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(54) CONTACTEUR À DÉMULTIPLICATION DE FORCE PAR EFFET LEVIER

(57) Contacteur comprenant un moteur (1) et au
moins une poutre (2) associée à un groupe comprenant
aumoinsuneborned’entrée (3) et aumoinsunebornede
sortie (4), la au moins une poutre (2) étant conçue de
sorte à être mise enmouvement par le moteur (1) afin de
passerde l’uneà l’autreparmiunepositionouverteet une
position fermée, chaque poutre (2) étant conçue de sorte
à mettre en communication électrique les bornes d’en-
trée (3) et les bornes de sortie (4) du groupe associé,

lorsqu’elle est en position fermée, tout en étant électri-
quement isolée du reste du contacteur. Chaque poutre
(2) comprend un premier pivot en rotation (5) reliant la
poutre (2) à un élément mécaniquement fixe du contac-
teur et un second pivot en rotation (6) disposé à une
première distance du premier pivot en rotation (5), de
sorte qu’uneffet de levier soit généré lors de l’application,
par l’intermédiaire d’une bielle (7), d’une force linéaire
générée par le moteur (1).
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Description

Domaine technique

[0001] L’invention a pour domaine technique les
contacteurs électriques et plus particulièrement, les
contacteurs aéronautiques.

Techniques antérieures

[0002] Les contacteurs couramment utilisés dans des
aéronefs, tant avions qu’hélicoptères, sont communé-
ment des contacteurs par translation directe. Ils
comprennent une borne d’entrée, une borne de sortie
et un moteur entrainant une poutre en translation. La
translation de la poutre est à l’origine de sonmouvement
entre deux positions, une position ouverte et une position
fermée. Dans la position fermée, la poutre, conductrice,
est en contact avec les deux bornes du contacteur.
[0003] La vitesse de translation de la poutre dépendde
la vitesse d’actionnement du moteur, et en dicte le di-
mensionnement. Il faut donc un moteur puissant pour
avoir une vitesse de déplacement de la poutre rapide.
[0004] Le moteur est principalement dimensionné en
fonction de la distance que la poutre doit franchir pour
établir le contact et en fonction du temps admissible pour
passer d’un état ouvert à un état fermé.
[0005] Par ailleurs, il est compliquéque les contacts de
la poutre avec la borne d’entrée et la borne de sortie se
fassent en même temps.
[0006] Unbut de l’invention est de proposer un contac-
teur réduisant la durée entre le contact de la poutre avec
la borne d’entrée et le contact de la poutre avec la borne
de sortie.
[0007] Un autre but de l’invention est de réduire le cout
et le poids des contacteurs selon l’état de l’art antérieur.

Exposé de l’invention

[0008] L’invention a pour objet un contacteur compre-
nant un moteur et au moins une poutre associée à un
groupe comprenant au moins une borne d’entrée et au
moins une borne de sortie, la au moins une poutre étant
conçue de sorte à êtremise enmouvement par lemoteur
afin de passer de l’une à l’autre parmi une position
ouverte et une position fermée, chaque poutre étant
conçue de sorte à mettre en communication électrique
la au moins une borne d’entrée et la au moins une borne
de sortie comprises dans le groupe auquel la poutre est
associée, lorsqu’elle est en position fermée, tout en étant
électriquement isolée du reste du contacteur. Chaque
poutre comprend un premier pivot en rotation et un
second pivot en rotation, le premier pivot en rotation
reliant la poutre à un élément mécaniquement fixe du
contacteur, tel qu’un châssis ou un habillage, le second
pivot en rotation étant disposé à une première distance
du premier pivot en rotation, de sorte qu’un effet de levier
soit généré lors de l’application, par l’intermédiaire d’une

