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(54) Assemblage d’'un moteur de contacteur multipolaire

(57) Ensemble moteur électromagnétique pour ap-
pareil de type contacteur multipolaire constitué par un
boitier portant des contacts fixes reliés a des bornes de
raccordement et dans lequel est logé un porte-contacts
mobile équipé de ponts de contacts mobiles coopérant
avec lesdits contacts fixes, ledit ensemble moteur élec-
tromagnétique actionnant ce porte-contacts et étant

Figure 1

composé d’une bobine (4) montée sur une carcasse de
support (3) en matiére isolante insérée selon un axe de
montage (X) dans une armature ferromagnétique fixe (1)
par rapport au boitier et d’'une armature ferromagnétique
mobile (2) entrainant le porte-contacts.

Cet ensemble moteur est caractérisé en ce que I'ar-
mature fixe (1) est dotée d'une liaison d’encastrement
de la carcasse de support (3).
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Description

[0001] La présente invention concerne un ensemble
moteur électromagnétique appartenant a un appareil
électronique de type contacteur multipolaire.

[0002] Un appareil contacteur multipolaire est tradi-
tionnellement constitué par un boitier portant des con-
tacts fixes reliés a des bornes de raccordement et dans
lequel est logé un porte-contacts mobile équipé de ponts
de contacts mobiles coopérant avec lesdits contacts
fixes.

[0003] L’ensemble moteur électromagnétique action-
ne le porte-contacts et est classiquement composé d’une
bobine montée sur une carcasse de support en matiere
isolante insérée selon un axe de montage dans une ar-
mature ferromagnétique fixe par rapport au boitier et
d’'une armature ferromagnétique mobile entrainant le
porte-contacts.

[0004] En fonctionnement normal, lorsque I'armature
fixe est excitée dans des conditions de fermeture telles
que définies par la norme actuelle (soit pour simplifier
85% de la tension réseau, a 40°C), elle attire I'armature
mobile jusqu’a un entrefer « e ». Inversement, lorsque
I'armature fixe n’est excitée qu’a une tension dite d’'ouver-
ture, située sous un seuil de tension défini par la norme
actuelle (soit 20% de latensionréseau, a 5°C), 'armature
mobile doit revenir a sa position de repos.

[0005] Cette invention concerne de préférence les ar-
matures ferromagnétiques comprenant des surfaces po-
laires inclinées, et non pas droites et perpendiculaires a
la direction de déplacement de 'armature mobile. Cette
géométrie particuliere présente I'avantage d’agrandir
sensiblement la surface polaire totale, augmentant ce de
fait la force magnétique entre les deux armatures. Elle
permet également d’améliorer le guidage de I'armature
mobile vers I'armature fixe, mais elle présente I'inconvé-
nient d’engendrer des problemes d’équilibrage au sein
du moteur.

[0006] De maniere générale, il est évident que I'en-
semble moteur n’est jamais parfaitement symétrique. Le
fait que les surfaces polaires des armatures soient incli-
nées engendre une composante de la force magnétique
perpendiculaire a la direction du déplacement de I'arma-
ture mobile qui tend a amplifier le déséquilibre initial.
Sans contrainte de fixation et de guidage entre I'armature
fixe et la bobine, le déséquilibre de 'ensemble moteur
risque de provoquer des mouvements parasites qui peu-
vent conduire au contactdes deux armatures, en d’autres
termes a la suppression de tout entrefer. En conséquen-
ce, les tensions d’ouverture et de fermeture ne sont plus
respectées et le fonctionnement ne répond plus de ma-
niére garantie aux normes.

[0007] Une solution consiste a fixer de fagon hypers-
tatique I'armature fixe et la bobine dans un boitier fermé
par collage. Les inconvénients d’une telle solution sont
nombreux. Tout d’abord, ce montage doit étre réalisé en
force, et ne peut donc pas étre effectué manuellement
par un opérateur. Ensuite, la colle est un produit difficile
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ageérer en fabrication puisqu’elle ne peut pas étre utilisée
sur une chaine de montage automatique. Enfin, la colle
est un produit qui vieillit mal, le collage a tendance a se
rompre, rendant ce mode de fixation peu fiable a long
terme.

