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(54) DISPOSITIF DE COUPURE COMPORTANT UN ORGANE DE RÉARMEMENT

(57) L’invention concerne un dispositif de coupure
(10) comportant :
- une enveloppe délimitant une pluralité d’emplacements
propres chacun à accueillir un déclencheur (20A, 20B)
comportant un organe de déclenchement (40),
- un organe de coupure (15), et
- un mécanisme de commande (25) comprenant un or-
gane de préhension (45) déplaçable entre une première
position et une deuxième position par un opérateur pour
commander le déplacement de l’organe de coupure (15)
entre une position ouverte et une position fermée, l’or-
gane de coupure (15) étant dans la position fermée lors-
que l’organe de préhension (45) est dans la première
position et dans la position ouverte lorsque l’organe de
préhension (45) est dans la deuxième position.

Le mécanisme de commande (25) comporte un uni-
que organe de réarmement (55) configuré pour réarmer
chaque déclencheur (20A, 20B) lorsque l’opérateur dé-
place l’organe de préhension (45) depuis la première po-
sition jusqu’à la deuxième position.
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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif de
coupure.
[0002] De nombreux dispositifs de coupure compor-
tent un organe de coupure et un mécanisme de com-
mande prévu pour ouvrir ou fermer l’organe de coupure
et donc empêcher ou permettre le passage d’un courant
électrique à travers l’organe de coupure. En particulier,
le mécanisme de commande permet d’assurer l’ouver-
ture ou la fermeture de l’organe de coupure selon un
cahier des charges précis, en particulier en termes de
rapidité d’ouverture.
[0003] De tels dispositifs de coupure comportent fré-
quemment un ou plusieurs déclencheurs. Un déclen-
cheur est un module permettant de commander l’ouver-
ture en cas de détection d’un défaut électrique, par exem-
ple si une tension est supérieure ou inférieure à des seuils
prédéfinis, ou encore d’un court-circuit ou d’un courant
de surcharge.
[0004] En cas de détection d’un tel défaut, une partie
mobile du déclencheur se déplace depuis une position
initiale jusqu’à une position de déclenchement pour venir
actionner le mécanisme de commande, et donc déclen-
cher l’ouverture de l’organe de coupure. Afin de rétablir
la circulation du courant électrique, de tels déclencheurs
doivent donc être réarmés lorsqu’ils ont été déclenchés
par la détection d’un défaut, c’est-à-dire que la partie
mobile doit être ramenée dans sa position initiale pour
permettre la fermeture de l’organe de coupure.
[0005] Des déclencheurs sont souvent fournis sous la
forme de modules optionnels, ce qui permet l’adaptation
du dispositif de coupure à de nombreuses installations
différentes, chaque type de déclencheur étant prévu pour
déclencher la coupure en réponse à des défauts spéci-
fiques. Ainsi, un même dispositif de coupure comporte
fréquemment plusieurs déclencheurs de types différents.
[0006] Cependant, lorsque plusieurs déclencheurs
sont présents il est nécessaire de s’assurer que tous les
déclencheurs sont ramenés dans leur position initiale via
des actions aussi simples que possible pour l’opérateur.
Cela est en général assuré par des organes de réarme-
ment portés par les déclencheurs. Si un seul des organes
de réarmement est défaillant, la fermeture de l’organe
de coupure est alors rendue impossible. En outre, le réar-
mement suppose un positionnement précis de chaque
déclencheur.
[0007] Le document US 2002/0130743 A1 décrit un
disjoncteur comprenant un déclencheur.
[0008] En outre, différents types de déclencheurs pré-
sentent souvent des caractéristiques mécaniques diffé-
rentes. En particulier, la force nécessaire pour les réar-
mer est susceptible de varier d’un type de déclencheur
à un autre. Ainsi, si l’opérateur actionne une manette
pour fermer l’organe de coupure, des forces différentes
sont exercées par les différents déclencheurs sur la ma-
nette. Au fil du temps, il en résulte une usure et une dé-
faillance prématurées du mécanisme de réarmement ou

