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COMMANDE; REGULATION

Notes

La présente classe couvre les méthodes, les systemes et |es appareils de commande, en général.

Dans la présente classe, |es expressions suivantes ont la signification ci-dessous indiquée:

— “commander” signifie influencer une variable d’ une fagon ou d' une autre, p.ex. en modifiant sa direction ou savaleur (y compris
en lamodifiant en direction ou a partir du zéro), en la maintenant constante, en limitant sa gamme de variation;

— “régulation” signifie maintenir automatiquement une variable a une valeur désirée ou dans une gamme désirée de valeurs. La
valeur ou lagamme de valeurs désirées peuvent étre fixes, étre modifiées manuellement, ou peuvent varier avec |le temps selon
un “programme” prédéterminé ou selon lavariation d’ une autre variable. Larégulation est une forme de commande;

— “commande automatique” est souvent utilisé dans cette technique comme synonyme de “régulation”.

11 est important de tenir compte des notes qui suivent le titre de la section G, spécialement en ce qui concerne la définition de

I’expression “variable”.

SYSTEMES DE COMMANDE OU DE REGULATION EN GENERAL; ELEMENTS FONCTIONNELS DE TELS
SYSTEMES; DISPOSITIFS DE CONTROLE OU D’ESSAIS DE TELS SYSTEMES OU ELEMENTS (dispositifs de
mancauvre par pression de fluide ou systémes fonctionnant au moyen de fluides en général F15B; dispositifs obturateurs en soi
F16K; caractérisés par des particularités mécaniques seulement GO5G; éléments sensibles, voir les sous-classes appropriées, p.ex.
G12B, les sous-classes de G01, HO1; éléments de correction, voir les sous-classes appropriées, p.ex. HO2K)

Notes

La présente sous-classe couvre | es particularités des systemes ou éléments en vue de la régulation des variables spécifiques, qui sont
d’une application clairement plus générale.
La présente sous-classe ne couvre pas: [7]
(a) les systemes de commande ou de régulation des variables non électriques en général, qui sont couverts par la sous-classe
G05D; [7]
(b) les systemes de régulation des variables él ectriques ou magnétiques en général, qui sont couverts par |a sous-classe GO5F; [7]
(c) les systémes spécial ement adaptés ala commande de machines ou d’ appareils particuliers prévus dans une seule autre sous-
classe, qui sont classés dans la sous-classe appropriée pour ces machines ou ces appareils a condition que lacommande ou la
régulation spécifiques de cette application particuliére y soient explicitement prévues (voir la note (5) ci-dessous). Sinon, le
classement s effectue &I’ endroit le mieux approprié de la présente sous-classe. [7]
Dans |a présente sous-classe, les expressions suivantes ont la signification ci-dessous indiquée:
“commande automatique” signifie un systéme, un circuit ou un dispositif dans lequel le signal provenant d’un élément de
détection est comparé a un signal représentant la valeur désirée et qui fonctionne de telle fagcon qu’il réduise |’ écart. La
commande automatique ne comprend généralement ni I’ élément sensible, ¢. ad. I’ élément qui mesure lavaleur de la condition a
corriger, ni I’ élément de correction, c. ad. I’ éément qui regle lacondition acorriger;
“éectrique” inclut le sens d’ é ectromécanique, d’ électro-hydraulique ou d’ électropneumatique.
Dans la présente sous-classe, les détails des systemes de commande spécifiques sont classés dans le groupe correspondant au
systeme, s'il n’est pas prévu ailleurs.
La présente note donne des listes d' endroits ou I’ adaptation particuliére telle que mentionnée plus haut dans la note (2)(c) est
explicitement prévue; lorsgue I’ adaptation particuliere se situe au niveau général, les endroits sont regroupés sous le titre “ Renvois
généraux”; lorsque I’ adaptation particuliére atrait ala commande a programme, les endroits sont regroupés sous le titre “ Endroits
relatifs au groupe GO5B 19/00”. [7]
Renvois généraux [7]
AOlK  73/04 Déploiement ou mise en place de filets a traine pour la péche
A61G  13/02
AB61G  15/02 Tablesou chaisesd opération réglables, fauteuils réglables pour soins dentaires
BO1D 3/42 Distillation

BO1D  24/48
BO1D  29/60
BO1D  37/04

B0O1D  46/44 Filtration

BO1D 53/30 Séparation degaz ou de vapeurs par appareil d' analyse des gaz

BO1D 61/00 Séparation utilisant des membranes semi-perméables

BO1J 4/00 Alimentation ou évacuation dans les procédés chimiques ou physiques

BO1J 38/14 Teneur en oxygene dans le gaz d’ oxydation pour larégénération ou laréactivation des catalyseurs
BO1J 47/14  Procédés d’ échange d’ions

BO5B  12/02 Distribution dans les systémes de pulvérisation

B21B 37/00

B21B  39/00 Laminoirs

B21K  31/00 Positionnement des supports d’ outils pour le forgeage, le pressage ou le martelage
B22D 11/16 Coulée continue des métaux

B22D  13/12 Coulée centrifuge des métauix

B22D  17/32 Coulée sous pression ou moulage par injection des métaux

B22D  18/08 Coulée des métaux avec pression ou par le vide

B22D  46/00 Coulée des métaux en général

B23B  39/26 Positionnement de I’ outil ou de la piéce pour I’ alésage ou le percage
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B23D 36/00 Machinesde cisaillage ou de coupe analogue se déplagant autrement que dans la direction de
coupe

B23Q 5/00 Meécanismes d’ entrainement ou d’ avance dans les machines-outils

B23Q 15/00 Mouvement d’avance, vitesse de coupe ou position dans les machines-outils

B23Q 35/00 Copiage apartir d'un modéle ou d'un gabarit dans les machines-outils

B24B  47/22 Position del’ outil de meulage ou de lapiéce

B25J 13/00 Manipulateurs

B26D 5/02 Position des outils de coupe dans les machines de coupe

B29C  39/00
B29C 51/00 Techniques de fagonnage des substances al’ état plastique
B30B  15/14

B30B 15/16 Presses

B41B  27/00 Machinesacomposer enimprimerie

B41F 33/00 Machines ou presses aimprimer

B41J 11/42  Alimentation des machines & écrire en feuilles ou en bandes

B41L  39/00 Appareilsou dispositifs pour copier en plusieurs exemplaires, polycopier ou imprimer adesfins

commerciales
B41L  47/56 Machinesaimprimer les adresses
B60G  17/00
B60G 21/00 Suspension desvéhicules
B60T 7/00

B60T  15/00 Freinsde véhicules
B65B  57/00 Machinesd emballage
B65G  43/00 Transporteurs

EO2F 3/43 Succession des opérations d’ entrainement pour le dragage ou le terrassement
E21B  44/00 Opérations de forage du sol

FO1K 112

FO1K 1/16  Accumulateurs de vapeur

FO1K 3/00

FO1K 7/00

FO1IK  13/02 Ensembles fonctionnels de machines a vapeur

Fo2C 7/057 Entréesd air pour ensembles fonctionnels de turbines a gaz ou de propulsion par réaction

Fo2C 9/00 Ensembles fonctionnels de turbines a gaz; Alimentation en combustible dans les ensembles
fonctionnels de propulsion par réaction alimentés en air ambiant

F02D Moteurs a combustion

FO2K 1/15

FO2K 1/76 Tubuluresde jet ou tuyéres dans les ensembl es fonctionnels de propulsion par réaction
FO2K 7/00

FO2K 9/00 Ensembles fonctionnels de propulsion par réaction

FO4B 1/00

Fo4B  27/00

FO4B  49/00 “Machines’ adéplacement positif

FO4D  15/00

FO4D  27/00 Pompes, installations ou systemes de pompage, a déplacement non positif
F16D 43/00

F16D  48/00 Embrayages

F16F 15/027 Suppression des vibrations utilisant des moyens fluides

F16H  59/00

F16H  63/00 Transmissions

F22B 35/00 Chaudiéresavapeur

F23G 5/50 Incinération des déchets

F23N Combustion dans |les appareils a combustion

F24B 1/187 Combustion dans les foyers ouverts utilisant des combustibles solides

F24J 2/40 Chauffage solaire

F26B 25/22  Procédés de séchage de matériaux solides ou d' objets

F28B 11/00 Condenseurs de vapeur d’eau ou d’ autres vapeurs

F28D  15/06 Appareils échangeurs de chaleur danslesquels |’ agent intermédiaire de transfert de chaleur en
tubes fermés passe dans, ou a travers, les parois des canalisations et dans lesquels |’ agent se
condense et s évapore

F28F 27/00 Appareils échangeurs de chaleur ou de transfert de chaleur en général

GO6F  11/00 Calculateurs

G08G Trafic
G09G Affichage utilisant des moyens statiques pour présenter une information variable
Gl1B 15/00

G11B  19/00 Entrainement, démarrage ou arrét des supports d’ enregistrement
G21C 7/00 Réaction nucléaire
G21D 3/00 Ensemblesde production d’énergie nucléaire
HO1J  37/304 Tubes afaisceau électronigque ou ionique utilisés pour le traitement localisé d’ objets
HO2P Moteurs ou générateurs électriques, convertisseurs dynamo-électriques
Endroits relatifs au groupe GO5B 19/00 (systémes de commande a programme) [7]
A61J 7/04  Distributeurs programmés de médicaments
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A61L 2/24 Désinfection ou stérilisation

