionnement 16 est dans
'une de ses premiere et deuxiéme positions d’entraine-
ment. Lorsque la bascule d’actionnement 16 occupe sa
position neutre, la goupille 44a, qui est la plus proche
des mobiles 18 et 22, passe par I'axe neutre D.

[0066] Le profil de came 42 peut présenter une forme
parallélépipédique dont les quatre faces latérales for-
ment des plans inclinés paralléles deux a deux le long
desquels la goupille 40 de la tirette 10 se déplace lors
des déplacements successifs en translation axiale de la
tige de commande 2 dans ses différentes positions.
[0067] Il est bien évident que le profil de la came 42
peut étre différent suivant la course angulaire souhaitée
de la bascule d’actionnement 16 et I'effort souhaité en
traction-compression de la tige de commande 2. Par
exemple on peut prévoir une came de forme ovoide dont
les sommets sont aplatis.

[0068] Ainsilorsque la bascule d’actionnement 16 est
positionnée dans sa position neutre, centrale entre les
premiére et deuxiéme positions d’entrainement lorsque
la tige de commande 2 est dans sa premiére position, la
goupille 40 coopére avec le profil de came 42 pour faire
pivoter la bascule d’actionnement 16 dans le sens anti-
horaire (en regardant c6té cadran) dans sa premiére po-
sition d’entrainement lorsque la tige de commande 2 est
tirée dans sa deuxiéme position, notamment pour sélec-
tionner la premiére fonction, puis pour permettre a ladite
bascule d’actionnement 16 de revenir dans la position
neutre centrale au moyen de son ressort de bascule lors-
que la tige de commande 2 est tirée dans sa troisieme
position, puis pour faire pivoter la bascule d’actionne-
ment 16 dans le sens horaire (en regardant coté cadran)
dans sa deuxieéme position d’entrainement lorsque la tige
de commande 2 est repoussée dans sa deuxiéme posi-
tion, notamment pour sélectionner la deuxiéme fonction,
puis pour permettre a ladite bascule d’actionnement 16
de revenir dans sa position neutre centrale au moyen de
son ressort de bascule lorsque la tige de commande 2
est de nouveau poussée dans sa premiére position.
[0069] Le fonctionnement du dispositif de sélection et
d’actionnement selon l'invention est le suivant :

En référence aux figures 1 et 2, la tige de commande 2
est dans sa premiére position de remontage, la bascule
d’actionnement 16 étantdans sa position neutre, centrale
entre les premiéere et deuxiéme positions d’entrainement.
Latirette 10 etla bascule 14 sont positionnées en position
de remontage de sorte que le pignon coulant 6 engréne
avec le pignon de remontoir 4 pour le remontage par
rotation de la tige de commande 2. Le premier renvoi 8
est donc inactif lorsque la tige de commande 2 est tour-
née, de sorte qu'aucune des premiére, deuxiéme, troi-
siéme et quatrieme fonctions ne peut étre actionnée.
[0070] En référence aux figures 5 et 6, la tige de com-
mande 2 a été tirée une premiere fois, de sa premiere a
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sa deuxiéme position, de sorte que la tirette 10 pivote en
A dans une position intermédiaire et commande la bas-
cule 14 pour déplacer le pignon coulant 6 en engréne-
ment avec le premier renvoi 8. Lors de ce pivotement de
la tirette 10, sa goupille 40 travaille avec un plan incliné
de la came 42 de maniére a faire basculer la bascule
d’actionnement 16 dans le sens horaire, en regardant
cbté fond, dans sa premiére position d’entrainement.
Lors de ce pivotement en C de la bascule d’actionnement
16, le premier mobile 18, qui engréne avec le premier
renvoi 8, se rapproche de la roue 26 du premier méca-
nisme et le troisieme mobile 22 vient engrener avec la
roue 28 du troisieme mécanisme.

