
à  J t u r o p a i s c h e s   

Pa ten tamt  

European  Patent  Office  ©  Numéro  de  pub.icaf.on:  0  2 1 6   6 4 5  
Office  européen  des  brevets  ^ 2  

02)  DEMANDE  DE  BREVET  E U R O P E E N  

Qj)  Numéro  de  dépôt:  86401594.6  ©  Int.CI.4:  H  01  R  13 /707  
©  Datededépôt:  17.07.86  

H  01  R  13/62 

[g)  Priorité:  21.08.85  FR  8512569 

Date  de  publication  de  la  demande: 
01.04.87  Bulletin  87/14 

©  Etats  contractants  désignés: 
de  gb  rr 

©  \TJJ  Demandeur:  Société  d'Exploitation  des  Procédés 
Maréchal  S.E.P.M.  (Société  Anonyme) 
92,  avenue  de  Saint  Mandé 
F-75012Paris(FR) 

©  Inventeur:  Crestin,  Joseph 
13,  rue  Henri  Martin 
F-92170Vanves(FR) 

©  Mandataire:  Chambon,  Gérard  et  al. 
Cabinet  Chambon  6  et  8  avenue  Salvador  Allende F-93804  Epinay-sur-Seine  Cédex(FR) 

<5a  i /  * 
t 

! £   nVerSi°n  ̂   m0UVement  relatif  de  deux  «*@@»••  respectivement  mâle  et  femelle,  dont  l'un  est  actionné 
§)  L'invention  concerne  un  dispositif  anti-inversion  du 
nouvement  relatif  de  deux  organes  (12,  10),  respectivement  /vo?  t nâle  et  femelle,  dont  l'un  (12)  est  actionné  manuellement  /3a  , ians  un  premier  sens  (F,)  puis  en  sens  opposé  (F2).  M  ^-f~i-^ 

Selon  l'invention,  un  doigt  (11)  monté  dans  un  support  ^3ci\  I  ^—  JL 10)  solidaire  de  l'un  des  organes,  mobile  dans  un  plan  (P)  t I " ^ ^ S î Û l '   "̂J  —  ̂ T^N 
Jerpendiculaire  à  la  direction  générale  du  mouvement  relatif  l ik -P^Y^Z]^   '*V/C\  / /^-J-^  s-  —  
rt  soumis  è  l'action  d'un  moyen  élastique  le  sollicitant  vers  .  s-^  /^-vj  P  14  -J^^SF-^Sf  f  f h y )  
jne  position  moyenne  de  repos,  coopère  avec  une  rampe  de  t ^ ^ — J ^ ^ X   /  ^ 
juidage  (13)  prévue  sur  l'autre  organe,  ayant  une  direction  (j  ^ " v v   - I T n .   h!  r v ^ / q  générale  sensiblement  parallèle  à  celle  due  mouvement  re-  ^>^-^_l  \ )   [P"  —  r  atif  et  présentant  en  un  point  une  surface  de  butée,  sensible-  "^fc  —  M  )  i  r ^ —  
nent  parallèle  au  plan  (P),  en  regard  de  laquelle  vient  se  pla-  ^   *  ^j'  U  (f  T 
ser  le  doigt  (1  1  )  au  moment  où  la  course  atteint  la  position  à  »/__/i>  )  fE  ^/  U  
>art»rde  laquelle  l'inversion  du  sens  du  mouvement  doit  être  /  f^J  /  <,  f  p \   ,„  ~FK~~^i9 
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Li  i n v e n t i o n   concerne  tout   système  dans  l eque l   l ' u n   de  deux 
organes   emboî tés   l ' un   dans  l ' a u t r e ,   est  déplacé   manuel lement   p a r  
r appo r t   à  l ' a u t r e ,   selon  une  t r a j e c t o i r e   parcourue   dans  un  s e n s ,  
puis  en  sens  i n v e r s e .  