de la manette, par exemple via un flambage ou une tor-
sion de celle-ci. Cela est particulièrement important pour
des disjoncteurs qui doivent assurer un grand nombre
de cycles d’ouverture/fermeture sans défaillance.
[0009] L’invention a pour but de proposer un dispositif
de coupure qui soit plus fiable que les dispositifs de cou-
pure de l’état de la technique.
[0010] A cet effet, il est proposé un dispositif de cou-
pure selon la revendication 1
[0011] Suivant d’autres aspects avantageux mais non
obligatoires de l’invention, le dispositif de coupure est
selon l’une quelconque des revendications 2 à 10.
[0012] Les caractéristiques et avantages de l’invention
apparaîtront à la lecture de la description qui va suivre,
donnée uniquement à titre d’exemple non limitatif et faite
en référence aux dessins annexés, sur lesquels :

- la figure 1 est une vue en perspective d’un exemple
de dispositif de coupure selon l’invention compre-
nant un mécanisme de commande, un organe de
préhension et un organe de réarmement, le méca-
nisme de commande étant dans une position ouver-
te,

- la figure 2 est une vue en perspective du dispositif
de coupure de la figure 1, le mécanisme de com-
mande étant dans une position fermée,

- la figure 3 est une vue en perspective selon l’axe III-
III du dispositif de coupure de la figure 1,

- la figure 4 est une vue en perspective selon l’axe III-
III de l’organe de préhension de la figure 1,

- la figure 5 est une vue en perspective de l’organe de
réarmement de la figure 1, et

- la figure 6 est une vue en perspective selon l’axe III-
III de l’organe de réarmement de la figure 1.

[0013] Un axe III-III a été représenté sur toutes les fi-
gures afin de permettre de mieux comprendre les orien-
tations respectives des figures, et en particulier les figu-
res 3, 4 et 6.
[0014] Un dispositif de coupure 10 a été représenté
sur la figure 1.
[0015] Le dispositif de coupure 10 est un disjoncteur.
Par exemple, le dispositif de coupure 10 est un disjonc-
teur triphasé.
[0016] En variante, le dispositif de coupure 10 est un
interrupteur tel qu’un interrupteur tripolaire ou un inter-
rupteur tétrapolaire.
[0017] Le dispositif de coupure 10 comporte une en-
veloppe, au moins un organe de coupure 15, au moins
un déclencheur 20 et un mécanisme de commande 25.
[0018] En variante, le dispositif de coupure 10 com-
porte plusieurs organes de coupure 15. En particulier,
lorsque le dispositif de coupure 10 est disjoncteur tripha-
sé, le dispositif de coupure 10 comporte trois organes de
coupure 15, un pour chaque phase.
[0019] En variante ou en complément, le dispositif de
coupure 10 comporte une pluralité de déclencheurs 20.
Selon l’exemple de la figure 1, le dispositif de coupure
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10 comporte deux déclencheurs 20.
[0020] Chaque organe de coupure 15 comporte une