AGIN 1/36 Stimulateurs cardiaques

A63H  17/395 Directions pour véhicules jouets

B04B  13/00 Centrifugeurs

B21B  37/24 Epaisseur des produits laminés

B21D 7/12  Cintrage des barres, profilés ou tubes métalliques

B23B  39/08

B23B  39/24 Machinesaaléser ou a percer

B23H 7/20  Usinage éectrochimique ou par décharge électrique

B23P  21/00 Assemblage de pieces différentes destinées a composer des ensembles

B24B  51/00 Sériesd’ opérations successives dans le meulage d' une piece

B25J 9/00 Manipulateurs

B30B  15/26 Presses

B41F  33/16 Succession d opérations dans|es machines ou les presses aimprimer

B41J 11/44  Alimentation des machines & écrire en feuilles ou en bandes

B41L  39/16 Succession d opérations dans les appareils ou les dispositifs pour copier en plusieurs exemplaires,

polycopier ou imprimer ades fins commerciales

B41L  47/64 Sélection detexte ou d'images aimprimer dans les machines d’impression d’ adresses

B60L  15/20 Vitesse des moteurs de traction des véhicules a propulsion électrique

B65H  31/24 Empilaged articles

B66C  13/48

B66C  23/58 Entrainements des grues

B67D 5/14 Distribution, débit ou transfert de liquides

DO05B 19/00

D05B  21/00 Machinesacoudre

DO5C 5/04 Machinesabroder

DO6F  33/00 Opérations dansles machines alaver

FO2D 27102

FO2D  28/00 Moteursacombustion

FO2D  41/26 Alimentation des moteurs a combustion en mélange combustible ou en ses constituants

F15B 21/02  Systémes de dispositifs de manoeuvre fonctionnant par pression de fluide

F23N 5/20

F23N 5/22  Combustion dans les appareils a combustion

GO1G  19/38 Appareilsde pesée

Go4C  23/08

G04C  23/34 Horloges ou montres électromécaniques

GO6C  21/00 Calculateurs numériques a fonctionnement mécanique

GO6F 9/00 Unités de commande pour le traitement électrique de données numériques

GO6F  13/10 Dispositifs périphériques pour le traitement éectrique de données numériques

GO6F  15/00 Calculateurs numériques a fonctionnement électrique

G06G 7/06  Calculateurs anal ogiques a fonctionnement é ectrique ou magnétique

G09B 7/04

G09B 7/08

G09B 7/12  Appareils ou dispositifs d’ enseignement a fonctionnement électrique

HO1H  43/00 Interrupteurs électriques

HO1J  37/302 Tubes afaisceau électronique ou ionique utilisés pour le traitement localisé d' objets

HO3K  17/296 Commutation ou ouverture de porte électronique

HO04Q 3/54

H04Q 7/18 Dispositifs de sélection en technique de communication éectrique

Schéma général
SYSTEMES DE COMMANDE Elimination del’instabilité...........c.cocoveeurrennne

AdBPLatif ... RELroaction INErNEe.......ccoeeueeevrerrrerersereeeieneens
Par calculateur Dispositions pour |’ embrayage ou le
Utilisant des modéles ou des débrayage progre$if ..........................................
SIMUIALEUIS ..ottt 17/00 Dispositions de SECUNTE ........ceeeeeereenreirirerirerenes
A ProgramiMe ......ccceeeerveueeereererensessesesessessessssssesasens 19/00 Commandes automatiqUES ..........ccevverveeererereneenas
Par échantillonnage de la variable ESSAISET CONTROLE.........oooniieveeeeeetieseeessseeeseessesnanns
COMMANTEL........covieireccir e 21/00 MATIERE NON PREVUE DANS LES
A commande automatique a boucle AUTRES GROUPES DE LA PRESENTE
ouverte non prévus alleurs...........ccovvveeeeeccennns 24/00 SOUS-CLASSE ..ottt

DETAILS DES SYSTEMES
Eléments de comparaison ..........ccovevreveeeenerereennenenens 1/00
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1/00

1/01
1/02
1/03
1/04

1/06
1/08
/11

5/00
5/01
5/04

6/00

6/02
6/05

7/00

7/02
7/04

9/00

9/02
9/03

9/05

11/00
11/01
11/06

11/10
11/12

11/14

11/16

11/18
11/26

11/28

11/30

11/32

11/36

Eléments de comparaison, c. a d. éléments pour
effectuer la comparaison directement ou
indirectement entre une valeur désirée et desvaleurs
existantes ou prévues (comparaison de la phase ou de
lafréquence de deux signaux électriques HO3D 13/00)
électriques[2]
pour comparer des signaux analogiques [2]
pour comparer des signaux numériques [2]

avec détermination de la position de I’ aiguille d’ un
instrument de mesure

|a détermination étant continue
|a détermination étant discontinue
fluidiques[2]

Dispositions pour éliminer I'instabilité
électriques
fluidiques[2]

Dispositions de r étroaction inter ne pour obtenir des
caractéristiques particuliéres, p.ex. proportionnelles,
intégrales, différentielles (dans les commandes
automatiques GO5B 11/00)

électriques

fluidiques[2]

Dispositions pour obtenir un embrayage ou un
débrayage progressif d’une commande automatique
électriques[2]
fluidiques [2]

Dispositions de sécurité (GO5B 7/00 apriorité;
dispositions de sécurité dans les systémes de commande
aprogramme GO5B 19/048, GO5B 19/406; soupapes de
sOreté F16K 17/00; circuits de protection de sécurité en
général HO2H)
électriques
avec une boucle a canal multiple, c. ad. systémes
de commande redondants [2]
fluidiques[2]

Commandes automatiques (GO5B 13/00 a priorité)
électriques
danslesguellesle signal de sortie représente une
fonction continue de I’ écart par rapport alavaleur
désirée, c. ad. commande continue (GO5B 11/26 a
priorité)
le signal transmis étant en courant continu
le signal transmis étant modul é sur une porteuse
en courant alternatif
dans lesquelles le signal de sortie représente une
fonction discontinue de |’ écart par rapport ala
valeur désirée, c. ad. commande discontinue
(GO5B 11/26 apriorité)
Commandes a deux phases successives, p.ex.
avec action en ou hors circuit
Commandes a phases successives multiples
danslesquellesle signal de sortie est un train
d’impulsions
utilisant lamodulation de hauteur d’impulsions;
utilisant lamodulation de largeur d’impulsions
utilisant la modulation de fréquence
d’impulsions
avec entrées a partir de plusieurs éléments
sensibles; avec sorties vers plusieurs ééments de
correction
avec les dispositions nécessaires pour obtenir des
caractéristiques particulieres, p.ex.
proportionnelles, intégrales, différentielles

11/38
11/40
11/42

11/44
11/46
11/48
11/50

11/52

11/54

11/56
11/58

11/60
13/00

13/02
13/04

15/00

15/02
17/00

17/02
19/00

19/02
19/04

19/042

pour obtenir une caractéristique proportionnelle
pour obtenir une caractéristique intégrale
pour obtenir une caractéristique alafois
proportionnelle et dépendante du temps, p.ex.
PI., PI1.D.
uniguement pneumatique
sans puissance extérieure
avec puissance extérieure
danslesguelles le signa de sortie représente
une fonction continue de |’ écart par rapport ala
valeur désirée, c. ad. commande continue
danslesquellesle signal de sortie représente
une fonction discontinue de I’ écart par rapport a
lavaleur désirée, c. ad. commande discontinue
Commandes a deux phases successives,
p.ex. avec action en ou hors circuit
Commandes a phases successives multiples
avec entrées a partir de plusieurs é éments
sensibles; avec sorties vers plusieurs € éments de
correction
uniquement hydrauliques

Systémes de commande adaptatifs, c. ad. systémes se
réglant eux-mémes automatiquement pour obtenir
un rendement optimal suivant un critére
prédéterminé (GO5B 19/00 a priorité; détails du
calculateur GO6F 15/18) [3]
électriques
impliquant I’ usage de modeles ou de
simulateurs[3]

Systémes commandés par un calculateur

(G05B 13/00, GO5B 19/00 ont priorité; commandes
automatiques avec caractéristiques particulieres
GO5B 11/00; calculateurs en soi GO6) [3]

électriques

Systemesimpliquant I’ usage de modéles ou de

simulateur s desdits systémes (G05B 13/00,

GO5B 15/00, GO5B 19/00 ont priorité; calculateurs

analogiques pour procédés, systemes ou dispositifs

spécifiques, p.ex. simulateurs, GO6G 7/48) [3]
électriques

Systémes de commande & programme (applications
spécifiques, voir les endroits appropriés, p.ex.
A47L 15/46; horloges comportant des moyens annexes
ou incorporés permettant de faire fonctionner un
dispositif quelcongque & un moment choisi al’avance ou
apres un intervalle de temps prédéterminé G04C 23/00;
marquage ou lecture de supports d’ enregistrement avec
une information numérigque GO6K ; enregistrement de
I’information G11; interrupteurs horaires ou a
programme horaire s arrétant automatiquement lorsque
le programme est réalisé HO1H 43/00)
électriques
Commande a programme autre que la commande
numérique, c.ad. dans des automatismes a
séquence ou dans des automates a logique
(GO5B 19/418 a priorité; commande numérique
G05B 19/18)
utilisant des processeurs numériques
(G05B 19/05 apriorité) [6]
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19/045

