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PIED DE TRAVAIL POUR BOITIER MOTEUR
CULINAIRE DESTINE A ETRE TENU A LA MAIN.

@ Pied de travail (10) pour boitier moteur d’appareil élec-
troménager de préparation culinaire destiné a étre tenu a la
main, ledit pied de travail (10) comprenant un arbre d’entrai-
nement prévu pour étre entrainé en rotation par un moteur
et comportant un outil de travail relié audit arbre d’entraine-
ment par des moyens de transmission, caractérisé en ce
que lesdits moyens de transmission transforment le mouve-
ment rotatif de arbre d’entrainement en un mouvement vi-
bratoire de I'outil de travail.
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PIED DE TRAVAIL POUR BOITIER MOTEUR D'APPAREIL
ELECTROMENAGER DE PREPARATION CULINAIRE DESTINE A ETRE
TENU A LA MAIN

La présente invention concerne le domaine technique général des appareils
électroménagers de préparation culinaire destinés a étre tenus a la main et se
rapporte plus particulierement a un pied de travail destiné étre accouplé a un
boitier moteur, notamment du type utilisé pour les mixeurs plongeants, pour

permettre la réalisation d'autres préparations que le mixage.

Il est connu de la demande de brevet FR 1 437 573 un appareil électroménager
de préparation culinaire comportant un boitier moteur pouvant étre accouplé a
un pied de mixage muni d'un outil coupant rotatif pour la préparation de
potages. Ce document divulgue également la possibilité d'utiliser le boitier
moteur pour entrainer en rotation d'autres types d'outils, tel un outil presse-
purée. Un tel appareil présente donc l'avantage d'une grande polyvalence
d'utilisation, le boitier moteur de I'appareil pouvant étre utilisé avec différents
types de pied de travail en fonction de la préparation a réaliser.

Il est également connu de la demande de brevet FR 2 891 449, déposée par la
demanderesse, un pied de travail, de type pied de mixage, recevant un outil
amovible, l'outil étant associé a une cloche de préhension de sorte que l'outil
peut étre tres facilement changé. Cet appareil présente l'avantage de pouvoir
étre proposé avec une gamme d'accessoires, constituée par exemple d'outils
de différentes formes, que l'utilisateur peut trés facilement monter en fonction
de la préparation a réaliser.

De tels pieds de travail, destinés a étre utilisés avec un boitier moteur de mixeur
plongeant, présentent cependant linconvénient de ne pas permetire la
réalisation de certaines préparations, notamment parce qu'ils imposent d'utiliser
un outil de travail rotatif. De plus, l'utilisation d'un outil rotatif pour la réalisation
de préparations telles que de la purée présente l'inconvénient d'aboutir & une
purée ne convenant pas a certains consommateurs. A titre d'exemple,
l'utilisation d'un sabre tournant contre une grille perforée provoque un
cisaillement excessif et un échauffement des aliments qui dénaturent le sucre
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lent de la pomme de terre en cassant les grains d'amidon. Ceci a pour effet de
rendre la purée élastique et collante.

L'invention qui suit vise a pallier ces inconvénients en proposant un nouveau
type de pied de travail pour boitier moteur de mixeur plongeant permettant
l'utilisation d'outils de travail destinés a travailler selon un mouvement de
translation.

Le but de linvention est atteint par un pied de travail pour boitier moteur
d'appareil électroménager de préparation culinaire destiné a étre tenu a la
main, le pied de travail comprenant un arbre d'entrainement prévu pour étre
entrainé en rotation par un moteur et comportant un outil de travail relié a l'arbre
d'entrainement par des moyens de transmission, caractérisé en ce que les
moyens de transmission transforment le mouvement rotatif de l'arbre

d'entrainement en un mouvement vibratoire de I'outil de travail.

Selon une autre caractéristique de l'invention, les moyens de transmission
transforment le mouvement rotatif de I'arbre d'entrainement en un mouvement
de translation de l'outil de travail par rapport a I'arbre d'entrainement.

Selon une autre caractéristique de l'invention, l'outii de travail est une grille pour

réaliser des purées ou une grille de découpe des aliments.