plage de connexion d’entrée 30 et une plage de con-
nexion de sortie 35.
[0021] L’organe de coupure 15 est propre à commuter
entre une position fermée et une position ouverte.
[0022] Lorsque l’organe de coupure 15 est dans la po-
sition fermée, l’organe de coupure 15 autorise le passage
d’un courant électrique entre la plage de connexion d’en-
trée 30 et la plage de connexion de sortie 35.
[0023] Lorsque l’organe de coupure 15 est dans la po-
sition ouverte, l’organe de coupure 15 empêche le pas-
sage d’un courant électrique entre la plage de connexion
d’entrée 30 et la plage de connexion de sortie 35.
[0024] Chaque organe de coupure 15 est configuré
pour être déplacé entre la position ouverte et la position
fermée par le mécanisme de commande 25.
[0025] L’enveloppe est configurée pour isoler l’organe
de coupure 15, le ou les déclencheurs 20 et le mécanis-
me de commande 25 de l’extérieur du boîtier.
[0026] L’enveloppe délimite une chambre propre à ac-
cueillir le ou les organes de coupure 15, le ou les déclen-
cheurs 20, et le mécanisme de commande 25. En parti-
culier, l’enveloppe délimite une pluralité d’emplacements
propres chacun à accueillir un déclencheur 20. Par
exemple, l’enveloppe délimite deux emplacements.
[0027] Selon un mode de réalisation, l’enveloppe est
constituée par la réunion d’un ensemble de parois por-
tées par des pièces distinctes. Par exemple, le dispositif
de coupure 10 comprend un couvercle, au moins deux
cloisons et au moins une entretoise séparant deux orga-
nes de coupure 15 l’un de l’autre et comprenant, en outre,
une paroi, et l’enveloppe est formée par la réunion au
moins de la paroi, des deux cloisons et du couvercle.
[0028] Selon une variante, l’enveloppe comprend un
boîtier monobloc et un couvercle.
[0029] Selon l’exemple de la figure 1, le dispositif de
coupure 10 comporte un premier déclencheur et un
deuxième déclencheur, chaque déclencheur 20 étant re-
çu dans un emplacement correspondant. Le premier dé-
clencheur est identifié sur la figure 1 par une référence
20A et le deuxième déclencheur par une référence 20B.
[0030] Chaque déclencheur 20 est configuré pour
commander le déplacement de l’organe de coupure 15
depuis sa position fermée vers sa position ouverte. En
particulier, chaque déclencheur 20 comporte un organe
de déclenchement 40. Chaque déclencheur 20 est con-
figuré pour déplacer l’organe de déclenchement 40 cor-
respondant entre une position armée et une position de
déclenchement.
[0031] Chaque déclencheur 20 est amovible par rap-
port à l’enveloppe. En particulier, chaque déclencheur
20 est propre à être extrait de l’enveloppe indépendam-
ment du mécanisme de commande 25.
[0032] En particulier, chaque déclencheur 20 est pro-
pre à déplacer l’organe de déclenchement 40 correspon-
dant depuis sa position armée jusqu’à sa position de dé-
clenchement en réponse à la détection d’un défaut élec-