19/048
19/05

19/06

19/07

19/08

19/10
19/12
19/14
19/16

19/18

19/19

P
Q
©

19/21

19/23
19/25
19/27

19/29
19/31
19/33

19/35

19/37
19/39

19/40

utilisant des machines a états logiques
composées uniquement d’ une mémoire ou d’'un
dispositif logique programmable contenant la
logique de la machine commandée et dans
lesquelles |’ état de ses sorties dépend de I état
de ses entrées, ou d' une partie des états de sa
propre sortie, p.ex. contréleurs de décision
binaire, automatesfinis[6]
Contrdle; Sécurité [6]
Automates a logique programmables, p.ex.
simulant les interconnexions logiques de
signaux d’ apres des diagrammes en échelle ou
des organigrammes [5]
utilisant des cames, disques, tambours ou
analogues (appareils a commande a programme
mécaniques GO5G 21/00)
dans laguelle le programme est défini par les
connexions fixes entre des € éments électriques,
p.ex. potentiometres, compteurs, transistors [6]
utilisant des tableaux de connexion, des
distributeurs & barres croisées, des
commutateurs & matrice, ou anal ogues
utilisant des sélecteurs
utilisant des supports d’ enregi strement
utilisant des cartes ou rubans perforés
utilisant des supports d’ enregistrement
magnétiques

Commande numérique (CN), c.ad. machines
fonctionnant automatiquement, en particulier
machines-outils, p.ex. dans un milieu de
fabrication industriel, afin d’ effectuer un
positionnement, un mouvement ou des actions
coordonnées au moyen de données d’ un
programme sous forme numérique (G05B 19/418

a

priorité) [6]
caractérisée par systemes de commande de
positionnement ou de commande de
contournage, p.ex. pour commander la position
apartir d’'un point programmé vers un autre
point ou pour commander un mouvement le
long d’ un parcours continu programmeé [3,6]

Dans le présent groupe, e systéme de mesure pour un
axe est utilisé pour mesurer le déplacement le long de
cet axe. Cette mesure est utilisée comme signal de
réaction alaposition dans le systéme de
servocommande. [6]

utilisant un dispositif de mesure numérique
différentielle[3]

pour commande point par point [3]

pour commande continue de parcours [3]
utilisant un dispositif de mesure numérique
absolue [3]

pour commande point par point [3]

pour commande continue de parcours [3]
utilisant un dispositif de mesure
analogique [3]

pour commande point par point [3]

pour commande continue de parcours [3]
utilisant une combinaison de moyens
couverts par au moins deux des groupes
GO05B 19/21, GO5B 19/27 et GO5B 19/33 [3]

Systémes a boucle ouverte, p.ex. utilisant un
moteur pas a pas [3]
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19/401

19/402

19/404

19/406

19/4061 .

19/4062 .

19/4063 .

19/4065 .

19/4067 .

19/4068 .

19/4069 .

19/408

19/409

19/4093 .

19/4097 .

19/4099 .

19/41

GO05B

caractérisée par des dispositions de commande
pour lamesure, p.ex. étalonnage et
initialisation, mesure de la piéce a usiner ades
fins d’usinage (GO5B 19/19 a priorité) [6]
caractérisée par des dispositions de commande
pour le positionnement, p.ex. centrage d’ un
outil par rapport aun trou dans la piéce a
usiner, moyens de détection additionnels pour
corriger la position (G0O5B 19/19 a priorité) [6]
caractérisée par des dispositions de commande
pour la compensation, p.ex. pour lejeu, le
dépassement, le décalage d’ outil, I’ usure
d outil, latempérature, les erreurs de
construction de lamachine, la charge, I'inertie
(G05B 19/19, GO5B 19/41 ont priorité) [6]
caractérisée par le contrdle ou la sécurité
(GO05B 19/19 apriorité) [6]

Evitement des collisions ou des zones

interdites [6]

Contrdle de boucle d asservissement, p.ex.

surcharge de servomoteur, perte de réaction

ou de référence [6]

Contréle du systéme de commande général

(GO5B 19/4062 apriorité) [6]

Contréle du bris, delavieou de |’ état d’un

outil [6]

Restauration de données ou de la position

aprés une panne ou une autre interruption de

|" alimentation [6]

Vérification d’ un programme de piéce a

I’ écran, en dessinant ou par d’ autres

moyens [6]

Simulation du procédé d' usinage al’ écran

(G05B 19/4068 apriorité) [6]
caractérisée par la manipulation de données ou
le format de données, p.ex. lecture, mise en
mémoire tampon ou conversion de données [6]
caractérisée par |’ utilisation de I’ entrée
manuelle des données (MDI) ou par
|" utilisation d’un panneau de commande, p.ex.
commande de fonctions avec le panneau;
caractérisée par les détails du panneau de
commande, par lafixation de paramétres
(GO5B 19/408, GO5B 19/4093 ont priorité) [6]
caractérisée par la programmation de piece,
p.ex. introduction d’ une information
géométrique dérivée d’ un dessin technique,
combinaison de cette information avec
I"information d’ usinage et de matériau pour
obtenir une information de commande, appelée
programme de piéce, pour lamachine a
commande numérique (CN) [6]
caractérisée par I’ utilisation de données de
conception pour commander des machines a
commande numérique (CN), p.ex. conception
et fabrication assistées par ordinateur CFAO
(G05B 19/4093 a priorité; conception assistée
par ordinateur CAO, en général
GO6F 17/50) [6]

Usinage de surface ou de courbe, fabrication

d’ objets en trois dimensions 3D, p.ex.

fabrication assistée par ordinateur [6]
caractérisée par | interpolation, p.ex. par le
calcul de points intermédiaires entre les points
extrémes programmeés pour définir le parcours a
suivre et la vitesse du déplacement le long de ce
parcours (GO5B 19/25, GO5B 19/31,
G05B 19/37, GO5B 19/39, GO5B 19/40 ont
priorité) [3,6]



G05B - GO05D
19/4103 . Interpolation numérique [6] 19/425 . . . Apprentissage de positions successives par
19/4105 . Interpolation analogique [6] (;omnjande n_umérique, c.ad. des commandes
19/414 Structure du systéme de commande, p.ex. étant introduites pour commander
automate commun ou systémes & |" asservissement en position de la téte porte-
multiprocesseur, interface vers le servo- outil ou de " effecteur de bout de bras[6]
contréleur, contrleur ainterface 19/427 . . . Apprentissage de positions successives en
programmable [6] poursuivant la position d’ un manche a balai,
19/4155 . caractérisée par le déroulement du programme, d une manette pour commander
c.ad. le déroulement d’ un programme de piéce I" asservissement en position de latéte porte-
ou le déroulement d’ une fonction machine, outil, commande maitre-esclave (GO5B 19/423
p.ex. choix d'un programme [6] ~ apriorité) [6]
19/416 caractérisée par la commande de vitesse, 19/43 . fluidiques[3]
d’ accél ération ou de décélération (GO5B 19/19 19/44 . . pneumatiques[3]
apriorité) [6] 19/46 . . hydrauliques[3]
19/41 'usi .ad.
9/418 g;r;g?;t;gﬁfﬁg?;g;ﬁgg%ﬂ;mde 21/00  Systemesimpliquant I’ échantillonnage dela variable
commande numérique directe ou distribuée com\mandee (GOSB l$lOO aGO05B 19/00 ont prlorlte; .
(DNC), systémes d ateliersflexibles (FMS) systemes de transmission pour valeurs mesurées GO8C;
wstém;ss de fabrication intégrés (IMS), ' Eoorggult?/tg%n ou ouverture de porte électronique
productique (CIM) [6] o )
19/42 Systémes d’ enregistrement et de reproduction, ¢. & 21/02 . dectriques
d. dans lesquels le programme est enregistré 23/00  Essai ou contrdle des systémes de commande ou de
partir dun cycle ' opérations, p.ex. lecycle leur s dléments (contréle de systémes de commande &
d opérati ons étant commandé a lamain, aprés quoi programme GOSB 19/048, GO5B 19/406)
(r:neétcer?lrneg strement est reproduit sur améme 23/02 . Essa ou controle électrique
19/421 Apprentissage de positions successives par des 24/00  Systemesde commande automatique a boucle
moyens mécaniques, p.ex. par desvolants a ouverte non prévusailleurs[2]
couplage mécanique pour positionner la téte 24/02 . dectriques[2]
porte-outil ou I’eff(_actf_su’r de bout de bras 24104 . fluidiques[2]
(G05B 19/423 a priorité) [6]
19/423 Apprentissage de positions successives par 99/00 Matiére non prévue dansles autres groupes de la
guidage, c.ad. latéte porte-outil ou I’ effecteur présente sous-classe [8]
de bout de bras étant saisis et guidés, avec ou
sans assistance par servo-moteur, pour suivre
un contour [6]
GO05D SYSTEMES DE COMMANDE OU DE REGULATION DES VARIABLES NON ELECTRIQUES (pour la coulée continue

)
@
©)

des métaux B22D 11/16; dispositifs obturateurs en soi F16K; évauation de variables non électriques, voir les sous-classes
appropriées de GO1; pour larégulation des variables éectriques ou magnétiques GO5F)

Notes

L a présente sous-classe ne couvre pas | es caractéristiques d’ application générale pour les systémes de régulation, p.ex. les

dispositions pour éliminer Iinstabilité, qui sont couvertes par la sous-classe en GO5B.

Dans la présente sous-classe, |’ expression suivante ala signification ci-dessous indiquée:

“systemes’ couvre |es dispositifs indépendants tels que les régulateurs de vitesse, les régulateurs de pression.

L es systemes de commande spécial ement adaptés a des appareils, des machines ou des procédés particuliers sont classés dans les

sous-classes pour ces appareils, ces machines ou ces procédés, a condition que la commande ou la régulation spécifiques de

I” adaptation particuliére y soient explicitement prévues, que ce soit au niveau des détails (p.ex. A21B 1/40: “pour larégulation dela

température dans les fours de boulangerie”), ou au niveau général (p.ex. B23K 9/095: “pour la commande automatique des

paramétres de soudage pour la soudure al’arc”). Sinon, le classement s’ effectue al’ endroit le mieux approprié de la présente sous-
classe.