Selon une autre caractéristique de linvention, l'outil de travail est déplacé en
translation sur une course comprise entre 1 a 4 mm.

Selon une autre caractéristique de linvention, les moyens de transmission
transforment le mouvement rotatif de l'arbre d'entrainement en un mouvement de

translation rectiligne de [l'outili de travail perpendiculairement a larbre

d'entrainement.

Selon une autre caractéristique de linvention, l'outil de travail est mobile en
translation dans des glissiéres portées par le pied de travail.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, les moyens de transmission
comportent un excentrique entrainé en rotation par l'arbre d'entrainement,
l'excentrique comprenant une téte cylindrique s'engageant dans un trou oblong
d'un entraineur solidaire de l'outil de travail, le trou oblong s'étendant
perpendiculairement a la direction de translation de I'outil de travail.
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Selon encore une autre caractéristique de l'invention, l'arbre d'entrainement est
guidé par un palier disposé a proximité de l'excentrique.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, les moyens de transmission
transforment le mouvement rotatif de l'arbre d'entrainement en un mouvement de

translation circulaire et/ou pendulaire de l'outil de travail.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, le pied de travail comporte
une partie supérieure destinée a étre fixée rigidement au boitier moteur et une
partie inférieure, supportant l'outil de travail, mobile par rapport a la partie
supérieure, l'arbre d'entrainement traversant la partie supérieure et comportant
une extrémité inférieure débouchant dans un logement de la partie inférieure.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, I'extrémité inférieure de
l'arbre d'entrainement comporte un excentrique entrainé en rotation par l'arbre
d'entrainement, I'excentrique comportant une téte cylindrique s'engageant dans
un palier fixé sur la partie inférieure du pied de travail.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, la partie supérieure
comporte un fat de guidage de l'arbre d'entrainement, la partie inférieure
comportant un corps entourant le f(t de guidage et comprenant une extrémité
inférieure supportant le palier.

Selon encore une autre caractéristique de l'invention, le pied de travail est
monté de maniére amovible sur le boitier moteur.

L'invention concerne également un appareil électroménager de préparation
culinaire comportant un boitier moteur comprenant un entraineur rotatif et un
pied de travail muni d'un arbre d'entrainement solidaire en rotation de
I'entraineur rotatif, caractérisé en ce que le pied de travail est tel que
précédemment décrit.

Selon une autre caractéristique de linvention, I'appareil électroménager de
préparation culinaire comporte également un pied de mixage muni d'un outil
coupant rotatif.

On comprendra mieux les buts, aspects et avantages de la présente invention,
d'aprés la description donnée ci-aprés de plusieurs modes particuliers de

réalisation de linvention, présentés a titre d'exemples non limitatifs, en se
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référant aux dessins annexés dans lesquels :

la figure 1 est une vue en perspective d'un boitier moteur d'appareil
électroménager pouvant étre équipé d'un pied de travail selon l'invention ;

la figure 2 est une vue en perspective d'un pied de travail selon un premier
mode de réalisation de l'invention ;

la figure 3 est une vue en perspective du dispositif presse-purée amovible
équipant le pied de travail de la figure 2 ;

la figure 4 est une vue en coupe longitudinale du dispositif presse-purée de
la figure 3 ;

les figures 5 et 6 sont des vues en perspective éclatées du dispositif presse-
purée de la figure 3 ;

la figure 7 est une vue en perspective d'un pied de travail selon un deuxieme
mode de réalisation ;

la figure 8 est une vue en perspective éclatée du pied de travail de la
figure 7 ;

la figure 9 est une vue en coupe longitudinale du pied de travail de la figure
7; v

la figure 10 est une vue en perspective d'un appareil électroménager de
préparation culinaire équipé d'un pied de travail selon un troisi€eme mode de
réalisation de l'invention ;

la figure 11 est une vue en coupe longitudinale du pied de travail équipant
I'appareil de la figure 10 ;

la figure 12 est une vue en perspective, partiellement arrachée, du pied de
travail de la figure 10 ;

la figure 13 est une vue en perspective éclatée du pied de travail de la
figure 10.