[0071] Si la tige de commande 2 est tournée dans le
sens horaire, le premier mobile 18 vient engrener avec
la roue 26 du premier mécanisme. Ainsi lorsque la tige
de commande 2 est tirée de sa premiére a sa deuxieme
position, la premiére fonction peut étre actionnée par une
rotation de la tige de commande 2 dans le sens horaire,
via le pignon coulant 6, le premier renvoi 8, le premier
mobile 18 et la roue 26, comme le montre la figure 5.
[0072] Si la tige de commande 2 est tournée dans le
sens antihoraire, le premier mobile 18 baladeur vient en-
grener avec le troisieme mobile 22 pour entrainer la roue
28 du troisieme mécanisme. Ainsilorsque la tige de com-
mande 2 est tirée de sa premiéere a sa deuxieme position,
la troisieme fonction peut étre actionnée par une rotation
de la tige de commande 2 dans le sens antihoraire, via
le pignon coulant 6, le premier renvoi 8, le premier mobile
18, le troisitme mobile 22 etla roue 28, comme le montre
la figure 6.

[0073] Le plan incliné de la came 42 reste plaqué sur
la goupille 40 par la contrainte du ressort de bascule.
[0074] Lorsque labascule d’actionnement 16 est dans
sa premiére position d’entrainement, son deuxiéme mo-
bile 20 ne coopeére pas avec le premier renvoi 8, de sorte
que ledit deuxiéme mobile 20 ainsi que le quatrieme mo-
bile 24 sont inactifs.

[0075] Ainsi, seulesles premiére ettroisieme fonctions
peuvent étre sélectionnées en tirantlatige de commande
2 de sa premiére a sa deuxiéme position, et actionnées
par rotation de la tige, les deuxiéme et quatrieme fonc-
tions ne pouvant pas étre sélectionnées dans cet enchai-
nement de positions.

[0076] Enréférence alafigure 7, la tige de commande
2 a été tirée une nouvelle fois, de sa deuxiéme a sa troi-
siéme position, de sorte que la tirette 10 pivote en A dans
sa position extréme et commande cette fois la bascule
de liaison 30 pour la faire pivoter selon I'axe C, de sorte
que le pignon 34a vient engrener avec le renvoi de mise
a I'heure 38, I'un des bords de la lumiére 35 venant en
butée contre le plot 37. La tirette 10 est également agen-
cée pour maintenir la bascule 14 en position de sorte que
le pignon coulant 6 reste engrené avec le premier renvoi
8.

[0077] Ainsi lorsque la tige de commande 2 est tirée
de sa deuxiéme a sa troisiéme position, la fonction de
mise a I'heure peut étre actionnée par une rotation de la
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tige de commande 2, via le pignon coulant 6, le premier
renvoi 8, le rouage 32, 34 de la bascule de liaison 30 et
le renvoi de mise a I'heure 38, comme le montre la figure
7.

[0078] Lors de ce pivotement de la tirette 10, sa gou-
pille 40 tombe derriére le plan incliné de la came 42 de
sorte que la bascule d’actionnement 16 n’est plus con-
trainte et revient a sa position neutre, centrale entre les
premiére et deuxieme positions d’entrainement, au
moyen de son ressort de bascule (non représenté), com-
me le montre la figure 7. La bascule d’actionnement 16
est de nouveau éloignée des roues 26 et 28 et le deuxie-
me mobile 20 n’est pas actif, de sorte qu’aucune des
premiére, deuxieéme, troisieme et quatrieme fonctions ne
peut étre actionnée.

[0079] En référence aux figures 8 et 9, la tige de com-
mande 2 a été repoussée une premiere fois, de sa troi-
siéme a sa deuxiéme position, de sorte que la tirette 10
revient dans sa position intermédiaire, permettant a la
bascule de liaison 30 de revenir en position, le bord op-
posé de la lumiére 35 revenant en butée contre le plot
37, dégageant le mobile 34 du renvoi de mise a I'heure
38. La tirette 10 maintient la bascule 14 en position de
sorte que le pignon coulant 6 reste engrené avec le pre-
mier renvoi 8.