bielle, d’une force linéaire générée par le moteur.
[0009] Le second pivot en rotation peut être disposé
sur la au moins une poutre de sorte à relier la au moins
une poutre à la bielle connectée en sortie du moteur,
[0010] Le second pivot en rotation peut être formé par
l’intermédiaire d’un vilebrequin, dont la manivelle est
solidaire du premier pivot en rotation, la bielle connectée
en sortie du moteur étant fixée à la manivelle.
[0011] Aumoins deux poutres peuvent associées cha-
cune à leur propre premier pivot en rotation et à leur
propre second pivot en rotation, les seconds pivots en
rotation étant connectés à la même bielle connectée en
sortie du moteur, les au moins deux poutres étant mises
en rotation simultanément et de façon uniforme.
[0012] Lespremiers pivots en rotation d’aumoins deux
poutres peuvent être formés par un même axe, les au
moins deux poutres partageant un même second pivot
en rotation, les au moins deux poutres étant mises en
rotation simultanément et de façon uniforme.
[0013] Le contacteur peut comprendre une poutre as-
sociée à un groupe comprenant au moins deux bornes
d’entrée et/ou au moins deux bornes de sortie, la poutre
présentantaumoinsuneextrémitécomprenantplusieurs
membres, chaque membre étant conçu de sorte à
connecter une borne du groupe associé à la poutre, la
au moins une extrémité comprenant plusieurs membres
étant alors apte à connecter plusieurs bornes simultané-
ment.
[0014] Chaque borne et chaque face d’une extrémité
de la poutre ou d’unmembre de la poutre en regard d’une
borne peuvent être munies d’un contact électrique.
[0015] L’invention a également pour objet un aéronef
muni d’un contacteur tel que décrit ci-dessus.

Brève description des dessins

[0016] D’autres buts, caractéristiques et avantages de
l’invention apparaîtront à la lecture de la description
suivante, donnée uniquement à titre d’exemple non limi-
tatif et faite en référence aux dessins annexés sur les-
quels :

- la figure [Fig 1] illustre les principaux éléments d’un
contacteur selon l’invention dans une position ou-
verte,

- la figure [Fig 2] illustre les principaux éléments d’un
contacteur selon l’invention dans une position fer-
mée,

- la figure [Fig 3] illustre les principaux éléments d’un
mode de réalisation alternatif du contacteur selon
l’invention muni d’un vilebrequin,

- la figure [Fig 4] illustre les principaux éléments d’un
autre mode de réalisation du contacteur selon l’in-
vention muni de bras connectés en série, dans une
position ouverte,

- la figure [Fig 5] illustre les principaux éléments d’un
autre mode de réalisation du contacteur selon l’in-
vention muni de bras connectés en série, dans une
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position fermée,
- la figure [Fig 6] illustre les principaux éléments d’un

autre mode de réalisation du contacteur selon l’in-
vention muni de bras connectés en parallèle,

- la figure [Fig 7] illustre les principaux éléments d’un
autre mode de réalisation du contacteur selon l’in-
vention muni de bras connectés en parallèle, dans
une position fermée, et

- la figure [Fig 8] illustre les principaux éléments d’un
autre mode de réalisation du contacteur selon l’in-
vention muni de bras connectés en parallèle, dans
une position ouverte.