trique. Par exemple, chaque déclencheur 20 est propre
à recevoir d’un détecteur un signal de détection du défaut
électrique.
[0033] Le défaut électrique est, par exemple, un cou-
rant de court-circuit, un courant de surcharge, ou encore
un défaut d’isolement.
[0034] En variante, un déclencheur 20 est un déclen-
cheur à manque de tension, configuré pour déplacer l’or-
gane de déclenchement 40 vers sa position de déclen-
chement si une tension du courant électrique est infé-
rieure à un seul seuil prédéterminé.
[0035] Selon une autre variante, au moins un déclen-
cheur 20 est un déclencheur à émission de courant, con-
figuré pour déplacer l’organe de déclenchement 40 vers
sa position de déclenchement si une tension du courant
électrique est supérieure à un seuil prédéterminé.
[0036] L’organe de déclenchement 40 est mobile par
rapport au mécanisme de commande 25 entre sa posi-
tion armée et sa position de déclenchement, et vice ver-
sa.
[0037] L’organe de déclenchement 40 est configuré
pour commander le déplacement de l’organe de coupure
15 depuis sa position fermée vers sa position ouverte
lorsque l’organe de déclenchement 40 passe de sa po-
sition armée à sa position de déclenchement.
[0038] L’organe de déclenchement 40 est, par exem-
ple, en forme de cylindre s’étendant selon une direction
principale DP. L’organe de déclenchement 40 présente
alors une face terminale 42 perpendiculaire à la direction
principale DP. La face terminale 42 délimite l’organe de
déclenchement 42 selon la direction principale DP.
[0039] L’organe de déclenchement 40 est, par exem-
ple, mobile en translation selon sa direction principale
DP entre sa position armée et sa position de déclenche-
ment.
[0040] En variante, l’organe de déclenchement 40 est
mobile en rotation entre sa position armée et sa position
de déclenchement.
[0041] Lorsque l’organe de déclenchement 40 est
dans sa position armée, l’organe de déclenchement 40
est au moins en partie accueilli dans une enveloppe du
déclencheur 20. Lorsque l’organe de déclenchement 40
est dans sa position armée, le déclencheur 20 est propre
à commander la commutation de l’organe de coupure
15. Par exemple, lorsque l’organe de déclenchement 40
est dans sa position armée, un ressort est comprimé dans
le déclencheur 20. Le ressort est propre, lorsqu’il est li-
béré, à déplacer l’organe de déclenchement 40 depuis
sa position armée jusqu’à sa position de déclenchement.
[0042] Lorsque l’organe de déclenchement 40 est
dans sa position de déclenchement, l’organe de déclen-
chement 40 est au moins en partie extrait de l’enveloppe
du déclencheur 20.
[0043] De préférence, lorsque l’organe de déclenche-
ment 40 passe de sa position armée à sa position de
déclenchement, l’organe de déclenchement 40 se dé-
place depuis l’intérieur de l’enveloppe du déclencheur
20 vers l’extérieur de l’enveloppe du déclencheur 20.
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[0044] Une force de réarmement Fr est définie pour
chaque déclencheur 20. La force de réarmement Fr est
la valeur minimale de la force qui doit être appliquée sur
l’organe de déclenchement 40 du déclencheur 20 con-
sidéré pour déplacer l’organe de déclenchement 40 de-
puis sa position de déclenchement jusqu’à sa position
armée.
[0045] La force de réarmement Fr du premier déclen-
cheur 20A est différente de la force de réarmement Fr
du deuxième déclencheur 20B.
[0046] Une course de réarmement est, en outre, défi-
nie pour chaque déclencheur 20. La course de réarme-
ment est la distance entre un point de l’organe de dé-
clenchement 40 lorsque l’organe de déclenchement 40
est dans la position armée et le même point lorsque l’or-
gane de déclenchement 40 est dans la position de dé-
clenchement.
[0047] Afin de permettre de mieux visualiser l’organe
de coupure 15 et le mécanisme de commande 25, aucun
déclencheur 20 n’est représenté sur la figure 2.
[0048] Le mécanisme de commande 25 est configuré
pour déplacer l’organe de coupure 15 entre sa position
ouverte et sa position fermée.
[0049] Le mécanisme de commande 25 comporte un
organe de préhension 45, au moins un interrupteur 50
et un unique organe de réarmement 55. De préférence,
le mécanisme de commande 25 comporte un interrupteur
50 pour chaque emplacement de réception d’un déclen-
cheur 20.
[0050] L’organe de préhension 45 est mobile entre une
première position et une deuxième position par rapport
à l’organe de coupure 15.
[0051] L’organe de préhension 45 est déplaçable par
un opérateur entre la première position et la deuxième
position pour commander le déplacement de l’organe de
coupure 15 entre sa position ouverte et sa position fer-
mée.
[0052] Lorsque l’organe de préhension 45 est dans la
première position, l’organe de coupure 15 est dans sa
position fermée.
[0053] Lorsque l’organe de préhension 45 est dans la
deuxième position, l’organe de coupure 15 est dans sa
position ouverte.
[0054] Sur la figure 2, l’organe de préhension 45 est
représenté dans sa première position.
[0055] Sur la figure 3, l’organe de préhension 45 est
représenté dans sa deuxième position.
[0056] L’organe de préhension 45 est, en outre, propre
à venir en appui contre l’organe de réarmement 55 pour
déplacer l’organe de réarmement 55 entre une troisième
position et une quatrième position.
[0057] L’organe de préhension 45 comporte une ma-
nette 60, également appelée maneton.
[0058] La manette 60 est mobile en rotation par rapport
à l’enveloppe autour d’un premier axe A1.
[0059] La manette 60 est configurée pour venir en ap-
pui contre l’organe de réarmement 55 lorsque l’organe
de préhension 45 est déplacé depuis sa première posi-

