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(54) MECANISME DE COMMANDE D’UN DISPOSITIF DE COUPURE DU COURANT

(57)  liestproposé un mécanisme (100) de comman-
de d'un dispositif de coupure du courant (50),
comprenant :

- un levier d’'armement (111),

- un disque d’armement (107), solidaire d’'un arbre d’ar-
mement (300), mobile entre une premiére position (P1)
et une deuxieme position (P2),

- un cliquet de chargement (213), pouvant pivoter entre
une position (P’1) dans laquelle le levier d’armement
(111) entraine le disque d’armement (107) par le cliquet
de chargement (213), a une position (P’2) dans laquelle
le levier d’'armement (111) est libre,

une rotation du levier d’armement (111) faisant passer
le disque d’armement (107) de la position (P1) a la po-
sition (P2) en contraignant un organe élastique (104),

- une butée (217) de maintien du disque d’armement
(107),

- un levier de fermeture (109) configuré pour déclencher
une fermeture du dispositif de coupure (50),

- un organe élastique (112) configuré pour déplacer le
cliquet de chargement (213) de la position (P’1) a la po-
sition (P’2) lorsque le disque d’'armement (107) est main-
tenu par la butée (217), en entrainant le levier de ferme-
ture (109) de fagon a provoquer la fermeture du dispositif
de coupure (50).
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Description
Domaine technique

[0001] La présente invention se rapporte au domaine
des dispositifs de coupure du courant pour un appareil
électrique de distribution de moyenne tension, c’est-a-
dire une tension comprise entre 1 kV et 52 kV. L’invention
concerne plus particulierement un mécanisme de com-
mande de fermeture et d’ouverture d’un tel dispositif de
coupure du courant. L’appareil électrique peut étre par
exemple un interrupteur. L’appareil électrique peut aussi
étre un disjoncteur ou un sectionneur.

Technique antérieure

[0002] Un appareil électrique de moyenne tension,
comme un interrupteur, comprend un contact mobile
pour chaque phase du réseau. Lorsque le courant est
interrompu, les contacts mobiles sont écartés de con-
tacts fixes placés en vis-a-vis des contacts mobiles, de
sorte que le courant est coupé. Afin de fermer le circuit
pour permettre au courant électrique de passer, un mé-
canisme de commande permet de déclencher le dépla-
cement des contacts mobiles. Ce déplacement des con-
tacts mobiles doit étre effectué en quelques millisecon-
des au maximum, afin d’éviter la création d’arc électrique
a la fermeture du circuit, ainsi qu’a I'ouverture du circuit.
Pour obtenir la vitesse de déplacement des contacts cor-
respondant a ces temps de déplacement, le mécanisme
d’ouverture et de fermeture comprend des ressorts qui
sont mis sous contrainte dans une phase d’armement,
puis relachés afin de fournir I'énergie nécessaire a dé-
placer les éléments mobiles.

[0003] Les efforts mécaniques mis en jeu lors du dé-
placement des différentes pieces mobiles du mécanisme
peuvent provoquer une usure du mécanisme a l'ouver-
ture et a la fermeture, ce qui est préjudiciable a la durée
de vie de I'appareil électrique.

[0004] Il est ainsi souhaitable de disposer d’'un méca-
nisme de commande de fermeture et d’ouverture d’'un
dispositif de coupure du courant possédant une fiabilité
mécanique améliorée et une durée de vie augmentée.

Résumé

[0005] A cette fin, I'invention propose un mécanisme
de commande de fermeture et d’ouverture d’un dispositif
de coupure du courant, le mécanisme comprenant :

- un levier darmement,

- un arbre d’'armement en liaison pivot par rapport a
un bati,

- un premier organe élastique comportant un ressort
spiral de fermeture comprenant une extrémité cen-
trale solidaire de I'arbre d’armement etune extrémité
périphérique solidaire d’'une manivelle de comman-
de liée au dispositif de coupure du courant,
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- un disque d’armement, solidaire de I'arbre d’arme-
ment, mobile entre une premiére position dite posi-
tion de repos et une deuxieéme position dite position
d’armement,

- uncliquetde chargement, enliaison pivot par rapport
au disque d’armement, le cliquet de chargement
pouvant passer d’une premiere position dite position
d’entrainement, dans laquelle le levier d’'armement
entraine le disque d’armement par I'intermédiaire du
cliquet de chargement, a une deuxiéme position dite
position libre, dans laquelle le levier d’armement est
libre en rotation par rapport au disque d’armement,
dans lequel une rotation du levier d’armement selon
un premier sens de rotation dit sens d’armement fait
passer le disque d’'armement de la premiéere position
a la deuxieme position en contraignant le premier
organe élastique,

- une butée de maintien configurée pour maintenir le
disque d’armement une fois que le disque d’arme-
ment a atteint la deuxiéme position et que le couple
appliqué sur le disque d’armement par le levier d’ar-
mement devient inférieur au couple fourni par le pre-
mier organe élastique,

- undispositif d’accrochage mobile entre une premie-
re position dans laquelle la manivelle de commande
est maintenue immobile et une deuxiéme position
dans laquelle la manivelle de commande peut se
déplacer sous I'action du ressort spiral de fermeture,

- un levier de fermeture, en liaison pivot par rapport
au bati, configuré pour faire passer le dispositif d’ac-
crochage de la premiére position a la deuxiéme po-
sition et provoquer ainsi la fermeture du dispositif de
coupure de courant,

- un deuxiéme organe élastique configuré pour faire
passer le cliquet de chargement de la position d’en-
trainement a la position libre lorsque le disque d’ar-
mement est maintenu par la butée de maintien,

dans lequel le cliquet de chargement est configuré pour
déplacer le levier de fermeture de la premiére position a
la deuxieme position lorsque le cliquet de chargement
passe de la position d’entrainement a la position libre,
de fagon a provoquer la fermeture du dispositif de cou-
pure de courant.

[0006] Lorsque le levier darmement a suffisamment
tourné, le disque d’armement prend appui sur la butée
de maintien. La force appliquée par le premier organe
élastique est ainsi reprise par la butée de maintien. La
force exercée par le levier d’armement sur le cliquet de
chargement diminue donc jusqu’a pratiquement s’annu-
ler, puisque la tension du premier organe élastique est
reprise par la butée de maintien. La force exercée par le
deuxiéme organe élastique sur le cliquet de chargement
devient alors supérieure a la force de maintien exercée
par le levier d’armement, ce qui fait que le cliquet de
chargement pivote par rapport au disque d’armement et
fait pivoter le levier de fermeture. Le levier de fermeture
déplace le dispositif d’accrochage de la manivelle de
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commande, et libére cette manivelle de commande, qui
se déplace sous l'action du ressort de fermeture. Le dé-
placement de la manivelle de commande provoque la
rotation des contacts électriques mobiles du dispositif de
coupure du courant. Le circuit électrique est ainsi fermé
et permet le passage du courant dans I'appareil électri-
que. Comme le disque d’armement est fixe et en contact
avec la butée de maintien lors du déclenchement de la
fermeture du dispositif de coupure de courant, il N’y a
pas de chocs mécaniques entre le disque d’armement
et la butée de maintien lors de la phase de fermeture.
Les contraintes sur les pieces mobiles sont réduites, et
ce augmente leur longévité. La durabilité du mécanisme
de commande est améliorée.

[0007] Les caractéristiques listées dans les paragra-
phes suivant peuvent étre mises en oeuvre indépendam-
ment les unes des autres ou selon toutes les combinai-
sons techniquement possibles :

[0008] Le batiestunbatidu mécanisme de commande
du dispositif de coupure du courant.

[0009] Le disque d’armement et I'arbre d’armement
forment un ensembile rigide.

[0010] L’ensemble du disque d’armement et de I'arbre
d’armement est mobile entre une premiéere position dite
position de repos et une deuxiéme position dite position
d’armement.

[0011] Le premierorgane élastique comporte en outre
un ressort spiral d’ouverture comprenant une extrémité
centrale solidaire de I'arbre d'armement et une extrémité
périphérique solidaire du bati.

[0012] Le ressort spiral d’ouverture et le ressort spiral
de fermeture sont tous les deux élastiquement contraints
lorsque la rotation du levier d’'armement fait passer le
disque d’armement de la premiére position dite position
de repos a la deuxieme position dite position d’arme-
ment.