Description détaillée

[0017] Les figures let 2 illustrent un premier mode de
réalisation du contacteur selon l’invention. Le contacteur
comprend unmoteur 1, une poutre 2, une borne d’entrée
3 et une borne de sortie 4. Le mouvement de la poutre 2
entre une position ouverte illustrée par la figure 1 et une
position fermée illustrée par la figure 2. Le passage d’une
position à l’autre permet de relier électriquement les deux
bornes 3,4 ou de rompre ce contact lorsque le mouve-
ment inverse est réalisé.
[0018] A la différence du contacteur selon l’état de la
technique, le contacteur selon l’invention comprend un
premier pivot en rotation 5 reliant la poutre 2 àunélément
mécaniquement fixe du contacteur, par exemple un
châssis ouunhabillage non illustré sur la présente figure.
Un second pivot en rotation 6 de la poutre 2 est connecté
à une bielle 7 fixée en sortie du moteur 1. Chaque face
d’une extrémité de la poutre 2 en regard d’une borne 3,4
et chaque borne 3,4 comprennent des contacts électri-
ques 8.
[0019] Sur les figures 1 et 2, le moteur 1 est illustré
comme comprenant une partie mobile 1a pouvant se
déplacer selon une direction axiale du moteur 1 et
connectée à un poussoir 1b. Le poussoir 1b est connecté
à la bielle 7 par toutmoyen approprié. Alternativement, la
bielle 7 est directement connectée aumoteur 1 et consti-
tue l’élément mis en mouvement axial.
[0020] Toujours en relation avec lemoteur 1, on notera
que le poussoir 1b est à une première distance D1 du
moteur 1 lorsque la poutre est dans une position ouverte,
tel qu’illustré par la figure 1. Le poussoir 1b est par contre
à une deuxième distance D2 du moteur 1 lorsque la
poutre est dans une position ouverte, tel qu’illustré par
la figure 1. La deuxième distance D2 est supérieure à la
première distance D1.
[0021] Le second pivot en rotation 6 est disposé sur la
poutre 2 à une première distance du premier pivot en
rotation 5. Ainsi, un déplacement linéaire de la bielle 7
(passage de la première distance D1 à la deuxième
distance D2) appliqué au niveau du second pivot en
rotation 6 est transformé en rotation de la poutre 2 autour
du premier pivot en rotation 5. La vitesse de rotation
angulaire de la poutre 2 dépend alors de la vitesse de
déplacement linéaire de la poutre 2, de la masse de la

