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(57) L’invention porte sur un système (100) de tou-
ches pour la déconnexion de bornes automatiques dans
un mécanisme d’appareillage, qui comporte une pluralité
de touches (110, 120) attachées à un élément commun,
dans lequel l’élément commun est un arbre de rotation
(130) divisé en tronçons (131, 132) qui sont reliés deux
à deux par des zones de liaison (133), chaque touche
étant liée de manière rigide à un tronçon distinct de sorte
que l’actionnement direct par un utilisateur de l’une quel-
conque des touches entraîne la rotation autour de son
axe longitudinal (L1, L2) dudit tronçon auquel cette tou-
che est attachée, pour déplacer ladite touche suivant un
débattement angulaire déterminé constituant la course

opérationnelle de ladite touche,
et dans lequel chaque zone de liaison est agencée pour
que la rotation d’un tronçon, engendrée par l’actionne-
ment direct de la touche attachée, maintient immobile
chaque tronçon adjacent ou entraîne une rotation inci-
dente de chaque tronçon adjacent autour de son axe
longitudinal pour déplacer la touche adjacente attachée
à ce tronçon adjacent suivant un débattement angulaire
incident largement inférieur à la course opérationnelle
de ladite touche adjacente.

L’invention concerne aussi un mécanisme d’appa-
reillage incluant ce système et un procédé de fabrication
de ce système.
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Description

[0001] La présente invention concerne un système de
touches pour déverrouiller les bornes automatiques pré-
vues dans un mécanisme d’appareillage. Il concerne
aussi un mécanisme d’appareillage incorporant ce sys-
tème ainsi qu’un procédé de fabrication de ce système.
[0002] L’invention concerne plus particulièrement un
système de touches pour la déconnexion de bornes auto-
matiques dans un mécanisme d’appareillage, qui com-
porte une pluralité de touches attachées à un élément
commun.
[0003] Dans un système comportant une pluralité de
touches attachées à un élément commun, il est primor-
dial d’assurer l’indépendance des touches, c’est-à-dire
de garantir que l’actionnement direct d’une des touches
permet de déverrouiller la borne automatique associée
à cette touche, sans induire le déverrouillage de la ou
des autres bornes automatiques. En d’autres termes,
dans un tel système, l’actionnement direct d’une touche
ne doit permettre de déverrouiller que la seule borne
automatique associée à cette touche, et aucune autre
borne automatique.
[0004] On connaît déjà du document EP3522303 un
tel système dans lequel l’élément commun est un capot
visant à isoler les bornes automatiques logées dans le
socle isolant, du reste du socle isolant. Dans le système
du document EP3522303, l’indépendance des touches
est assurée par la formation de charnière individuelle, en
matière souple, entre le capot et chaque touche. Autre-
ment dit, la liaison souple entre le capot et chaque touche
autorise le déplacement individuel de la touche corres-
pondante par rapport au capot, sans induire aucun dé-
placement des autres touches attachées à ce capot.
[0005] Néanmoins, le fait d’attacher les touches au ca-
pot est contraignant pour l’assemblage du mécanisme
d’appareillage puisque cela impose de monter les bornes
automatiques dans le socle isolant avant d’installer, sur
le socle, le capot attaché aux touches.
[0006] Ceci est d’autant plus problématique pour les
mécanismes d’appareillage à géométrie réduite, pour
lesquels il est souhaité de pouvoir assembler les touches
avec le socle isolant avant d’y introduire les bornes auto-
matiques.
[0007] Afin de remédier à l’inconvénient précité de
l’état de la technique, la présente invention propose un
système de plusieurs touches reliées entre elles, qui ga-
rantit l’indépendance des touches et qui ne contraint pas
l’ordre d’assemblage du mécanisme d’appareillage.
[0008] Plus particulièrement, on propose selon l’inven-
tion un système de touches tel que décrit en introduction,
dans lequel l’élément commun est un arbre de rotation
divisé en tronçons qui sont reliés deux à deux par des
zones de liaison, chaque touche étant liée de manière
rigide à un tronçon distinct de sorte que l’actionnement
direct par un utilisateur de l’une quelconque des touches
entraîne la rotation autour de son axe longitudinal du
tronçon auquel cette touche est attachée, pour déplacer

ladite touche suivant un débattement angulaire détermi-
né constituant la course opérationnelle de ladite touche,
et dans lequel chaque zone de liaison est agencée pour
que la rotation d’un tronçon, engendrée par l’actionne-
ment direct de la touche attachée, maintient immobile
chaque tronçon adjacent ou entraîne une rotation inci-
dente de chaque tronçon adjacent autour de son axe
longitudinal pour déplacer la touche adjacente attachée
à ce tronçon suivant un débattement angulaire incident
largement inférieur à la course opérationnelle de ladite
touche adjacente.
[0009] Dans le système selon l’invention, chaque tou-
che est fixe par rapport au tronçon auquel elle est rigi-
dement liée, de sorte que lorsque la touche est directe-
ment actionnée par un utilisateur, c’est l’ensemble formé
par la touche et le tronçon qui est mis en mouvement.
Le débattement angulaire de la touche actionnée par l’uti-
lisateur dépend directement de la force d’action de l’uti-
lisateur sur cette touche. Au sens de l’invention, la course
opérationnelle de la touche correspond à un débattement
angulaire minimal de la touche qui est suffisant pour dé-
verrouiller la borne automatique à laquelle est associée
cette touche.
[0010] La zone de liaison entre deux tronçons adja-
cents de l’arbre de rotation permet la désolidarisation de
la rotation entre ces deux tronçons. Ainsi, la zone de
liaison empêche qu’une touche autre que celle qui est
actionnée directement par l’utilisateur ne déverrouille la
borne automatique à laquelle cette autre touche est as-
sociée.
[0011] Par ailleurs, le système selon l’invention prévoit
que toutes les touches soient d’un seul tenant avec l’ar-
bre de rotation. Cette configuration facilite l’installation
du système dans le socle du mécanisme d’appareillage,
en une seule étape, et évite de perdre les touches indi-
viduelles, qui sont souvent de petites dimensions.
[0012] L’arbre commun est lui également d’un seul te-
nant. Il est donc monobloc. De préférence, il est formé
d’une seule pièce avec les touches. Il est avantageuse-
ment réalisé dans un seul et même matériau, typique-
ment un matériau plastique.
[0013] On notera que le terme « largement » employé
dans l’expression « déplacer la touche adjacente atta-
chée à ce tronçon suivant un débattement angulaire in-
cident largement inférieur à la course opérationnelle de
ladite touche adjacente » indique que le débattement an-
gulaire incident est suffisamment éloigné de la course
opérationnelle de manière que le déplacement de la tou-
che adjacente n’entraîne jamais le déverrouillage de la
borne automatique à laquelle est associée cette touche
adjacente. En pratique, le débattement angulaire inci-
dent sera inférieur d’au moins de 5% à la course opéra-
tionnelle.
[0014] D’autres caractéristiques non limitatives et
avantageuses du système conforme à l’invention, prises
individuellement ou selon toutes les combinaisons tech-
niquement possibles, sont les suivantes :
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- l’arbre de rotation comporte un tronçon destiné à
tourner autour d’un premier axe de rotation et au
moins un autre tronçon destiné à tourner autour d’un
deuxième axe de rotation, parallèle et distinct du pre-
mier axe de rotation ;

- le système est une pièce monobloc ;
- l’arbre de rotation comporte à chaque extrémité un

élément anti-vibration ;
- l’arbre de rotation comporte au moins deux zones

de maintien par lesquelles ledit système est destiné
à être tenu dans un socle de mécanisme
d’appareillage ;

- l’arbre de rotation comporte une zone de maintien à
chacune de ses extrémités ;

- le système comporte au moins trois touches, au
moins deux zones de maintien étant au moins par-
tiellement confondues avec au moins deux zones de
liaison des tronçons ;

- au moins une des zones de liaison est formée dans
un matériau de plus faible résistance à la torsion que
le reste de l’arbre de rotation ;

- au moins une des zones de liaison est conformée
pour être reçue et tenue de manière ajustée dans
un socle du mécanisme d’appareillage.

[0015] L’invention propose également un mécanisme
d’appareillage comportant :

- un socle isolant logeant une pluralité de bornes de
connexion électrique à connexion automatique, cha-
que borne étant munie d’une lame de serrage auto-
matique, et

- un système selon l’invention, monté dans le socle
isolant de manière que chaque touche, pourvue d’un
élément de déconnexion, est placée à l’extérieur du
socle isolant en face d’une fenêtre dudit socle isolant
pour que ledit élément de déconnexion traverse la-
dite fenêtre et se positionne en vis-à-vis de la lame
de serrage automatique d’une des bornes.