La butée de maintien est configurée pour maintenir le
disque d’armement une fois que le disque d’armement
a atteint la deuxiéme position et que le couple appliqué
sur le disque d’armement par le levier d’armement de-
vient inférieur au couple fourni par le ressort spiral
d’ouverture et le ressort spiral de fermeture.

[0013] Le levier de fermeture peut passer d’'une pre-
miére position dite position de repos, dans laquelle le
dispositif d’accrochage maintient la manivelle de com-
mande, de sorte que le courant électrique ne circule pas
dans le dispositif de coupure du courant, a une deuxieme
position dite position de fermeture, dans laquelle le dis-
positif d’accrochage libére la manivelle de commande,
de sorte que le dispositif de coupure du courant est mis
dans une position dans laquelle le courant électrique peut
circuler dans le dispositif de coupure du courant.
[0014] Le dispositif d’accrochage du mécanisme de
commande de fermeture et d’ouverture d’un dispositif de
coupure du courant comprend un basculeur en liaison
pivot par rapport au bati, le basculeur étant mobile entre
une position de maintien de la manivelle de commande
et une position de libération de la manivelle de comman-
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de, et le basculeur est relié au levier de fermeture par
une biellette de liaison.

[0015] Le mécanisme de commande comprend un dis-
que de fermeture solidaire de la manivelle de commande
et en liaison pivot par rapport a I'arbre d’'armement.

Le ressort spiral de fermeture comprend une extrémité
centrale solidaire de I'arbre d’armement et une extrémité
périphérique solidaire de la manivelle de commande.
Le disque de fermeture comprend un galet de maintien.
[0016] Le dispositif d’accrochage comprend un levier
d’activation pouvant effectuer un mouvement de rotation
autour d’'un axe.

[0017] Le levier d’activation est configuré pour sélec-
tivement maintenir en position le disque de fermeture
contre I'effet du ressort spiral de fermeture ou libérer le
disque de fermeture de fagon a permettre sa rotation
sous l'effet du ressort spiral de fermeture.

[0018] Pour cela, une premiere extrémité du levier
d’activation est configurée pour étre en contact avec le
disque de fermeture et une deuxiéme extrémité du levier
d’activation est configurée pour étre en contact avec le
basculeur.

[0019] Selon un aspect du mécanisme de commande,
le cliqguet de chargement comprend une premiéere zone
de poussée configurée pour contraindre le deuxiéme or-
gane élastique lorsque le disque d’armement passe de
la premiére position a la deuxiéme position.

[0020] Le deuxieme organe élastique peut ainsi exer-
cer une force suffisante pour faire pivoter le cliquet de
chargement une fois que le disque d’armement est main-
tenu par la butée de maintien.

[0021] La premiére zone de poussée est distante du
deuxiéme organe élastique lorsque le disque d’arme-
ment est dans la premiére position dite position de repos.
[0022] La premiére zone de poussée est distante du
deuxiéme organe élastique sur une premiére partie de
la course de déplacement du disque d’armement de la
premiére position dite position de repos a la deuxiéme
position dite position d’armement.

[0023] Selon un autre aspect du mécanisme de com-
mande, le cliquet de chargement comprend une deuxie-
me zone de poussée configurée pour entrainer le levier
de fermeture lorsque le cliquet de chargement passe de
la position d’entrainement a la position libre.

[0024] La premiére zone de poussée est formée par
une premiere portion d’un crochet saillant d’'un corps du
cliquet de chargement.

[0025] La deuxiéme zone de poussée est formée par
une deuxiéme portion du crochet saillant du corps du
cliquet de chargement.

[0026] La premiére zone de poussée et la deuxieme
zone de poussée sont disposées sur des bords opposés
du crochet saillant du corps du cliquet de chargement.
[0027] Selonunmode de réalisation du mécanisme de
commande, le levier de fermeture comprend une zone
d’appui configurée pour recevoir une poussée de la
deuxiéme zone de poussée du cliquet de chargement
sous l'action du deuxieme organe élastique.
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[0028] Selon un exemple de réalisation, la zone d’ap-
pui du levier de fermeture s’étend dans un plan parallele
a I'axe de pivot du levier de fermeture.

[0029] Selon un aspect du mécanisme de commande,
I'axe de pivot du cliquet de chargement par rapport au
disque d’armement est paralléle a I'axe de pivot du dis-
que d’armement.

[0030] Selon un aspectdu mécanisme de commande,
la distance entre une extrémité distale du crochet saillant
du corps du cliquet de chargement et I'axe de pivot du
disque d’'armement est inférieure a la distance entre I'ex-
trémité distale du crochet saillant du corps du cliquet de
chargement et 'axe de pivot du cliquet de chargement
par rapport au disque d’armement.

[0031] Cette disposition permet au disque d’'armement
de passer de la position de repos a la position d’arme-
ment sans que le cliquet de chargement ne touche le
levier de fermeture, touten permettant au cliquet de char-
gement d’entrer en contact avec le levier de fermeture
et de faire pivoter celui-ci, lorsque le cliquet de charge-
ment pivote de la position d’entrainement a la position
libre.

[0032] Selonun mode de réalisation du mécanisme de
commande, le cliquet de chargement comporte un loge-
ment configuré pour recevoir un piond’entrainementd’un
levier d’armement, de fagon a entrainerle cliquetde char-
gement et faire passer le disque d’armement de la pre-
miére position a la deuxiéme position.

[0033] Laprésencedulogementetlaliaison pivotentre
le cliquet de chargement et le disque d’armement permet
un engagement sélectif du levier d’'armement avec le cli-
quet de chargement.

[0034] Le logement comprend une paroi d’engage-
ment s’étendant selon une direction sensiblementradiale
au disque d’armement, le pion d’entrainement étant en
contact avec la paroi d’engagement lors de I'entraine-
ment du cliquet de chargement.

[0035] Laparoid’engagements’étend selon une direc-
tion sensiblement perpendiculaire a une droite joignant
la paroid’engagement etl’axe de pivot du cliquet de char-
gementparrapportau disque d'armement. La paroid’en-
gagement s’étend selon une direction sensiblement pa-
rallele a la direction d’extension du pion d’entrainement.
[0036] Ainsi, la force de frottement entre le pion d’en-
trainement et le cliquet de chargement exerce un couple
de maintien élevé du cliquet de chargement par rapport
au disque d’armement, ce qui tend a empécher un pivo-
tement du cliquet de chargement par rapport au disque
d’armement. Cela permet au pion d’entrainement de res-
ter au contact du cliquet de chargement tout au long de
la course d’entrainement de celui-ci.

[0037] Selonun mode de réalisation du mécanisme de
commande, le deuxieme organe élastique est un ressort
de torsion.

[0038] Le deuxieme organe élastique est par exemple
coaxial avec le levier de fermeture.

[0039] Selon un exemple de réalisation, le deuxiéme
organe élastique est monté précontraint.
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[0040] Selon un mode de réalisation du mécanisme e
commande, le disque d’armement comprend un galet
configuré pour rouler le long du pourtour d’un levier d’ac-
crochage lorsque le disque d’armement passe de la pre-
miere position a la deuxiéme position, la butée de main-
tien étant définie par une portion du pourtour du levier
d’accrochage sur lequel le galet peut venir en appui.
[0041] Le profil donné au pourtour du levier d’accro-
chage permet de créer une butée de maintien ne limitant
pas le mouvement du disque d’armement lorsque celui-
cipasse de la position de repos ala position d’armement,
mais empéchant le disque d’armement de revenir a la
position de repos une fois que la position d’'armement
est atteinte.

[0042] L’axederotationdugaletdudisqued’armement
est paralléle a I'axe de rotation du disque d’armement.
[0043] La portion du pourtour du levier d’accrochage
formant butée de maintien pour le galet du disque d’ar-
mement s’étend selon une direction sensiblement paral-
lele a la direction radiale du disque d’armement.

[0044] Le mécanisme de commande comprend une
butée anti-rotation configurée pour bloquer en rotation le
levier d’accrochage lorsque le disque d’armement passe
de la premiere position a la deuxiéme position.