[0008] Une autre solution consiste a remplacer la colle
par un clipsage entre la bobine et I'armature fixe, puis a
insérer une piéce déformable, de type mousse ou silent-
bloc, entre le boitier et 'ensemble bobine / armature fixe
de maniére a plaquer 'armature fixe contre la bobine.
Les inconvénients de cette solution sont le risque de dé-
clipsage et I'utilisation d’'une piece supplémentaire dans
I'assemblage, qui engendre un colt supplémentaire. De
plus, la tenue dans le temps d’une telle piece déformable
n’est pas non plus garantie.

[0009] L’objectif de la présente invention est donc de
proposer un assemblage de I'armature fixe avec la bo-
bine qui soit simple de mise en oeuvre de maniére a
pouvoir I'industrialiser facilement, et qui soit également
robuste a court et a long terme.

[0010] Aceteffet, lasolution préconisée se caractérise
a titre essentiel en ce que I'armature fixe est dotée d’'une
liasison d’encastrement de la carcasse de support.
[0011] Pour que I'encastrement selon l'invention soit
réalisable, c’est-a-dire pour supprimer tout jeu de mon-
tage et de fonctionnement entre 'armature fixe et la car-
casse de support selon 'axe de montage, la carcasse
doit au préalable étre positionnée de maniere précise
dans I'armature fixe avant I'opération d’encastrement.
[0012] La carcasse de support est ainsi positionnée
en butée dans I'armature fixe. Plus précisément, une pre-
miére extrémité de la carcasse de support est en appui
stable dans I'armature fixe dans la direction de I'axe de
montage.

[0013] La liaison d’encastrement consiste en des pat-
tes déformables prolongeant des extrémités de I'arma-
ture fixe et aptes a étre rabattues sur une seconde ex-
trémité, opposée a la premiére extrémité, de la carcasse
de support.

[0014] Selon une configuration possible, chaque patte
de 'armature fixe est unciforme, sa base étant déforma-
ble de maniére a sertir la carcasse de support par rabat-
tement de chacune des pattes venant s’appuyer sur la
carcasse de support. L'armature fixe est dotée d’au
moins quatre pattes réparties symétriquement par rap-
port a 'axe de montage.

[0015] Cette solution implique uniquement une modi-
fication de forme de I'armature fixe. Aucune autre piece
n’est nécessaire pour assembler I'armature fixe a la car-
casse de support, et a fortiori a la bobine.

[0016] La carcasse de support est alors calée et en-
castrée dans I'armature fixe selon 'axe de montage.
[0017] Selon une possibilité, I'armature fixe et I'arma-
ture mobile présentent des surfaces polaires inclinées
par rapport a la direction de déplacement de I'armature
mobile.

[0018] De préférence, 'armature fixe et'armature mo-
bile présentent chacune une base a partir de laquelle
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s’étendent des branches en forme de pointe, dont 'une
au moins des faces est une surface polaire inclinée. Les
surfaces des branches des armatures fixe et mobile en
vis-a-vis, c’'est-a-dire les surfaces polaires, sontinclinées
d’'un méme angle par rapport aux bases, et les surfaces
des branches des armatures fixe et mobile non en vis-
a-vis sont perpendiculaires aux bases.

[0019] Concrétement, 'armature fixe est dotée de trois
branches, dont deux branches d’extrémité a une surface
polaire et une branche centrale a deux surfaces polaires,
la carcasse de support étant enfichée selon I'axe de mon-
tage dans la branche centrale.

[0020] Les deux branches d’extrémité de I'armature
fixe présentent chacune au moins deux pattes déforma-
bles prolongeant ladite pointe de chaque branche d’ex-
trémité.

[0021] Les armatures fixe et mobile sont constituées
d’une pluralité de téles identiques en matériau ferroma-
gnétique, chaque tble ayant I'allure de la forme géomé-
trique de'armature correspondante, au moins deux téles
dans I'armature fixe présentant une découpe différente
des autres tbles caractérisée par une prolongation unci-
forme de la pointe des deux branches d’extrémité.
[0022] Par ailleurs, l'armature fixe présente des
moyens de centrage avec un gabarit de sertissage ra-
battant les pattes sur la carcasse de support.