tion jusqu’à sa deuxième position.
[0060] La manette 60 comporte une poignée 65, au
moins un palier 70 et au moins un bras 75. Selon l’exem-
ple de la figure 2, la manette 60 comporte deux bras 75.
[0061] La poignée 65 est configurée pour permettre à
un opérateur de déplacer manuellement l’organe de pré-
hension 45 entre sa première position et sa deuxième
position.
[0062] Chaque palier 70 est configuré pour permettre
un mouvement de rotation respectif entre la manette 60
et les autres éléments du mécanisme de commande 25.
Ainsi, chaque palier 70 est propre à guider en rotation
un bras 75 autour du premier axe A1.
[0063] Selon l’exemple de la figure 4, la manette 60
comprend un palier 70 pour chaque bras 75.
[0064] Par exemple, chaque palier 70 est propre à coo-
pérer avec un pion respectif s’étendant selon le premier
axe A1 pour permettre une rotation de la manette 60
autour du premier axe A1. En variante, chaque palier 70
est propre à coopérer avec un unique premier arbre com-
mun aux deux paliers 70.
[0065] Le ou les bras 75 relie(nt) chacun la poignée 65
au(x) palier(s) 70.
[0066] Selon l’exemple de la figure 2, les deux bras 75
sont venus de matière et réalisés à partir d’une unique
pièce métallique.
[0067] Chaque bras 75 est perpendiculaire au premier
axe A1.
[0068] Par exemple, chaque bras 75 est en forme
d’une plaque perpendiculaire au premier axe A1. Dans
ce cas, chaque bras 75 présente deux faces principales
80 et une face latérale 85.
[0069] Les deux faces principales 80 délimitent le bras
correspondant selon le premier axe A1. Dans ce cas,
chaque face principale 80 est perpendiculaire au premier
axe A1.
[0070] La face latérale 85 relie entre elles les deux fa-
ces principales 80.
[0071] La face latérale 85 délimite le bras 75 corres-
pondant dans un plan perpendiculaire au premier axe A1.
[0072] Une portion de la face latérale 85 forme une
face d’appui 90.
[0073] La face d’appui 90 est configurée pour venir en
appui contre l’organe de réarmement 55 lorsque l’organe
de préhension 45 est déplacé vers sa deuxième position.
[0074] Selon l’exemple de la figure 4, la face d’appui
90 est concave.
[0075] Une première distance d1 et un premier angle
sont définis pour chaque point de la face d’appui 90.
[0076] La première distance d1 est la distance entre
le point considéré et le point du premier axe A1 le plus
proche du point considéré.
[0077] Le premier angle est l’angle entre la tangente
en le point considéré à la face d’appui 90 et une droite
reliant le point considéré au premier axe A1. Chaque
tangente appartient à un plan perpendiculaire au premier
axe A1.
[0078] Le premier angle augmente avec la première
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distance d1.
[0079] Par exemple, pour chaque ensemble de deux
points de la face d’appui 90, un segment reliant les deux
points considérés est formé de points appartenant cha-
cun à la face d’appui 90 ou n’appartenant pas au bras 75.
[0080] Par exemple, la face d’appui 90 comporte deux
facettes F1 et F2, chaque facette F1, F2 étant plane et
les deux facettes F1, F2 définissant, dans un plan per-
pendiculaire au premier axe A1, un deuxième angle dont
l’ouverture est dirigée vers l’extérieur du bras 75. Le
deuxième angle présente une valeur comprise, par
exemple, entre 90 degrés (°) et 180 degrés.
[0081] Comme visible sur la figure 4, du fait de l’orien-
tation des facettes F1 et F2, le premier angle augmente
lorsque l’on passe de la première facette F1 à la deuxiè-
me facette F2, qui est plus éloignée du premier axe A1
que la première facette F1.
[0082] En d’autres termes, le deuxième angle est une
fonction de la première distance d1 définie par deux fonc-
tions affines, chaque fonction affine étant définie sur une
plage de premières distances d1 respective, les deux
plages étant successives, et le coefficient directeur de la
fonction affine correspondant à la plage la plus éloignée
du premier axe A1 est strictement supérieur au coeffi-
cient directeur de l’autre fonction affine.
[0083] En variante, le deuxième angle est une fonction
de la première distance d1 dont la dérivée seconde est
strictement positive.
[0084] Chaque interrupteur 50 est configuré pour com-
mander la commutation de l’organe de coupure 15 de-
puis sa position fermée jusqu’à sa position ouverte lors-
que l’organe de déclenchement 40 correspondant passe
de sa position armée à sa position de déclenchement.
[0085] Chaque interrupteur 50 est, par exemple, un
bouton mobile par rapport à l’enveloppe et prévu pour
être actionné par l’organe de déclenchement 40 corres-
pondant lorsque celui-ci atteint sa position de déclenche-
ment.
[0086] L’organe de réarmement 55 est configuré pour
déplacer le ou chaque organe de déclenchement 40 de-
puis sa position de déclenchement jusqu’à sa position
armée lorsque l’opérateur déplace l’organe de préhen-
sion 45 depuis sa première position jusqu’à sa deuxième
position.
[0087] L’organe de réarmement 55 est unique. En par-
ticulier, si le dispositif de coupure 10 comporte plusieurs
déclencheurs 20, l’organe de réarmement 55 est confi-
guré pour déplacer conjointement les organes de déclen-
chement 40 des déclencheurs 20 depuis leurs positions
de déclenchements jusqu’à leurs positions armées res-
pectives.
[0088] De préférence, l’organe de réarmement 55 est
configuré pour déplacer simultanément tous les organes
de déclenchement 40 jusqu’à leur position armée res-
pective lorsque l’opérateur déplace l’organe de préhen-
sion 45 depuis sa première position jusqu’à sa deuxième
position.
[0089] L’organe de réarmement 55 appartient au mé-