[0045] Selon un exemple de mise en oeuvre du méca-
nisme de commande, l'arbre de rotation du galet du dis-
que d’armement peut coulisser dans une fente du disque
d’armementen contraignantun élément élastique de rap-
pel.

[0046] Selon un aspectdu mécanisme de commande,
le levier d’'armement comprend une tige configurée pour
s’engager coaxialement dans I'arbre d’armement.
[0047] Le levier d’armement comprend un pion qui
s’étend selon un axe paralléle a I'axe du levier d’arme-
ment.

[0048] Le pion est lié au corps du levier d’'armement
par une projection latérale s’étendant perpendiculaire-
ment a I'axe du levier d’armement.

[0049] En position d’engagement du levier d’arme-
ment, le levier d’armement et I'arbre d’armement sont
coaxiaux.

[0050] Selon un mode de réalisation, le levier d’arme-
ment est configuré pour étre entrainé manuellement par
un opérateur. Le levier darmement comprend une tige
de préhension s’étendant perpendiculairemental’axe du
levier d’armement.

[0051] Selon un autre mode de réalisation, le levier
d’armement est entrainé par un moteur électrique.
[0052] Le mécanisme de commande peutcomprendre
un premier ressort de rappel du cliquet de chargement
configuré pour maintenir le cliquet de chargement dans
la position d’entrainement lorsque le disque d’armement
est dans la premiére position dite position de repos.
[0053] Le mécanisme de commande peutcomprendre
un deuxiéme ressort de rappel du cliquet de chargement
configuré pour maintenir le cliquet de chargement dans
la position libre lorsque le disque d’armement passe de
la deuxiéme position a la premiére position.
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[0054] La divulgation concerne aussi un dispositif de
coupure de courant comportant un mécanisme de com-
mande tel que décrit précédemment.

[0055] La divulgation se rapporte également a un ap-
pareil électrique comportant un dispositif de coupure de
courant tel que décrit ci-dessus, le dispositif de coupure
étant agencé pour sélectivement autoriser ou interdire le
passage de courant dans I'appareil électrique.

Bréve description des dessins

[0056] D’autres caractéristiques, détails et avantages
apparaitront a la lecture de la description détaillée ci-
apres, et a 'analyse des dessins annexés, sur lesquels :

[Fig. 1] est une représentation schématique d’un ap-
pareil électrique intégrant un mécanisme de com-
mande selon l'invention,

[Fig. 2] est une vue de cbte, partielle, d’'un mécanis-
me de commande selon l'invention, le mécanisme
de commande étant placé dans une premiere posi-
tion,

[Fig. 3] est une autre vue de cbté, partielle, du mé-
canisme de commande de la figure 2, le mécanisme
de commande étant placé dans une deuxiéme po-
sition,

[Fig. 4] est une autre vue de coté, partielle, du mé-
canisme de commande de la figure 2, le mécanisme
de commande étant placé dans une troisieme posi-
tion,

[Fig. 5] est une autre vue de cbté, partielle, du mé-
canisme de commande de la figure 2, le mécanisme
de commande étant placé dans une quatrieme po-
sition,

[Fig. 6] est une autre vue de coté, partielle, du mé-
canisme de commande de la figure 2, le mécanisme
de commande étant placé dans une cinquiéme po-
sition,

[Fig. 7] est une autre vue de cbté, partielle, du mé-
canisme de commande de la figure 2, le mécanisme
de commande étant placé dans une sixiéme posi-
tion,

[Fig. 8] est une vue en perspective, partielle, du mé-
canisme de commande des figures 2 a 7,

[Fig. 9] est une autre vue en perspective, partielle,
du mécanisme de commande des figures 2 a 7,

[Fig. 10] est une vue de c6té du mécanisme de com-
mande représenté a la figure 9.
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Description des modes de réalisation

[0057] Afin de faciliter la lecture des figures, les diffé-
rents éléments ne sont pas nécessairement représentés
al’échelle. Sur ces figures, les éléments identiques por-
tent les mémes références. Certains éléments ou para-
meétres peuvent étre indexés, c’est-a-dire désignés par
exemple par premier élément ou deuxiéme élément, ou
encore premier paramétre et second paramétre, etc. Cet-
te indexation a pour but de différencier des éléments ou
parametres similaires, mais non identiques. Cette in-
dexation n’'implique pas une priorité d’'un élément, ou pa-
rametre par rapport a un autre et on peut interchanger
les dénominations. Quand il est précisé qu’'un sous-sys-
teme comporte un élément donné, cela n’exclut pas la
présence d’autres éléments dans ce sous-systéeme.
[0058] Onareprésenté surlafigure 1 unappareil élec-
trique 10 comportant un dispositif de coupure de courant
50. Le dispositif de coupure de courant 50 est agencé
pour sélectivement autoriser ou interdire le passage de
courant dans l'appareil électrique 10.

[0059] L’appareil électrique 10 comprend trois conduc-
teurs électriques 11, 12, 13 correspond respectivement
aux trois phases d’un circuit électrique de moyenne ten-
sion. Chaque conducteur électrique 11, 12, 13 comprend
respectivementun contact mobile 21, 22, 23 etun contact
fixe 24, 25, 26. Les contacts mobiles 21, 22, 23 du dis-
positif de coupure de courant 50 sont mobiles en rotation
entre une position dans laquelle les contacts mobiles 21,
22, 23 sont respectivement éloignés des contacts fixes
24, 25, 26, et une position dans laquelle les contacts
mobiles 21, 22, 23 sont respectivement au contact des
contacts fixes 24, 25, 26.

[0060] Le dispositif de coupure de courant 50 compor-
tant un mécanisme 100 de commande qui va étre décrit
ci-dessous.

[0061] Le mécanisme 100 de commande de fermeture
et d’ouverture d’un dispositif de coupure du courant 50
comprend :

- unlevier darmement 111,

- unarbred’armement 300 en liaison pivot par rapport
a un bati 200,

- unpremier organe élastique 104 comportant un res-
sort spiral de fermeture 106 comprenant une extré-
mité centrale 106a solidaire de I'arbre d’armement
300 et une extrémité périphérique 106b solidaire
d’une manivelle de commande 250 liée au dispositif
de coupure du courant 50,

- undisque d’'armement 107, solidaire de I'arbre d’ar-
mement 300, mobile entre une premiere position P1
dite position de repos et une deuxiéme position P2
dite position d’armement,

- un cliquet de chargement 213, en liaison pivot par
rapport au disque d’armement 107, le cliquet de
chargement 213 pouvant passer d’'une premiere po-
sition P’1 dite position d’entrainement, dans laquelle
le levier d’armement 111 entraine le disque d’arme-
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ment 107 par l'intermédiaire du cliquet de charge-
ment 213, a une deuxiéme position P’2 dite position
libre, dans laquelle le levier d’'armement 111 est libre
en rotation par rapport au disque d’armement 107,
une rotation du levier d’'armement 111 selon un pre-
mier sens de rotation dit sens d’armement faisant
passer le disque d’armement 107 de la premiére po-
sition P1 a la deuxiéme position P2 en contraignant
le premier organe élastique 104,

- unebutée de maintien 217 configurée pour maintenir
le disque d’armement 107 une fois que le disque
d’armement 107 a atteint la deuxiéme position P2 et
que le couple appliqué surle disque d’armement 107
par le levier darmement 111 devient inférieur au
couple fourni par le premier organe élastique 104,

- undispositif d’accrochage 80 mobile entre une pre-
miere position dans laquelle la manivelle de com-
mande 250 est maintenue immobile etune deuxiéme
position dans laquelle la manivelle de commande
peut se déplacer sous l'action du ressort spiral de
fermeture 106,

- un levier de fermeture 109, en liaison pivot par rap-
port au bati 200, configuré pour faire passer le dis-
positif d’accrochage 80 de la premiére position a la
deuxiéme position et provoquer ainsi la fermeture
du dispositif de coupure de courant 50,

- un deuxieme organe élastique 112 configuré pour
faire passer le cliquet de chargement 213 de la po-
sition d’entrainement P’1 a la position libre P’2 lors-
que le disque d’'armement 107 est maintenu par la
butée de maintien 217,

et le cliquet de chargement 213 est configuré pour dé-
placer le levier de fermeture 109 de la premiére position
a la deuxieme position lorsque le cliquet de chargement
213 passe de la position d’entrainement P’1 a la position
libre P’2, de fagon a provoquer la fermeture du dispositif
de coupure de courant 50.