Seuls les éléments nécessaires a la compréhension de linvention ont été

représentés. Pour faciliter la lecture des dessins, les mémes éléments portent

les mémes références d'une figure a l'autre.

La figure 1 représente un boitier moteur 1 de mixeur ménager renfermant un

moteur 2, représenté schématiquement en pointillé sur la figure, agencé selon

I'axe longitudinal du boitier moteur 1 et possédant un arbre de sortie muni d'un

entraineur rotatif 3 faisant saillie a une extrémité du boitier moteur 1. De
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maniere connue en soi, le boitier moteur 1 comporte des boutons poussoir 4
disposés dans la partie supérieure du boitier moteur 1 permettant de
commander le fonctionnement du moteur 2 et comprend un bouton de
déverrouillage 5, disposé a proximité de l'extrémité inférieure du boitier
moteur 1, sur lequel l'utilisateur peut presser pour désaccoupler un pied de
travail 10, tel quiillustré a la figure 2, apte a étre associé avec le boitier

moteur 1.

Le pied de travail 10, représenté isolément sur la figure 2, comporte un fGt
tubulaire 11, réalisé avantageusement en acier inox ou en matiere plastique,
comprenant une extrémité supérieure d'accouplement 11A assurant le montage
du pied de travail 10 sur le boitier 1.

Le fat tubulaire 11 comporte une extrémité inférieure se prolongeant par une
cloche 12 de connexion au centre de laquelle débouche un entraineur 13
entrainé en rotation par une tige 14, représentés en pointillé sur la figure 2, la
tige 14 s'étendant a l'intérieur du fGt tubulaire 11 et comprenant une extrémité
supérieure 14A venant s'accoupler avec l'entraineur rotatif 3 du boitier

moteur 1.

La cloche 12 comporte deux ouvertures latérales 12A dans lesquelles viennent
s'insérer élastiquement deux boutons 15 portés par un dispositif presse-purée
amovible, représenté isolément sur la figure 3, le dispositif presse-purée
comportant un déme 16 de forme complémentaire venant s'engager sous la
cloche 12 de sorte qu'il se trouve accouplé de maniere amovible sur la
cloche 12 en étant maintenu en position par l'insertion des boutons 15 dans les
ouvertures 12A de la cloche.

Conformément a la figure 4, le ddme 16 du dispositif presse-purée comporte un
sommet muni d'une ouverture centrale 16A recevant un arbre
d'entrainement 17 s'étendant axialement entre deux arches latérales 18 venant
dans le prolongement du déme 16, I'arbre d'entrainement 17 comportant une
extrémité supérieure présentant une empreinte 17A de forme complémentaire
de celle de l'entraineur 13 de maniere a ce que l'arbre d'entrainement 17 soit
solidaire en rotation de la tige 14 lorsque le dispositif presse-purée est accouplé
a la cloche 12.
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De maniere préférentielle, I'arbre d'entrainement 17 est guidé au niveau de
l'ouverture 16A par un premier palier 19 et comporte une extrémité inférieure
qui est reliée a un excentrique 20, ce dernier étant guidé par un deuxiéme
palier 21 porté par deux bras de maintien 22 s'étendant entre les deux arches
latérales 18 du dispositif presse-purée. L'excentrique 20 comporte une téte
cylindrique 20A qui fait sailie a [I'extrémité inférieure de I'arbre
d'entrainement 17 et qui est préférentiellement excentrée d'une distance de
l'ordre de 1 a 2 mm par rapport a l'arbre d'entrainement 17, I'excentrique 20
comportant un pion 20B de section rectangulaire inséré dans un orifice central
de forme complémentaire de l'arbre d'entrainement 17 de sorte que
I'excentrique 20 est solidaire en rotation de I'arbre d'entrainement 17.

Conformément aux figures 4 a 6, les extrémités inférieures des arches
latérales 18 comportent des patins 23 supportant un outil de travail constitué
par une grille 24 plane mobile en translation selon une direction perpendiculaire
a l'arbre d'entrainement 17, les patins 23 étant avantageusement réalisés dans
un matériau favorisant la glisse, tel que du PTFE.