Deslistes d' endroits ou I adaptation particuliére telle que mentionnée plus haut est prévue figurent ci-dessous. Lorsque I’ adaptation
particuliére se situe au niveau des détails, |les endroits sont regroupés en suivant les groupes principavix de la présente sous-
classe. Lorsque |’ adaptation particuliére se situe au niveau général (p.ex. si elle est d’ une catégorie relevant de plus d'un des
groupes principaux mentionnés dans les listes ou relevant des groupes principaux G05D 27/00 ou GO5D 29/00), les endroits sont
répertoriés dans laliste intitulée “renvois généraux”.

Endroits relatifs a GO5D 1/00

A01B  69/00 Machines ou instruments agricoles

A63H  17/36 Véhicules-jouets

B60OV 1/11 Véhiculesacoussind air

B60W 30/10 Maintien de latrajectoire pour les véhicules routiers

B62D 1/00 Commandes de direction pour les véhicules & moteurs ou les remorques, c.a d. moyens pour
produire un changement de direction

B62D 6/00 Dispositions pour commander automatiquement la direction en fonction des conditions de conduite

B62D 55/116 Chéssisde véhiculesachenilles

B63H 25/00 Gouverne marine; commande des navires
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.Commande des aéronefs

Commande de I’ assiette ou de la direction de siéges éjectables d’ aéronefs
V éhicules spatiaux

Missiles autopropul sés

Projectiles autopropul sés ou missiles

Torpilles marines

Fabrication des chaussures

Supports d’ outils pour le forgeage ou le pressage

Outils d' alésage ou de pergage commandés a partir d’ un modéle
Machines a raboter ou a mortaiser commandées par un dispositif a copier

Espacement entre |’ électrode et la piece pour I usinage par décharge électrique et |’ usinage
électrochimique

Piece atravailler par soudage ou découpage par laser

Piece atravailler par soudage

Métal fondu au cours du soudage

Broches de machines-outils

Position de I’ outil ou de la piéce dans les machines-outils

Outils commandés par un modéle ou un gabarit

Meulage commandé par des gabarits, des dessins, des bandes magnétiques ou analogues
Position de départ du meulage

Organes d’ actionnement dans les presses

Chéssis des véhicules a chenilles

M écanismes d’ avance de bande

Plongeurs ou auges dans les dragues

Servomoteurs a asservissement dans les systémes a pression de fluide
Dispositifs de poursuite pour les collecteurs de chaleur solaire
Production par voie photomécanique de surfaces texturées

Tétes rotatives dans les systémes d’ enregistrement de I’ information
Déplacement des € éments de commande dans | es réacteurs nucléaires

Coupe du tabac

Epaisseur du revétement de matériau fluide sur une surface

Epaisseur, largeur, diamétre ou autres dimensions transversal es des produits dans les laminoirs
Dimensions d’un ruban de verre

Epaisseur des couches dans la fabrication du papier

Quantité d’air dans les casques pour sécher les cheveux
Ecoulement des agents vers le corps humain

Gaz ou vapeurs dans les séparateurs électrostatiques

Matériau fluide dans les dispositifs pour le revétement

Déhit de boissons alapression

Transfert de liquides

Purificateurs de gaz

Nettoyage des trous de forage par jets de liquide

Extraction de fluide des puits

Flux dans |es machines ou systémes a déplacement non positif
Dispositions pour la lubrification des machines motrices
Débit de I’ agent de refroidissement dans les machines motrices
Fluide de travail danslesturbines a gaz

Etranglements dans |es tuyaux

Débit d’air ou aimentation en fluides de chauffage ou de refroidissement dans les dispositions
pour le traitement de I’ air

Débit d’air ou de gaz pour le séchage

Appareils de pesée a écoulement continu

Réfrigérant dans les installations a énergie nucléaire

Niveau de liquide dans les dispositions pour |a sédimentation

Niveau d’ encre dans les systémes d’impression, de copie ou de polycopie
Alimentation en eau dans les chaudiéres

Electrodes liquides dans les tubes ou les lampes & décharge électrique

Densité dans |es dispositions pour la sédimentation
Mélangeurs

B64C  13/00
B64C  15/00
B64D 25/11
B64G 1/24
F41G 7/00
F42B 15/01
F42B 19/01
Endroits relatifs a GO5D 3/00
A43D 119/00
B21K  31/00
B23B  39/26
B23D 1/30,
B23D 3/06,
B23D 5/04
B23H 7/18
B23K  26/02
B23K  37/04
B23K  37/06
B23Q 5/20
B23Q  15/00,
B23Q 16/00
B23Q 35/00
B24B 17/00
B24B  47/22
B30B 15/24
B62D  55/116
B65H  23/18
EO2F 3/43
F15B 9/00
F24J 2/38
GO3F 9/00
Gl11B 5/588
G21C 7/12
Endroits relatifs a GO5D 5/00
A24B 7114
BO5C  11/02
B21B 37/16
Co3B  18/04
D21F 7/06
Endroits relatifs a GO5D 7/00
A45D  20/26
A61M 5/168
B0O3C 3/36
BO5C 11/10
B67D 1/12
B67D 5/28
C10K 1/28
E21B 21/08
E21B 43/12
FO1D 17/00
FO1M 1/16
FO1P 7/00
F02C 9/16,
Fo2C 9/50
F16L 55/027
F24F 11/00
F26B 21/12
G01G  11/08
G21D 3/14
Endroits relatifs a GO5D 9/00
BO1D 21/34
B41L 27/04
F22D 5/00
HO1J 1/10,
HO01J 13/14
Endroits relatifs a GO5D 11/00
BOID 21/32
BO1F 15/04
B24C 7/00
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GO05D

B28C 7/00 Meélangesd argile et de ciment
B65G  53/66 Transporteurs de matériaux en vrac
FO2K 3/075 Rapport des débits dans les ensembles fonctionnels de propulsion par réaction
Endroits relatifs a GO5D 13/00
B21C 1/12  Vitesse destambours pour |’ étirage du métal
B23Q 15/00 Vitessede coupedel’outil ou delapiece
B30B  15/20 Vitesse du pilon dansles presses
B60K  31/00 Fixation ou limitation de la vitesse des véhicules
B60L  15/00 Véhicules propulsés électriquement
B60W  30/14 Régulateur d'allure pour les véhiculesroutiers
B64D  31/08 Vitesse de croisiére des aéronefs
D01D 1/09 Vitesse d' alimentation dans la fabrication de filaments, fils, fibres, soies ou rubans artificiels
D01G 15/36 Machines de cardage
DO2H  13/14 Machinesd ourdissage, d’ ensouplage ou d’ enverjure
D0O3D 51/16 Variation cycligue de lavitesse dans les métiers a tisser
GOIN  30/32 Vitesse du fluide vecteur en analyse chimique
G11B  15/46 Supports d' enregistrement en forme de fils ou de bandes ou tétes pour de tels supports dans les
systemes d’ enregistrement de I’ information
G11B  19/28 Supports d’enregistrement autres qu’ en forme de fils ou de bandes ou tétes pour de tels supports
dans les systémes d’ enregistrement de I’ information
Endroits relatifs a GO5D 15/00
B25D 9/26 Outils apercussion portatifs
B30B  15/22 Pression exercée par le pilon dans les presses
B65H 59/00 Tension de matériau filiforme
B65H  77/00 Tension de bandes, de rubans ou de matériau filiforme
B66D 1/50 Tension de corde, de cable ou de chaine
DO3D 49/04 Tension dansles métiers atisser
D05B  47/04 Tension dansles machines a coudre
D21F 3/06 Pression dans la fabrication du papier
F26B  13/12 Séchage destissus
F26B 21/10 Pressiondel’air ou des gaz pour le séchage
G11B  15/43 Tension du support d’ enregistrement dans les dispositions pour I’ enregistrement de I’ information
Endroits relatifs a GO5D 16/00
B60C  23/00 Pression des pneumatiques
B63C  11/08 Pression del’air dansles vétements de plongée
B64D  13/00 Pressiondel’air dansles aéronefs
B65G  53/66 Transporteurs de matériaux en vrac
D0O1D 1/09 Fabrication des filaments, fils, fibres, soies ou rubans artificiels
E21B  21/08 Nettoyage destrous de forage par jets de liquide
FO1M 1/16 Dispositions pour lalubrification des machines motrices
GOIN  30/32 Pression du fluide vecteur en analyse chimique
HO1J 7/14  Pression dans les tubes ou les lampes a décharge électrique
HO1K 1/52 Pression dans les lampes éectriques a incandescence
Endroits relatifs a GO5D 19/00
B25D 9/26 Outils apercussion portatifs
B65G  27/32 Transporteurs a SECOUSSeS
Endroits relatifs 4 GO5D 21/00
BO1D 21/32 Densitédansles dispositions pour la sédimentation
BO1D  53/30 Traitement de gaz ou de vapeurs
GOIN  30/34 Composition du fluide vecteur en analyse chimique
Endroits relatifs a GO5D 22/00
A01G 25/16 Arrosage desjardins, des champs, des terrains de sport ou similaires
AO1K  41/04 Incubateursavolailles
A24B 9/00 Produits & base de tabac
F24F 11/00 Conditionnement del’air
F26B  21/08 Séchoirs
Endroits relatifs & GO5D 23/00
A21B 1/40 Foursde boulangerie
A45D 6/20 Boucleurs
B21C 31/00 Extrusion de métaux
B60C  23/00 Température des pneumatiques
B64G 1/50 Véhicules spatiaux
C03B  18/18, Bainsde flottage pour lafabrication du verre
C03B  18/22
D01D 1/09 Fabrication de filaments, fils, fibres, soies ou rubans artificiels
D04B  35/30 Machinesatricoter
DO6F  75/26 Fersarepasser amain
D21F 5/06 Machines de fabrication du papier
FO1M 5/00 Lubrifiant dans les dispositions pour la lubrification des machines motrices
F16N 7/08 Dispositions pour I’ alimentation en huile ou en lubrifiant non spécifié a partir d’un réservoir
F22G 5/00 Surchauffe de la vapeur
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F26B  21/10
GOIN  30/30