Il  peut  ê t re   u t i l e ,   ou  même  n é c e s s a i r e ,   vo i r e   i n d i s p e n s a b l e ,  
que  l ' u n   au  moins  des  t r a j e t s ,   a l l e r   ou  r e t o u r ,   ne  p u i s s e  
s ' e f f e c t u e r   que  si  la  course  p r écéden te   i n v e r s e   s ' e s t   p o u r s u i v i e  
j u s q u ' a u   bout.  Cette  n é c e s s i t é   peut  décou le r   du  f a i t   q u ' i l   f a u t  
réarmer   un  r e s s o r t   ou  f a i r e   f o n c t i o n n e r   un  compteur,   mais  le  p l u s  
souvent ,   e l l e   r é s u l t e   de  l ' o b l i g a t i o n   de  ramener  au  moins  une 
pièce   mobile  dans  une  p o s i t i o n   qui  lui  permet,   dans  le  t r a j e t  
s u i v a n t ,   de  jouer  son  rôle  et  d ' é v i t e r   tou te   d é t é r i o r a t i o n .   C ' e s t  
le  cas  r e n c o n t r é ,   notamment,  dans  les  p r i s e s   de  courant   é l e c t r i q u e  
d é c r i t e s   dans  le  FR-A-2531577  et  son  premier   c e r t i f i c a t   d ' a d d i t i o n  
(85  01J198),  a i n s i   que  c e l l e   d é c r i t e   dans  la  demande  EP-A^IOôQSI  , 
a p p a r t e n a n t   au  même  déposant ,   où  un  r e t o u r   vers  la  p o s i t i o n  
d ' e n c l e n c h e m e n t   de  la  f iche   et  du  soc le ,   l o r sque   la  manoeuvre  de 
s é p a r a t i o n   est   en  cours,   e n t r a î n e r a i t   d 'une  par t   la  d é t é r i o r a t i o n  
des  p i èces   b a s c u l a n t e s   po r t an t   les  c o n t a c t s   mobiles  et,   d ' a u t r e  
par t ,   p o u r r a i t   dé te rmine r   la  na i s sance   d 'un  arc  é l e c t r i q u e   e n t r e  
l e s d i t e s   p ièces   et  les  c o n t a c t s   f i x e s ,   ce  qui  s e r a i t  
p a r t i c u l i è r e m e n t   dangereux  en  mi l ieu   d é f l a g r a n t .   Mais  i l   doit   ê t r e  
entendu  que  l ' i n v e n t i o n   peut  s ' a p p l i q u e r   à  d ' a u t r e s   s y s t è m e s  
mécaniques  ou  é l e c t r i q u e s .  

Afin  d ' a s s u r e r   une  t o t a l e   l i b e r t é   au  mouvement  r e l a t i f   de 
deux  organes ,   r e s p e c t i v e m e n t   mâle  et  f emel le ,   dont  l ' un   e s t  
a c t i o n n é   manuellement  dans  un  premier   sens,  puis  en  sens  opposé ,  
tout   en  s  ' opposan t   à  un  r e tou r   en  a r r i è r e ,   au  cours  de  l ' u n e   a u  
moins  de  ces  deux  courses ,   à  p a r t i r   d 'un  point   dé terminé   du 
p a r c o u r s ,   l ' i n v e n t i o n   p r é v o i t   un  d i s p o s i t i f   c o n s t i t u é   d 'une  p a r t ,  
par  un  doigt   monté  dans  un  suppor t   s o l i d a i r e   de  l ' u n   des  o r g a n e s ,  
mobile  dans  un  plan  p e r p e n d i c u l a i r e   à  la  d i r e c t i o n   géné ra l e   du 
mouvement  r e l a t i f   et  soumis  à  l ' a c t i o n   d'un  moyen  é l a s t i q u e   l e  
s o l l i c i t a n t   vers  une  p o s i t i o n   moyenne  de  repos  et ,   d ' a u t r e   p a r t ,  
par  une  rampe  de  guidage  dudi t   doig t ,   prévue  sur  le  second  o r g a n e ,  
ayant  une  d i r e c t i o n   géné ra le   s ens ib l emen t   p a r a l l è l e   à  c e l l e   du 
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mouvement  r e l a t i f   et  p r é s e n t a n t   en  un  po in t ,   une  su r f ace   de  b u t é e  

sens ib lement   p e r p e n d i c u l a i r e   au  mouvement  r e l a t i f   et  en  regard  de 

l a q u e l l e   v i en t   se  p l a c e r   le  doigt   au  moment  où  la  course  a t t e i n t  

la  p o s i t i o n   à  p a r t i r   de  l a q u e l l e   l ' i n v e r s i o n   du  sens  de  manoeuvre  

15  doi t   ê tre   i n t e r d i t e .  