De maniére préférentielle, chaque patin 23 est réalisé en deux parties et
comprend une partie supérieure 23A comportant une fente dans laquelle vient
s'engager une nervure 18A faisant saillie a I'extrémité inférieure de l'arche 18, la
nervure 18A traversant une fente 24A réalisée en bordure de la grille 24 et
s'engageant dans une rainure portée par une partie inférieure 23B du patin 23.

De cette maniere, la nervure 18A forme une glissieére guidant la grille 24 en
translation selon un axe X, la fente 24A de la grille présentant une longueur
supérieure de l'ordre de 2 a 4 mm par rapport a la longueur de la nervure 18A
pour permettre un débattement de la grille 24.

La partie inférieure 23B des patins présente avantageusement une hauteur de
l'ordre de 2 mm s'étendant sous la grille 24 de maniere a former un talon sur

lequel peut reposer le dispositif presse-purée.

La grille 24 est ajourée par des perforations 24B et comporte un entraineur
central 25 comprenant un trou oblong 25A dans lequel vient s'introduire la téte
cylindrique 20A de [I'excentrique. Le trou oblong 25A s'étend
perpendiculairement a la direction X de translation de la grille 24 et présente
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une largeur correspondant au diamétre de la téte cylindrique 20A et une
longueur plus longue d'au moins 2 fois la distance d'excentration de la téte
cylindrique 20A de maniere a ce que la grille 24 fasse un aller retour, en
translation rectiligne selon l'axe X, lors de la rotation de I'arbre d'entrainement

17 sur un tour.

A titre d'exemple, la grille 24 est en acier inoxydable d'épaisseur 1 mm et
comporte des perforations 24B oblongues d'une longueur de 10 mm et d'une
largeur de 5 mm s'étendant perpendiculairement a I'axe X de translation de la
grille 24.

Bien entendu, plusieurs formes et différents nombres de perforations 24B sont
envisageables, chaque perforation 24B pouvant avantageusement présenter
une arréte 24C faisant saillie sur la face inférieure de la grille 24 qui est orientée
frontalement pour agir comme un rabot sur les aliments, la forme du bord
d'attaque de l'arréte 24C pouvant étre droite, dentelée ou ondulée.

De maniére préférentielle, la largeur des perforations 24B est supérieure au
double du débattement de la grille 24 lors de la rotation de larbre
d'entrainement 17 de maniére a ce qu'il résulte un trou apparent, non balayé
par l'aréte 24C de la perforation 24B, laissant un espace suffisant pour que
I'aliment traité, tel que la pomme de terre, puisse traverser les perforations 24B
de la grille 24 sans dégradation de I'amidon par cisaillement.

Le pied de travail 10 ainsi réalisé présente l'avantage de transformer le
mouvement rotatif de I'entraineur 3 du boitier moteur 1, dont la vitesse peut
habituellement varier de 6000 tr/min a 21000 tr/min, en un mouvement de
translation rectiligne de la grille 24 selon un mouvement de va-et-vient, a une
fréquence de 100 Hz a 350Hz.

Un tel pied de travail 10 permet donc la réalisation de purée de pomme de terre
en venant presser le tubercule au moyen de la grille 24 entrainée dans un
mouvement vibratoire par le boitier moteur 1, ce qui permet d'assurer le
délitement de la pomme de terre sans dissocier I'amidon, ni dégrader les
ardmes et les saveurs du tubercule, et d'obtenir une purée présentant une
bonne texture.
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De plus, l'utilisation d'un tel pied de travail 10, dans lequel la grille 24 presse-
purée est entrainée en translation, présente I'avantage de nécessiter moins
d'effort de la part de l'utilisateur pour écraser les pommes de terre qu'un presse-
purée manuel de I'art antérieur dans lequel I'utilisateur doit écraser les pommes
de terre au moyen d’une grille perforée simplement fixée a un manche, sans
génération de vibrations.

Les figures 7 a 9 illustrent un deuxieme mode de réalisation d'un pied de
travail 100 selon l'invention. Conformément a ces figures, le pied de travail 100
comporte une partie supérieure 101 comprenant un manchon
d'accouplement 102 permettant son montage sur un boitier moteur 120, tel
qu'illustré sur la figure 10 en association avec un autre pied de travail 200, et
dont la conception est bien connue de 'homme du métier.