Séchoirs

Température du fluide vecteur en analyse chimique

GO05D

HOIM  10/50 Eléments de stockage d’ énergie électrique

HO5B 6/06, Chauffage diélectrique, par induction ou par micro-ondes
HO5B 6/50,

HO5B 6/68

HO05G 1/36 Anode du tube arayons X

Endroits relatifs a GO5D 25/00

B41B  21/08 Machinesacomposer photographiques
HO1S 3/10, Laserset autres sources lumineuses

HO5B  33/08,
HO5B 35/00
HO5B  43/00
Renvois généraux
AO01D  41/127 Moissonneuses-batteuses

A01J 5/007 Machinesatraire
B23K 9/095 Paramétres de soudage

B23Q 35/00 Copiage dansles machines-outils
B24B  17/00, Meulage ou polissage

B24B  49/00

B24C 7/00 Jets abrasifs

B67D 1/12 Débit de boissons ala pression

F23C  10/28
d' autres particules

G03G 21/20
HO2P 5/00 Moteursou générateurs dynamo-électriques
HO2P 9/00

Schéma général

COMMANDE DE: VITESSE OU

ACCELERATION; FORCE; PRESSION;

PUISSANCE; OSCILLATIONS

MECANIQUES......oeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 13/00; 15/00;
16/00; 17/00; 19/00

COMMANDE DE: DEBIT; NIVEAU;

TENEUR ...ttt 7/00; 9/00;

11/00

Appareils a combustion dans lesquels la combustion a lieu dans un lit fluidisé de combustible ou

Procédés électrographiques, €l ectrophotographiques ou magnétographiques

COMMANDE DE: TEMPERATURE;

HUMIDITE; VISCOSITE; VARIABLES

CHIMIQUES OU PHY SICO-CHIMIQUES;

INTENSITE LUMINEUSE.......coommvimrreeeeeresnssennes 23/00; 22/00;

24/00; 21/00; 25/00

COMMANDE DE: POSITION, DIRECTION,

DIMENSIONS.......coooiiiiiir s 1/00 &5/00
COMMANDE SIMULTANEE DE
PLUSIEURS VARIABLES.........cccoooiiiiiicciis 27/00, 29/00

MATIERE NON PREVUE DANSLES
AUTRES GROUPES DE LA PRESENTE

1/00 Commande dela position, du cap, de I’ altitude ou de
I"attitude des véhicules terrestres, aquatiques,
aériensou spaciaux, p.ex. pilote automatique
(systémes de radio-navigation ou systémes analogues
utilisant d' autres ondes GO1S)

1/02 . Commande de laposition ou du cap par référence a

un systéme a deux dimensions[2]

1/03 . . utilisant des systémes de transmission par
proximité de champ, p.ex. du type a boucle
inductive

1/04 . Commande del’ altitude ou de la profondeur

1/06 . . Régimede modification del’altitude ou dela
profondeur

1/08 . Commandedel attitude, c. ad. élimination ou

réduction des effets du roulis, du tangage ou des
embardées

1/10 . Commande de laposition ou du cap danslestrois

dimensions simultanément (GO5D 1/12 a priorité)

1/12 . Commande pour larecherche d' un objectif

3/00 Commande dela position ou deladirection
(G05D 1/00 a priorité; commande a programme
numeérique GO5B 19/18)

3/10 . sansutilisation de contre-réaction [3]

3/12 . utilisant lacontre-réaction [3]
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SOUS-CLASSE ..ottt sseese s sseessssensnns 99/00
3/14 utilisant un dispositif de comparaison
analogique [3]
3/16 dont I'amplitude de sortie ne peut prendre
qu’ un certain nombre de valeurs discrétes
(GO5D 3/18 apriorité) [3]
3/18 produisant une série d’' impulsions [3]
3/20 utilisant un dispositif de comparaison
numérique [3]
5/00 Commande en vue d’obtenir desdimensions
déterminéesd’un matériau
5/02 Commande d’ une épaisseur, p.ex. d' un matériau
laminé
5/03 caractérisée par I’ utilisation de moyens électriques
5/04 Commande des dimensions d’ objets, p.ex. de
particules
5/06 caractérisée par I utilisation de moyens électriques
7/00 Commande de débits (commande du niveau
GO05D 9/00; commande des teneurs GO5D 11/00;
appareils de pesée G01G)
7/01 sans source d' énergie auxiliaire
7/03 avec source d’ énergie auxiliaire non éectrique [2]
7/06 caractérisée par |’ utilisation de moyens électriques



GO05D

9/00
9/02

9/04
9/12

11/00

11/02

11/03

11/035

11/04
11/06
11/08
11/10
11/12

11/13
11/16

13/00

13/02
13/04

13/06
13/08
13/10

13/12
13/14

13/16

13/18

13/20

13/22

13/24

13/26

13/28

10

Commande du niveau, p.ex. en commandant la
quantité du matériau emmagasiné dans un r éservoir
sans source d’ énergie auxiliaire
avec source d’ énergie auxiliaire non électrique [2]
caractérisée par I’ utilisation de moyens électriques

Commande de teneur s (commande des variables
chimiques ou physico-chimiques, p.ex. delavaleur du
pH, GO5D 21/00; commande de I” humidité GO5D 22/00;
commande de la viscosité GO5D 24/00) [3]
Commande du rapport des débits de plusieurs
matériaux fluides ou fluents
sans source d' énergie auxiliaire
avec source d’ énergie auxiliaire non électrique [2]
en déterminant |e poids des composants
individuels, p.ex. par un procédé gravimétrique
en déterminant |e poids spécifique du mélange,
p.ex. en utilisant un aérométre
en déterminant la concentration du mélange,
p.ex. en déterminant lavaleur du pH [3]
en déterminant lateneur en humidité des
liquides non aqueux
en déterminant la viscosité du mélange
caractérisée par |’ usage de moyens électriques
Commande du rapport du mélange de fluides ayant
des températures différentes, p.ex. en déterminant la
température d’ un mélange de fluides ayant des
viscosités différentes

Commande de la vitesse linéaire; Commande dela
vitesse angulaire; Commande de |’ accélération ou de
la décélération, p.ex. de machine motrice
(synchronisation d' un récepteur et d’ un émetteur de
télégraphie HOAL 7/00)
Détails
assurant la digonction d’ un moteur en cas de
dépassement de la vitesse maximale
assurant I’ amortissement des vibrations
intermittentes dans les régulateurs
sans source d’ énergie auxiliaire
Régulateurs centrifuges a boules
Parties constitutives
Boules; Montage de ces derniéres; Réglage
de |’ équipement pour les limites, p.ex.
temporairement
Biellettes él évatrices, Mécanismes de
transmission a cet effet; Mécanismes de
rappel acet effet
équilibrés par des ressorts de croisillon agissant
immédiatement sur les boules
équilibrés par des ressorts de croisillon agissant
sur la biellette élévatrice articulée
équilibrés par la pression d’ un fluide agissant
sur labiellette élévatrice articulée
équilibrés par deux ou plusieurs accessoires
différents, agissant simultanément sur la
biellette élévatrice, p.ex. avec alafoislaforce
d'un ressort et la pression d'un fluide, avec ala
foislaforce d' un ressort et une force
électromagnétique
avec possihilité de moduler le degré de non
uniformité de la vitesse
avec possibilité de réaliser des effets de
freinage en cas d' accroissement de la vitesse

13/30

13/32
13/34

13/36

13/38

13/40

13/42

13/44

13/46

13/48

13/50

13/52

13/54

13/56

13/58

13/60

13/62

13/64

13/66

15/00

15/01

16/00
16/02

16/04

Régulateurs caractérisés par des caractéristiques
hydrauliques, dans lesquels la vitesse d’ un arbre
est convertie en pression d’ un fluide
(transducteurs convertissant les variations de
quantités physiques en variations de pression de
fluide F15B 5/00)
utilisant une pompe
avec source d’ énergie auxiliaire non électrique
(convertisseurs a pressions de fluide F15B 3/00) [2]
en utilisant des dispositifs de régulation avec
bande proportionnelle, c. ad. des dispositifs de
régulation “P”
comportant des régulateurs centrifuges du type
aboules
comportant des régulateurs hydrauliques du
type a pompe
comportant des régulateurs a fluide du type
controleur d’ écoulement, ¢. ad. danslesquelsla
largeur de I’ écoulement du liquide est
commandée par des boules
mettant en jeu des régulateurs hydrauliques du
typeajet
utilisant des dispositifs de régulation avec bande
proportionnelle et action intégrale, c. ad. des
dispositifs de régulation “PI”
comportant des mécanismes d’ équilibrage
élastiques
comportant des moyens de liaison pour
superposer un dispositif de régulation
proportionnelle et un dispositif de régulation
intégrale
utilisant des dispositifs de régulation avec bande
proportionnelle et action dérivée, c. ad. des
dispositifs de régulation “PD”
comportant des régulateurs centrifuges a boules
exercant une action d' accélération
comportant des mécanismes d’ équilibrage
exercant un effet de retardement
comportant des moyens de liaison d’ un
dispositif de régulation de la vitesse et d’'un
dispositif de régulation de I’ accélération
utilisant des dispositifs de régulation avec bande
proportionnelle, action dérivée et action intégrale,
c. ad. des dispositifs de régulation “PID”
caractérisée par |’ utilisation de moyens électriques,
p.ex. I’emploi de dynamos-tachymeétriques, I’emploi
de transducteurs convertissant des valeurs éectriques
en un déplacement
compensant la différence de vitesse entre des moteurs
engrenant par un mécanisme différentiel ou la
différence de vitesse entre un arbre de commande et
un arbre commandé
Unités de régulation prévues pour I’ action combinée
avec commande dépendant d’ une variable autre que
lavitesse