[0080] Lors de ce pivotement de la tirette 10, sa gou-
pille 40 travaille avec l'autre plan incliné de la came 42
et passe en haut de la came 42 de maniére a faire bas-
culer la bascule d’actionnement 16 dans le sens antiho-
raire, en regardant c6té fond, dans sa deuxiéme position
d’entrainement. Lors de ce pivotement selon I'axe C de
la bascule d’actionnement 16, le deuxi€me mobile 20,
vient engrener avec le mobile 34 et se rapproche de la
roue 36 du deuxieme mécanisme et le quatrieme mobile
24 vient engrener avec le quatriéeme mécanisme.
[0081] Si la tige de commande 2 est tournée dans le
sens antihoraire, le deuxi€me mobile 20 vient engrener
avec la roue 36 du deuxieme mécanisme. Ainsi lorsque
la tige de commande 2 est repoussée de sa troisieme a
sa deuxieéme position, la deuxiéme fonction peut étre ac-
tionnée par une rotation de la tige de commande 2 dans
le sens antihoraire, via le pignon coulant 6, le premier
renvoi 8, le rouage 32, 34, le deuxiéme mobile 20 et la
roue 36, comme le montre la figure 8.

[0082] Si la tige de commande 2 est tournée dans le
sens horaire, le deuxiéme mobile 20 baladeur vient en-
grener avec le quatrieme mobile 24 pour entrainer le qua-
trieme mécanisme. Ainsi lorsque la tige de commande 2
est repoussée de sa troisieme a sa deuxiéme position,
la quatriéme fonction peut étre actionnée par une rotation
de la tige de commande 2 dans le sens horaire, via le
pignon coulant 6, le premier renvoi 8, le rouage 32, 34,
le deuxiéme mobile 20 et le quatri€me mobile 24, comme
le montre la figure 9.

[0083] Lorsque labascule d’actionnement 16 estdans
sa deuxiéme position d’entrainement, son premier mo-
bile 18 est éloigné de la roue 26 et le troisieme mobile
22 est éloigné de la roue 28.
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[0084] Ainsi, seules les deuxiéme et quatrieme fonc-
tions peuvent étre sélectionnées en repoussant la tige
de commande 2 de sa troisieme a sa deuxiéme position,
pour étre actionnées par rotations de la tige, les premiere
et troisieme fonctions ne pouvant pas étre sélectionnées
dans cet enchainement de positions.

[0085] Enfin, la tige de commande 2 est repoussée
une nouvelle fois, de sa deuxiéme a sa premiére position,
de sorte la tirette 10 pivote en A pour revenir a sa position
initiale. La bascule 14 revient également a sa position
initiale sous I'effet de son ressort, en déplagant le pignon
coulant 6 qui revient coopérer avec le pignon de remon-
toir 4. Lors de ce pivotement de la tirette 10, sa goupille
40 tombe du haut de la came 42 de sorte que la bascule
d’actionnement 16 n’est plus contrainte et revient a sa
position neutre, centrale entre les premiére et deuxieme
positions d’entrainement, au moyen de son ressort de
bascule (non représenté). Tous les éléments retrouvent
leur position de la figure 1. La bascule d’actionnement
16 est de nouveau éloignée des roues 26 et 28 et le
deuxiéme mobile 20 n’est pas actif, de sorte qu’aucune
des premiére, deuxiéme, troisieme et quatrieme fonc-
tions ne peut étre actionnée.

[0086] Dans I'exemple représenté, les premier et
deuxieme mobiles 18, 20 sont agencés pour actionner
les fonctions de maniére unidirectionnelle, de sorte que
deux fonctions peuvent étre sélectionnées et actionnées
lorsque la tige de commande a été tirée de sa premiere
a sa deuxiéme position, et deux autres fonctions peuvent
étre sélectionnées et actionnées lorsque la tige de com-
mande a été repoussée de sa troisieme a sa deuxieme
position, soit quatre fonctions différentes, en respectant
les enchainements décrits ci-dessus.

[0087] Avec lafonction de remontage en premiére po-
sition et la fonction de mise a I'heure en troisieme posi-
tion, la tige de commande permet d’actionner six fonc-
tions différentes au moyen d’'une seule tige de comman-
de, en respectant les enchainements décrits ci-dessus.
[0088] Il est bien sir possible d’avoir des premier et
deuxieme mobiles 18, 20 agencés pour actionner les
fonctions de maniéere bidirectionnelle, de sorte qu’une
fonction peut étre sélectionnée et actionnée lorsque la
tige de commande a été tirée de sa premiére a sa deuxie-
me position, et une autre fonction peut étre sélectionnée
et actionnée lorsque la tige de commande a été repous-
sée de sa troisieme a sa deuxieme position, soit, avec
le remontage et la mise a I'heure, quatre fonctions re-
groupées sur une seule tige de commande, en respec-
tant les enchainements décrits ci-dessus.