[0023] Lesmoyensde centrage de 'armature fixe con-
sistent en une rainure au niveau de la face extérieure de
sa base selon un axe de symétrie transversal. Cette rai-
nure est apte a accueillir une saillie présente sur le socle
du gabarit de sertissage, de maniére a assurer un posi-
tionnement précis de I'armature fixe par rapport au ga-
barit, garantissant ainsi un rabattement des pattes exac-
tement centré sur la carcasse de support aprés avoir
positionné cette derniére dans I'armature fixe comme dé-
crit précédemment.

[0024] Cette solution de liaison d’encastrement est
non seulement robuste, mais également industrialisable
puisqu’elle ne nécessite pas de colle.

[0025] L'’invention va a présent étre décrite plus en dé-
tail, en référence aux figures annexées, pour lesquelles :

- lafigure 1 est une vue en coupe d’'un ensemble mo-
teur électromagnétique en position ouverte selon
une configuration possible;

- la figure 2 représente I'ensemble moteur selon la
figure 1 en position fermée;

- la figure 3 représente la partie fixe de 'ensemble
moteur selon la figure 1 avant le sertissage de la
carcasse de support;

- lafigure 4 montre la partie fixe de I'ensemble moteur
selon la figure 1 aprés le sertissage de la carcasse
de support;

[0026] La figure 1 représente un ensemble moteur
électromagnétique utilisé dans des contacteurs multipo-
laires. Cet ensemble est constitué d’'une bobine (4) insé-
rée dans une carcasse de support (3) elle-méme encas-
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trée dans une armature ferromagnétique fixe (1) coopé-
rant avec une armature ferromagnétique mobile (2).
[0027] Sur cette figure, les deux armatures (1, 2) sont
distantes I'une de l'autre d’'un entrefer (E), 'ensemble
moteur étant en position ouverte.

[0028] La carcasse de support (3) est composée d’'un
fat central (20) autour duquel est fixée la bobine (4), d’'une
partie supérieure (21) en regard de I'armature mobile (2)
et d’'une partie inférieure (22) en appui sur 'armature fixe
(1).

[0029] L’armature fixe (1) doit étre positionnée exac-
tement en face de I'armature mobile (2) de maniére a
garder un entrefer (E) constant.

[0030] Dans la configuration présentée, les armatures
(1, 2) ont une géométrie spécifique.

[0031] L’armature fixe est composée d’'une base (7) a
partir de laquelle s’étend trois branches (8, 9, 10), deux
d’entre-elles (8, 10) étant situées aux extrémités de la
base (7), 'autre (9) étant centrale.

[0032] L’armature mobile est également composée
d’une base (11) d’ou s’étendent quatre branches (12, 13,
14, 15), dont deux branches d’extrémité (12, 15) et deux
branches centrales (13, 14) ayant I'allure d’une fourche.
[0033] Toutes les branches (8, 9, 10, 12, 13, 14, 15)
sont en forme de pointe, offrant des surfaces polaires (5,
6) inclinées d’'un méme angle par rapport a la direction
de déplacement (D) de I'armature mobile (2).

[0034] Plus précisément, les surfaces (5, 6) des bran-
ches (8, 9, 10, 12, 13, 14, 15) des armatures fixe (1) et
mobile (2) en vis a vis, en d’autres termes les surfaces
polaires, sontinclinées d’'un méme angle par rapport aux
bases (7, 11), et les surfaces des branches (8,
9,10,12,13,14,15) des armatures fixe (1) et mobile (2)
non en vis-a-vis sont perpendiculaires aux bases (7, 11).
[0035] La figure 2 représente I'ensemble moteur tel
que décrit ci-dessus, en position fermée. Dans ce cas,
I'armature mobile (2) est attirée par I'armature fixe (1) et
s’en approche jusqu’ a un entrefer (e).

[0036] Pour garantir un positionnement relatif exact
des armatures (1, 2), il est indispensable de garantir un
encastrement de I'ensemble bobine (4) / carcasse de
support (3) dans I'armature fixe (1).

[0037] A cet effet, comme illustré sur la figure 3, I'ar-
mature fixe (1) est dotée d’'une liaison d’encastrement
de la carcasse de support (3).