Commande de la force ou de la contrainte
mécanique; Commande de la pression mécanique

caractérisée par |’ utilisation de moyens électriques

Commandedela pression d'un fluide

Modifications du systéme pour réduire les effets
d'instabilité, p.ex. dus aux vibrations, au frottement,
alatempérature anormale, alasurcharge, au
déséquilibrage (amortisseurs de vibrations

F16F 7/00)

sans source d’ énergie auxiliaire
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16/06

16/08
16/10
16/12
16/14
16/16
16/18
16/20

17/00

17/02
19/00

19/02
21/00

21/02

22/00
22/02

23/00

23/01
23/02

23/08

23/10

23/12

23/13

23/185

23/19
23/20

|’ élément sensible étant un organe élastique cédant
alapression, p.ex. un diaphragme, un soufflet, une
capsule
Commande de la pression d'un liquide

I’é&ément sensible étant un piston ou un plongeur

. I"élément sensible étant un flotteur

avec source d’ énergie auxiliaire non électrique [2]
dérivée du fluide commandé
dérivée d’ une source extérieure

caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande d’un couple; Commande de la puissance
mécanique
caractérisée par |’ utilisation de moyens électriques

Commande des oscillations mécaniques, p.ex. de
I’amplitude, dela fréguence, dela phase
caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande des variables chimiques ou physico-
chimiques, p.ex. delavaleur du pH [3]
caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande deI"humidité[2]
caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande de la température (dispositions de
commutation automatique pour les appareils de
chauffage électriques HO5B 1/02)
sans source d’ énergie auxiliaire
avec un élément sensible se dilatant et se
contractant en réponse aux variations de
température (GO5D 23/13 a priorité)
avec un élément bimétallique (aménagement
d’ obturateurs et de voies d’ écoulement
spéciaement congus pour mélanger les fluides
F16K 11/00)
avec éléments a action brusque (pour les
soupapes F16K 31/56)
avec I’ élément sensible répondant aux variations
delapression ou du volume dans un fluide
renfermé
en faisant varier le rapport du mélange de deux
fluides ayant des températures différentes
avec source d' énergie auxiliaire non électrique [2]
caractérisée par I’ utilisation de moyens électriques
avec un élément sensible présentant une variation
de ses propriétés é ectriques ou magnétiques avec
les changements de température (GO5D 23/13 a
priorité)
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23/22
23/24

23/26

23/27
23/275

23/30

23/32

24/00
24/02

25/00

25/02
27/00

27/02
29/00

99/00

GO05D

|” élément sensible étant un thermocouple
|” élément sensible ayant une résistance variant
avec latempérature, p.ex. une thermistance
I’ &l ément sensible ayant une perméabilité
variant avec latempérature
avec I’ élément sensible répondant au rayonnement
avec |"éément sensible se dilatant, se contractant,
ou fondant en fonction des variations de
température
Commandes automatiques avec un dispositif de
chauffage auxiliaire affectant I" élément sensible,
p.ex. pour prévoir les variations de température
(commandes automatiques en général et non
limitées au réglage de latempérature GO5B)
avec possibilité de régler I’ action du dispositif
de chauffage auxiliaire, p.ex. en fonction du
temps

Commande dela viscosité
caractérisée par |’ utilisation de moyens électriques

Commandedelalumiére, p.ex. intensité, couleur,
phase (éléments mobiles des dispositifs d’ éclairage pour
lacommande de lalumiére F21V; dispositifs ou
systémes optiques utilisant des €l éments mobiles ou
déformables pour commander lalumiére
indépendamment de la source G02B 26/00; dispositifs
ou systemes dont le fonctionnement optique est modifié
par changement des propriétés optiques du milieu
constituant ces dispositifs ou systémes pour la
commande de lalumiére, agencements de circuits
spécialement adaptés a ces dispositifs, commande de la
lumieére par des ondes électromagnétiques, par des
électrons ou par d’ autres particules élémentaires
GO2F 1/00) [4]

caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande simultanée des variables entrant dans
deux ou plusieursdes groupes principaux GO5D 1/00
a GO05D 25/00

caractérisée par | utilisation de moyens électriques

Commande de variables électriques et non
électriques simultanément

Matiére non prévue dans les autres groupes de la
présente sous-classe [8]

n



GO5F

GO5F

@

@
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1/00

1/02

1/04
1/06
1/08
1/10

1/12

1/13

1/14

1/147

1/153

1/16

1/20

1/22

SYSTEMES DE REGULATION DES VARIABLES ELECTRIQUES OU MAGNETIQUES (régulation de la répartition dans
le temps ou de la périodicité des impulsions dans les systémes radar ou de radio-navigation GO1S; régulation du courant ou de la
tension, spécialement adaptée pour |’ utilisation dans des garde-temps é ectroniques G04G 19/02; systemes fonctionnant en boucle
fermée pour régler les variables non électriques par des moyens électriques GO5D; commande de |'alimentation en énergie
électrique des cal culateurs numériques GO6F 1/26; pour obtenir les caractéristiques de fonctionnement souhaitées d’ électro-aimants
a armatures HOLF 7/18; régulation des réseaux de distribution d'énergie électrique HO2J; régulation de la charge des batteries
H02J 7/00; régulation de la valeur de sortie des convertisseurs statiques, p.ex. régulateurs a commutation, HO2M; régulation de la
valeur de sortie des générateurs électriques HO2N, HO2P 9/00; commande des transformateurs, réactances ou bobines d' arrét
HO2P 13/00; réglage de la réponse en fréquence, du gain, de la puissance de sortie maximale, de I’amplitude ou de la largeur de
bande des amplificateurs HO3G; réglage de I'accord des circuits résonants HO3J; commande des générateurs d oscillations ou
d’impulsions électroniques HO3L ; réglage des caractéristiques des lignes de transmission H04B; commande des sources électriques
delumiére HO5B 37/02, HO5B 39/04, HO5B 41/36; commande électrique des appareils arayons X H05G 1/30) [4,5]

Notes

L a présente sous-classe couvre:

— les systémes uniquement;

— I'utilisation des moteurs hydrauliques, pneumatiques, mécaniques ou électriques pour faire varier les caractéristiques électriques
des dispositifs restituant la grandeur régulée;

— lacombinaison de convertisseurs statiques avec des régulateurs de courant ou de tension, si la caractéristique essentielle réside
dans lacombinaison. [4]

L a présente sous-classe ne couvre pas |les é éments en soi, qui sont couverts par les sous-classes appropri ées.

Systémes automatiques dans lesquels les écarts d’une 1/24 . . . utilisant destransformateurs montés en série ou
grandeur électrique par rapport a uneou plusieurs en opposition comme dispositifs de réglage
valeurs prédéter minées sont détectés a la sortie et final
réintroduits dans un dispositif intérieur au systéme 1/247 . . . . avecunmoteur danslecircuit de
pour ramener la grandeur détectée a savaleur ou a commande [4]
ses valeurs prédeterminées, ¢. ad. systemes 1/253 . . . . lestransformateurs comprenant plusieurs
rétroactifs enroulements en série entre la source et la
Régulation des caractéristiques électriques des arcs charge (GOSF 1/247 apriorité) [4]
(dispositions pour alimentation en électrodes ou 1/26 . . . . associésadestubesadécharge ou ades
déplacement des électrodes pour le soudage ou le dispositifs & semi-conducteurs
découpage al’arc en lignes continues ou par points 5 - TP .
B23K 9/12; dispositions pour I’ avance des électrodes — 33:?12:“522? tifs & semi-conducteurs
pour chaffage électrique ou éclairage dectrique 1/32 utilisant des dispositifs magnétiques & degré de
HO5B 7/109, HO5B 31/18; commande automatique T turetion el :gl a%. qu e <9
de la puissance pour le chauffage par décharge aluration regiable comme dispositits de
électrique HOSB 7/148) [2] réglagefind o
au moyen de dispositifs & saturation magnétique 1/325 . . . . avecunnoyauastructure parti culiere, p.ex.
N Ak entrefer, ouverture, fente, aimant
au moyen de tubes a décharge permanent [4]
au moyen de dispositifs a semi-conducteurs 1/33 . . . . avecplusieursenroulements conduisant le
Régulation de la tension ou de I'intensité (GO5F 1/02 courant arégler [4]
apriorité; pour les chemins de fer éectriques 1/335 sur différents noyaux [4]
B60M 3/02) s < s N
N . . o 1/34 . . . . associésadestubesadécharge ou ades
laou lavariable effectivement régulée par le dispositifs a semi-conducteurs
dispositif de réglage final est du type alternatif 1/38 3 dispositifs & semi-conducteurs
(GOSF 1/625 a priorité) [4] S uni;gmmt
utilisant des transformateurs ferrorésonnants 1/40 . . . utilisant destubes a décharge ou des dispositifs