[0062] Une fois que le levier darmement 111 a sulffi-
samment tourné lors la manoeuvre d’armement, la force
appliquée par le premier organe élastique 104 peut ainsi
étre reprise par la butée de maintien 217, car le disque
d’armement 107 peut prendre appui surla butée de main-
tien 217. La force exercée par le levier d'armement 111
sur le cliquet de chargement 213 diminue donc jusqu’a
pratiguement s’annuler. La force exercée par le deuxie-
me organe élastique 112 sur le cliquet de chargement
213 devient alors supérieure a la force de maintien exer-
cée par le levier darmement 111, cette force de maintien
résultant du frottement entre le levier d’armement 111 et
le cliquet de chargement 213. Le cliquet de chargement
213 peut ainsi pivoter par rapport au disque d’armement
107 sous l'action du deuxiéme organe élastique 112, et
déclencher la rotation du levier de fermeture 109. Le le-
vier de fermeture 109 entraine la libération du dispositif
d’accrochage 80, ce qui permet de libérer la manivelle
de commande 250 et provoque la rotation des contacts
électriques mobiles du dispositif de coupure du courant
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50. Le circuit électrique est ainsi fermé, ce qui permet le
passage du courant électrique dans 'appareil électrique
10. Comme le disque d’armement 107 est fixe et en con-
tactaveclabutée de maintien 217 lors du déclenchement
de la fermeture du dispositif de coupure de courant 50,
il N’y a pas de chocs mécaniques entre le disque d’ar-
mement 107 et la butée de maintien 217 lors de la phase
de fermeture du circuit électrique. Les contraintes méca-
niques sur les pieces du mécanisme de commande 100
sontréduites, etce augmente leurlongévité. La durabilité
du mécanisme de commande 100 est améliorée.
[0063] Le bati 200 est un bati du mécanisme de com-
mande 100 du dispositif de coupure du courant 50. Le
bati 200 est rigide et supporte mécaniquement les diffé-
rentes pieces du mécanisme de commande 100. Le bati
200 est représenté schématiquement sur la figure 8, et
n’est pas représenté sur les autres figures.

[0064] Le disque d’armement 107 et l'arbre d’arme-
ment 300 forment un ensemble rigide. Le disque d’arme-
ment 107 peut étre fixé a I'arbre d’armement 300 par
exemple par sertissage, ou par soudure.

[0065] Le disque d’'armement 107 a une forme géné-
rale de disque ajouré. Le disque d'armement 107 s’étend
dans un plan perpendiculaire a I'axe de rotation D1 de
I'arbre d’'armement 300. Le disque d’armement 107 est
par exemple formé dans une tole plane.

[0066] L’ensemble du disque d’armement 107 et de
I'arbre d’armement 300 est mobile entre une premiére
position P1, dite position de repos, et une deuxiéme po-
sition P2 dite position d’armement.

[0067] Le levier darmement 111 comprend une tige
111d configurée pour s’engager coaxialement dans I'ar-
bre d’armement 300. Le corps cylindrique 111a du levier
d’armement 111 se prolonge par la tige 111d. L’arbre
d’armement 300 comprend a une extrémité axiale une
chambre cylindrique pouvant recevoir la tige 111d.
[0068] En position d’engagement du levier d’arme-
ment 111, le levierd’armement 111 etl’arbre d’armement
300 sont coaxiaux, comme représenté sur la figure 8.
L’axe D1 est 'axe commun du levier d'armement 111 et
de l'arbre d’armement 300.

[0069] Le levier darmement 111 comprend un pion
111c qui s’étend selon un axe paralléle a I'axe du levier
d’armement 111. L’axe du pion 111c est distant de I'axe
D1. Le pion 111c est lié au corps 111a du levier d’'arme-
ment 111 par une projection latérale 111b s’étendant per-
pendiculairement a I'axe du levier d’armement 111.

Le pion d’entrainement 111c permet d’entrainer en rota-
tion le disque d’armement 107, par l'intermédiaire du cli-
quet de chargement 213.

[0070] Selon le mode de réalisation illustré, le levier
d’armement 111 est configuré pour étre entrainé manuel-
lement par un opérateur. Lorsque I'opérateur souhaite
réaliser une fermeture du circuit électrique de I'appareil
électrique 10, il introduit le levier d’'armement 111 dans
I'arbre d’armement 300 afin de réaliser la manoeuvre du
mécanisme de commande 100.

[0071] Le levier darmement 111 comprend une tige
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de préhension s’étendant perpendiculairement al'axe du
levier d’arment 111. La tige de préhension, non repré-
sentée sur les figures, a une longueur procurant un bras
de levier suffisant pour que la manoeuvre du mécanisme
de commande 100 soit facile pour I'opérateur. La ma-
noeuvre du levier d’armement, par I'intermédiaire de la
tige de préhension, fait passer 'ensemble du disque d’ar-
mement 107 et de I'arbre d’armement 300 de la premiere
position P1, dite position de repos, a la deuxiéme position
P2 dite position d’armement. Une fois la fermeture du
circuit réalisé, le levier d’'armement 111 peut étre dégagé
de l'arbre d’armement 300.

[0072] Selon un autre mode de réalisation, non repré-
senté, le levier d'armement 111 est entrainé par un mo-
teur électrique. Dans ce cas, I'opérateur active le pilotage
du moteur électrique pour déclencher la manoeuvre du
mécanisme de commande. Le principe de fonctionne-
ment du mécanisme de commande 100 reste identique.
Lelevierd’armement 111 estdans ce mode de réalisation
lié en permanence avec l'arbre d’armement 300.
[0073] Le cliquet de chargement 213 est configuré
pour pivoter par rapport au disque d’'armement 107, selon
un axe de pivot D2. L’axe de pivot D2 du cliquet de char-
gement 213 par rapport au disque d’armement 107 est
parallele a I'axe de pivot D1 du disque d’armement 107.
[0074] Le cliquet de chargement 213 est fixe en trans-
lation par rapport au disque d’armement 107. Le cliquet
de chargement 213 est plan. Le cliquet de chargement
213 est par exemple formé dans une téle plane.

[0075] Le premier organe élastique 104 comprend un
ressort spiral de fermeture 106 comprenant une extré-
mité centrale 106a solidaire de I'arbre d’armement 300
et une extrémité périphérique 106b solidaire d’'une ma-
nivelle de commande 250.

On entend, par le fait que deux piéces sont solidaires
I'une de l'autre, que ces deux pieces sontrigidementliées
'une a l'autre.

Comme illustré sur la figure 10, 'extrémité centrale 106a
est encastrée dans une fente 300a s’étendant radiale-
ment vers le centre de I'arbre 300.

[0076] Le premier organe élastique 104 comprend en
outre un ressort spiral d’ouverture comprenant une ex-
trémité centrale solidaire de I'arbre d’armement 300 et
une extrémité périphérique solidaire du bati 200.
[0077] Le ressort spiral d’ouverture et le ressort spiral
de fermeture 106 sont tous les deux mis en tension lors
de la rotation de I'arbre d’armement 300.

[0078] La butée de maintien 217 est configurée pour
maintenir le disque d’armement 107 une fois que le dis-
que d’'armement 107 a atteint la deuxiéme position P2
et que le couple appliqué sur le disque d’armement 107
par le levier d’armement 111 devient inférieur au couple
appliqué par le ressort spiral d’'ouverture et le ressort
spiral de fermeture 106.

[0079] Le levier de fermeture 109 peut passer d’'une
premiére position P"1 dite position de repos, dans laquel-
le le dispositif d’accrochage 80 maintient la manivelle de
commande 250, de sorte que le courant électrique ne
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circule pas dans le dispositif de coupure du courant 50,
a une deuxieme position P"2 dite position de fermeture,
dans laquelle le dispositif d’accrochage 80 libére la ma-
nivelle de commande 250, de sorte que le dispositif de
coupure du courant 50 est mis dans une position dans
laquelle le courant électrique peut circuler dans le dispo-
sitif de coupure du courant 50.