[0016] De manière classique en soi, on entend par
« borne automatique », une borne dont la connexion
électrique est automatique, c’est-à-dire dont le serrage
d’un élément de connexion, en général l’âme dénudée
d’un conducteur électrique, est assuré par une lame de
serrage automatique ayant un effet de ressort qui com-
prime automatiquement, sans l’intervention d’aucun ins-
tallateur, l’élément de connexion contre une paroi con-
ductrice de la borne.
[0017] Dans le mécanisme d’appareillage selon l’in-
vention, l’actionnement d’une touche entraîne une rota-
tion du tronçon auquel cette touche est liée, laquelle ro-
tation permet à l’élément de déconnexion associé à cette
touche de déverrouiller la borne automatique, c’est-à-
dire d’agir à l’encontre de la lame de serrage automatique
pour pouvoir libérer l’élément de connexion introduit dans
la borne. Ce n’est que grâce à la zone de liaison parti-
culière du système de touches selon l’invention que la

rotation de ce tronçon n’entraîne pas une rotation du tron-
çon adjacent qui serait suffisante pour déverrouiller la
borne automatique voisine. Ainsi, dans le mécanisme
d’appareillage selon l’invention, un installateur est assu-
ré que l’actionnement de chaque touche ne déverrouille
que la borne automatique à laquelle cette touche est as-
sociée.
[0018] Selon une caractéristique avantageuse du mé-
canisme selon l’invention, le système de touche monté
dans le socle isolant est un système dans lequel chaque
zone de liaison est conformée pour être reçue et main-
tenue ajustée dans le socle isolant.
[0019] Par « ajustée », on entend le fait qu’il y a le
moins de jeu possible entre chaque zone de liaison reçue
dans le socle isolant et le socle isolant lui-même. De pré-
férence, on considère qu’il n’y a pas de jeu du tout entre
chaque zone de liaison et le socle isolant. Ainsi, une fois
le système assemblé et maintenue de manière ajustée
dans le socle isolant, chaque zone de liaison ne peut pas
bouger dans le socle isolant.
[0020] Ainsi, dans ce mécanisme d’appareillage avan-
tageux, le socle est conformé pour recevoir le système
selon l’invention de manière que chaque zone de liaison
dudit système, formée par une partie de l’arbre de rota-
tion, soit au moins en partie confondue avec une zone
de maintien du système dans le socle isolant. Un tel mé-
canisme d’appareillage avantageux est facile et rapide
à assembler dans la mesure où le système et le socle
isolant sont conformés l’un par rapport à l’autre pour se
correspondre. En outre, le système peut être assemblé
sur le socle isolant en une seule étape, et sans contrainte
sur le moment d’assemblage des bornes automatiques
dans le socle.
[0021] L’invention concerne enfin un procédé de fabri-
cation d’un système selon l’invention, selon lequel on
réalise un moulage par injection d’au moins une matière
thermoplastique pour fabriquer d’une seule pièce chaque
touche avec le tronçon d’arbre de rotation auquel elle est
rigidement liée.
[0022] Ainsi, grâce au procédé selon l’invention, le sys-
tème selon l’invention peut prendre des formes variées
et éventuellement complexes tout en étant obtenu de
manière rapide, simple et peu coûteuse, par moulage.
[0023] D’autres caractéristiques non limitatives et
avantageuses du procédé conforme à l’invention, prises
individuellement ou selon toutes les combinaisons tech-
niquement possibles, sont les suivantes :

- on moule d’une seule pièce l’ensemble du système. ;
- on réalise dans un moule au moins deux injections

de matière thermoplastique pour fabriquer au moins
deux touches adjacentes liées à leurs tronçons res-
pectifs d’arbre de rotation, les au moins deux injec-
tions étant réalisées dans le moule en deux points
distincts choisis pour que la ligne de soudure entre
les deux flux de matière thermoplastique injectée soit
positionnée dans la zone de liaison entre les deux
tronçons adjacents ;
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- on réalise un moulage par injection d’une première
partie du système comportant une touche liée à son
tronçon d’arbre de rotation, puis on réalise sur ce
premier moulage un surmoulage par injection d’une
deuxième partie du système comportant une touche
liée à son tronçon d’arbre de rotation, de sorte que
les première et deuxième parties du système sont
reliées entre elles au niveau de l’arbre de rotation,
dans la zone de liaison entre lesdits tronçons.

[0024] Bien entendu, les différentes caractéristiques,
variantes et formes de réalisation de l’invention peuvent
être associées les unes avec les autres selon diverses
combinaisons dans la mesure où elles ne sont pas in-
compatibles ou exclusives les unes des autres.
[0025] De plus, diverses autres caractéristiques de l’in-
vention ressortent de la description annexée effectuée
en référence aux dessins qui illustrent des formes, non
limitatives, de réalisation de l’invention et où :

- la figure 1 est une vue en perspective avant d’un
système de touches d’actionnement selon l’inven-
tion,

- la figure 2 est une vue en perspective arrière du sys-
tème de la figure 1,

- la figure 3 est une vue de dessus du système de la
figure 1,

- la figure 4 est une vue en perspective éclatée d’un
socle de mécanisme d’appareillage et du système
de la figure 1 prêt à être monté dans ce socle,

- la figure 5 est une vue de dessus, du système de la
figure 1 assemblé sur le socle de la figure 4,

- la figure 6 est une vue en perspective éclatée d’un
mécanisme d’appareillage conforme à l’invention,

- la figure 7 est une vue en perspective latérale du
mécanisme d’appareillage de la figure 6, assemblé,

- la figure 8 est une vue en coupe selon le plan P1 du
mécanisme d’appareillage de la figure 7,

- la figure 9 est une vue en coupe selon le plan P2 du
système de la figure 1 obtenu selon un premier mode
de réalisation d’un procédé de fabrication selon l’in-
vention,

- la figure 10 est une vue en coupe selon le plan P2
du système de la figure 1 obtenu selon un deuxième
mode de réalisation d’un procédé de fabrication se-
lon l’invention, et

- la figure 11 est une vue en coupe selon le plan P2
du système de la figure 1 obtenu selon un troisième

mode de réalisation d’un procédé de fabrication se-
lon l’invention.