Avantageusement ,   le  doigt   est  c o n s t i t u é   par  une  t i g e  

m é t a l l i q u e   qui  passe  à  t r a v e r s   une  fente  d i a m é t r a l e   du  fond  d ' u n  

b o î t i e r   c y l i n d r i q u e   et  qui  est  munie  d 'une  t ê t e   p l a t e  

s'  a p p l i q u a n t ,   au  repos ,   con t re   la  face  i n t é r i e u r e   du  couverc l e   du 

10  b o î t i e r ,   t a n d i s   qu'un  r e s s o r t   à  boudin  conique  est  i n t e r p o s é   e n t r e  

l a d i t e   t ê t e   p l a t e   et  la  face  i n t é r i e u r e   du  fond  du  b o î t i e r .  

L ' i n v e n t i o n   sera  mieux  comprise  à  la  l e c t u r e   de  l a  

d e s c r i p t i o n   qui  va  su iv re   et  qui  se  r é f è r e   aux  de s s in s   a n n e x é s  

dans  l e s q u e l s :  

15 

-  la  f i g u r e   1  r e p r é s e n t e   six  p o s i t i o n s   r e l a t i v e s  

s u c c e s s i v e s   (1.  à  L )   des  deux  é léments ,   doig t   et  rampe,  
A  t  

d'un  d i s p o s i t i f   selon  l ' i n v e n t i o n   lo r sque   la  phase  f i n a l e  

de  l ' a c c o u p l e m e n t   des  deux  organes  mâle  et  f emel le   est   une 

20  r o t a t i o n .  

-  la  f i g u r e   2  montre  six  p o s i t i o n s   r e l a t i v e s   s u c c e s s i v e s  

(2,  à  2„)  des  deux  é léments ,   doigt   et  rampe,  d ' u n  
A  F 

d i s p o s i t i f   selon  l ' i n v e n t i o n   lorsque  les  deux  organes  mâle  

25  et  f eme l l e   s ' a c c o u p l e n t   par  t r a n s l a t i o n   a x i a l e .  

-  les  f i g u r e s   3  et  il,  à  plus  grande  é c h e l l e ,   s o n t ,  

r e s p e c t i v e m e n t ,   une  coupe  d i amé t r a l e   et  une  vue  de  d e s s o u s  

d'un  do ig t   logé  dans  son  b o î t i e r .  

30 

Comme  i l   a  été  d i t ,   le  d i s p o s i t i f   selon  l ' i n v e n t i o n  

comporte  un  do ig t   mobile  coopéran t   avec  une  rampe.  Dans  les  modes 

de  r é a l i s a t i o n   r e p r é s e n t é s ,   le  doigt  11  est  por té   par  l ' o r g a n e  

femelle ,   symbol isé   par  le  b o î t i e r   10  dudit   do ig t ,   et  la  rampe  p a r  

35  l ' o r g a n e   mâle,  mais,  bien  entendu,   ce  p o u r r a i t   ê t re   l ' i n v e r s e .  