Comme on peut le voir sur les figures 8 et 9, le manchon d'accouplement 102
comprend un fond au centre duquel fait saillie un arbre d'entrainement 103 dont
I'extrémité supérieure 103A est destinée a venir s'accoupler avec un entraineur
rotatif du boitier moteur lorsque le pied de travail 100 est fixé sur le boiter
moteur.

L'arbre d'entrainement 103 traverse le fond du manchon 102 au niveau d'un
premier palier 104 de guidage et comporte une extrémité inférieure 103B qui
est emmanchée en force dans un orifice d'un excentriqgue 105, de sorte que
I'excentrique 105 est solidaire en rotation de |'arbre d'entrainement 103.

L'excentrique 105 est disposé dans un logement 106A d'une partie
inférieure 106 du pied de travail 100 et comporte une téte cylindrique 105A qui
est avantageusement excentrée de 0.3 mm par rapport a larbre
d'entrainement 103, la téte cylindrigue 105A étant engagée dans un deuxiéme
palier 107 porté par un manchon de fixation 106B s'étendant au fond du
logement 106A.

La partie inférieure 106 comporte un corps qui est fixé sur la partie
supérieure 101 du pied de travail par quatre vis 108, avec interposition de
silentblocs 109 préférentiellement constitués par des bagues en caoutchouc, de
sorte que le corps de la partie inférieure 106 est fixé souplement sur la partie
supérieure 101. De maniéere préférentielle, le corps de la partie inférieure 106
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comporte une collerette périphérique 106C circulaire venant en vis-a-vis d'une
collerette périphérique 101A circulaire portée par la partie supérieure 101, en
prenant en sandwich un joint torique 110 de maniere a assurer I'étanchéité de
la liaison souple entre la partie inférieure 106 et la partie supérieure 101, et
éviter que des aliments ne puissent s'introduire a l'intérieur du logement 106A.

La partie inférieure 106 du pied de travail 100 comporte un cadre comprenant
deux branches 111 s'étendant depuis le corps jusqu'a une grille 112 plane
perforée de forme ovale, la grile 112 étant avantageusement soudée a
I'extrémité des branches 111.

A titre d'exemple, la grille 112 perforée est réalisée a partir d'une plaque d'acier
inoxydable d'épaisseur 1 mm et présente une longueur de 10 cm et une largeur
de 7 cm, la grille comportant des perforations 112A présentant la forme de
fentes obliques d'une largeur de l'ordre de 4 mm s'étendant sur une longueur
variant de 30 a 60 mm en fonction de leur position sur la grille 112.

Le pied de travail 100 ainsi réalisé présente l'avantage de générer un
mouvement vibratoire de la grille 112 lors de l'entrainement en rotation de
I'arbre d'entrainement 103 par le boitier moteur. En effet, la rotation de l'arbre
d'entrainement 103 entraine la rotation de la téte cylindrique 105A selon une
trajectoire circulaire autour de l'axe longitudinal de l'arbre d'entrainement 103,
de sorte que la partie inférieure 106 du pied de travail, et donc la grille 112, est
déplacée selon un mouvement de translation circulaire autour de l'axe
longitudinal du pied de travail 100, le déplacement du pied de travail 100,
lorsque l'excentrique 105 a fait un demi-tour, étant représenté
schématiquement en pointillé sur la figure 9. La grille 112 peut également
Iégérement pivoter autour des silentblocs 109 lors de cette translation circulaire
du fait du couple de pivotement généré par l'excentrique 105 au niveau des
silentblocs 109 de sorte que la grille 112 peut également se déplacer selon un

mouvement pendulaire.

Un tel mode de réalisation présente l'avantage de permettre la réalisation de
purée de pomme de terre sans dégrader I'amidon et en conservant les ardbmes
et les saveurs du tubercule. De plus, I'utilisation d'un tel pied de travail dans
lequel la grille presse-purée est entrainée en translation présente I'avantage de
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nécessiter peu d'effort de la part de I'utilisateur pour écraser les pommes de
terre.