[0026] Sur les figures 6 à 8, on a représenté un méca-
nisme d’appareillage 1 conforme à la présente invention.
[0027] Il s’agit d’un mécanisme de prise de courant 1,
lequel est classiquement destiné à être fermé par un en-
joliveur (non représenté) et rapporté sur un support d’ap-
pareillage (non représenté). En pratique, l’enjoliveur ma-
térialise et délimite un puits d’insertion dans lequel un
utilisateur peut insérer une fiche électrique en vue de
l’alimentation en courant d’un appareil électrique relié à
ladite fiche. Le support d’appareillage sert quant à lui au
montage du socle isolant du mécanisme de prise de cou-
rant 1 soit dans une boîte électrique (non représentée)
encastrée ou rapportée en saillie d’une paroi quelcon-
que, soit dans une goulotte (non représentée).
[0028] Bien entendu, bien que cela ne soit pas repré-
senté, il est tout à fait envisageable que le mécanisme
d’appareillage selon l’invention soit d’un autre type, par
exemple un mécanisme de commutateur électrique.
[0029] Comme cela est bien visible sur la figure 6, le
mécanisme de prise de courant 1 selon l’invention com-
porte un socle 10 isolant qui loge une pluralité de bornes
de connexion électrique 2, 3.
[0030] Comme le montrent les figures 4 et 5, le socle
10 présente ici une forme globalement parallélépipédi-
que. Ce socle 10 comporte, d’une part, une paroi de fond
12 sur la face intérieure de laquelle sont ménagés des
emplacements destinés à recevoir les bornes de con-
nexion électrique 2, 3, et, d’autre part, une paroi latérale
11 qui s’élève à partir de cette paroi de fond 12 et qui
délimite, à l’avant, une ouverture d’accueil 15 (voir figure
7) destinée à recevoir l’enjoliveur. Le socle 10 isolant
forme ainsi un boîtier, ouvert à l’avant.
[0031] Le socle 10 du mécanisme de prise de courant
1 comporte plus spécifiquement trois emplacements 13,
14 (voir figures 4 et 5) pour accueillir trois bornes de
connexion électrique 2, 3 : deux emplacements latéraux
13 destinés à recevoir deux bornes femelles 2 et un em-
placement central 14 destiné à recevoir une borne mâle
3. Les bornes de connexion électriques, qu’elles soient
« mâle » ou « femelle », sont adaptées à établir un con-
tact électrique entre des conducteurs électriques prove-
nant du réseau électrique et des éléments conducteurs
de la fiche électrique enfichée dans le puits d’insertion
de l’enjoliveur. On appelle « bornes femelles », les bor-
nes de connexion électrique 2 dont la partie fonctionnelle
comporte un alvéole de réception 2A (voir figure 6) des-
tiné à recevoir une broche de connexion de la fiche élec-
trique, tandis qu’on appelle « borne mâle », la borne de
connexion électrique 3 dont la partie fonctionnelle com-
porte un élément de contact électrique, tel qu’une broche
de terre 3A (voir figures 6 et 7), destiné à faire saillie dans
le puits d’insertion de l’enjoliveur pour s’enficher dans un
alvéole de la fiche électrique. La broche de terre 3A est,
généralement, celle d’une prise de courant du type fran-
co-belge. Selon une variante non représentée, l’élément
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de contact électrique d’une borne mâle pourrait être for-
mé par une lyre, comme c’est classiquement le cas dans
une prise de courant au standard germanique (type F).
Dans la suite de la description, les bornes de connexion
électrique 2, 3 seront dénommées « bornes 2, 3 ».
[0032] De manière classique, il est prévu de pouvoir
connecter électriquement les bornes 2, 3 à des conduc-
teurs électriques en provenance du réseau électrique,
via des entrées (ou ouvertures d’insertion). Comme le
montrent bien les figures 4 et 5, chaque borne 2, 3 est
plus précisément accessible via une paire d’ouvertures
d’insertion 18 prévues dans la paroi de fond 12 du socle
10. Une des ouvertures d’insertion de chaque paire
d’ouvertures d’insertion 18 est destinée au passage de
l’âme dénudée d’un conducteur électrique provenant du
réseau acheminant le courant de neutre, de phase, ou
relié à la terre, jusque dans une cage conductrice de la
borne 2, 3 (voir figure 8), l’autre ouverture de la paire
d’ouvertures d’insertion 18 étant prévue pour le passage
d’un conducteur de repiquage de cette borne 2, 3.
[0033] Chaque borne 2, 3 est ici « à connexion
automatique » dans la mesure où le serrage de l’âme
dénudée du conducteur électrique dans la cage conduc-
trice de ladite borne 2, 3 est assuré par une lame de
serrage automatique 4 (voir figure 8) ayant un effet de
ressort qui comprime automatiquement ladite âme dé-
nudée contre une paroi conductrice de la cage conduc-
trice, sans l’intervention d’aucun installateur. Les bornes
« automatiques » s’opposent en quelques sortes aux
bornes « à vis » pour lesquelles un installateur doit agir
sur une vis pour serrer l’âme dénudée du conducteur
électrique contre la paroi conductrice de la cage conduc-
trice de la borne.
[0034] Comme le montrent les figures 6 à 8, le méca-
nisme de prise de courant 1 comporte par ailleurs un
capot 20 isolant, reçu dans le socle 10 de manière à
s’étendre à la frontière entre une partie arrière dudit socle
10, laquelle reçoit les bornes 2, 3 dans leur emplacement
13, 14 respectif, et une partie avant du socle 10, laquelle
est destiné à recevoir le puits d’insertion de l’enjoliveur.
Ainsi, le capot 20 forme un fond intermédiaire du socle
10 qui enferme les bornes 2, 3 dans leur emplacement
13, 14 respectif.
[0035] Le capot 20 est ici formé par une plaquette glo-
balement rectangulaire dont la face avant est globale-
ment plane et s’étend sensiblement parallèlement à la
paroi de fond 12 du socle 10 et au plan défini par l’ouver-
ture d’accueil 15 (voir figure 8). Comme le montre la figure
6, le capot 20 est percé de trois ouvertures de passage
25, 26 qui s’étendent en vis-à-vis des parties fonction-
nelles des bornes 2, 3 : une des ouvertures de passage
26 est destinée à laisser passer la broche de terre 3A de
la borne mâle 3 pour qu’elle s’étende jusque dans le puits
d’insertion de l’enjoliveur, et les deux autres ouvertures
de passage 25 sont destinées à laisser passer les bro-
ches de la fiche électrique pour qu’elles puissent entrer
en contact avec les alvéoles de réception 2A correspon-
dantes des bornes femelles 2.

[0036] Le mécanisme de prise de courant 1 représenté
sur la figure 6 comporte aussi un obturateur 30 monté
mobile entre, d’une part, une position de fermeture dans
laquelle il interdit l’accès aux bornes femelles 2 de phase
et de neutre, en s’interposant entre les ouvertures de
passage 25 du capot 20 et l’embouchure des alvéoles
de réception correspondantes des bornes femelles 2, et,
d’autre part, une position d’ouverture dans laquelle il
autorise cet accès. L’obturateur 30 protège ainsi l’utilisa-
teur d’un éventuel contact électrique avec les éléments
conducteurs logés dans la partie arrière du socle 10 du
mécanisme prise de courant 1.
[0037] De manière remarquable, le mécanisme de pri-
se de courant 1 selon l’invention comporte enfin un sys-
tème 100 de touches pour la déconnexion de ses bornes
2, 3 automatiques.
[0038] Comme le montrent les figures 7 et 8, chaque
touche 110, 120 de ce système 100 est placée à l’exté-
rieur du socle 10 en face d’une fenêtre 19 dudit socle 10
(voir figures 4, 6 et 8) pour qu’un élément de déconnexion
111, 121 dont cette touche 110, 120 est pourvue traverse
ladite fenêtre 19 et se positionne en vis-à-vis de la lame
de serrage automatique 4 d’une des bornes 2, 3 (voir
figure 8). L’actionnement volontaire (et direct) d’une des
touches 110, 120, pour la déplacer d’une distance supé-
rieure ou égale à sa course opérationnelle, entraîne le
déplacement de l’élément de déconnexion 111, 121 qui
s’oppose alors à la force de poussée exercée par la lame
de serrage automatique 4 de la borne 2, 3. Ainsi, l’ac-
tionnement volontaire (et direct) de la touche 110, 120
permet de déconnecter la borne 2, 3 en libérant l’âme
dénudée du conducteur électrique qui était serrée dans
la cage conductrice de la borne 2, 3 par la lame de ser-
rage automatique 4.
[0039] Le système 100 de touches fait, en tant que tel,
partie de l’invention, et sera mieux décrit ci-après en ré-
férence aux figures 1 à 3. Le système 100 selon l’inven-
tion, sera décrit prêt à être utilisé dans le mécanisme de
prise de courant 1 décrit ci-dessus.
[0040] Par convention, dans la description, les termes
« avant » et « arrière » sont définis par rapport au regard
de l’utilisateur tourné vers le mécanisme de prise de cou-
rant 1 lorsqu’il tient le mécanisme de prise de courant 1
de manière que l’ouverture d’accueil 15 du socle 10 soit
placée en haut, la paroi de fond 12 du socle 10 soit placée
en bas, et la paroi latérale 11 du socle 10 dans laquelle
sont ménagées les fenêtres 19 soit placée face à lui.
Ainsi, le terme « avant » désigne le côté d’un élément
tourné vers l’utilisateur, à l’opposé du socle, tandis que
le terme arrière désigne le côté d’un élément tourné vers
le socle 10. On désigne enfin par « dessus » le côté d’un
élément tourné vers le haut, en direction de l’ouverture
d’accueil 15 du socle 10, tandis qu’on désigne par
« dessous » le côté d’un élément tourné à l’opposé, c’est-
à-dire tourné vers le fond du socle 10.
[0041] Comme le montrent les figures 1 à 3, le système
100 comporte ici deux touches latérales 110 et une tou-
che centrale 120, attachées à un élément commun qui
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prend la forme d’un arbre de rotation 130.
[0042] De manière avantageuse, le système selon l’in-
vention est une pièce monobloc. Cette configuration
dans laquelle les touches 110, 120 sont indissociables
de l’arbre de rotation 130 facilite l’installation du système
dans le socle du mécanisme d’appareillage, en une seule
étape. Cette configuration monobloc du système 100 évi-
te en outre de perdre les touches 110, 120, qui sont sou-
vent de petites dimensions.
[0043] Chaque touche 110, 120 du système 100 com-
porte une plaquette 112, 122 globalement plane, munie
d’une face avant (bien visible sur la figure 1), tournée
vers l’utilisateur, et d’une face arrière (bien visible sur la
figure 2) opposée à la face avant, laquelle face arrière
est celle tournée en direction du socle 10 lorsque le sys-
tème 100 est en place dans le mécanisme de prise de
courant 1.
[0044] La face avant de la plaquette 112, 122 peut
éventuellement porter des indications visuelles permet-
tant à l’utilisateur de savoir quelle borne est placée der-
rière la touche 110, 120. Par exemple, dans l’exemple
représenté, la face avant de la touche centrale 120 porte
une indication visuelle 125 indiquant qu’elle est destinée
à être associée, dans le mécanisme de prise de courant
1, à la borne de terre 3. Selon une variante non repré-
sentée, on pourrait envisager que chaque plaquette soit
d’une couleur différente, par exemple une plaquette
bleue pour la touche associée à la borne de neutre, une
plaquette rouge pour la plaquette de la touche associée
à la borne de phase et une plaquette verte pour la touche
associée à la borne de terre.
[0045] La face arrière de la plaquette 112, 122 est celle
qui porte l’élément de déconnexion 111, 121 de la touche
110, 120 (voir figures 2 et 3), destiné à interagir avec la
lame de serrage automatique 4 de la borne 2, 3. Cet
élément de déconnexion 111, 121 prend ici la forme d’un
pion qui s’étend globalement perpendiculairement à un
plan moyen d’extension de la plaquette 112, 122.
[0046] Comme le montrent les figures 1 à 3, l’arbre de
rotation 130 auquel sont liées les touches 110, 120 est
divisé en tronçons 131, 132, et chaque touche 110, 120
est liée de manière rigide à un tronçon 131, 132 distinct
de l’arbre de rotation 130. Ainsi, l’arbre de rotation 130
du système 100 comporte ici deux tronçons latéraux 131
auxquels sont respectivement liées les touches latérales
110, et un tronçon central 132 auquel est liée la touche
centrale 120. Chaque tronçon 131, 132 présente une for-
me globalement cylindrique et s’étend le long d’un axe
longitudinal L1, L2 (voir figures 1 et 3). La liaison rigide
entre chaque touche 110, 120 et son tronçon 131, 132
est formée par un lien 135 (voir figures 1 et 2) globalement
parallélépipédique dont la section et le matériau dans
lequel il est formé garantissent la rigidité. Le lien 135
s’étend globalement selon un axe transverse T du tron-
çon 131, 132 auquel il est relié, cet axe transverse T étant
perpendiculaire à l’axe longitudinal L1, L2 dudit tronçon
131, 132 (voir figure 1). Pour chaque tronçon 131, 132,
les axes longitudinal et transverse L1, L2, T définissent