Aux  f i g u r e s   1.  à  1p,  l ' a c c o u p l e m e n t   de  l ' o r g a n e   mâle  12  e t  
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de  l ' o r g a n e   femel le   10  comporte  une  phase  f i n a l e   qui  est   un 
mouvement  de  r o t a t i o n   au tour   de  l ' a x e   X  dudi t   organe  mâle.  Le 
doigt   11  est  mobile  dans  un  plan  P  pa s san t   par  l ' a x e   X,  c ' e s t   à 
dire   dans  un  plan  p e r p e n d i c u l a i r e   à  la  d i r e c t i o n   g é n é r a l e   du 
mouvement  r e l a t i f   de  l ' o r g a n e   mâle  12  par  r appor t   à  l ' o r g a n e  
femel le   10.  L 'o rgane   mâle  12  por te   une  s a i l l i e   13  formant  une 
rampe  double,   d e s t i n é e   à  coopérer   avec  et  à  guider   le  doigt   m o b i l e  
11.  La  s a i l l i e   13  a  la  forme  g é n é r a l e   d 'un  losange  c u r v i l i g n e   d o n t  
les  e x t r é m i t é s   de  la  grande  d i agona l e   13  d é l i m i t e n t   deux  demi-  
p é r i m è t r e s   13a  et  13fa  s u i v i s   par  le  doig t   11  r e s p e c t i v e m e n t   dans  
la  course  dans  un  sens  F.|  et  dans  la  course  inverse   T^.  Sur  l e  
d e m i - p é r i m è t r e   13b,  su iv i   par  le  doig t   lo rs   de  la  course  F2,  une 
encoche  14  en  forme  de  dent  de  loup  p r é s e n t e   une  face  abrupte   d o n t  
le  plan  est  s e n s i b l e m e n t   p a r a l l è l e   à  l ' a x e   X  et  donc  s e n s i b l e m e n t  
p e r p e n d i c u l a i r e   à  la  d i r e c t i o n   ?2  du  mouvement  r e l a t i f   des  deux 
o r g a n e s .  

Le  montage  du  doigt   11  dans  son  b o î t i e r   10  est   c l a i r e m e n t  
r e p r é s e n t é   aux  f i g u r e s   3  et  4.  Le  doigt   est  c o n s t i t u é   par  une  t i g e  
m é t a l l i q u e   qui  passe  à  t r a v e r s   une  f en te   d i a m é t r a l e   15  du  fond  16 
du  b o î t i e r   c y l i n d r i q u e   10  et  qui  est  munie  d 'une  t ê t e   p l a t e   17 
s  ' a p p l i q u a n t   au  repos  cont re   la  face  i n t é r i e u r e   du  couverc l e   18  du 
b o î t i e r .   Un  r e s s o r t   à  boudin  conique  19  est  i n t e r p o s é   ent re   l a d i t e  
t ê t e   p l a t e   17  et  la  face  i n t é r i e u r e   du  fond  16  du  b o î t i e r .   On  v o i t  
que  le  doigt   peut  o s c i l l e r   dans  le  plan  d i a m é t r a l   P  du  b o î t i e r   10 
c o r r e s p o n d a n t   à  la  fen te   15  en  déformant   le  r e s s o r t   19  et  que  ce  
d e r n i e r   tend  à  ramener  le  doigt   en  co ïnc idence   avec  l ' a x e   Z  du 
b o î t i e r   10. 

Le  fonc t ionnemen t   du  d i s p o s i t i f   est  le  s u i v a n t .   L ' o r g a n e  
mâle  12  é t an t   emboîté  dans  l ' o r g a n e   femel le   (symbol isé   par  10) ,  
l ' a c c o u p l e m e n t   s ' e f f e c t u e   en  imprimant  à  l ' o r g a n e   12  un  mouvement 
de  r o t a t i o n   A  la  f in  de  l ' e m b o î t e m e n t ,   le  doigt   11  est   en 
regard  d'un  point   du  d e m i - p é r i m è t r e   13  de  la  s a i l l i e   13  ( f i g u r e  
1A).  Au  cours  de  la  r o t a t i o n   F^  le  doigt   est  repoussé   par  l a  
rampe  à  l ' o p p o s é   de  l ' o r g a n e   12  et  g l i s s e   sur  la  s a i l l i e   13  en 
p a r c o u r a n t   le  d e m i - p é r i m è t r e   13,  ( f i g u r e s   1D  et  A  la  f in  de a  d  c 
l ' a c c o u p l e m e n t ,   le  doigt   11  se  t rouve  à  l ' e x t r é m i t é   de  la  g r a n d e  
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Lagonale  de  la  s a i l l i e   ( f i g u r e   Ip)  ou  un  peu  au-de là   et,  s o u s  

' a c t i o n   du  r e s s o r t   19,  r e v i e n t   à  sa  p o s i t i o n   i n i t i a l e   ax i a l e   en  