[0089] Il est bien s(r possible de combiner les varian-
tes bidirectionnelles/unidirectionnelles.

[0090] Il est également possible d’avoir en premiere
et/ou en troisieme position des mécanismes d’actionne-
mentbidirectionnels. Ainsi, il est possible de sélectionner
et d’actionner jusqu’a huit fonctions différentes indépen-
dantes au moyen d’une seule tige de commande 2, en
respectant les enchainements décrits ci-dessus. Tout
correcteur traditionnellement positionné sur le flanc de
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la montre devient inutile, ce qui résout les problemes
d’étanchéité usuels.

[0091] La bascule d’actionnement utilisée dans la pré-
sente invention étant montée pivotante entre deux posi-
tions d’entrainement de part et d’autre de I'axe neutre et
portant, de chaque c6té de I'axe neutre, au moins deux,
et notamment quatre mobiles pour actionner au moins
deux, et notamment quatre mécanismes différents, les-
dits mécanismes peuvent alors étre disposés pratique-
ment n'importe ou dans le mouvement puisqu’ils sont
atteignables des deux c6tés de I'axe neutre lors du pivo-
tement de la bascule d’actionnement par rapport a sa
position neutre, dans un sens ou dans l'autre de part et
d’autre dudit axe neutre. Ainsi, l'invention permet de bé-
néficier d’'une grande liberté d’agencement de ces mé-
canismes au sein du mouvement ou du calibre. Cela per-
met par exemple d’obtenir un calibre plus petit alors que
le nombre de fonctions a actionner par la méme tige de
commande est important.

[0092] Lasélectiondesfonctions estfacilement etsim-
plement réalisée en tirant ou en poussant la tige de com-
mande entre ses différentes positions, selon les enchai-
nements décrits ci-dessus, I'actionnement de ces fonc-
tions étant également facilement réalisé par de simples
rotations de la tige de commande.

[0093] La tige de commande est d’'une maniere avan-
tageuse une tige de remontoir a trois positions, le dispo-
sitif de sélection et d’actionnement selon 'invention pou-
vant étre facilement mis en place sans modifier le méca-
nisme de base de la tige.

[0094] Il est bien évident que toute autre tige de com-
mande peut étre utilisée.