[0080] Dans la premiere position P"1 dite position de
repos, le ressort de fermeture 106 est maintenu sous
contrainte. Dans la deuxieme position P"2 dite position
de fermeture, le ressort de fermeture 106 est libéré, de
sorte que I'énergie potentielle élastique accumulée par
le ressort de fermeture 106 lors de la manoeuvre d’ar-
mement permet d’actionner les contacts mobiles du dis-
positif de coupure de courant 50 et d’ainsi fermerle circuit
électrique. Pour cela, les contacts mobiles 21, 22, 23
correspondant chacun a une phase du circuit électrique
pivotent conjointement de fagon a venir chacun respec-
tivement en contact avec un contact fixe 24, 25, 26.
Les composants internes établissant une liaison cinéma-
tique entre la manivelle de commande 250 et les contacts
mobiles 21, 22, 23 n’ont pas été représentés de maniere
détaillée, et sont schématisés sur la figure 10 par la ligne
en pointillés avec le signe 90.

[0081] Les figures 9 et 10 illustre plus particulierement
les composants réalisant le déplacement des contacts
mobiles du dispositif de coupure du courant 50.

[0082] Le dispositif d’accrochage 80 du mécanisme
100 de commande de fermeture et d’ouverture d’un dis-
positif de coupure du courant 50, détaillé sur la figure 9,
comprend un basculeur 115 en liaison pivot par rapport
au bati 200.

[0083] Le basculeur 115 est mobile entre une position
de maintien de la manivelle de commande 250 et une
position de libération de la manivelle de commande 250.
Le basculeur 115 estrelié au levier de fermeture 109 par
une biellette de liaison 120.

[0084] Le mécanisme 100 de commande comprend
un disque de fermeture 108 solidaire de la manivelle de
commande 250 et en liaison pivot par rapport a I'arbre
d’armement 300. Le sous-ensemble formé par le disque
de fermeture 108 et la manivelle de commande 250 est
ainsi en liaison pivot par rapport a I'arbre d’armement
300. Le disque de fermeture 108 et la manivelle de com-
mande 250 pivotent tous les deux par rapport a l'arbre
d’armement 300, et sont axialement décalés I'un par rap-
port a I'autre le long de I'arbre d’'armement 300.

Le ressort spiral de fermeture 106, visible sur la figure
10, comprend une extrémité centrale 106a solidaire de
I'arbre d’armement 300 et une extrémité périphérique
106b solidaire de la manivelle de commande 250.
[0085] Le disque de fermeture 108 comprend un galet
de maintien 230. Le galet de maintien 230 peut coulisser
dans une fente radiale 108c du disque de fermeture 108.
Le disque de fermeture 108 et le disque d’armement 107
sont coaxiaux et sont décalés I'un par rapport a l'autre
le long de I'arbre d’armement 300. La comparaison des
figures 8 et 9 illustre ce décalage le long de la direction
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d’extension axiale de 'arbre d’'armement 300.

[0086] Le dispositif d'accrochage 80 comprend un le-
vier d’activation 215 pouvant effectuer un mouvementde
rotation autour d’'un axe D7.

Le levier d’activation 215 est configuré pour sélective-
ment maintenir en position le disque de fermeture 108
contre I'effet du ressort spiral de fermeture 106 ou libérer
le disque de fermeture 108 de fagon a permettre sa ro-
tation sous I'effet du ressort spiral de fermeture 106.
Pour cela, une premiéere extrémité 215a du levier d’acti-
vation 215 est configurée pour étre en contact avec le
disque de fermeture 108 et une deuxiéme extrémité 215b
du levier d’activation 215 est configurée pour étre en con-
tact avec le basculeur 115.

La manivelle de commande 250 est solidaire du disque
de fermeture 108 et 'ensemble est en liaison pivot par
rapport a I'arbre d’armement 300.

Le basculeur 115 comprend une zone d’accroche 115b
de la biellette de liaison 120, visible sur les figures 2 a 6.
Comme on peut le voir sur la figure 9, le basculeur 115
comprend également une demi-lune 117, c’est-a-dire
une portion en forme d’un demi-cylindre pouvant pivoter
autour d’un axe D6.

Le levier d’activation 215 a une forme générale en L avec
une premiére extrémité 215a et une deuxieéme extrémité
215b. Suivant la position angulaire du basculeur 115, le
levier d’activation 215 est maintenu par la demi-lune 117
au niveau de sa deuxieme extrémité 215b, ou peut se
dégagerde lademi-lune 117. Dans la position de la figure
9, le galet de maintien 230 est en appui sur le levier 215
au niveau de sa premiere extrémité 215a, et le levier 215
est en appui contre la portion en demi-lune 117 du bas-
culeur 115 au niveau de sa deuxiéme extrémité 215b.
Le levier 215 étant bloqué par la demi-lune 117 du bas-
culeur 115, le levier 215 ne peut pas tourner sous I'effet
du couple appliqué parle ressortde fermeture 106. Autre-
ment dit, le dispositif d’accrochage 80 bloque la rotation
de I'ensemble du disque de fermeture 108 et de la ma-
nivelle de commande 250 sous I'action du ressort de fer-
meture 106. La figure 9 représente le dispositif d’accro-
chage 80 mobile dans la premiere position, dans laquelle
la manivelle de commande 250 est maintenue immobile.
Lorsque le levier de fermeture 109 entraine en rotation
le basculeur 115 par lintermédiaire de la biellette de
liaison 120, la deuxiéme extrémité 215b du levier d’acti-
vation 215 est dégagée de la demi-lune 117. Le levier
d’activation 215 peut alors pivoter par rapport a 'axe D7
sous |'effet du couple appliqué au niveau de la premiere
extrémité 215a par le galet de maintien 230, sous I'effet
de I'état de tension du ressort de fermeture 106.

Le signe F6 schématise le sens de rotation du levier d’ac-
tivation 215 sous I'effet du couple appliqué par le ressort
de fermeture 106 par I'intermédiaire du galet 230. L’en-
semble formé par le disque de fermeture 108 et la ma-
nivelle de commande 250 pivote selon le sens de rotation
indiqué par le signe F7.

La manivelle de commande 250 fait ainsi pivoter les con-
tacts 21, 22, 23, ce qui permet le passage du courant
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dans l'appareil électrique 10. Pour cela, une ouverture
250a de la manivelle de commande 250, en forme de
fente, actionne une liaison cinématique 90 liée aux con-
tacts 21, 22, 23.

Laliaison cinématique 90 entre la manivelle de comman-
de 250 et les contacts 21, 22, 23 n’a pas été représentée
en détail, et représentée de maniére schématique sur la
figure 10.

[0087] Les figures 2 a 6 illustrent plus particulierement
des composants du mécanisme de commande 100 per-
mettant de commander le dispositif d’accrochage 80 pour
libérer la manivelle de commande 250.

[0088] Le cliquet de chargement 213 comprend une
premiére zone de poussée 213f configurée pour con-
traindre le deuxiéme organe élastique 112 lorsque le dis-
que d’armement 107 passe de la premiére position P1 a
la deuxieme position P2.

[0089] Le deuxieme organe élastique 112 peut ainsi
exercer une force suffisante pour faire pivoter le cliquet
de chargement 213 une fois que le disque d’armement
107 est maintenu par la butée de maintien 217.

[0090] La premiére zone de poussée 213f est distante
du deuxieme organe élastique 112 lorsque le disque d’ar-
mement 107 est dans la premiére position P1 dite posi-
tion de repos.

[0091] La premiére zone de poussée 213f est distante
du deuxiéme organe élastique 112 sur une premiére par-
tie de la course de déplacement du disque d’armement
107 de la premiére position P1, dite position de repos, a
la deuxiéme position P2, dite position d’armement.
[0092] Autrement dit, le cliquet de chargement 213
n’est pas en contact avec le deuxieme organe élastique
112 lorsque le disque d’armement 107 est dans la pre-
miere position P1, ni pendant une phase initiale de la
course de déplacement du disque d’armement 107. La
figure 2 correspond a cet état.

[0093] Le cliquet de chargement 213 comprend une
deuxiéme zone de poussée 213g configurée pour entrai-
ner le levier de fermeture 109 lorsque le cliquet de char-
gement 213 passe de la position d’entrainement P’1 a la
position libre P’2.