égard  d'un  point   du  d e m i - p é r i m è t r e   13b-  Lorsque  pour  séparer ,   l e s  

eux  organes  mâle  et  femel le   on  imprime  à  l ' o r g a n e   mâle  une  

o t a t i o n   F2  inve r se   de  le  do ig t   11  v i en t   en  contac t   avec  l e  

e ro i -pér imèt re   13fe  et  g l i s s e   sur  ce  d e r n i e r   dont  la  courbure  l e  

epousse  en  d i r e c t i o n   i nve r se   de  l ' e m b o î t e m e n t   ( f i gu re   1g).  Au 

ioint  du  d e m i - p é r i m è t r e   13b  c o r r e s p o n d a n t   à  la  p o s i t i o n   à  p a r t i r  

le  l a q u e l l e   on  veut  i n t e r d i r e   l ' i n v e r s i o n   du  mouvement,  e s t  

lénagée  l ' e n c o c h e   11  en  forme  de  dent  de  loup  dont  la  face  a b r u p t e  

i n s t i t u e   une  su r face   de  butée  s e n s i b l e m e n t   p a r a l l è l e   à  l ' axe   X 

>t,  sous  l ' a c t i o n   du  r e s s o r t   19,  le  doig t   11  v ien t   se  loger   dans  

;e  c rochet   ( f i gu re   1p)  i n t e r d i s a n t   tou te   r o t a t i o n   F r   En 

30ursuivant   la  r o t a t i o n   Fg,  le  doigt   11  pa rcour t   tout  le  demi-  

Dérimètre  13fc  j u s q u ' à   lui  échapper   pour  r even i r   à  la  p o s i t i o n  

I n i t i a l e   de  la  f i gu re   1A- 

Dans  cet  exemple,  seule   la  r o t a t i o n   selon  F2  ne  peut  ê t r e  

i n v e r s é e ,   mais  i l   est   c l a i r   que  l ' e n c o c h e   11  p o u r r a i t   ê t r e   p r é v u e  

sur  le  d e m i - p é r i m è t r e   13  pour  i n t e r d i r e   l ' i n v e r s i o n   de  l a  

r o t a t i o n   selon  F  ,  ou  encore  qu 'une  encoche  peut  ê t re   ménagée  s u r  

chacun  des  d e m i - p é r i m è t r e s   13  et  13b  pour  i n t e r d i r e   l ' i n v e r s i o n  

du  mouvement,  aussi   bien  au  cours  de  la  course  d ' a c c o u p l e m e n t  

qu'au  cours  de  la  course  de  s é p a r a t i o n .  

Il  faut   encore  remarquer  que  si  dans  l ' exemple   r e p r é s e n t é ,  

les  r o t a t i o n s   F1  et  F?  s ' e f f e c t u e n t   sans  déplacement  a x i a l ,   i l   n ' y  

a  aucune  d i f f i c u l t é   pour  adap te r   c e t t e   s t r u c t u r e   à  un  d é p l a c e m e n t  

h é l i c o ï d a l   de  l ' o r g a n e   mâle  12  par  r a p p o r t   à  l ' o r g a n e   femelle   10. 

Simplement,  la  d i agona l e   13c  de  la  s a i l l i e   13  s ' é t end   a lo r s   s e l o n  

une  hé l i c e   et  la  p o s i t i o n   a n g u l a i r e   du  b o î t i e r   10  est  m o d i f i é e  

pour  que  la  fen te   15  de  son  fond  s ' é t e n d e   dans  un  p l a n  

p e r p e n d i c u l a i r e   à  l a d i t e   h é l i c e .  

Aux  f i g u r e s   2^  à  2p,  l ' a c c o u p l e m e n t   de  l ' o r g a n e   mâle  22  e t  

de  l ' o r g a n e   femelle   10  s ' e f f e c t u e   à  la  fin  d'un  mouvement  r e l a t i f  