le plan moyen d’extension de la plaquette 112, 122 de
la touche 110, 120 qui est reliée audit tronçon 131, 132.
Ici, le lien 135 reliant la touche 110, 120 à son tronçon
131, 132 est plus spécifiquement disposé dans le plan
transversal médian du tronçon 131, 132, qui est le plan
perpendiculaire à l’axe longitudinal L1, L2 d’extension du
tronçon 131, 132 et qui coupe le tronçon 131, 132 en
deux parties égales.
[0047] Le lien 135 rigide entre chaque touche 110 ;
120 et son tronçon 131, 132 implique que l’actionnement
direct par l’utilisateur de l’une quelconque des touches
110, 120 entraîne la rotation, autour de son axe longitu-
dinal L1, L2, dudit tronçon 131, 132 auquel cette touche
110, 120 est attachée, pour déplacer ladite touche 110,
120 suivant un débattement angulaire déterminé.
[0048] Autrement dit, puisque chaque touche 110, 120
est fixe par rapport au tronçon 131, 132 auquel elle est
rigidement liée, l’actionnement direct de la touche 110,
120, par l’utilisateur, met en mouvement l’ensemble for-
mé par la touche 110, 120 et le tronçon 131, 132. Le
débattement angulaire de la touche 110, 120 ainsi en-
gendré autour de l’axe longitudinal L1, L2 du tronçon
131, 132 auquel elle est liée dépend directement de la
force d’action de l’utilisateur sur la touche 110, 120. Au
sens de l’invention, le débattement angulaire de la touche
qui correspond à la course opérationnelle de ladite tou-
che 110, 120 est le débattement angulaire minimal de
cette touche 110, 120 qui est suffisant pour déverrouiller
la borne 2, 3 associée à cette touche 110, 120, c’est-à-
dire pour écarter la lame de serrage automatique 4 de la
borne 2, 3 de la paroi conductrice contre laquelle elle
exerce naturellement son action de serrage et contre la-
quelle elle tend à revenir.
[0049] Ici, le système 100 est dit « à poussette » dans
la mesure où l’utilisateur doit exercer une action de pous-
sée sur la face avant de la plaquette de l’une quelconque
des touches pour déconnecter la borne associée à cette
touche 110, 120. En variante, et bien que cela ne soit
pas représenté, il est tout à fait envisageable que le sys-
tème soit « à tirettes » c’est-à-dire que l’utilisateur doive
exercer une action de traction sur l’une quelconque des
touches pour déconnecter la borne associée à cette tou-
che. On pourrait encore envisager un système mixte qui
soit à la fois à poussette et à tirette, chaque touche étant
associé soit à un mécanisme de déconnexion par action
de poussée, soit à un mécanisme de déconnexion par
action de traction.
[0050] Comme cela est bien visible sur les figures 1 à
3, les tronçons 131, 132 de l’arbre de rotation 130 sont,
de manière remarquable, reliés deux à deux par des zo-
nes de liaison 133, et chaque zone de liaison 133 est
agencée pour que la rotation d’un tronçon 131, 132, en-
gendrée par l’actionnement direct de la touche 110, 120
attachée à ce tronçon 131, 132, maintient immobile cha-
que tronçon adjacent, ou entraîne une rotation incidente
de chaque tronçon adjacent autour de son axe longitu-
dinal L1, L2 pour déplacer la touche adjacente attachée
à chaque tronçon adjacent suivant un débattement an-
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gulaire incident largement inférieur à la course opéra-
tionnelle de ladite touche adjacente.
[0051] Au sens de l’invention, chaque zone de liaison
133 est une partie physique qui forme un lien matériel et
solide entre deux tronçons 131, 132 adjacents. Ainsi,
chaque zone de liaison 133 fait partie intégrante de l’ar-
bre de rotation 130. En particulier, une zone de liaison
133 n’est pas constituée par un espace vide ou un
« gap » séparant deux tronçons 131, 132.
[0052] La zone de liaison 133 entre deux tronçons 131,
132 garantit l’indépendance des touches 110, 120 du
système 100, ce qui revient à dire qu’elle garantit que
l’actionnement direct d’une des touches permet de dé-
verrouiller seulement la borne associée à cette touche,
sans induire le déverrouillage de la ou des autres bornes
actionnables par le système, en particulier celui des bor-
nes adjacentes.
[0053] Pour ce faire, les zones de liaison 133 peuvent
être conformées de plusieurs manières différentes, dé-
crites ci-après.
[0054] Dans l’exemple représenté sur les figures 1 à
3, le tronçon central 132 de l’arbre de rotation 130 est
destiné à tourner autour d’un premier axe de rotation R2
(confondu avec l’axe longitudinal L2) et les deux tronçons
latéraux 131 de l’arbre de rotation 130 sont destinés à
tourner autour d’un deuxième axe de rotation R1 (con-
fondu avec l’axe longitudinal L1), parallèle et distinct du
premier axe de rotation R2. En vue de dessus, les tron-
çons 131, 132 s’étendent donc en quinconce les uns des
autres (voir figure 3). La touche centrale 120 et les tou-
ches latérales 110 respectivement liées à ces tronçons
131, 132 sont ainsi elles-mêmes décalées selon un axe
antéro-postérieur (qui s’étend d’avant en arrière), de sor-
te que, toujours en vue de dessus, l’extrémité libre des
éléments de déconnexion 111 des touches latérales 110
est située plus loin de l’utilisateur que l’extrémité libre de
l’élément de déconnexion 121 de la touche centrale 120
(voir figure 3). A l’inverse, la face avant des plaquettes
112 des touches latérales 110 est située en retrait, plus
loin de l’utilisateur, que la face avant de la plaquette 122
de la touche centrale 120. Cette disposition garantit, mal-
gré les faibles dimensions des plaquettes 112, 122 des
touches 110, 120, que l’utilisateur appui sur la face avant
d’une seule plaquette 112, 122 lorsqu’il souhaite action-
ner une des touches 110, 120 du système 100.
[0055] Dans cet exemple où les axes de rotations R1,
R2 des tronçons 131, 132 sont décalés, la zone de liaison
133 comporte, d’une part, une partie centrale 133A glo-
balement cylindrique (voir figures 2 et 3), qui s’étend se-
lon un axe longitudinal L3 (voir figure 3) parallèle aux
axes longitudinaux L1, L2 des tronçons 131, 132, et,
d’autre part, deux parties latérales 133B, 133C qui
s’étendent de part et d’autre de cette partie centrale
133A, à l’oblique en direction du tronçon 131, 132 auquel
chacune de ces parties latérales 133B, 133C est atta-
chée.
[0056] Dans cet exemple, la partie centrale 133A de
la zone de liaison 133 est plus particulièrement confor-