[0094] La deuxiéme zone de poussée 213g est confi-
gurée pour exercer une poussée sur le levier de ferme-
ture 109 lorsque le cliquet de chargement 213 passe de
la position d’entrainement P’1 a la position libre P’2, de
fagon a faire pivoter le levier de fermeture 109. Le levier
de fermeture 109 peut pivoter autour de I'axe de pivot D3.
[0095] La premiére zone de poussée 213f est formée
par une premiere portion d’'un crochet 213d saillant d’'un
corps 213c du cliquet de chargement 213. La deuxieme
zone de poussée 213g est formée par une deuxieme
portion du crochet 213d saillant du corps 213c du cliquet
de chargement 213.

[0096] Lapremiére zone de poussée 213f etla deuxié-
me zone de poussée 213g sont disposées sur des bords
opposés du crochet 213d saillant du corps 213c du cli-
quet de chargement 213.

[0097] Le levier de fermeture 109 comprend une zone
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d’appui 109a configurée pour recevoir une poussée de
la deuxieme zone de poussée 213g du cliquet de char-
gement 213 sous I'action du deuxiéme organe élastique
112.

[0098] La zone d’appui 109a du levier de fermeture
109 s’étend dans un plan paralléle a I'axe de pivot D3 du
levier de fermeture 109. Selon I'exemple illustré, la zone
d’appui 109a du levier de fermeture 109 s’étend dans un
plan passant par I'axe de pivot D3.

[0099] Le levier de fermeture 109 a la forme générale
d’'un secteur angulaire dont le sommet coincide sensi-
blement avec I'axe de rotation D3.

[0100] Le mécanisme 100 de commande comprend
un basculeur 115 configuré pour entrainer le dispositif
d’accrochage 80 et provoquer ainsi la fermeture du dis-
positif de coupure de courant 50. Le basculeur 115 est
en liaison pivot par rapport au bati 200. Le basculeur 115
est relié au levier de fermeture 109 par une biellette de
liaison 120. Le basculeur 115 est configuré pour entrainer
le dispositif d’accrochage 80 et provoquer ainsi la ferme-
ture du dispositif de coupure de courant 50.

Le basculeur 115 a une forme longiligne, et peut pivoter
autour d’un axe D6 distant de chaque extrémité du bas-
culeur 115.

[0101] Le cliquet de chargement 213 passe de la pre-
miére position P’1, dite position d’entrainement, a la
deuxiéme position P’2, dite position libre, par un mouve-
mentde pivotement. L’amplitude angulaire ade la course
de pivotement du cliquet de chargement 213 par rapport
au disque d’armement 107 est comprise entre 5° et 40°.
Cette amplitude angulaire a du déplacement cliquet de
chargement 213 autour de I'axe D2 est schématisée a
la figure 6.

[0102] Comme représenté sur la figure 7, la distance
L1 entre une extrémité distale 213h du crochet 213d
saillant du corps 213c du cliquet de chargement 213 et
I'axe de pivot D1 du disque d’armement 107 estinférieure
ala distance L2 entre I'extrémité distale 213h du crochet
213d saillant du corps 213c du cliquet de chargement
213 et I'axe de pivot D2 du cliquet de chargement 213
par rapport au disque d’armement 107.

[0103] Grace acette disposition, le disque d’armement
107 peut passer de la position de repos P1 a la position
d’armement P2 sans que le cliquet de chargement 213
ne touche le levier de fermeture 109. A l'inverse, lorsque
le cliquet de chargement 213 pivote de la position d’en-
trainement P’1 a la position libre P'2 sous I'action du
deuxieme organe élastique 112, le cliquetde chargement
213 rencontre le levier de fermeture 109 et fait pivoter
celui-ci. Le levier de fermeture 109 fait ainsi pivoter le
basculeur 115, sous l'effet de la traction générée par la
biellette de liaison 120.

[0104] Sur la figure 7, le signe T1 schématise la tra-
jectoire de I'extrémité distale 213h du crochet 213d lors
la rotation du disque d’armement 107 autour de I'axe D1.
Le signe T2 schématise la trajectoire de I'extrémité dis-
tale 213h du crochet 213d lors la rotation du cliquet de
chargement 213 autour de 'axe D2.
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La zone hachurée désignée par le signe A indique la
zone dans laquelle la trajectoire T2 est plus éloignée de
'axe D1 que la trajectoire T1, ce qui permet au cliquet
de chargement 213 de ne pas toucher le levier de fer-
meture 109 lors de la rotation du disque d’armement se-
lon le sens de rotation indiqué par la fleche F2, et d’ac-
tionner le levier de fermeture 109 lors de la rotation du
cliquet de chargement 213 selon le sens de rotation in-
diqué par la fleche F4.

[0105] Le cliquet de chargement 213 comporte un lo-
gement 213e configuré pour recevoir le pion d’entraine-
ment111cdulevierd’armement 111, de fagonaentrainer
le cliquet de chargement 213 et faire passer le disque
d’armement 107 de la premiére position P1 ala deuxiéme
position P2.

[0106] Laprésencedulogement213eetlaliaison pivot
entre le cliquet de chargement 213 et le disque d’arme-
ment 107 permet un engagement sélectif du levier d’'ar-
mement 111 avec le cliquet de chargement 213. Ainsi,
suivant la position angulaire du cliquet de chargement
213 par rapport au disque d’armement 107, le pion d’en-
trainement 111c dulevier darmement 111 peut soits’en-
gager dans le logement 213e et permettre au levier d’ar-
mement 111 d’entrainer le disque d’armement 107, soit
laisser le pion d’entrainement 111 libre par rapport au
disque d’armement 107.

[0107] Lelogement213e comprend une paroi d’enga-
gement 213b s’étendant selon une direction A1 sensi-
blement radiale au disque d’'armement 107. Le pion d’en-
trainement 111c est en contact avec la paroi d’engage-
ment 213b lors de I'entrainement du cliquet de charge-
ment 213.

[0108] Comme mis en évidence sur la figure 5, la paroi
d’engagement 213b s’étend selon une direction A1 sen-
siblement perpendiculaire a une droite A2 joignant la pa-
roi d’engagement 213b et I'axe de pivot D2 du cliquet de
chargement 213 par rapport au disque d’armement 107.
La paroi d’engagement 213b s’étend ainsi selon une di-
rection A1 sensiblement paralléle a la direction d’exten-
sion du pion d’entrainement 111c.

[0109] Ainsi, lorsque le pion d’entrainement 111c en-
traine le disque d’armement 107 par l'intermédiaire du
cliquet de chargement 213, la force de frottement entre
le pion d’entrainement 111c et le cliquet de chargement
213 exerce un couple de maintien élevé du cliquet de
chargement 213 par rapport au disque d’armement 107,
ce quitend a empécher un pivotement du cliquet de char-
gement 213 par rapport au disque d’armement 107. Cela
permet au pion d’entrainement 111c de rester au contact
du cliquet de chargement 213 tant que le levier d’arme-
ment 111 exerce un couple d’entrainement sur le cliquet
de chargement 213, c’est a dire tout au long de la course
d’entrainement du disque d’armement 107.

[0110] Le deuxiéme organe élastique 112 est un res-
sort de torsion. Le deuxiéme organe élastique 112 est
ici coaxial avec le levier de fermeture 109. Le ressort de
torsion 112 comprend deux brins rectilignes reliés par un
enroulement de spires concentriques.
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Le deuxieme organe élastique 112 est par exemple mon-
té précontraint.

[0111] Le disque d’armement 107 comprend un galet
220 configuré pour rouler le long du pourtour d'un levier
d’accrochage 214 lorsque le disque d’armement 107
passe de la premiere position P1 a la deuxiéme position
P2. La butée de maintien 217 est définie par une portion
du pourtour du levier d’accrochage 214 sur lequel le galet
220 peut venir en appui.

[0112] Le profil donné au pourtour du levier d’accro-
chage 214 permet de créer une butée de maintien ne
limitant pas le mouvement au disque d’armement 107
lorsque celle-ci passe de la position de repos P1 a la
position d’armement P2, mais empéchant le disque d’'ar-
mement 107 de revenir a la position de repos P1 une fois
que la position d’armement P2 est atteinte.