F3  de  t r a n s l a t i o n   a x i a l e .   On  r e t r o u v e ,   un  doigt   mobile  11  l o g é  

dans  un  b o î t i e r   10  symbol i san t   l ' o r g a n e   femel le ,   le  doigt   pouvan t  

o s c i l l e r   dans  le  plan  P  p e r p e n d i c u l a i r e   à  F^.  Dans  ce  mode  de 
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r é a l i s a t i o n ,   la  rampe  de  guidage  23  por tée   par  l ' o r g a n e   mâle  22 
est  c o n s t i t u é e   par  deux  ne rvures   p a r a l l é l i p i p é d i q u e s   oblongues  25 
et  26.  La  nervure  25  qui  coopère  la  première   avec  le  doigt   11  l o r s  
de  la  course   d ' accoup lemen t   est   l égè rement   ob l ique   par  r a p p o r t  
à  la  d i r e c t i o n   du  mouvement  r e l a t i f ,   t and i s   que  la  nervure  26  e s t  
p a r a l l è l e   à  ce t t e   d i r e c t i o n ,   les  faces   extrêmes  les  plus  p r o c h e s  
des  deux  nervures   é tan t   déca l ée s   l a t é r a l e m e n t   et  l ' e s p a c e m e n t   24 
en t re   l e s d i t e s   e x t r é m i t é s   é t an t   s u p é r i e u r   au  d iamèt re   du  doigt   11. 
Ic i   encore ,   le  fonc t ionnement   est   c l a i r .   Avant  l ' embo î t emen t   de s  
deux  organes  ( f i gu re   2A),  le  doig t   11  est  dans  sa  p o s i t i o n   de 
repos,   en  regard  d'un  point   de  la  face  l a t é r a l e   25  de  la  n e r v u r e  a 
25.  L ' o b l i q u i t é   de  la  nervure  25  f a i t   que  le  doigt   mobile  s ' é c a r t e  
de  la  t r a j e c t o i r e   de  la  nervure   26,  en  g l i s s a n t   sur  la  face  25 

â 
l o r sque   la  t r a n s l a t i o n   de  l ' o r g a n e   22  se  p o u r s u i t   ( f igu re   2  ) .  B 

A  la  fin  de  la  t r a n s l a t i o n ,   le  doigt   11  a r r i ve   à 
l ' e x t r é m i t é   de  la  nervure  25  ( f i g u r e   2Q)  puis  sous  l ' a c t i o n   du 
r e s s o r t   19  v ien t   s ' a p p l i q u e r   con t re   la  face  26  de  la  nervure  26 a 
( f i g u r e   2D).  

Lorsque  l ' on   entame  la  manoeuvre  de  s é p a r a t i o n   en 
imprimant   à  l ' o r g a n e   mâle  22  une  t r a n s l a t i o n   i nve r se   F^,  le  d o i g t  
11  g l i s s e   sur  la  face  26  de  la  nervure   26  ( f i gu re   2  )  p u i s  

»  E  ' 
a r r i v e   à  l ' e x t r é m i t é   de  c e t t e   ne rvure ,   reprend  sa  p o s i t i o n   de 
repos  dans  le  plan  d i amét ra l   des  deux  organes  ( f i gu re   2  )  et  se  
t rouve  a in s i   placé  en  regard  de  la  face  extrême  de  la  nervure  26, 
c e t t e   face  extrême  c o n s t i t u a n t   a lo r s   une  su r face   de  b u t é e  
i n t e r d i s a n t   une  t r a n s l a t i o n   dans  le  sens  Fy  II  s u f f i t   de  c h o i s i r  
la  longueur   de  la  nervure  26  pour  que  ce  moment  co ïnc ide   avec  l a  
p o s i t i o n   à  p a r t i r   de  l a q u e l l e   on  d é s i r e   i n t e r d i r e   l ' i n v e r s i o n   du 
mouvement.  La  t r a n s l a t i o n   F  ̂ se  p o u r s u i v a n t ,   le  doigt   r en t r e   en 
c o n t a c t   avec  la  face  l a t é r a l e   25b  de  la  nervure   25  et  g l i s s e   s u r  
c e t t e   face  j u squ ' au   moment  où,  a r r i v é   à  l ' e x t r é m i t é   opposée  de  l a  
ne rvure ,   il  reprend  sa  p o s i t i o n   de  repos,   l ' e n s e m b l e   revenant   à  l a  
p o s i t i o n   i n i t i a l e   de  la  f i gu re   2 . .  A 