Enfin, le pied de travail 100 selon ce deuxieme mode de réalisation présente
l'avantage d'étre trés facile a nettoyer, les parties mobiles étant encapsulées a
l'intérieur du pied de travail.

Les figures 10 a 13 représentent un troisieme mode de réalisation d'un pied de
travail 200 selon l'invention destiné a étre accouplé au boitier moteur 120.

Conformément aux figures 11 a 13, le pied de travail 200 comporte une partie
supérieure 201 munie d'un manchon 202 d'accouplement permettant son
assemblage avec le boitier moteur 120, le manchon 202 comprenant un fond au
centre duquel fait saillie un arbre d'entrainement 203 dont I'extrémité supérieure
203A est destinée a venir s'accoupler avec un entraineur rotatif du boitier
moteur 120 pour étre rendue solidaire en rotation de ce dernier.

L'arbre d'entrainement 203 pénetre au travers d'une ouverture disposée dans le
fond du manchon 202 puis passe au travers d'un tunnel de passage 204
s'étendant a l'intérieur d'un fGt 205 présentant une longueur de l'ordre de 10 cm,
le tunnel de passage 204 recevant un palier intermédiaire 206 ainsi qu'un palier
d'extrémité 207 assurant le guidage de l'arbre d'entrainement 203. L'arbre
d'entrainement 203 comporte une extrémité inférieure 203B, faisant saillie a
I'extrémité du fat 205, sur laquelle est fixé un excentrique 208 s'étendant dans
un logement 210A d'une partie inférieure 210 du pied de travail 200. De
maniére préférentielle, l'excentrique 208 présente la forme d'une téte
cylindriqgue qui est excentrée de l'ordre de 0,8 mm par rapport a l'arbre
d'entrainement 203, I'excentrique 208 étant inséré dans un palier 209 porté par
un manchon de fixation 210B s'étendant au fond du logement 210A.

La partie inférieure 210 du pied de travail comporte un corps cylindrique
enveloppant le fat 205 qui est fixé sur la partie supérieure 201 par des vis 211,
avec interposition de silentblocs 212 en caoutchouc, de sorte que la partie
inférieure 210 est fixée souplement sur la partie supérieure 201, autorisant ainsi
un certain déplacement de la partie inférieure 210 par rapport a la partie
supérieure 201.
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Le corps cylindrique comprend une extrémité supérieure évasée munie d'une
partie annulaire 210C entourant la base du manchon 202, avec interposition
d'un joint torique 216 assurant I'étanchéité de la liaison souple entre la partie
inférieure 210 et la partie supérieure 201 afin d'éviter que des aliments ne
puissent s'introduire a l'intérieur du logement 210A.

Le corps cylindrique de la partie inférieure 210 comporte une extrémité
inférieure fermée supportant le palier 209 de guidage de l'excentrique 208,
cette extrémité inférieure s'étendant entre deux branches latérales 213 de
maintien d'une grille 214 plane perforée. Les deux branches 213 présentent
une forme arquée depuis le corps cylindrique jusqu'a une extrémité inférieure
munie de brides 215 de fixation de la grile 214, la grille 214 étant
avantageusement fixée de maniére amovible sur les brides 215, par exemple
au moyen de vis, de sorte que la grille 214 peut étre aisément démontée du
pied de travail 200, soit pour son nettoyage, soit pour pouvoir utiliser différents
types de grilles présentant par exemple différentes formes de perforations en
fonction de la préparation a réaliser et des aliments a traiter.

Dans I'exemple illustré aux figures 10 a 13, la grille 214 perforée est réalisée
dans une plaque d'acier inoxydable présentant une largeur de l'ordre de 7 cm et
une longueur de l'ordre de 9 cm, et comporte trente deux perforations 214A
oblongues présentant une largeur de 8 mm et une longueur de 15 mm.

De maniére préférentielle, les branches 213 présentent une hauteur limitée de
maniére a ce que l'excentrique 208 soit peu éloigné de la grille 214 et que les
mouvements en translation générés par I'excentrique 208 se trouvent au plus
prés de la grille 214. A titre d'exemple, les branches 213 sont reliées au corps
cylindrique a proximité du palier 209 recevant I'excentrique 208 et présentent
une hauteur adaptée pour que I'excentrique 208 se trouve a moins de 10 cm de
la grille 214.