canisme de commande 25. En particulier, l’organe de
réarmement 55 n’est pas extractible de l’enveloppe in-
dépendamment des autres éléments du mécanisme de
commande 25.
[0090] Par exemple, l’organe de réarmement 55 n’est
pas extractible du boîtier.
[0091] L’organe de réarmement 55 est mobile en ro-
tation par rapport au boîtier autour d’un deuxième axe
A2. Le deuxième axe A2 est parallèle au premier axe A1.
[0092] En particulier, l’organe de réarmement 55 est
mobile en rotation entre sa troisième position, représen-
tée sur la figure 2, et sa quatrième position représentée
sur la figure 3.
[0093] Lorsque l’organe de réarmement 55 est dans
la troisième position, l’organe de réarmement 55 n’est
en contact avec l’organe de déclenchement 40 d’aucun
déclencheur 20. En outre, lorsque l’organe de réarme-
ment 55 est dans la troisième position et que l’organe de
préhension 45 est dans sa première position, l’organe
de réarmement 55 et l’organe de préhension 45 ne sont
pas en contact l’un avec l’autre.
[0094] Lorsque l’organe de réarmement 55 est dans
la quatrième position, l’organe de réarmement 55 est en
appui contre tous les organes de déclenchements 40,
qui sont chacun dans leur position armée.
[0095] L’organe de réarmement 55 comporte au moins
une première branche 95 et au moins une deuxième
branche 100.
[0096] Selon l’exemple de la figure 5, l’organe de réar-
mement 55 comporte deux premières branches 95, deux
deuxièmes branches 100 et une tige 105.
[0097] L’organe de réarmement 55 est configuré pour
transmettre un mouvement de l’organe de préhension
45 depuis sa première position vers sa deuxième position
à le ou au moins un organe de déclenchement 40. Par
exemple, l’organe de réarmement 55 est configuré pour
exercer, en réponse à une force d’appui FA exercée par
l’organe de préhension 45 au cours de son déplacement,
une force de déplacement FD sur le ou au moins une
des organes de déclenchement 40. Chaque force de dé-
placement FD tend à déplacer l’organe de déclenche-
ment 40 correspondant vers sa position armée.
[0098] L’organe de réarmement 55 est monobloc.
[0099] Chaque première branche 95 comporte une
première extrémité E1 et une deuxième extrémité E2.
[0100] Chaque première branche 95 s’étend selon une
première direction D1. La première direction D1 est per-
pendiculaire au deuxième axe A2.
[0101] Chaque première extrémité E1 est prévue pour
venir en appui contre le bras 75 ou un des bras 75 de
l’organe de préhension 45 lorsqu’un opérateur déplace
l’organe de préhension 45 vers sa deuxième position.
[0102] En particulier, lorsque l’organe de réarmement
55 comporte deux premières branches 95 et la manette
60 comporte deux bras 75, chaque première extrémité
E1 est prévue pour venir en appui contre la face d’appui
90 d’un bras 75 correspondant.
[0103] Chaque première extrémité E1 présente un
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point d’appui. Le point d’appui est le point de la première
extrémité E1 sur lequel la force d’appui FA est exercée
par le bras 75.
[0104] Selon l’exemple de la figure 5, chaque première
extrémité E1 comporte un galet 110. Chaque galet 110
est configuré pour rouler ou glisser contre le ou un des
bras 75 de la manette 60.
[0105] En particulier, chaque galet 110 est prévu pour
rouler ou glisser contre la face d’appui 90 d’un bras 75
correspondant.
[0106] Ainsi, le point d’appui est un point du galet 110.
[0107] Selon l’exemple de la figure 5, les galets 110
sont interposés entre les deux premières branches 95.
[0108] En variante, l’organe de réarmement 55 ne
comporte pas de galets 110.
[0109] La deuxième extrémité E2 entoure le deuxième
axe A2 dans un plan perpendiculaire au deuxième axe
A2. Par exemple, la deuxième extrémité E2 délimite un
trou 115 de réception d’un deuxième arbre. Chaque trou
115 est, par exemple, cylindrique à base circulaire autour
du deuxième axe A2.
[0110] Chaque deuxième branche 100 est configurée
pour venir en appui contre l’organe de déclenchement
40 d’un déclencheur 20 correspondant.
[0111] Chaque deuxième branche 100 s’étend selon
une deuxième direction D2. La deuxième direction D2
est perpendiculaire au deuxième axe A2.
[0112] La deuxième direction D2 est distincte de la pre-
mière direction D1. Par exemple, la deuxième direction
D2 forme un angle égal à 98° avec la première direction
D1, à 15° près.
[0113] De préférence, chaque deuxième direction D2
définit, avec la première direction D1 de la première bran-
che 95 avec laquelle sa troisième extrémité E3 est venue
de matière, un plan perpendiculaire au deuxième axe A2.
[0114] Chaque deuxième branche 100 comporte une
première portion P1 et une deuxième portion P2.
[0115] La deuxième portion P1 présente une troisième
extrémité E3. La première portion P1 est délimitée selon
la deuxième direction D2 par la troisième extrémité E3
et par la deuxième portion P2.
[0116] La troisième extrémité E3 est venue de matière
avec la deuxième extrémité E2. Ainsi, la première portion
P1 relie la deuxième portion P2 à la deuxième extrémité
E2 de la première branche 95.
[0117] La deuxième portion P2 présente une quatriè-
me extrémité E4 et une face cylindrique 120.
[0118] La deuxième portion P2 est délimitée, selon la
deuxième direction D2, par la quatrième extrémité E4 et
par la première portion P1.
[0119] La quatrième extrémité E4 est propre à venir
en appui contre l’organe de déclenchement 40 d’un dé-
clencheur 20 correspondant.
[0120] La face cylindrique 120 de chaque deuxième
branche 100 est cylindrique à base circulaire autour d’un
troisième axe A3.
[0121] Chaque face cylindrique 120 est prévue pour
venir en appui contre la face terminale 42 d’un organe