poutre 2 et de la première distance entre les pivots en
rotation. On comprendra ainsi que la force du moteur 1
est impliquée dans un effet de levier permettant d’en
augmenter ou d’en réduire l’effet dans la vitesse de
rotation de la poutre 2. Il est alors possible d’utiliser
une gammevariée demoteurs 1 enmodifiant la première
distance entre les pivots en rotation. Cela permet avan-
tageusement d’utiliser un moteur 1 présentant une
course réduite, tout en réduisant le nombre de pièces
mobiles par rapport à l’existant. La masse et le cout sont
également réduits.
[0022] La figure 3 illustre une variante de réalisation du
contacteur selon l’invention, dans laquelle le second
pivot en rotation 6 est formé non pas au niveau de la
poutre 2 mais au niveau d’un vilebrequin solidaire de
l’axe formant le premier pivot en rotation 5. Dans cette
variante, la longueur de la manivelle du vilebrequin régit
l’effet de levier généré.
[0023] Dans d’autres modes de réalisation, le contac-
teur comprend au moins deux groupes comprenant cha-
cun aumoins uneborned’entrée 3et aumoins uneborne
de sortie 4.
[0024] Le contacteur comprend alors autant de pou-
tres 2 que de groupes de bornes d’entrée 3 et de sortie.
Chaque poutre 2 est électriquement conductrice de sorte
à pouvoir établir une connexion électrique entre la au
moins une borne d’entrée 3 et la au moins une borne de
sortie 4 de son groupe, tout en étant électriquement
isolée du reste du contacteur.
[0025] Dans unmode de réalisation, les poutres 2 sont
reliées en série, chaque poutre 2 étant associée à un
premier pivot en rotation 5 et un second pivot en rotation
6, qui leurs sont propres.
[0026] L’axe de transmission comprend alors une suc-
cession de lumières coopérant chacune avec le second
pivot en rotation d’une des poutres 2.
[0027] Les figures 4 et 5 illustrent un mode de réalisa-
tion dans lequel trois poutres 2a,2b,2c sont connectées
mécaniquement en série, possédant chacune un pre-
mier pivot en rotation 5a,5b,5c et un second pivot en
rotation 6a,6b,6c leurs étant propres. Sur les figures 4 et
5, les pivots en rotation 5a,5b,5c,6a,6b,6c sont formés
directement sur les poutres 2a,2b,2c. Alternativement,
les pivots en rotation 5a,5b,5c,6a,6b,6c pourraient être
formé sur un vilebrequin solidarisé à l’habillage ou au
châssis du contacteur par un support recevant un axe,
l’axe formant le premier pivot en rotation 5a,5b,5c de
chacun des bras 2a,2b,2c, de façon similaire à la forma-
tion des pivots en rotation 5a,5b,5c,6a,6b,6c illustrée par
la figure 3. On comprendra que dans un tel mode de
réalisation alternatif, chaque poutre 2a,2b,2c est asso-
ciée à son propre vilebrequin, les trois vilebrequins étant
connectés à la même bielle 7.
[0028] Chacune des trois poutres 2a,2b,2c passe
d’une position ouverte illustrée par la figure 4 à une
position fermée illustrée par la figure 5 en fonction du
déplacement d’une unique bielle 7 connectée à chacun
des seconds pivots en rotation 6a,6b,6c et en sortie du
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moteur 1.
[0029] Dans la position fermée, chaque poutre
2a,2b,2c connecte électriquement une borne d’entrée
3a,3b,3c et une borne de sortie 4a,4b,4c.
[0030] Dans un autre mode de réalisation, les poutres
2 sont reliées en parallèle, c’est-à-dire que toutes les
poutres 2 sont reliées à unmême axe formant le premier
pivot en rotation 5.
[0031] Les figures 6 à 8 illustrent un mode de réalisa-
tion dans lequel deux poutres 2a,2b sont connectées
mécaniquement en parallèle, possédant chacune un
premier pivot en rotation 5 commun formé par un axe.
[0032] La figure 6 illustre en particulier la solidarisation
de l’axe formant le premier pivot en rotation 5 au châssis
du contacteur par l’intermédiaire d’un support 10.
[0033] Les figures 7 et 8 sont d’autre vues du contac-
teur illustré par la figure 6. Les mêmes éléments sont
identifiés par les mêmes références.
[0034] La figure 7 illustre les poutres 2a,2b en position
fermée, tandis que la figure 8 illustre ces mêmes poutres
2a,2b en position ouverte.
[0035] Sur les figures 7 et 8, le second pivot en rotation
6 est formé au niveau d’un vilebrequin. Alternativement,
le second pivot en rotation 6 pourrait être formé sur un
des bras 2a,2b de façon similaire à la formation du
second pivot en rotation sur la figure 1.
[0036] Dans d’autres modes de réalisation, les diffé-
rentespoutres2sont connectéessoit enparallèle, soit en
série, soit selon une combinaison parallèle/série.
[0037] Dans de tels modes de réalisation, la mise en
mouvement de l’axe de transmission se traduit par une
mise en mouvement simultané et identique de l’en-
semble des poutres 2.
[0038] Dans un autre mode de réalisation, le contac-
teur comprend au moins un groupe multiple comprenant
aumoins deux bornes d’entrée 3 et une borne de sortie 4
ou une borne d’entrée 3 et au moins deux bornes de
sortie 4, chaquegroupemultiple est associé à une poutre
2 présentant plusieursmembres àuneextrémité de sorte
à pouvoir contacter les deux bornes d’entrée ou les deux
bornes de sortie simultanément. Lorsque le groupe
comprenddeuxbornesd’entréeoudeuxbornesdesortie
à relier à une autre borne de sortie ou d’entrée respecti-
vement, la poutre présente alors une formeenY.Dansun
cas particulier, les deux pivots en rotation sont disposés
sur la partie simple du Y, de sorte à éviter la création de
couples de torsion résultant d’une application non uni-
forme de la force générée par le moteur 1.
[0039] On comprendra que ce mode de réalisation
peut être généralisé à un groupe multiple comprenant
un premier nombre de bornes d’entrée 3 et à un deu-
xièmenombre de bornes de sortie 4, la poutre 2 associée
au groupemultiple comprenant alors un premier nombre
de membres en regard des bornes d’entrée 3, et un
deuxième nombre de membres en regard des bornes
de sortie 4, de sorte que l’ensemble des bornes d’entrée
3 et des bornes de sortie 4 sont connectées ensemble
lorsque lapoutre2est enposition fermée, l’ensembledes

bornes d’entrée 3 et des bornes de sortie 4 étant décon-
nectées les unes des autres lorsque la poutre 2 est en
position ouverte.