On obtient ainsi un pied de travail 200 présentant un grand confort d'utilisation,
permettant de réduire notablement I'effort pour écraser les aliments en purée
grace au déplacement latéral de la grille lors de I'entrainement en rotation par le
boitier moteur. En effet, la rotation de I'arbre d'entrainement 203 entraine la
rotation de la téte cylindrique 208 et donc le déplacement en translation de la
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partie inférieure 210 du pied de travail selon une trajectoire circulaire autour de
l'axe longitudinal de l'arbre d'entrainement 203 de sorte que la grille 214 est
animée d'un mouvement proche d'un mouvement de translation circulaire
autour de l'axe longitudinal de I'arbre d'entrainement 203, le déplacement de la
partie inférieure 210 du pied de travail 200, lorsque I'excentrique 208 a fait un
demi-tour, étant représenté schématiquement en pointillé sur la figure 11. La
grille 214 pivote également légérement autour des silentblocs 212 lors de la
rotation de l'excentrique 208 du fait du couple de pivotement généré par ce
dernier de sorte que la grille 214 se déplace également selon un mouvement de

translation pendulaire.

Le pied de travail selon ce troisieme mode de réalisation présente l'avantage
d'étre facile a nettoyer, grace a l'encapsulage de I'excentrique a l'intérieur du
pied de travail, et de générer peu de vibrations dans le boitier moteur, étant
donné que l'excentrique est disposé au plus pres de la grille.

Bien entendu, linvention n'est nullement limitée aux modes de réalisation
décrits et illustrés qui n'ont été donnés qu'a titre d'exemples. Des modifications
restent possibles, notamment du point de vue de la constitution des divers
éléments ou par substitution d'équivalents techniques, sans sortir pour autant
du domaine de protection de l'invention.

Ainsi, dans une variante de réalisation de l'invention non représentée, la grille
du pied de travail pourra étre animée d'un mouvement uniquement en
translation pendulaire.

Ainsi, dans une variante de réalisation non représentée, la grille pourra étre
animée d'un mouvement de translation axiale au boitier moteur, par exemple en
utilisant au moyen d'un renvoi d'angle par engrenage conique pour faire tourner
I'excentrique perpendiculairement a I'axe de I'entraineur du boitier moteur. Un
tel pied de travail comprenant une grille animée selon un mouvement de
translation axiale pourra par exemple étre utilisé avec une grille constituée d'un
assemblage de lames de découpe pour réaliser des frites ou des dés sans
effort.

Ainsi dans une autre variante de réalisation non représentée, le systeme
d'excentrique pour transformer le mouvement de rotation en un mouvement de
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translation pourra étre remplacé par tout autre dispositif réalisant la méme
fonction. A titre d'exemple, le dispositif pour la transformation de mouvement
pourra étre constitué par une roue entrainée en rotation par un arbre
d'entrainement relié a I'entraineur du boitier moteur, la roue comprenant une
bande périphérique munie d'une rainure cheminant selon une sinusoide dans
laquelle viendra s'engager un doigt d'entrainement relié a la partie inférieure du
pied de travail supportant la grille.
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B.0997"! REVENDICATIONS

1.

Pied de travail (10; 100; 200) pour boitier moteur (1; 120) d'appareil
électroménager de préparation culinaire destiné a étre tenu a la main, ledit
pied de travail (10; 100; 200) comprenant un arbre d'entrainement (17; 103;
203) prévu pour étre entrainé en rotation par un moteur (2) et comportant un
outil de travail (24; 112; 214) relié audit arbre d'entrainement (17; 103; 203)
par des moyens de transmission, caractérisé en ce que lesdits moyens de
transmission transforment le mouvement rotatif de I'arbre d'entrainement
(17, 103; 203) en un mouvement vibratoire de I'outil de travail (24; 112; 214).

Pied de travail (10; 100; 200) selon la revendication 1, caractérisé en ce que
lesdits moyens de transmission transforment le mouvement rotatif de I'arbre
d'entrainement (17; 103; 203) en un mouvement de translation de I'outil de
travail par rapport a lI'arbre d'entrainement (17; 103; 203).