mée pour être reçue et tenue de manière ajustée dans
le socle 10 du mécanisme de prise de courant 1, au ni-
veau d’un berceau de serrage 17A (voir figure 4) de ce
socle 10. En pratique, il y a le moins de jeu possible,
voire pas de jeu du tout, entre la partie centrale 133A de
la zone de liaison 133 et le berceau de serrage 17A cor-
respondant du socle 10. Cela sous-entend que la partie
centrale 133A est assemblée à force dans le berceau de
serrage 17A, par exemple par enfoncement, lors de l’as-
semblage du système 100 sur le socle 10. Une fois l’as-
semblage terminé, le berceau de serrage 17A empêche
la partie centrale 133A de la zone de liaison 133 corres-
pondante de pouvoir bouger dans le socle 10. Lorsqu’une
des touches 110, 120 du système 100 est directement
actionnée par l’utilisateur, la zone de liaison 133 est
adaptée, par le maintien ajusté de sa partie centrale 133A
dans le berceau de serrage 17A, à s’arcbouter lorsque
la course opérationnelle de ladite touche 110, 120 est
atteinte. La zone de liaison 133 ainsi arcboutée limite
(voire empêche) la rotation du tronçon adjacent au tron-
çon 131, 132 auquel est liée la touche 110, 120 action-
née, de sorte que la rotation induite dudit tronçon adja-
cent ne permet pas de déplacer la lame de serrage auto-
matique 4 de la borne voisine 2, 3 d’une distance suffi-
sante pour déconnecter ladite borne 2, 3 voisine. Autre-
ment dit, grâce à la zone de liaison 133 qui s’arcboute,
la (ou les) touche(s) adjacente(s) à celle qui est actionnée
par l’utilisateur ne bouge(nt) pas ou suffisamment peu
pour ne pas être opérationnelle(s).
[0057] Selon une variante non représentée, au moins
une des zones de liaison entre deux tronçons adjacents
est formée dans un matériau de plus faible résistance à
la torsion que le reste de l’arbre de rotation. L’énergie
associée à la rotation d’un tronçon, engendrée par l’ac-
tionnement direct de la touche attachée à ce tronçon, est
alors absorbée, totalement ou en partie, par la zone de
liaison qui se tord, de sorte que cette énergie ne se pro-
page pas (ou se propage peu) sur le tronçon adjacent.
Ainsi, selon cette variante, l’actionnement direct d’une
touche n’induit aucune rotation du tronçon adjacent ou,
à tout le moins, limite cette rotation induite pour que la
course de la touche adjacente soit inférieure à la course
opérationnelle de cette touche adjacente.
[0058] De manière avantageuse, l’arbre de rotation
130 du système 100 comporte en outre au moins deux
zones de maintien 134 par lesquelles ledit système 100
est destiné à être tenu dans le socle 10 du mécanisme
de prise de courant 1.
[0059] Dans le système 100 qui comporte au moins
trois touches 110, 120, deux zones de maintien 134 sont
partiellement confondues avec les zones de liaison 133
des tronçons 131, 132. Ces deux zones de maintien 134
sont plus précisément formées par les parties centrales
133A (voir figures 3 et 4) des zones de liaison 133, des-
tinées à être reçues de manière ajustée dans les ber-
ceaux de serrage 17A du socle 10 (voir figures 4 et 5).
[0060] Ici, l’arbre de rotation 130 comporte une zone
de maintien 136 supplémentaire, à chacune de ses ex-
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trémités (voir figures 2 à 4). Comme le montrent les fi-
gures 2 et 3, chaque zone de maintien 136 supplémen-
taire comporte plus précisément, d’une part, une enco-
che 136A ménagée en creux dans l’arrière de l’arbre de
rotation 130, c’est-à-dire du côté de l’arbre de rotation
130 globalement parallèle à la face arrière des plaquettes
112, 122 des touches 110, 120, et, d’autre part, une bos-
se 136B faisant saillie vers l’avant de l’arbre de rotation
130, c’est-à-dire du côté de l’arbre de rotation 130 glo-
balement parallèle à la face avant desdites plaquettes
112, 122. Ces zones de maintien 136 supplémentaires
sont destinées à être positionnées dans des berceaux
17B du socle 10 du mécanisme de prise de courant 1,
lesquels berceaux 17B sont conformés pour qu’une par-
tie du socle 10 pénètre dans l’encoche 136A de la zone
de maintien 136 (voir figures 4 et 5). La configuration des
zones de maintien 136 supplémentaires en creux et bos-
ses permet de conserver le décalage des axes de rota-
tions R1, R2 des tronçons 131, 132 de l’arbre de rotation
130 tout en limitant le décalage antéro-postérieur des
zones de maintien 136 supplémentaires par rapport aux
autres zones de maintien 134 du système 100.
[0061] Ici, le décalage des axes de rotations R1, R2
des tronçons 131, 132, combiné au positionnement des
zones de maintien 134, 136 (et donc au positionnement
des parties centrales 133A des zones de liaison 133)
permettent, pour une course opérationnelle d’une touche
latérale 110 équivalente à un débattement angulaire de
17°, de contenir le débattement angulaire incident de la
touche centrale 120 à 4°.
[0062] De manière avantageuse, au moins une des
touches, ici les deux touches latérales 110 du système
100, sont en outre munies d’un élément de bridage 115
destiné à limiter la course de ladite touche 110 lorsqu’elle
est actionnée. Comme le montre la figure 2, l’élément de
bridage 115 s’étend à partir de la face arrière de la pla-
quette 112 de la touche 110, selon une direction perpen-
diculaire au plan moyen d’extension de la plaquette 112.
L’élément de bridage 115 comporte plus précisément
deux plots 115, disposés de part et d’autre de l’élément
de déconnexion 111, 121. Les plots 115 de l’élément de
bridage sont destinés à venir en butée contre la face
externe d’une portion 11A de la paroi latérale 11 du socle
10 (voir figure 6). C’est lorsque cette butée est atteinte
par les plots 115 que l’utilisateur est assuré que la course
opérationnelle de la touche latérale 110 est atteinte.
[0063] De manière avantageuse, l’arbre de rotation
130 comporte enfin, à chacune de ses extrémités un élé-
ment anti-vibration 139. Ici, l’élément anti-vibration 139
forme un embout à chaque extrémité de l’arbre de rota-
tion 130 (voir figures 1 à 3). L’élément anti-vibration 139
prend la forme d’un élément ovoïde dissymétrique, avec
une partie avant 139A présentant un encombrement in-
férieur à l’encombrement d’une partie arrière 139B dudit
élément (voir figures 1 et 2). Cet élément anti-vibration
139 est destiné à être reçu dans une encoche 5 corres-
pondante du socle 10 (voir figures 4 et 5) de manière à
empêcher le système 100 de changer d’orientation lors