comme dispositifs de réglage final [4]
utilisant des transformateurs a prises ou des
inductances a changement de prises comme

a semi-conducteurs comme dispositifs de
commande finale

dispositifs de réglage final [4] 1/42 . . . . atubesadécharge uniquement
avec un commutateur a prises entrainé par i;ﬁs .. ad spos!t|f§ a senz; -condugteurs uni q,u.ement
un moteur [4] Coe fggﬁ;ﬁ;:s[ g]ar les transistors en série avec

commandé par des dispositifs atubes a ! .
décharge ou a semi-conducteurs [4] 1/45 . . . . . congtituéspar des redresseurs commandés

associés a des tubes a décharge ou a des en sérieaveclacharge 3]

dispositifs & semi-conducteurs 1/455 . . . . . . aveccommandedelaphase[3]
a des dispositifs & semi-conducteurs 1/46 . . laoulavariable effectivement régulée par le
uniquement dispositif de régla_lgg fi,nal est du type continu
associés a des dispositifs de commande (GOS_F_ 625 apri ontg) [fl] »
magnétique indépendants & degré de 1/52 . . . utilisant des tube_s a d_e(_:harge en série avec la
saturation réglable charge comme dispositifs de réglage fina
1/54 . . . . avec commande supplémentaire par

I’ alimentation non régulée
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1/56

1/563

1/565

1/567
1/569
1/571
1/573
1/575
1/577
1/585

1/59

1/595

1/607

1/61

1/613

1/614

1/618

1/62

1/625

1/63

1/635

1/644

1/648

1/652

1/656

1/66

utilisant des dispositifs a semi-conducteurs en
série avec la charge comme dispositifs de
réglage final
comprenant deux niveaux de régulation,
dont I’un au moins est sensible au niveau de
sortie, p.ex. réglage grossier et fin[4]
sensible a une condition du systéme ou de sa
charge en plus des moyens sensibles aux
écarts de la sortie du systeme, p.ex. courant,
tension, facteur de puissance (GO5F 1/563 a
priorité) [4]
pour compensation de température [4]
adesfins de protection [4]
avec détecteur de surtension [4]
avec détecteur de surintensité [4]
caractérisé par le circuit de rétroaction [4]
par charges multiples [4]
fournissant des tensions de polarités
opposées [4]
comprenant plusieurs dispositifs a semi-
conducteurs comme dispositifs de réglage
final pour une charge unique [4]
Dispositifs a semi-conducteurs connectés
en série [4]
utilisant des tubes a décharge en parallele avec
la charge comme dispositifs de réglage final [3]
comprenant deux niveaux de régulation dont
I"un au moins est sensible au niveau de
sortie [4]
utilisant des dispositifs & semi-conducteurs en
paralléle avec la charge comme dispositifs de
réglage final [3]
comprenant deux niveaux de régulation,
dont I’un au moins est sensible au niveau de
sortie [4]
utilisant des dispositifs a semi-conducteurs en
série et en paralléle avec la charge comme
dispositifs de réglage final [4]
en utilisant des sources de courant continu en
Série ou en opposition
laou lavariable effectivement régulée est
indifféremment du type alternatif ou continu [4]
utilisant des impédances variables en série avec
la charge comme dispositifs de réglage final [4]
consistant en des dispositifs a effet Hall, des
magnétorésistances ou des thermistances [4]
consistant en des résistances sensibles ala
pression [4]
consistant en une série de résistances parmi
lesquelles un choix est fait [4]
utilisant des impédances variables en paralléle
avec la charge comme dispositifs de réglage
final [4]
utilisant des impédances variables en série et en
paralléle avec la charge comme dispositifs de
réglage final [4]
Régulation de la puissance éectrique

Int.Cl. (2006.01), Section G

1/67

1/70

3/00

3/02
3/04
3/06

3/08

3/10

3/12

3/16

3/18
3/20

3/22

3/24

3/26
3/28

3/30

5/00

5/02

5/04

5/06
5/08

7100

GO5F

ala puissance maximale que peut fournir un

générateur, p.ex. une cellule solaire [4]
Régulation du facteur de puissance; Régulation du
courant réactif ou de la puissance réactive 3]

Systemes non rétroactifs pour larégulation des
variables dectriques par I'utilisation d’un éément
non commandé, ou d’une combinaison d’ é éments
non commandés, un tel éément ou unetelle
combinaison étant propre a exercer par lui-méme
unerégulation
Régulation de la tension ou du courant
laou latension ou le courant sont alternatifs
en utilisant des combinaisons de dispositifs
inducteurs saturés et non saturés, p.ex.
combinés avec un circuit résonnant
laou latension ou le courant sont continus
utilisant des dispositifs non commandés a
caractéristiques non linéaires [4]
constituées par des tubes a décharge
luminescente
consistant en des dispositifs a semi-
conducteurs [3]
en utilisant des diodes Zener [3]
en utilisant des combinaisons diode-
transistor (GO5F 3/18 apriorité) [3]
dans lesguelles les transistors sont
uniguement du type bipolaire
(GO5F 3/26, GO5F 3/30 ont
priorité) [4]
dans lesguelles les transistors sont

uniquement du type a effet de champ

(GO5F 3/26, GO5F 3/30 ont
priorité) [4]
Miroirs de courant [4]
associés aun amplificateur de
courant non linéaire [4]

Régulateurs utilisant la différence entre

les tensions base-émetteur de deux
transistors bipolaires fonctionnant a
des densités de courant différentes
(GO5F 3/26 a priorité) [4]

Systemes derégulation de variables électriques par

détection des écartsdu signal électriqueal’entréedu

systéme et par commande par ces écartsd’un

dispositif intérieur au systéme pour obtenir un signal

de sortierégulé
Commutation commandée par phase utilisant des
tubes électroniques ou des dispositifs a semi-

conducteurs comportant au moins trois électrodes [4]
utilisant un transformateur ou une inductance comme

dispositif de réglage fina [4]
saturables [4]

utilisant un dispositif de réglage fina a

fonctionnement linéaire [4]

Régulation des grandeur s magnétiques (détails des

appareils pour mesurer les variables magnétiques faisant

intervenir la résonance magnétique nucléaire
GO1R 33/28) [5]
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GO05G

GO05G DISPOSITIFS OU SYSTEMES DE COMMANDE DANS LA MESURE OU ILS SONT CARACTERISES PAR DES
PARTICULARITES MECANIQUES UNIQUEMENT (mécanismes “Bowden” ou similaires F16C 1/10; engrenages ou
mécanismes non spécialisés a cet usage F16H; mécanismes de changement de vitesse ou d'inversion pour des transmissions
transmettant des mouvements rotatifs F16H 59/00 a F16H 63/00)

Notes
(0] La présente sous-classe couvre:
— lesorganes d' application générale pour |la commande mécanique;
— les systémes mécani ques amenant ces organes sur une ou plusieurs positions.

(@) Les systémes propres ala commande de machines ou d’ appareils particuliers prévus dans une seule autre classe sont classés dans la
classe appropriée pour ces machines ou ces appareils, par exemple:

A61G  13/02 Commandes pour régler des tables d’ opération

A61G  15/02 Commandes pour régler des chaises d’ opération

A63F  13/02 Accessoires de jeux utilisant un affichage généré éectroniquement

B25J Manipulateurs, p.ex. leurs commandes

B60K  26/00 Agencement ou montage sur les véhicules des dispositifs de commande des ensembles de
propulsion

B60T 7/00 Organes d' attaque de la mise en action des freins pour véhicules

B62D  33/073  Adaptations de dispositifs de commande pour cabines déplagables de véhicules

B62K  21/00 Eléments de la direction de cycles

B62K  23/00 Partie initiale des commandes actionnée par le conducteur et spécialement adaptée aux cycles

B62L 3/00 M écanismes de mise en action des freins spécialement adaptés aux cycles

B63H  25/02 Moyens amorgant la gouverne marine

B66B 1/00 Commandes pour ascenseurs

B66C  13/18 Systémes ou dispositifs de commande pour grues

B66C  13/56 Aménagements des poignées ou pédales pour la manoeuvre de grues

EO2F 9/20 Dispositifs de commande pour les dragues et les engins de terrassement

F16C 3/28 Manivelles ou excentriques réglables

F16D  43/00 Embrayages automatiques

F16K  31/00, Commandes pour soupapes

F16K 33/00

F16P 3/00 Dispositifs de sécurité agissant en conjonction avec lacommande ou le fonctionnement d’ une
machine

F16P 7/02 Arrét de machines en cas de conditions internes de fonctionnement dangereuses

G02B  21/32 Micromanipulateurs combinés par construction avec des microscopes

G04B 1/00 & Mécanismes moteurs dans|es horloges ou les montres

G04B  18/00

Go6C Cal culateurs numériques dans lesquels tout |e calcul est effectué mécaniquement

GO6F 3/01 Dispositions d’ entrée manuelle pour cal culateur

GO6K  11/00 Transformation de la configuration de paramétres mécaniques en signaux électriques

G21C 7/08 Déplacement d’ éléments de commande solides dans les réacteurs nucléaires