[0038] Cette liaison d’encastrement consiste en des
pattes (16) déformables prolongeant les pointes des
branches d’extrémité (10, 8) de I'armature fixe (1).
[0039] L’armaturefixe (1) estcomposée d’'une pluralité
de tdles identiques en matériau ferromagnétique. Cha-
que tole a l'allure de la forme géométrique de I'armature
fixe (1). Les téles sont empilées en rangée, reproduisant
le volume de 'armature fixe (2).

[0040] Lesdites tdles présentant une prolongation
unciforme sont réparties dans I'armature fixe (1) de ma-
niére a équilibrer les points d’appui avec la carcasse de
support (3). En effet, pour que cette derniére (3) soit cor-
rectement maintenue dans 'armature fixe (1), et ceci en
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tout point, il est nécessaire qu’elle soit correctement po-
sitionnée dans I'armature fixe (1) comme cela sera ex-
pliqué plus loin dans la description, et ensuite qu’il y ait
plusieurs points d’accroche entre les deux piéces (3, 1),
de préférence quatre points d’accroche répartis aux qua-
tre extrémités de 'ensemble formé par la carcasse (3)
et 'armature fixe (1).

[0041] En d’autres termes, ces points d’accroche con-
sistent par exemple en au moins deux pattes (16) sur
deux téles placées respectivement au début et a la fin
de la rangée de tdles composant I'armature fixe (1).
[0042] Afin que la liaison d’encastrement soit plus ro-
buste, au moins deux tdles adjacentes situées aux ex-
trémités de I'armature (1) sont dotées des pattes (16). Il
en résulte globalement une armature fixe (1) dotée de
quatre paires de pattes (16) aptes a étre rabattues sur
la carcasse de support (3) conformément a la figure 4.
[0043] Chaque patte (16) de I'armature fixe (1) est
unciforme, sa base étant déformable de maniére a sertir
la partie supérieure (21) de la carcasse de support (3)
par rabattement de chacune des pattes (16) venant s’ap-
puyer sur la partie supérieure (21) de la carcasse de sup-
port (3).

[0044] Comme évoqué précédemment, il est égale-
ment indispensable de positionner correctement la car-
casse de support (3) dans I'armature fixe (1) avant le
sertissage.

[0045] Concrétement, la carcasse de support (3) est
enfichée dans la branche centrale (9) de I'armature fixe
(1) selon un axe de montage (X). Cet axe de montage
(X) est également un axe de symétrie commun aux deux
pieces (1, 3).

[0046] La partie inférieure (22) de la carcasse de sup-
port (3) repose sur une surface plane (23) de la base (7)
de 'armature fixe (1) dans une direction d’appui paralléle
a I'axe de montage (X).

[0047] Le positionnement de la carcasse (3) dans 'ar-
mature fixe (1) selon I'axe (Y) tel que représenté sur la
figure 4, perpendiculaire aux axes (X) et (Z), a moins
d’'importance car le fonctionnement du moteur n’est pas
sensible dans la direction de cet axe (Y). L’épaisseur des
toles constituant les armatures étant variable, il est
d’autant plus difficile de positionner précisément la car-
casse (3) dans I'armature (1) selon cet axe (Y).

[0048] Pour que le sertissage soit optimum, en
d’autres termes pour que les pattes (16) soient rabattues
correctement sur la carcasse (3), il est enfin nécessaire
de centrer I'armature fixe (1) par rapport a la carcasse
(3) selon I'axe (Z) au moyen d’un gabarit de sertissage.
[0049] A cet effet, une rainure (17) est présente sur la
face inférieure de la base (7) de I'armature fixe (1), selon
son axe de symétrie transversal. Cette rainure (17) coin-
cide avec une salillie sur le socle du gabarit de sertissage,
et permet alors le centrage de I'armature fixe (1) sur le
gabarit selon 'axe (Z).

[0050] L’invention précédente a été décrite au moyen
d’'un exemple préférentiel, qui ne peut toutefois étre con-
sidéré comme limitatif. Les variantes et les modifications
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de forme qui entrent dans le contenu englobé par les
revendications annexées font partie de I'invention.