de l’assemblage du mécanisme de prise de courant 1.
[0064] En général, les différents éléments compris
dans le mécanisme d’appareillage 1 (voir figure 6), no-
tamment le socle 10, le capot 20, l’obturateur 30, le sys-
tème 100, et les bornes 2, 3 sont obtenus séparément,
puis assemblés les uns aux autres pour former le méca-
nisme de prise de courant 1.
[0065] Pour assembler le mécanisme de prise de cou-
rant 1 représenté sur la figure 6, on commence par as-
sembler le système 100 sur le socle 10 (voir figure 4).
Pour ce faire, le système 100 est introduit dans le socle
10 via l’ouverture d’accueil 15 dudit socle 10, de manière
que, d’une part, les plaquettes 112, 122 des touches 110,
120 s’insèrent dans des ouvertures 7, 8 prévues dans le
socle 10 et que les éléments de déconnexion 111, 121
pénètrent dans les fenêtres 19 correspondantes du socle
qui débouchent dans lesdites ouvertures 7, 8, et, d’autre
part, que les zones de maintien 134, 136 entrent en force
dans les berceaux 17A, 17B du socle 10 (voir figure 5).
Les éléments anti-vibration 119 du système 100 sont
alors reçus dans leurs encoches 5 respectives (voir figure
5).
[0066] On assemble ensuite les bornes 2, 3 dans les
emplacements 13, 14 correspondants du socle 10. Lors
de cette insertion, les bornes 2, 3 poussent sur les élé-
ments de déconnexion 111, 121 des touches 110, 120.
Pour autant, cette insertion ne fait pas pivoter l’ensemble
du système 100, dont l’orientation est maintenue grâce
aux éléments anti-vibration 119 en prise avec les enco-
ches 5.
[0067] On vient enfin positionner au-dessus des bor-
nes 2, 3 le capot 20 qui a été préalablement posé sur
l’obturateur 30. Comme le montre la figure 6, des cro-
chets anti-arrachement 21, des crochets à moustache
22 et des dents d’accrochage 23A du capot 20, coopèrent
alors avec des moyens de fixation complémentaires du
socle 10, respectivement des rebords 16 prévus à l’inté-
rieur du socle 10 (voir figures 4 et 5), des pattes 6 prévus
dans la paroi latérale 11 du socle 10 (voir figures 6 et 7),
et des fenêtres 23B (voir figure 8) percées dans la paroi
latérale du socle 10. Le positionnement du capot 20 par-
dessus les bornes 2, 3 empêche en outre au système
100 de pouvoir bouger en direction de l’ouverture d’ac-
cueil 15 du socle 10 (voir figure 8).
[0068] Lorsque les bornes 2, 3 sont en place dans le
socle 10, l’extrémité libre de chaque élément de décon-
nexion 111, 121 n’interagit pas avec la lame de serrage
automatique 4 de la borne 2, 3 correspondante tant que
cette borne 2, 3 n’est pas connectée au réseau (voir fi-
gure 8). Ce n’est que lorsque ladite borne 2, 3 est con-
nectée à son conducteur électrique que la lame de ser-
rage automatique 4 se positionne en contact avec l’ex-
trémité libre de l’élément de déconnexion 111, 121. C’est
dans cette positon que l’actionnement d’une des touches
par appui direct de l’utilisateur sur la touche 110, 120
permet de déconnecter la borne 2, 3 correspondante,
sans pour autant que la rotation éventuellement induite
sur la touche adjacente la plus proche ne soit suffisante
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pour déplacer à son tour la lame de serrage automatique
4 de la borne 2, 3 voisine, au point de déconnecter cette
borne voisine.
[0069] Pour ce qui est de l’obtention des différents élé-
ments du mécanisme de prise de courant 1, préalable-
ment à leur assemblage, le socle 10, le capot 20, l’obtu-
rateur 30, et le système 100 sont obtenus par moulage
d’une matière thermoplastique qui est choisie pour être
un bon isolant électrique et pour être suffisamment rigide
et avoir une résistance mécanique souhaitée. Chaque
élément peut être formé de sa propre matière thermo-
plastique, identique ou différente de celle des autres élé-
ments. Chaque élément peut lui-même être formé d’une
pluralité de matières thermoplastiques différentes aptes
à être moulées. Par exemple, le système 100 peut être
formé de trois matières thermoplastiques différentes qui
présentent des formulations identiques, à l’exception de
leur pigmentation qui diffère de manière que chaque tou-
che 110, 120 du système 100 ait une couleur différente.
[0070] En particulier, le système 100 selon l’invention
est obtenu selon un procédé de fabrication qui fait partie
de l’invention.
[0071] Selon ce procédé conforme à l’invention, on
réalise un moulage par injection d’au moins une matière
thermoplastique pour fabriquer d’une seule pièce chaque
touche 110, 120 avec le tronçon 131, 132 d’arbre de ro-
tation 130 auquel elle est rigidement liée.
[0072] En particulier, il est prévu de mouler d’une seule
pièce l’ensemble du système 100. L’obtention du systè-
me 100 sous forme d’une seule pièce monobloc est ainsi
facilitée, puisqu’aucun assemblage de pièces n’est né-
cessaire.
[0073] Différents procédés de moulage sont envisa-
geables et permettent d’obtenir des systèmes 100 qui
sont tous identiques, d’un point de vue extérieur, au sys-
tème 100 décrit ci-dessus en référence aux figures 1 à
3. Il est toutefois possible d’identifier quel procédé d’ob-
tention a été utilisé pour obtenir le système 100 en ob-
servant l’intérieur du système 100 obtenu, en particulier
en observant une coupe de son arbre de rotation 130
selon l’axe longitudinal dudit arbre de rotation 130, tel
que cela est représenté sur les figures 9 à 11.
[0074] Selon un premier mode de réalisation du pro-
cédé, il est prévu de réaliser, dans un moule, au moins
deux injections de matière thermoplastique, identique ou
différente, pour fabriquer au moins deux touches adja-
centes liées à leurs tronçons respectifs d’arbre de rota-
tion. Ces injections sont réalisées en deux points distincts
du moule choisis pour que la ligne de soudure entre les
deux flux de matière thermoplastique injectée soit posi-
tionnée dans la zone de liaison entre les deux tronçons
adjacents. De préférence, puisque le système 100 com-
porte trois touches 110, 120, on réalise ici trois injections,
en trois points distincts du moule. Par exemple, les trois
injections sont réalisées de manière simultanée ou quasi-
simultanée. Il faut alors s’assurer du lieu où sont posi-
tionnées les deux lignes de soudure entre les différents
flux de matière, de manière à garantir que ces lieux soient