Pied de travail (10; 100; 200) selon l'une quelconque des revendications 1 a 2,
caractérisé en ce que ledit outil de travail (24; 112; 214) est une grille pour
réaliser des purées ou une grille de découpe des aliments.

Pied de travail (10; 100; 200) selon I'une quelconque des revendications 1 a 3,
caractérisé en ce que ledit outil de travail (24; 112; 214) est déplacé en
translation sur une course comprise entre 1 a 4 mm.

Pied de travail (10) selon l'une quelconque des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que les moyens de transmission transforment le
mouvement rotatif de l'arbre d'entrainement (17) en un mouvement de
translation rectiligne de I'outil de travail (24) perpendiculairement a l'arbre
d'entrainement (17).

Pied de travail (10) selon la revendication 5, caractérisé en ce que ledit outil de
travail (24) est mobile en translation dans des glissiéres (18A) portées par le
pied de travail (10).

Pied de travail (10) selon la revendication 6, caractérisé en ce que les
moyens de transmission comportent un excentrique (20) entrainé en rotation
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par l'arbre d'entrainement (17), ledit excentrique (20) comprenant une téte
cylindrique (20A) s'engageant dans un trou oblong (25A) d'un
entraineur (25) solidaire de l'outil de travail (24), ledit trou oblong (25A)
s'étendant perpendiculairement a la direction de translation de l'outil de
travail (24).

Pied de travail (10) selon la revendication 7, caractérisé en ce que l'arbre
d'entrainement (17) est guidé par un palier (21) disposé a proximité de
I'excentrique (20).

Pied de travail (100; 200) selon l'une quelconque des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que les moyens de transmission transforment le mouvement
rotatif de l'arbre d'entrainement (103; 203) en un mouvement de translation
circulaire et/ou pendulaire de l'outil de travail (112; 214).

10.Pied de travail (100; 200) selon la revendication 9, caractérisé en ce qu'il

11.

comporte une partie supérieure (101; 201) destinée a étre fixée rigidement
au boitier moteur (120) et une partie inférieure (106; 210) mobile par rapport
a la partie supérieure (101; 201), ladite partie inférieure (106; 210)
supportant ledit outil de travail (112; 214) et en ce que ledit arbre
d'entrainement (103; 203) traverse la partie supérieure (101; 201) et
comporte une extréemité inférieure (103B; 203B) débouchant dans un
logement (106A; 210A) de la partie inférieure (106; 210).

Pied de travail (100; 200) selon la revendication 10, caractérisé en ce que
ladite extrémité inférieure (103B; 203B) de l'arbre d'entrainement (103; 203)
comporte un excentrique (105; 208) entrainé en rotation par l'arbre
d'entrainement (103; 203), ledit excentrique (105; 208) comportant une téte
cylindrique s'engageant dans un palier (107, 209) fixé sur la partie inférieure
(106; 210) du pied de travail.

12.Pied de travail (200) selon la revendication 11, caractérisé en ce que la

partie supérieure (201) comporte un fat de guidage (205) de l'arbre
d'entrainement (203) et en ce que ladite partie inférieure (210) comporte un
corps entourant ledit fat de guidage (205), ledit corps comprenant une
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extrémité inférieure supportant ledit palier (209).

13. Pied de travail (10; 100; 200) selon I'une queiconque des revendications 1 a
12, caractérisé en ce qu'il est monté de maniére amovible sur le boitier
moteur (1; 120).

5 14.Appareil électroménager de préparation culinaire comportant un boitier
moteur (1; 120) comprenant un entraineur rotatif (3) et un pied de travail (10;
100; 200) muni d'un arbre d'entrainement (17; 103; 203) solidaire en rotation
dudit entraineur rotatif, caractérisé en ce que ledit pied de travail est conforme

a l'une des revendications 1 a 13.

10  15.Appareil électroménager de préparation culinaire selon la revendication 14,
caractérisé en ce qu'il comporte également un pied de mixage muni d'un outil

coupant rotatif.
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