HO1H M écanismes pour actionner les contacts d' interrupteurs

H03J 1/00 Commande mécanique des circuits résonnants

Schéma général

MECANISMES A COMMANDE

MANUELLE, UN OU PLUSIEURS

ELEMENTS DE COMMANDE ACTION-

NANT UN OU PLUSIEURS ELEMENTS

COMMANDES......c.oooeeteteeeee e eeeeeseese e eeeeseess e 7/00, 9/00,
11/00, 13/00

DISPOSITIFS D’ENCLENCHEMENT
AUTOMATIQUE; DEDECLIC. .......cocviriiciiiiene 15/00; 17/00

SERVO MECANISMES.......oooeeireessessssssssssssssssssssssssssens 19/00
COMMANDE A PROGRAMME ........oooonririinniinsisessesisnees 21/00

MOYENS DE VERROUILLAGE;
POSITIONNEMENT ..o

PARTIES CONSTITUTIVES

1/00  Organesde commande, p.ex. boutons, poignées;
Assemblages ou agencements de ceux-ci; I ndication
deleur position (moyens pour les maintenir ou les
verrouiller en position GO5G 5/00; spécialement pour la
commande suivant un programme G05G 21/00)

1/02 . Organesde commande actionnés alamain par un
mouvement linéaire, p.ex. boutons poussoirs[1,7]
1/04 . Organes de commande actionnés alamain par un
mouvement de pivotement, p.ex. leviers[1,7]
1/06 . . Partiesconstitutivesde leurs poignées[1,7]
14

1/08 . Organesde commande actionnés alamain par un
mouvement de rotation, p.ex. volants[1,7]
1/10 . . Parttiesconstitutivesde cesorganes, p.ex. de
disgues, de boutons, de volants, de manivelles
1/12 . . . Moyenspour fixer |es organes de commande
sur des axes tournants ou des supports
analogues
1/14 . Organesde commande pour actionnement par le
pied, p.ex. pédale; Repose-pied ou cale-pieds
1/16 . . Bandesantidérapantes pour ceux-ci;

Prolongements de pédale ou accessoires similaires
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1/18
1/20

1/21

1/22

1/24

1/26

1/28

3/00

5/00

5/02

5/03

5/04

5/05

5/06

5/08

5/12

5/14

5/16
5/18

5/20

5/22
5/24

Repose-pied ou cale-pieds, non sur la pédale
Organes de commande spécia ement adaptés pour
étre actionnés par des parties du corps humain autres
que lamain ou le pied
Organes de commande spécial ement adaptés pour
étre actionnés par des organes de manoauvre
auxiliaires ou par des prolongements; Organes de
manoauvre ou prolongements a cet effet (GO5G 1/16
apriorité) [5]

Organes de commande spécia ement adaptés pour
étre actionnés par des clés, des tournevis ou des
outils similaires [5]
Agencement d'un certain nombre d’ organes de
commande, les uns par rapport aux autres
Organes de repos ou de calage pour les parties
concernées du corps de I’ opérateur (GO5G 1/18 a
priorité) [5]
Dispositions pour indiquer la position de I’ organe de
commande [5]

Organes commandés (fourchettes de boites de vitesse
F16H 63/32); L eur s assemblages ou agencements
(verrouillage des organes commandés GO5G 5/08) [1,7]

Moyens pour interdire, limiter ou inverser le
mouvement de certaines pieces d’un mécanisme de
commande, p.ex. verrouillage des organesde
commande (G05G 17/00 a priorité) [5]

Moyens d'interdire les déplacements indésirables des
organes de commande pouvant étre manoavrés en
deux ou plusieurs étapes distinctes ou de plusieurs
maniéres différentes, p.ex. en imposant un
mouvement pas a pas ou une succession définie de
mouvements (GO5G 5/28 a priorité)
Moyens pour attirer | attention de I opérateur sur
I’ arrivée de |’ organe de commande dans une position
de commande ou de repére, p.ex. sensitifs
(dispositions pour indiquer la position de I’ organe de
commande GO5G 1/28) [5]
Butées pour limiter le mouvement des organes de
commande, p.ex. butée réglable (GO5G 5/03,
G05G 5/05, GO5G 5/28 ont priorité) [5]
Moyens pour faire revenir ou tendant afaire revenir
les organes de commande vers une position de repos
0Ou une position neutre, p.ex. en prévoyant des
ressorts de retour ou des butées de fin de course
élastiques (GO5G 5/28 apriorité) [5]
pour maintenir les organes de commande, seulement
sur une ou sur un nombre limité de positions définies
(G05G 5/03, GO5G 5/05, GO5G 5/28 ont priorité) [5]
Verrouillage des organes, p.ex. verrouillage d’un
organe sur une position particuliére avant ou
pendant le déplacement d’ un autre organe
pour maintenir les organes sur un nombre
indéterminé de positions, p.ex. par un secteur denté
(GO5G 5/28 apriorité) [5]
par verrouillage d’ un organe par rapport aun
secteur fixe, une tige ou un organe analogue
par friction
par engrénement sans glissement, p.ex. par
cliquet
par verrouillage d'un secteur, d’ unetige ou d’'un
organe anal ogue porté par |’ organe de commande
par friction
par engrenement sans glissement, p.ex. par
cliquet

Int.Cl. (2006.01), Section G

5/26

5/28

7100

7102

7104

7/06

7/08

7/10

7112

7114

7/16

9/00

9/02

9/04

9/047

9/053

9/06

9/08

9/10

11/00

GO05G

par d’ autres moyens qu’ un secteur, une tige ou un
autre organe analogue
pour empécher |’ acces non autorisé al’ organe de
commande ou pour empécher son mouvement vers
une position de commande [5]

M écanismes de commande manoauvrés alamain
équipésd’un seul organe de commande travaillant
avec un seul organe commandé; Parties constitutives
de ces mécanismes (organes de commande G05G 1/00)

caractérisés par des dispositions particulieres pour
transmettre ou convertir le mouvement, ou pour agir
adistance
modifiant |e rapport de mouvement ou de force
entre |’ organe de commande et |’ organe
commandé en fonction de la position de I’ organe
de commande
le mouvement répété de I’ organe de commande
augmentant e mouvement de I’ organe commandé
(GO5G 7/08 apriorité)
le mouvement répété de I’ organe de commande
faisant parcourir al’ organe commandé un cycle de
positions distinctes
spécialement adaptés ala commande a distance
(GO5G 7/04 & GO5G 7/08 ont priorité)
spécialement adaptés pour actionner un organe dans
un systéme en marche par rapport al’ organe de

commande, p.ex. sur un arbre tournant

caractérisés par des moyens pour retarder lamise en
mouvement de |’ organe commandé ou pour larendre
progressive en réponse a une entrée déterminée de

I’ organe de commande, p.ex. en réalisant un jeu dans
le train de commande

Dispositions particulieres pour réduire les effets d’ un
|éger mouvement relatif entre les supports du
mécanisme, p.ex. résultant du montage élastique d’ un
mécanisme commandé

M écanismes de commande mancauvrés alamain
équipésd’un seul organe de commande travaillant
avec plusieur s or ganes commandés, p.ex. en
sélection, smultanément
I’ organe de commande étant mancauvré de différentes
maniéeres indépendantes, chacune de ces mancauvres
individuelles entrainant un seul organe commandé
dans lesquels lamanoauvre de I’ organe de
commande peut étre effectuée de plusieurs
maniéres simultanément
I’ organe de commande étant manoauvré ala
main autour d'axes orthogonaux, p.ex. manches
abalai [5]
I” organe de commande comprenant une
rotule [5]
les organes commandés menés étant actionnés
successivement par le mouvement répété de I’ organe
de commande
les organes commandés étant mis en marche
successivement par le mouvement progressif de
I’ organe de commande
avec présélection, suivie d' un mouvement de chagque
organe commandé, provoquée par la manoauvre de
I’ organe de commande de deux maniéres différentes,
p.ex. guidée par un secteur agrille

M écanismes de commande manoaivrés ala main
équipés de plusieur s or ganes de commande
travaillant avec un seul organe commandé
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M écanismes de commande mancauvrésalamain
équipés de plusieur s organes de commande ainsi que
de plusieur s organes commandés (verrouillage
GO05G 5/08)
avec les organes de commande séparés pour la
présélection et le déplacement des organes
commandés

Dispositifs mécaniques pour déclencher un
mouvement résultant automatiquement d’ une cause
appropriée
dd au changement du sens de mouvement d’' un
organe
db aladistance ou al’ angle parcouru par I’ organe
dd &lavitesse de rotation ou du mouvement d’ un
organe, p.ex. lavitesse dépassant une limite
maximale ou minimale (compteurs de vitesse GO1P)
dd alacharge ou au couple exercé sur un organe,
p.ex. s'ils dépassent une valeur déterminée

Dispositifs mécaniques pour faire mouvoir un organe
apres sa libération; M écanismes de déclenchement
ou delibération caractérisés par cesdispositifs

19/00

21/00

23/00

23/02
25/00

25/02
25/04

Servomécanismes dans lesquels I’ or gane commandé
suit automatiquement la position del’organe de
commande, p.ex. pasa pas

Appareillage mécanique pour commander une série
d’opérations, c. ad. commande suivant un
programme, p.ex. comportant un jeu de cames
(G05G 5/02 a priorité)

Moyensd’assurer la mise en position correcte de
certaines piéces des mécanismes de commande, p.ex.
rattrapagedu jeu

S gjustant automatiquement

Autres parties constitutives ou accessoires des
mécanismes de commande, p.ex. suspensions
élastiques des or ganes intermédiaires
évitant laformation ou la transmission de bruit [5]
assurant |’ étanchéité contre I’ entrée de poussiere, les
intempéries ou similaires [5]

Int.Cl. (2006.01), Section G