[0113] Le levier d’accrochage 214 a une forme géné-
rale longiligne, et peut pivoter autour d’'un axe D5 distant
de chaque extrémité. Une portion 214c du pourtour du
levier d’accrochage 214 forme une surface de roulement
pour le galet 220, a la maniére d’'un chemin de came.
[0114] Le galet 220 posséde un axe de rotation D4.
L’axe de rotation D4 du galet 220 du disque d’armement
107 est paralléle a I'axe de rotation D1 du disque d’ar-
mement 107.

[0115] La portion du pourtour du levier d’accrochage
214 formant butée de maintien 217 pour le galet 220 du
disque d’armement 107 s’étend selon une direction A3
sensiblement paralléle a une direction radiale du disque
d’armement 107.

[0116] Le mécanisme de commande 100 comprend
une butée anti-rotation 125 configurée pour bloquer en
rotation le levier d’accrochage 214 lorsque le disque d’'ar-
mement 107 passe de la premiére position P1 a la
deuxiéme position P2.

[0117] La butée anti-rotation 125 a ici une forme de
demi-lune. Une extrémité 214a du levier d’accrochage
214, opposée a la butée de maintien 217 par rapport a
I'axe de pivot D5 du levier d’accrochage 214, esten appui
sur la butée anti-rotation 125, ce qui empéche le levier
d’accrochage 214 de tourner sous la poussée exercée
par le galet 220.

[0118] L’arbre de rotation du galet 220 peut coulisser
dans une fente 107¢ du disque d’armement 107 en con-
traignant un élément élastique de rappel.

[0119] Le mécanisme de commande 100 comprend
un premier ressort de rappel 221 du cliquet de charge-
ment 213 configuré pour maintenir le cliquet de charge-
ment 213 dans la position d’entrainement P’1 lorsque le
disque d’'armement 107 est dans la premiére position P1
dite position de repos.

[0120] Le mécanisme de commande 100 comprend
un deuxieme ressort de rappel 222 du cliquet de char-
gement 213 configuré pour maintenir le cliquet de char-
gement 213 dans la position libre P’2 lorsque le disque
d’armement 107 passe de la deuxiéme position P2 a la
premiére position P1.

[0121] Lesaxesde pivot D1,D2, D3, D4, D5, D6 et D7
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sont paralléles entre eux.

[0122] Les figures 2 a 6 représentent différentes pha-
ses successives d’'une manoeuvre du mécanisme de
commande 100 visant a fermer le circuit électrique de
I'appareil électrique 10 afin de permettre une circulation
de courant. Les vues 2 a 6 sont dans un ordre chrono-
logique.

[0123] La figure 2 illustre la position initiale des diffé-
rentes pieces du mécanisme de commande 100 au début
de la manoeuvre visant a fermer le circuit électrique.

Le levier d'armement 111 est déja inséré dans l'arbre
d’armement 300, I'étape d’insertion du levier d’armement
111 dans I'arbre d’armement 300 n’a pas été représen-
tée.

[0124] Surlafigure 2, le premier ressort de rappel 221
est en contact avec le cliquet de chargement 213, et
maintient le cliquet de chargement 213 dans la position
d’entrainement P’1. Le pion d’entrainement 111c du le-
vier d’armement 111 est engagé dans le logement 213e
du cliquet de chargement 213, et le bord du pion 111¢c
est en appui contre la surface 213b du cliquet de char-
gement 213.

La fleche F1 indique le couple appliqué au levier d’arme-
ment 111 par 'opérateur effectuant 'opération de ferme-
ture du circuit. La fleche F2 indique le sens de rotation
du disque d’armement 107 résultant du couple appliqué
sur le levier d’armement 111.

Le galet 220 roule sur le pourtour du levier d’accrochage
214 pendant le déplacement du disque d’'armement 107.
Le crochet213d du cliquet de chargement 213 est distant
du deuxiéme organe élastique 112.

[0125] La figure 3 illustre la position des différentes
pieces du mécanisme de commande 100 en fin de la
course de déplacement du levier d’armement 111, c’est-
a-dire lorsque I'amplitude de déplacement est maximale.
Dans cette position, I'opérateur exerce un couple sur le
levier d’'armement 111 de fagon a maintenir le disque
d’armement 107 dans la position correspondant au dé-
placement maximal, contre I'effet du premier organe
élastique 104. Le deuxiéme organe élastique 112 est
contraint par le cliquet de chargement 213. En effet, la
premiére zone de poussée 213f du crochet 213d est en
prise avec un brin du deuxiéme organe élastique 112.
Le deuxiéme organe élastique 112 exerce sur le cliquet
de chargement 213 un effort tendant a faire tourner celui-
ci selon un sens anti-horaire selon I'angle de vue de la
figure, mais un tel mouvement de rotation n’est pas pos-
sible car la force de frottement s’exercant entre le pion
111c et le cliquet de chargement 213, au niveau de la
surface d’appui 213b, génére un couple supérieur a celui
génére par le deuxieme organe élastique 112. La fleche
F1 indique, comme précédemment, le couple appliqué
par 'opérateur sur le levier d’armement 111.

Un jeu, désigné par le signe j, existe entre le galet 220
et 'extrémité du levier 214 formant butée de maintien
217. Le galet 220 est en vis-a-vis de la butée de maintien
217, sans étre en contact avec celle-ci. Le jeu j caracté-
rise la surcourse du disque d’armement 107 par rapport
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a la course minimale permettant au galet 220 de venir
en appui sur la butée de maintien 217.

[0126] La figure 4 illustre la position des différentes
pieces une fois que I'opérateur a commencé a relacher
la force appliquée au levier d’'armement 11.

Le couple appliqué par 'opérateur sur le levier d’'arme-
ment 111 devient inférieur au couple exercé par le pre-
mier organe élastique 104. Le disque d’armement 107
tourne selon le sens de rotation indiqué par la fleche F3,
c’est-a-dire le sens anti-horaire sur la figure, jusqu’a ce
que le galet 220 vienne en appui sur la surface de butée
217. La surface de butée 217 reprend ainsi le couple
exerceé par le premier organe élastique 104. Le couple
de maintien du cliquet de chargement 213, généré par
la force de frottement entre le pion d’entrainement 111¢c
et la paroi d’'engagement 213b, devient inférieur au cou-
ple exercé par le deuxieme organe élastique 112. Le cli-
quetde chargement 213 peutdonc commencer a pivoter.
[0127] La figure 5 illustre la position des différentes
pieces pendant le pivotement du cliquet de chargement
213.

[0128] Sous l'effetde la poussée du deuxieme organe
élastique 112, le cliquet de chargement 213 pivote autour
de son axe de pivot D2, comme indiqué par la fleche F4.
La deuxiéme zone de poussée 213g du cliquet de char-
gement 213 se rapproche de la zone d’appui 109a du
levier de fermeture 109.

Le disque d’armement 107 est immobile, le galet 220
étant toujours en appui sur la butée de maintien 217.
[0129] La figure 6 illustre la position des différentes
pieces en fin de pivotement du cliquet de chargement
213, et montre le pivotement du levier de commande 109
et le déclenchement associé du dispositif d’accrochage
80.

La deuxiéme zone de poussée 213g exerce une poussée
sur la surface d’appui 109a, ce qui fait pivoter le levier
de fermeture 109, comme schématisé par la fleche F5.
Le levier de fermeture 109 entraine en rotation le bascu-
leur 115, par l'intermédiaire de la biellette de liaison 120.
Le basculeur 115 active le dispositif d’accrochage 80,
c’estadire libére le levier d’activation 215, ce qui permet
a la manivelle de commande 250 de déclencher la rota-
tion des trois contacts mobiles 21, 22, 23.

Le disque d’armement 107 est immobile, le galet 220
étant toujours en appui sur la butée de maintien 217. La
fleche F4 indique comme précédemment le sens de pi-
votement du cliquet de chargement 213.

[0130] Ledéclenchementde lafermeture des contacts
21,22,23 ne peut étre obtenu que sile galet220 dépasse
la butée de maintien 217, c’est-a-dire seulement si la
course de déplacement appliquée au levier d’armement
correspond a la course totale prévue. Ainsi, une ferme-
ture intempestive par un déplacementde faible amplitude
n’est pas possible.

[0131] Le fonctionnement est identique pour les va-
riantes de réalisation dans laquelle le levier d’armement
111 est mis en mouvement par un moteur électrique. Un
module électronique de contrble gére I'application du
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couple et 'amplitude de déplacement du moteur électri-
que.