Revendications

1. Contacteur comprenant un moteur linéaire (1) et au
moins une poutre (2,2a,2b,2c) associée à un groupe
comprenant au moins une borne d’entrée
(3,3a,3b,3c) et au moins une borne de sortie
(4,4a,4b,4c), la au moins une poutre (2,2a,2b,2c)
étant conçue de sorte à être mise en mouvement
sous l’effet d’une force linéairegénéréepar lemoteur
linéaire (1) afin de passer de l’une à l’autre parmi une
position ouverte et une position fermée, chaque
poutre (2,2a,2b,2c) étant conçue de sorte à mettre
en communication électrique la au moins une borne
d’entrée (3,3a,3b,3c) et la au moins une borne de
sortie (4,4a,4b,4c) comprises dans le groupe auquel
la poutre (2,2a,2b,2c) est associée, lorsqu’elle est en
position fermée, tout en étant électriquement isolée
du reste du contacteur, le contacteur étant caracté-
risé par le fait que chaque poutre (2,2a,2b,2c)
comprend un premier pivot en rotation
(5,5a,5b,5c) et un second pivot en rotation
(6,6a,6b,6c), le premier pivot en rotation
(5,5a,5b,5c) reliant la poutre (2,2a,2b,2c) à un élé-
ment mécaniquement fixe du contacteur, tel qu’un
châssis ou un habillage, le second pivot en rotation
(6,6a,6b,6c) étant disposé à une première distance
du premier pivot en rotation (5,5a,5b,5c), de sorte
qu’un effet de levier soit généré lors de l’application,
par l’intermédiaire de l’élément (7), d’une force li-
néaire générée par le moteur linéaire (1), le second
pivot en rotation (6,6a,6b,6c) étant disposé sur la au
moins une poutre (2,2a,2b,2c) de sorte à relier la au
moins une poutre (2,2a,2b,2c) à l’élément (7)
connecté en sortie du moteur linéaire (1).

2. Contacteur selon la revendication 1 , dans lequel au
moins deux poutres (2,2a,2b,2c) sont associées
chacune à leur propre premier pivot en rotation
(5,5a,5b,5c) et à leur propre second pivot en rotation
(6,6a,6b,6c), les seconds pivots en rotation
(6,6a,6b,6c) étant connectés au même élément (7)
connectée en sortie du moteur linéaire (1), les au
moins deux poutres (2,2a,2b,2c) étant mises en
rotation simultanément et de façon uniforme.

3. Contacteur selon la revendication1ou2, dans lequel
les premiers pivots en rotation (5,5a,5b,5c) d’au
moins deux poutres (2,2a,2b,2c) sont formés par
un même axe, les au moins deux poutres
(2,2a,2b,2c) partageant un même second pivot en
rotation (6,6a,6b,6c), les au moins deux poutres
(2,2a,2b,2c) étant mises en rotation simultanément
et de façon uniforme.
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4. Contacteur selon l’une quelconque des revendica-
tions 1 à 3, comprenant une poutre (2,2a,2b,2c)
associée à un groupe comprenant au moins deux
bornes d’entrée (3,3a,3b,3c) et/ou au moins deux
bornes de sortie (4,4a,4b,4c), la poutre (2,2a,2b,2c)
présentant au moins une extrémité comprenant plu-
sieurs membres, chaque membre étant conçu de
sorte à connecter une borne (3,3a,3b,3c,4,4a,4b,4c)
du groupe associé à la poutre, la au moins une
extrémité comprenant plusieurs membres étant
alors apte à connecter plusieurs bornes
(3,3a,3b,3c,4,4a,4b,4c) simultanément.

5. Contacteur selon l’une quelconque des revendica-
tions 1 à 4, dans lequel chaque borne
(3,3a,3b,3c,4,4a,4b,4c) et chaque face d’une extré-
mité de la poutre (2,2a,2b,2c) ou d’un membre de la
poutre (2,2a,2b,2c) en regard d’une borne
(3,3a,3b,3c,4,4a,4b,4c) est muni d’un contact élec-
trique (8).

6. Aéronef muni d’un contacteur selon l’une quel-
conque des revendications 1 à 5.
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