Revendications

1. Dispositif de sélection et d’actionnement (1) de plu-
sieurs fonctions d’'un mouvement horloger compre-
nant au moins une premiére fonction d’'un premier
meécanisme du mouvement et une deuxiéme fonc-
tion d’'un deuxiéme mécanisme du mouvement, ledit
dispositif comprenant une tige de commande (2) dé-
plagable en translation et en rotation pour respecti-
vement sélectionner et actionner au moins 'une ou
I'autre desdites fonctions, ladite tige de commande
(2) étant agencée pour pouvoir occuper au moins
une premiére, une deuxiéme et une troisiéme posi-
tions axiales distinctes successives, ledit dispositif
(1) comprenant des moyens d’actionnement au
moins de la premiére et de la deuxiéme fonctions
agenceés pour étre liés cinématiquement a la tige de
commande (2) pour que l'une des premiére et
deuxiéme fonctions puisse étre actionnée, aprés
I'avoir sélectionnée uniqguement par un déplacement
en translation axiale de la tige de commande (2) de
sa premiére position a sa deuxiéme position, et pour
que l'autre des premiere et deuxieme fonctions puis-
se étre actionnée, apres I'avoir sélectionnée unique-
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ment par un déplacement en translation axiale de la
tige de commande (2) de sa troisieme position a sa
deuxiéme position, caractérisé en ce que les
moyens d’actionnement au moins de la premiére
fonction etde ladeuxiéme fonction comprennentune
bascule d’actionnement (16) portant au moins un
premier mobile (18) et un deuxi€me mobile (20), la-
dite bascule d’actionnement (16) étantagencée pour
pouvoir occuper une position neutre lorsque la tige
de commande (2) est dans I'une de ses premiere et
troisieme positions, et pour pouvoir pivoter, de part
et d’autre de ladite position neutre, entre une pre-
miere position d’entrainement dans laquelle ledit
premier mobile (18) est lié cinématiquement a la tige
de commande (2) pour pouvoir actionner au moins
la premiére fonction en réponse a une rotation de la
tige de commande (2) dans au moins un premier
sens et une deuxiéme position d’entrainement dans
laquelle ledit deuxiéme mobile (20) est lié cinémati-
quement a la tige de commande (2) pour pouvoir
actionner au moins la deuxiéme fonction en réponse
a une rotation de la tige de commande (2) dans au
moins un deuxiéme sens, identique ou différent du
premier sens, ladite bascule d’actionnement (16)
étant agencée pour pivoter dans sa premiére posi-
tion d’entrainement lors d’'une sélection de la pre-
miere fonction et pour pivoter dans sa deuxiéme po-
sition d’entrainement lors d’une sélection de la
deuxiéme fonction.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que la bascule d’actionnement (16) est agencée
pour pouvoir actionner une troisi€me fonction d’'un
troisieme mécanisme du mouvement lorsqu’elle est
dans sa premiere position d’entrainement en répon-
se a une rotation de la tige de commande (2) dans
un troisieme sens opposé au premier sens, la sélec-
tion de la troisieme fonction s’effectuant concomi-
tamment a la sélection de la premiere fonction.

Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce que labascule d’actionnement (16) comprend un
troisieme mobile (22) agencé pour pouvoir engrener
avec le troisitme mécanisme lorsque la bascule
d’actionnement (16) est dans sa premiéere position
d’entrainement et en ce que le premier mobile (18)
est monté baladeur de maniére a venir engrener
avec le troisieme mobile (22) et I'entrainer lors d’'une
rotation axiale de la tige de commande (2) dans le
troisieme sens pour actionner la troisiéme fonction.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la bascule d’actionne-
ment (16) est agencée pour pouvoir actionner une
quatrieme fonction d’'un quatrieme mécanisme du
mouvement lorsqu’elle est dans sa deuxiéme posi-
tion d’entrainement en réponse a une rotation de la
tige de commande (2) dans un quatrieme sens op-
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posé au deuxieéme sens, la sélection de la quatrieme
fonction s’effectuant concomitamment a la sélection
de la deuxiéme fonction.

Dispositif selon la revendication 4, caractérisé en
ce que la bascule d’actionnement (16) comprend un
quatrieme mobile (24) agencé pour pouvoir engre-
ner avec le quatrieme mécanisme lorsque la bascule
d’actionnement (16) est dans sa deuxiéme position
d’entrainement eten ce que le deuxieme mobile (20)
est monté baladeur de maniére a venir engrener
avecle quatrieme mobile (24) etl'entrainerlors d’'une
rotation axiale de la tige de commande (2) dans le
quatrieme sens pour actionnerla quatrieme fonction.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce qu’il comprend des moyens
de commande de ladite bascule d’actionnement
(16), agencés pour coopérer avec la tige de com-
mande (2) pour se déplacer et commander les dé-
placements de la bascule d’actionnement (16) entre
ses premiére et deuxieéme positions d’entrainement
lors des déplacements en translation axiale de ladite
tige de commande dans ses différentes positions.

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce que les moyens de commande de labascule d’ac-
tionnement (16) sont constitués par une tirette (10)
engagée dans une gorge de la tige de commande
(2) et présentant a son extrémité une goupille (40)
agencée pour coopérer avec la bascule d’actionne-
ment (16).

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en
ce que la bascule d’actionnement (16) porte une ca-
me (42) présentant un profil agencé pour coopérer
avec la goupille (40) de la tirette (10) afin de pouvoir
faire pivoter ladite bascule d’actionnement (16), po-
sitionnée dans sa position neutre lorsque la tige de
commande (2) est dans l'une de ses premiére et
troisieme positions, dans un sens dans l'une de ses
premiére et deuxiéme positions d’entrainement et
dans l'autre sens dans l'autre de ses premiére et
deuxiéme positions d’entrainement, en alternance,
a chaque déplacement de la tige de commande (2)
dans sa deuxiéme position depuis sa premiére ou
troisieme position.