Revendications

1. Mécanisme (100) de commande de fermeture et
d’ouverture d’'un dispositif de coupure du courant
(50), le mécanisme (100) comprenant :

- un levier d’armement (111),

- un arbre d’armement (300) en liaison pivot par
rapport a un bati (200),

- un premier organe élastique (104) comportant
un ressort spiral de fermeture (106) comprenant
une extrémité centrale (106a) solidaire de I'ar-
bre d’armement (300) et une extrémité périphé-
rique (106b) solidaire d’'une manivelle de com-
mande (250) liée au dispositif de coupure du
courant (50),

- un disque d’armement (107), solidaire de I'ar-
bre d’'armement (300), mobile entre une premiée-
re position (P1) dite position de repos et une
deuxieme position (P2) dite position d’arme-
ment,

- un cliquetde chargement (213), en liaison pivot
par rapport au disque d’armement (107), le cli-
quetde chargement (213) pouvant passerd’une
premiere position (P’1) dite position d’entraine-
ment, dans laquelle le levier d’armement (111)
entraine le disque d’armement (107) par l'inter-
médiaire du cliquet de chargement (213), a une
deuxieme position (P’2) dite position libre, dans
laquelle le levier d’armement (111) est libre en
rotation par rapport au disque d’armement
(107),

dans lequel une rotation du levier d’'armement (111)
selon un premier sens de rotation dit sens d’arme-
ment fait passer le disque d’armement (107) de la
premiere position (P1) a la deuxiéme position (P2)
en contraignant le premier organe élastique (104),

- une butée de maintien (217) configurée pour
maintenir le disque d’armement (107) une fois
que le disque d’armement (107) a atteint la
deuxieme position (P2) et que le couple appliqué
surle disque d’armement (107) par le levier d’ar-
mement (111) devient inférieur au couple fourni
par le premier organe élastique (104),

- un dispositif d’accrochage (80) mobile entre
une premiére position dans laquelle la manivelle
de commande (250) est maintenue immobile et
une deuxiéme position dans laquelle la manivel-
le de commande (250) peut se déplacer sous
I'action du ressort spiral de fermeture (106),

- un levier de fermeture (109), en liaison pivot
par rapport au bati (200), configuré pour faire



21 EP 4 465 326 A1

passer le dispositif d’accrochage (80) de la pre-
miere position a la deuxiéme position et provo-
quer ainsi la fermeture du dispositif de coupure
de courant (50),

- un deuxiéme organe élastique (112) configuré
pour faire passer le cliquet de chargement (213)
de la position d’entrainement (P’1) a la position
libre (P’2) lorsque le disque d’armement (107)
est maintenu par la butée de maintien (217),

dans lequel le cliquet de chargement (213) est con-
figuré pour entrainer le levier de fermeture (109) lors-
que le cliquet de chargement (213) passe de la po-
sition d’entrainement (P’1) a la position libre (P’2),
de fagon a provoquer la fermeture du dispositif de
coupure de courant (50).

Mécanisme (100) de commande selon la revendica-
tion 1, dans lequel le cliquet de chargement (213)
comprend une premiere zone de poussée (213f)
configurée pour contraindre le deuxiéme organe
élastique (112) lorsque le disque d’armement (107)
passe de la premiére position (P1) a la deuxieme
position (P2).

Mécanisme (100) de commande selon la revendica-
tion précédente, dans lequel le cliquet de charge-
ment (213) comprend une deuxiéme zone de pous-
sée (213g) configurée pour entrainer le levier de fer-
meture (109) lorsque le cliquet de chargement (213)
passe de la position d’entrainement (P’1) a la posi-
tion libre (P’2).

Mécanisme (100) de commande selon la revendica-
tion précédente, dans lequel le levier de fermeture
(109) comprend une zone d’appui (109a) configurée
pour recevoir une poussée de la deuxieme zone de
poussée (213g)ducliquetde chargement (213) sous
I'action du deuxiéme organe élastique (112),

et dans lequel la zone d’appui (109a) du levier de
fermeture (109) s’étend dans unplan paralléle al’axe
de pivot (D3) du levier de fermeture (109).

Mécanisme (100) de commande selon la revendica-
tion précédente, dans lequel le dispositif d’accrocha-
ge (80) comprend un basculeur (115) en liaison pivot
par rapport au bati (200), le basculeur (115) étant
mobile entre une position de maintien de la manivelle
de commande (250) et une position de libération de
la manivelle de commande (250), et dans lequel le
basculeur (115) estrelié au levier de fermeture (109)
par une biellette de liaison (120).

Mécanisme (100) de commande selon 'une des re-
vendications 3 a 5, dans lequel la premiére zone de
poussée (213f) est formée par une premiére portion
d’un crochet (213d) saillant d’un corps (213c) du cli-
quet de chargement (213),
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dans lequel la deuxiéme zone de poussée
(2139g) est formée par une deuxieme portion du
crochet(213d) saillantdu corps (213c) du cliquet
de chargement (213),

et dans lequel la distance (L1) entre une extré-
mité distale (213h) du crochet (213d) saillant du
corps (213c) du cliquet de chargement (213) et
I'axe de pivot (D1) du disque d’armement (107)
estinférieure a la distance (L2) entre I'extrémité
distale (213h) du crochet (213d) saillant du
corps (213c) du cliquet de chargement (213) et
I'axe de pivot (D2) du cliquet de chargement
(213) par rapport au disque d’armement (107).

Mécanisme (100) de commande selon 'une des re-
vendications précédentes, dans lequel le cliquet de
chargement (213) comporte un logement (213e)
configuré pour recevoir un pion d’entrainement
(111c) d’un levier d’'armement (111), de fagon a en-
trainer le cliquet de chargement (213) et faire passer
le disque d’armement (107) de la premiére position
(P1) a la deuxiéme position (P2).

Mécanisme (100) de commande selon la revendica-
tion précédente,

dans lequel le logement (213e) comprend une paroi
d’engagement (213b) s’étendant selon une direction
sensiblement radiale au disque d’armement (107),
le pion d’entrainement (111c) étant en contact avec
la paroi d’engagement (213b) lors de I'entrainement
du cliquet de chargement (213).

Mécanisme (100) de commande selon 'une des re-
vendications précédentes, dans lequel le deuxiéme
organe élastique (112) est un ressort de torsion,

et dans lequel le deuxiéme organe élastique (112)
est coaxial avec le levier de fermeture (109).

Mécanisme (100) de commande selon 'une des re-
vendications précédentes, dans lequel le disque
d’armement (107) comprend un galet (220) configu-
ré pour rouler le long du pourtour d’un levier d’ac-
crochage (214) lorsque le disque d’armement (107)
passe de la premiére position (P1) a la deuxieme
position (P2), labutée de maintien (217) étant définie
par une portion du pourtour du levier d’accrochage
(214) sur laquelle le galet (220) peut venir en appui,
et dans lequel I'axe de rotation (D3) du galet (220)
du disque d’'armement (107) est parallele a I'axe de
rotation (D1) du disque d’armement (107).

Mécanisme (100) de commande selon 'une des re-
vendications précédentes, dans lequel le mécanis-
me de commande (100) comprend un premier res-
sort de rappel (221) du cliquet de chargement (213)
configuré pour maintenir le cliquet de chargement
(213) dans la position d’entrainement (P’1) lorsque
le disque d’'armement (107) est dans la premiére po-
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sition (P1) dite position de repos,

et dans lequel le mécanisme de commande
(100) comprend un deuxieme ressort de rappel
(222) du cliquet de chargement (213) configuré 5
pour maintenir le cliquet de chargement
(213) dans la position libre (P’2) lorsque le dis-
que d’armement (107) passe de la deuxieme
position (P2) a la premiere position (P1).
10
12. Dispositif de coupure de courant (50) comportant un
mécanisme (100) de commande selon I'une des re-
vendications précédentes.

13. Appareil électrique (10) comportant un dispositif de 75
coupure de courant (50) selon la revendication pré-
cédente, le dispositif de coupure de courant (50)
étant agencé pour sélectivement autoriser ou inter-
dire le passage de courantdans I'appareil électrique
(10). 20
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