Revendications

1. Ensemble moteur électromagnétique pour appareil
de type contacteur multipolaire constitué par un boi-
tier portant des contacts fixes reliés a des bornes de
raccordement et dans lequel est logé un porte-con-
tacts mobile équipé de ponts de contacts mobiles
coopérant avec lesdits contacts fixes, leditensemble
moteur électromagnétique actionnant ce porte-con-
tacts et étant composé d’une bobine (4) montée sur
une carcasse de support (3) en matiere isolante in-
sérée selon un axe de montage (X) dans une arma-
ture ferromagnétique fixe (1) par rapport au boitier
et d’'une armature ferromagnétique mobile (2) en-
trainant le porte-contacts,
caractérisé en ce que I'armature fixe (1) est dotée
d’une liaison d’encastrement de la carcasse de sup-
port (3).

2. Ensemble moteur électromagnétique selonlareven-
dication précédente, caractérisé en ce qu’une pre-
miére extrémité (22) de la carcasse de support (3)
est en appui stable dans I'armature fixe (1), ladite
liaison d’encastrement consistant en des pattes (16)
déformables prolongeant des extrémités de I'arma-
ture fixe (1) et aptes a étre rabattues surune seconde
extrémité (21), opposée ala premiére extrémité (22),
de la carcasse de support (3).

3. Ensemble moteur électromagnétique selonlareven-
dication précédente, caractérisé en ce que chaque
patte (16) de I'armature fixe (1) est unciforme, sa
base étant déformable de maniére a sertir la carcas-
se de support (3) par rabattement de chacune des
pattes (16) venant s’appuyer sur la carcasse de sup-
port (3).

4. Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que I'arma-
ture fixe (1) est dotée d’au moins quatre pattes (16)
réparties symétriquement par rapport a l'axe de
montage (X).

5. Ensemble moteur électromagnétique selon l'une
des revendications précédentes, caractérisé en ce
que I'armature fixe (1) et 'armature mobile (2) pré-
sententdes surfaces polaires (5, 6) inclinées parrap-
port a la direction de déplacement (D) de I'armature
mobile (2).

6. Ensemble moteurélectromagnétique selonlareven-
dication précédente, caractérisé en ce que I'arma-
ture fixe (1) et 'armature mobile (2) présentent cha-
cune une base (7, 11) a partir de laquelle s’étendent
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des branches (8, 9, 10, 12, 13, 14, 15) en forme de
pointe dont'une au moins des faces est une surface
polaire (5, 6) inclinée.

Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que les sur-
faces des branches (8, 9, 10, 12, 13, 14, 15) des
armatures fixe (1) et mobile (2) en vis-a-vis sont in-
clinées d’'un méme angle par rapport aux bases (7,
11), etles surfaces des branches des armatures fixe
(1) et mobile (2) non en vis-a-vis sont perpendicu-
laires aux bases (7, 11).

Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que I'arma-
ture fixe (1) est dotée de trois branches (8, 9, 10),
dontdeux branches d’extrémité (8, 10) a une surface
polaire (5) et une branche centrale (9) a deux surfa-
ces polaires (5), la carcasse de support (3) étant
enfichée selon I'axe de montage (X) dans la branche
centrale (9).

Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que les
deux branches d’extrémité (8, 10) de I'armature fixe
(1) présentent chacune au moins deux pattes (16)
déformables prolongeant ladite pointe de chaque
branche d’extrémité (8, 10).

Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que les ar-
matures fixe (1) et mobile (2) sont constituées d’une
pluralité de tbles identiques en matériau ferroma-
gnétique, chaque tole ayant I'allure de la forme géo-
métrique de I'armature correspondante, au moins
deux tbéles dans I'armature fixe (1) présentant une
découpe différente des autres toles caractérisée
par une prolongation unciforme de la pointe des
deux branches d’extrémité (8, 10).

Ensemble moteur électromagnétique selon l'une
des revendications 2 a 10, caractérisé en ce que
I'armature fixe (1) présente des moyens de centrage
avec un gabarit de sertissage rabattant les pattes
(16) sur la carcasse de support (3).

Ensemble moteur électromagnétique selon lareven-
dication précédente, caractérisé en ce que les
moyens de centrage de I'armature fixe (1) consistent
en une rainure (17) au niveau de la face extérieure
de sa base (7) selon un axe de symétrie transversal.
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