Il  doit   ê t re   bien  compris  que  les  deux  modes  de 
r é a l i s a t i o n   d é c r i t s ,   c ' e s t   à  d i re   rampe  avec  encoche  en  dent  de 
loup  et  rampe  c o n s t i t u é e   par  deux  n e r v u r e s ,   ne  sont  donnés  q u ' à  
t i t r e   d ' exemples   non  l i m i t a t i f s .  
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D ' a u t r e s   d i s p o s i t i o n s   sont  p o s s i b l e s -   De  même,  u s   peuven t  

ê t r e   u t i l i s é s   i nd i f fé remment   quel  que  s o i t   le  mouvement  r e l a t i f   de s  

deux  o rganes .   La  rampe  avec  encoche  de  la  f i g u r e   1  peut  ê t r e  

adap tée   pour  un  mouvement  de  t r a n s l a t i o n   a x i a l e ,   comme  la  rampe  en 

15  deux  p a r t i e s   de  la  f igure   2  peut  ê t r e   adaptée   pour  un  mouvement  de 

r o t a t i o n .  

Comme  il  a  été  d i t   c i - a v a n t ,   le  d i s p o s i t i f   s e l o n  

l ' i n v e n t i o n   trouve  une  a p p l i c a t i o n   p a r t i   cul  èrement  i n t é r e s s a n t e  

pour  les  p r i s e s   de  courant   é l e c t r i q u e ,   a f in   d ' i n t e r d i r e   t o u t e  

10  t e n t a t i v e   de  r é - enc l enchemen t ,   l o r sque   la  manoeuvre  de  s é p a r a t i o n  

a t t e i n t   la  p o s i t i o n   c o r r e s p o n d a n t   à  la  coupure  des  c o n t a c t s  

( f i g u r e s   1„  et  2„).  Il  faut   a lo r s   p o u r s u i v r e   la  manoeuvre  j u s q u ' a u  
F F  

bout,  pour  reven i r   à  une  p o s i t i o n   où  l ' a c c o u p l e m e n t   r e d e v i e n t  

p o s s i b l e   ( f i g u r e   1  et  2  ) .  
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nEVËNDl  CATIONS 

1  )  D i s p o s i t i f   a n t i - i n v e r s a t i o n   du  mouvement  r e l a t i f   de 
deux  organes  (12 ,10 ) ,   r e s p e c t i v e m e n t   mâle  et  f emel le ,   dont  l ' u n  
(12,22)  est  a c t i o n n é   manuel lement   dans  un  premier  sens  (F^,  F^) 
puis  en  sens  opposé  (F2>  F^),  c a r a c t é r i s é   en  ce  q u ' i l   e s t  
c o n s t i t u é   d 'une  pa r t ,   par  un  doigt   (11)  monté  dans  un  suppor t   (10)  
s o l i d a i r e   de  l ' u n   des  o rganes ,   mobile  dans  un  plan  (P) 
p e r p e n d i c u l a i r e   à  la  d i r e c t i o n   géné ra l e   du  mouvement  r e l a t i f   e t  
soumis  à  l ' a c t i o n   d'un  moyen  é l a s t i q u e   (19)  le  s o l l i c i t a n t   v e r s  
une  p o s i t i o n   moyenne  de  repos  et,  d ' a u t r e   par t ,   par  une  rampe  de  
guidage  (13,23)  dudi t   do ig t ,   prévue  sur  le  second  organe  ( 1 2 , 2 2 ) ,  
ayant  une  d i r e c t i o n   g é n é r a l e   s ens ib l emen t   p a r a l l è l e   à  c e l l e   du 
mouvement  r e l a t i f   et  p r é s e n t a n t   en  un  poin t ,   une  su r f ace   de  b u t é e  
s e n s i b l e m e n t   p e r p e n d i c u l a i r e   au  mouvement  r e l a t i f   et  en  regard  de 
l a q u e l l e   v i en t   se  p l ace r   le  doigt   (11)  au  moment  où  la  c o u r s e  
a t t e i n t   la  p o s i t i o n   à  p a r t i r   de  l a q u e l l e   l ' i n v e r s i o n   du  sens  de  
manoeuvre  doi t   ê t re   i n t e r d i t e .  