bien situés dans les zones de liaison entre deux tronçons
adjacents.
[0075] Ce premier mode de réalisation se retrouve
dans le système 100 représenté sur la figure 9, dans
lequel la ligne de soudure S entre les flux de matière
injectée est positionnée au milieu de chaque partie cen-
trale 133A de la zone de liaison 133 entre deux tronçons
adjacents 131, 132. La ligne de soudure S est une section
de l’arbre de rotation 130 du système 100 qui est plus
fragile que le reste de l’arbre de rotation 130 de sorte
que, l’actionnement répété des touches 110, 120, com-
biné à la zone de liaison 133 qui s’arcboute, risque de
faire rompre le système 100 au niveau de cette ligne de
soudure S. Le fait de positionner la ligne de soudure S
dans la partie centrale 133A de chaque zone de liaison
133 garantit que cette ligne de soudure S se retrouve au
cœur d’un des berceaux de serrage 17A du socle 10, de
sorte que, même si le système 100 rompt au niveau de
ligne de soudure S, l’arbre de rotation 130 reste tenu
dans le berceau de serrage 17A, de part et d’autre de la
ligne de soudure S, et chaque touche 110, 120 reste
alors opérationnelle, maintenue dans le socle 10.
[0076] Si une même matière thermoplastique est in-
jectée pour former le système 100 selon le premier mode
de réalisation du procédé, les points d’injection sont idéa-
lement situés en des endroits similaires du moule, le long
de l’axe transversal T médian des tronçons 131, 132 cor-
respondants. Par exemple, les points d’injection sont po-
sitionnés sur le dessus de l’arbre de rotation 130, dans
l’alignement du lien 135 reliant le tronçon 131, 132 à sa
touche 110, 120 (voir les flèches F1 sur les figures 1 et
2). Un autre exemple envisageable est de positionner
les points d’injection à la jonction entre l’élément de dé-
connexion 111, 121 et la face arrière de chaque plaquette
112, 122 (voir les flèches F2 sur la figure 2).
[0077] Si des matières thermoplastiques différentes
sont injectées pour former le système 100 selon le pre-
mier mode de réalisation du procédé, l’homme du métier
saura ajuster la disposition des points d’injection et/ou le
moment d’injection des matières thermoplastiques, en
fonction de la vitesse de déplacement de chaque matière
thermoplastique dans le moule pour que la ligne de sou-
dure S entre les différents flux de matière thermoplasti-
que se trouve toujours dans la zone de liaison 133, de
préférence au centre de la partie centrale 133A de ladite
zone de liaison 133. L’homme du métier tiendra compte
du fait que la vitesse de déplacement de la matière ther-
moplastique dépend notamment de la viscosité de cette
matière.
[0078] Selon des deuxième et troisième modes de réa-
lisation du procédé, il est prévu de réaliser un moulage
par injection d’une première partie du système 100 com-
portant une touche liée à son tronçon d’arbre de rotation,
puis de réaliser sur ce premier moulage un surmoulage
par injection d’une deuxième partie du système 100 com-
portant une touche liée à son tronçon d’arbre de rotation
130, de sorte que les première et deuxième parties du
système 100 sont reliées entre elles au niveau de l’arbre
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de rotation 130, dans la zone de liaison 133 entre lesdits
tronçons. Ici, comme le système 100 comporte trois tou-
ches 110, 120, on considère que le moulage de la pre-
mière partie 100A du système correspond au moulage
d’une partie centrale du système 100. Puis on réalise,
simultanément ou de manière consécutive ou successi-
ve, le surmoulage de deux deuxièmes parties 100B du
système 100, de part et d’autre de la première partie
100A. Les deuxièmes parties 100B sont identiques et
correspondent aux parties latérales du système 100 (voir
figures 10 et 11).
[0079] Ces deuxième et troisième modes de réalisa-
tion du procédé se retrouve dans le système 100 repré-
senté sur les figures 10 et 11. Dans les exemples repré-
sentés sur les figures 10 et 11, la première partie 100A
du système 100 comporte un premier morceau de l’arbre
de rotation 130 qui inclut le tronçon central 132 lié à la
touche centrale 120, et, de part et d’autre dudit tronçon
central 132, une partie de chacune des zones de liaison
133 par lesquelles ce tronçon central 132 est lié aux tron-
çons latéraux 131. Chaque deuxième partie 100B du sys-
tème comporte quant à elle un deuxième morceau de
l’arbre de rotation 130 qui inclut le tronçon latéral 131 lié
à sa touche latérale 110, ainsi que, à une extrémité de
ce tronçon latéral 131, une partie de la zone de liaison
133 prévue entre ce tronçon latéral 131 et le tronçon
central 132, et, à l’autre extrémité de ce tronçon latéral
131, l’élément anti-vibration 139, et une des zones de
maintien 136 du système 100.
[0080] Pour garantir que les première et deuxièmes
parties 100A, 100B du système 100 sont parfaitement
solidaires, le premier morceau d’arbre de rotation 130
moulée avec la première partie 100A du système 100
comporte, à chaque extrémité par laquelle il est destiné
à être lié au deuxième morceau d’arbre de rotation 130
de l’une des deuxièmes parties 100B du système 100,
des moyens d’accroche 137A, 137B destinés à favoriser
l’accrochage de la matière thermoplastique lors du sur-
moulage de ladite deuxième partie 100B. Le deuxième
morceau d’arbre de rotation 130 comporte, bien entendu,
des moyens d’accroche 138A, 138B qui sont de forme
complémentaire à celle des moyens d’accroche 137A,
137B du premier morceau. Un premier exemple de
moyens d’accroche de formes complémentaires est vi-
sible sur la figure 10, sous forme d’une gorge sphérique
137B recevant un téton sphérique 138B. Un deuxième
exemple de moyens d’accroche de formes complémen-
taires est visible sur la figure 11, sous forme de pattes
d’accrochage 137A, 138A.
[0081] Similairement à ce qui a été expliqué pour le
premier mode de réalisation du procédé, la jonction entre
les premier et deuxième morceaux de l’arbre de rotation
130, issus des première et deuxièmes parties 100A,
100B du système 100 est une zone fragile de l’arbre de
rotation 130, qui risque de rompre lors des multiples ac-
tionnements des touches 110, 120 de ce dernier. Le fait
de prévoir que les moyens d’accroche 137A, 137B, 138A,
138B de formes complémentaires sont situés dans la

partie centrale 133A de la zone de liaison 133 garantit
que, même en cas de rupture de l’arbre de rotation 130
du système 100 au niveau de cette jonction, celui-ci sera
encore maintenu dans le berceau de serrage 17A du
socle 10, de part et d’autre de la jonction rompue et cha-
que touche 110, 120 restera alors opérationnelle, main-
tenue dans le socle 10.
[0082] Bien entendu, diverses autres modifications
peuvent être apportées à l’invention.
[0083] Notamment, il est tout à fait envisageable que
le nombre de touches prévues sur l’arbre de rotation soit
différent, tant que l’arbre de rotation est lié à au moins
deux touches.
[0084] Il est aussi envisageable que chaque tronçon
de l’arbre de rotation présente un axe de rotation distinct,
au lieu, comme c’est le cas dans l’exemple représenté
que les deux tronçons latéraux présentent le même axe
de rotation.
[0085] Diverses autres modifications peuvent encore
être apportées à l’invention dans le cadre des revendi-
cations annexées.

Revendications

1. Système (100) de touches pour la déconnexion de
bornes (2, 3) automatiques dans un mécanisme
d’appareillage (1), qui comporte une pluralité de tou-
ches (110, 120) attachées à un élément commun,

caractérisé en ce que l’élément commun est
un arbre de rotation (130) divisé en tronçons
(131, 132) qui sont reliés deux à deux par des
zones de liaison (133), chaque touche (110,
120) étant liée de manière rigide à un tronçon
(131, 132) distinct de sorte que l’actionnement
direct par un utilisateur de l’une quelconque des
touches (110, 120) entraîne la rotation autour
de son axe longitudinal (L1, L2) du tronçon (131,
132) auquel cette touche (110, 120) est atta-
chée, pour déplacer ladite touche (110, 120) sui-
vant un débattement angulaire déterminé cons-
tituant la course opérationnelle de ladite touche
(110, 120),
et en ce que chaque zone de liaison (133) est
agencée pour que la rotation d’un tronçon (131,
132), engendrée par l’actionnement direct de la
touche (110, 120) attachée, maintient immobile
chaque tronçon (131, 132) adjacent ou entraîne
une rotation incidente de chaque tronçon (131,
132) adjacent autour de son axe longitudinal
(L1, L2) pour déplacer la touche adjacente atta-
chée à ce tronçon (131, 132) adjacent suivant
un débattement angulaire incident largement in-
férieur à la course opérationnelle de ladite tou-
che adjacente.

2. Système (100) selon la revendication 1, dans lequel
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l’arbre de rotation (130) comporte un tronçon (132)
destiné à tourner autour d’un premier axe de rotation
(R2) et au moins un autre tronçon (131) destiné à
tourner autour d’un deuxième axe de rotation (R1),
parallèle et distinct du premier axe de rotation (R2).

3. Système (100) selon l’une des revendications 1 et
2, qui est une pièce monobloc.

4. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 3,
dans lequel l’arbre de rotation (130) comporte à cha-
que extrémité un élément anti-vibration (139).

5. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 4,
dans lequel l’arbre de rotation (130) comporte au
moins deux zones de maintien (134, 136) par les-
quelles ledit système (130) est destiné à être tenu
dans un socle (10) de mécanisme d’appareillage (1).

6. Système (100) selon la revendication 5, dans lequel
l’arbre de rotation (130) comporte une zone de main-
tien (136) à chacune de ses extrémités.

7. Système (100) selon l’une des revendications 5 et
6, qui comporte au moins trois touches (110, 120)
et dans lequel au moins deux zones de maintien
(134) sont au moins partiellement confondues avec
au moins deux zones de liaison (133) des tronçons
(131, 132).

8. Système selon l’une des revendications 1 à 7 dans
lequel au moins une des zones de liaison est formée
dans un matériau de plus faible résistance à la tor-
sion que le reste de l’arbre de rotation.

9. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 8,
dans lequel au moins une des zones de liaison (133)
est conformée pour être reçue et tenue de manière
ajustée dans un socle (10) du mécanisme d’appa-
reillage (1).