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en
ce que le profil de came (42) présente une forme
parallélépipédique dont les quatre faces latérales
forment des plans inclinés paralléles deux a deux le
long desquels la goupille (40) de la tirette (10) se
déplace lors des déplacements successifs en trans-
lation axiale de ladite tige de commande (2) dans
ses différentes positions.

10. Dispositif selon I'une des revendications 7 a 9, ca-
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ractérisé en ce que la tirette (10) est agencée pour
commander un déplacement d’un pignon coulant (6)
monté coulissant sur la tige de commande (2) pour
engrener avec un premier renvoi (8) lorsque la tige
de commande (2) estdans sa deuxiéme ou troisieme
position, ledit premier renvoi (8) étant agencé pour
lier cinématiquement la tige de commande (2) au
premier mobile (18) ou au deuxieme mobile (20) lors-
que la tige de commande (2) est dans sa deuxieme
position.

Dispositif selon la revendication 10, caractérisé en
ce que latirette (10) estagencée pour coopéreravec
une bascule de liaison (30) portant des rouages liés
cinématiquement au premier renvoi (8) et agencée
pour pouvoir pivoter lorsque la tige de commande
(2) est déplacée dans sa troisieme position lors de
la sélection d’au moins une cinquiéme fonction d’'un
cinquieme mécanisme du mouvement de maniére a
positionner lesdits rouages en liaison cinématique
avec ledit cinquieme mécanisme et pour reprendre
sa position lorsque la tige de commande (2) est dé-
placée de sa troisieme a sa deuxiéme position.

Dispositif selon I'une des revendications 10 et 11,
caractérisé en ce que le premier mobile (18) est
agenceé pour pouvoir engrener avec le premier mé-
canisme lorsque la bascule d’actionnement (16) est
dans sa premiere position d’entrainement et pour
étre entrainé par le premier renvoi (8) lors d’une ro-
tation axiale de la tige de commande (2) dans le pre-
mier sens pour actionner la premiere fonction, et en
ce que le deuxieme mobile (20) est agencé pour
pouvoir engrener avec le deuxieme mécanisme lors-
que la bascule d’actionnement (16) est dans sa
deuxiéme position d’entrainement et pour étre en-
trainé par l'intermédiaire du premier renvoi (8) lors
d’une rotation axiale de la tige de commande (2)
dans le deuxieme sens pour actionner la deuxieéme
fonction.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que les premiére et deuxieme
fonctions sont des fonctions de correction.

Dispositif selon I'une des revendications 4 a 13, ca-
ractérisé en ce que les troisieme et quatrieme fonc-
tions sont des fonctions de correction.

Dispositif selon la revendication 11, caractérisé en
ce que la cinquieme fonction sélectionnée lorsque
la tige de commande (2) est dans sa troisieme po-
sition est une fonction de mise a I'heure.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la bascule d’actionne-
ment (16) est montée pivotante autour d’'un axe (C)
perpendiculaire et sécant a un axe neutre (D) défini
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par la direction de la tige de commande (2), le pre-
mier mobile (18) et le deuxieme mobile (20) étant
disposés de chaque cété dudit axe neutre (D).

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la tige de commande (2)
est une tige de remontoir et en ce que la premiéere
position est une position de remontage.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le déplacementen trans-
lation axiale de la tige de commande (2) de sa pre-
miére position a sadeuxiéme position esten réponse
a une traction axiale de ladite tige de commande (2)
et le déplacement en translation axiale de la tige de
commande (2) de sa troisieme position a sa deuxie-
me position est en réponse a une pression axiale
sur ladite tige de commande (2).

Mouvement horloger comprenant un dispositif de sé-
lection et d’actionnement de plusieurs fonctions se-
lon l'une des revendications 1 a 18.

Piece d’horlogerie comprenant un mouvement hor-
loger selon la revendication 19.
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