2)  D i s p o s i t i f   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  c a r a c t é r i s é   en  ce  
que  le  doigt   (11)  est  c o n s t i t u é   par  une  t ige   m é t a l l i q u e   qui  p a s s e  
à  t r a v e r s   une  fen te   d i a m é t r a l e   (15)  du  fond  (16)  d 'un  b o î t i e r  

c y l i n d r i q u e   (10)  et  qui  est  munie  d'une  tê te   p l a t e   (17)  s  ' a p p l i q u a n t ,  
au  repos,   con t re   la  face  i n t é r i e u r e   du  couverc le   (18)  du  b o î t i e r ,  
t and i s   qu'un  r e s s o r t   à  boudin  conique  (19)  est  i n t e r p o s é   e n t r e  
l a d i t e   t ê t e   p l a t e   et  la  face  i n t é r i e u r e   du  fond  du  b o î t i e r .  

3)  D i s p o s i t i f   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1  ou  2,  c a r a c t é r i s é  
en  ce  que  la  rampe  de  guidage  (13)  est  une  s a i l l i e   en  forme 
géné ra l e   de  losange  c u r v i l i g n e   dont  les  e x t r é m i t é s   de  la  g r a n d e  
d iagona le   (13c),   qui  est  s e n s i b l e m e n t   p a r a l l è l e   à  la  d i r e c t i o n   du 
mouvement  r e l a t i f   des  deux  organes,   d é l i m i t e n t   deux  demi-  
p é r i m è t r e s   (13a>13D)  s u i v i s   par  le  doigt   mobile  (11)  
r e s p e c t i v e m e n t   durant   la  course  dans  un  sens  et  dans  la  c o u r s e  
i n v e r s e ,   t and i s   que,  sur  l ' un   au  moins  de  ces  d e m i - p é r i m è t r e s ,   l a  
su r f ace   de  butée  est  c o n s t i t u é e   par  la  face  abrupte   d 'une  encoche  
(11)  en  forme  de  dent  de  l o u p .  

4)  D i s p o s i t i f   selon  la  r e v e n d i c a t i o n   1  ou  2,  c a r a c t é r i s é  
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L  ce  que  la  rampe  de  guidage  v o ;   est   c u u a u w C =   v^  —   -  

srvures  (25 ,26)   dont  l ' u n e   (25)  qui  coopère  la  première   avec  l e  

>igt  l o r s   de  la  première   course,   p r é s e n t e ,   par  r appor t   à  l a  

r e c t i o n   g é n é r a l e   du  mouvement  r e l a t i f   des  deux  organes ,   une 

i c l i n a i s o n   l é g è r e ,   mais  s u f f i s a n t e   pour  é c a r t e r   le  doig t   (11)  de  

' au t re   (26)  qui  e l l e   s ' é t e n d   dans  c e t t e   d i r e c t i o n   g é n é r a l e   e t  

ant  l ' e x t r é m i t é   la  plus  proche  de  la  première   nervure   forme  l a  

urface  de  butée,   l ' e s p a c e m e n t   en t re   les  deux  ne rvures   en  l e u r s  

oints   les  plus  proches  é tan t   s u p é r i e u r   au  d iamèt re   du  doigt   ( 1 1 ) .  

5)  P r i s e   de  courant   é l e c t r i q u e   comportant   une  f iche   mâle  

e s t i n é e   à  ê t r e   emboîtée  dans  un  socle  femel le   et  dans  l a q u e l l e   l a  

ourse  d ' e n c l e n c h e m e n t   s ' e f f e c t u e   par  t r a n s l a t i o n   ( F ^   e t /ou   p a r  

@otation  ( F ^ ,   c a r a c t é r i s é e   en  ce  q u ' e l l e   est   munie  d ' u n  

l i s p o s i t i f   se lon  la  r e v e n d i c a t i o n   1,  i n t e r d i s a n t   le  mouvement  de  

•é -enc lenchement   dès  que  la  course  de  s é p a r a t i o n   des  deux  o r g a n e s ,  

'iche  et  s o c l e ,   a  a t t e i n t   le  point   c o r r e s p o n d a n t   à  la  coupure  d e s  

;on tac t s   . 
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