10. Mécanisme d’appareillage(l) comportant:

- un socle (10) isolant logeant une pluralité de
bornes (2, 3) de connexion électrique à con-
nexion automatique, chaque borne (2, 3) étant
munie d’une lame de serrage automatique (4), et
- un système (100) selon l’une des revendica-
tions 1 à 9 monté dans le socle (10) isolant de
manière que chaque touche (110, 120), pourvue
d’un élément de déconnexion (111, 121), est
placée à l’extérieur du socle (10) isolant en face
d’une fenêtre (19) dudit socle (10) isolant pour
que ledit élément de déconnexion (111, 121) tra-
verse ladite fenêtre (19) et se positionne en vis-
à-vis de la lame de serrage automatique (4)
d’une des bornes (2, 3).

11. Mécanisme (1) d’appareillage selon la revendication
précédente, dans lequel le système (100) de touche
est du type selon la revendication 9, rapporté dans
le socle (10) isolant de manière que chaque zone de
liaison (133) est maintenue ajustée dans le socle
(10) isolant.

12. Procédé de fabrication d’un système (100) selon
l’une des revendications 1 à 9, selon lequel on réalise
un moulage par injection d’au moins une matière
thermoplastique pour fabriquer d’une seule pièce
chaque touche (110, 120) avec le tronçon (131, 132)
d’arbre de rotation (130) auquel elle est rigidement
liée.

13. Procédé de fabrication selon la revendication 12, se-
lon lequel on moule d’une seule pièce l’ensemble du
système (100).

14. Procédé de fabrication selon l’une des revendica-
tions 12 et 13 d’un système selon la revendication
9, selon lequel on réalise dans un moule au moins
deux injections de matière thermoplastique pour fa-
briquer au moins deux touches (110, 120) adjacen-
tes liées à leurs tronçons (131, 132) respectifs d’ar-
bre de rotation (130), les au moins deux injections
étant réalisées dans le moule en deux points dis-
tincts choisis pour que la ligne de soudure (S) entre
les deux flux de matière thermoplastique injectée soit
positionnée dans la zone de liaison (133) entre les
deux tronçons (131, 132) adjacents.

15. Procédé de fabrication selon la revendication 12, se-
lon lequel on réalise un moulage par injection d’une
première partie (100A) du système (100) comportant
une touche (120) liée à son tronçon (132) d’arbre de
rotation (130), puis on réalise sur ce premier mou-
lage un surmoulage par injection d’une deuxième
partie (100B) du système (100) comportant une tou-
che (110) liée à son tronçon (131) d’arbre de rotation
(130), de sorte que les première et deuxième parties
(100A, 100B) du système (100) sont reliées entre
elles au niveau de l’arbre de rotation (130), dans la
zone de liaison (133) entre lesdits tronçons (131,
132).

Revendications modifiées conformément à la règle
137(2) CBE.

1. Système (100) de touches pour la déconnexion de
bornes (2, 3) automatiques dans un mécanisme
d’appareillage (1), qui comporte une pluralité de tou-
ches (110, 120) attachées à un élément commun,

caractérisé en ce que l’élément commun est
un arbre de rotation (130) divisé en tronçons
(131, 132) qui sont reliés deux à deux par des
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zones de liaison (133), chaque zone de liaison
(133) étant une partie physique qui forme un lien
matériel et solide entre deux tronçons (131, 132)
adjacents, chaque touche (110, 120) étant liée
de manière rigide à un tronçon (131, 132) dis-
tinct de sorte que l’actionnement direct par un
utilisateur de l’une quelconque des touches
(110, 120) entraîne la rotation autour de son axe
longitudinal (L1, L2) du tronçon (131, 132)
auquel cette touche (110, 120) est attachée,
pour déplacer ladite touche (110, 120) suivant
un débattement angulaire déterminé constituant
la course opérationnelle de ladite touche (110,
120),
et en ce que chaque zone de liaison (133) est
agencée pour que la rotation d’un tronçon (131,
132), engendrée par l’actionnement direct de la
touche (110, 120) attachée, maintient immobile
chaque tronçon (131, 132) adjacent ou entraîne
une rotation incidente de chaque tronçon (131,
132) adjacent autour de son axe longitudinal
(L1, L2) pour déplacer la touche adjacente atta-
chée à ce tronçon (131, 132) adjacent suivant
un débattement angulaire incident largement in-
férieur à la course opérationnelle de ladite tou-
che adjacente.

2. Système (100) selon la revendication 1, dans lequel
l’arbre de rotation (130) comporte un tronçon (132)
destiné à tourner autour d’un premier axe de rotation
(R2) et au moins un autre tronçon (131) destiné à
tourner autour d’un deuxième axe de rotation (R1),
parallèle et distinct du premier axe de rotation (R2).

3. Système (100) selon l’une des revendications 1 et
2, qui est une pièce monobloc.

4. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 3,
dans lequel l’arbre de rotation (130) comporte à cha-
que extrémité un élément anti-vibration (139).

5. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 4,
dans lequel l’arbre de rotation (130) comporte au
moins deux zones de maintien (134, 136) par les-
quelles ledit système (130) est destiné à être tenu
dans un socle (10) de mécanisme d’appareillage (1).

6. Système (100) selon la revendication 5, dans lequel
l’arbre de rotation (130) comporte une zone de main-
tien (136) à chacune de ses extrémités.

7. Système (100) selon l’une des revendications 5 et
6, qui comporte au moins trois touches (110, 120)
et dans lequel au moins deux zones de maintien
(134) sont au moins partiellement confondues avec
au moins deux zones de liaison (133) des tronçons
(131, 132).

8. Système selon l’une des revendications 1 à 7 dans
lequel au moins une des zones de liaison est formée
dans un matériau de plus faible résistance à la tor-
sion que le reste de l’arbre de rotation.

9. Système (100) selon l’une des revendications 1 à 8,
dans lequel au moins une des zones de liaison (133)
est conformée pour être reçue et tenue de manière
ajustée dans un socle (10) du mécanisme d’appa-
reillage (1).

10. Mécanisme d’appareillage(1) comportant :

- un socle (10) isolant logeant une pluralité de
bornes (2, 3) de connexion électrique à con-
nexion automatique, chaque borne (2, 3) étant
munie d’une lame de serrage automatique (4), et
- un système (100) selon l’une des revendica-
tions 1 à 9 monté dans le socle (10) isolant de
manière que chaque touche (110, 120), pourvue
d’un élément de déconnexion (111, 121), est
placée à l’extérieur du socle (10) isolant en face
d’une fenêtre (19) dudit socle (10) isolant pour
que ledit élément de déconnexion (111, 121) tra-
verse ladite fenêtre (19) et se positionne en vis-
à-vis de la lame de serrage automatique (4)
d’une des bornes (2, 3).

11. Mécanisme (1) d’appareillage selon la revendication
précédente, dans lequel le système (100) de touche
est du type selon la revendication 9, rapporté dans
le socle (10) isolant de manière que chaque zone de
liaison (133) est maintenue ajustée dans le socle
(10) isolant.

12. Procédé de fabrication d’un système (100) selon
l’une des revendications 1 à 9, selon lequel on réalise
un moulage par injection d’au moins une matière
thermoplastique pour fabriquer d’une seule pièce
chaque touche (110, 120) avec le tronçon (131, 132)
d’arbre de rotation (130) auquel elle est rigidement
liée.

13. Procédé de fabrication selon la revendication 12, se-
lon lequel on moule d’une seule pièce l’ensemble du
système (100).

14. Procédé de fabrication selon l’une des revendica-
tions 12 et 13 d’un système selon la revendication
9, selon lequel on réalise dans un moule au moins
deux injections de matière thermoplastique pour fa-
briquer au moins deux touches (110, 120) adjacen-
tes liées à leurs tronçons (131, 132) respectifs d’ar-
bre de rotation (130), les au moins deux injections
étant réalisées dans le moule en deux points dis-
tincts choisis pour que la ligne de soudure (S) entre
les deux flux de matière thermoplastique injectée soit
positionnée dans la zone de liaison (133) entre les
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deux tronçons (131, 132) adjacents.

15. Procédé de fabrication selon la revendication 12, se-
lon lequel on réalise un moulage par injection d’une
première partie (100A) du système (100) comportant
une touche (120) liée à son tronçon (132) d’arbre de
rotation (130), puis on réalise sur ce premier mou-
lage un surmoulage par injection d’une deuxième
partie (100B) du système (100) comportant une tou-
che (110) liée à son tronçon (131) d’arbre de rotation
(130), de sorte que les première et deuxième parties
(100A, 100B) du système (100) sont reliées entre
elles au niveau de l’arbre de rotation (130), dans la
zone de liaison (133) entre lesdits tronçons (131,
132).
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