de déclenchement 40 correspondant et pour exercer la
force de déplacement FD sur la face terminale 42.
[0122] Un rayon R est défini pour chaque face cylin-
drique 120. Le rayon R est le rayon de la face cylindrique
120 autour du troisième axe A3.
[0123] Les deux rayons R des deux faces cylindriques
120 d’un même organe de réarmement 55 sont égaux.
Selon une variante, les deux rayons R sont différents l’un
de l’autre.
[0124] Chaque troisième axe A3 est parallèle au
deuxième axe A2.
[0125] Une deuxième distance d2, mesurée selon la
première direction D1, est définie entre le point d’appui
d’une première branche 95 et le deuxième axe A2. Une
troisième distance d3 est définie entre le point d’applica-
tion, sur la face cylindrique 120 de la deuxième branche
100 correspondante et le deuxième axe A2.
[0126] L’organe de réarmement 55 est configuré pour
que la force d’appui FA correspondant à la force de réar-
mement Fr du premier déclencheur 20A soit égale à la
force d’appui FA correspondant à la force de réarmement
Fr du deuxième déclencheur 20B.
[0127] Il est entendu par « force d’appui FA correspon-
dant à la force de réarmement Fr » d’un déclencheur 20
une valeur de la force d’appui FA pour laquelle la force
de déplacement Fr exercée par l’organe de réarmement
55 sur l’organe de déclenchement 40 est égale à la force
de réarmement du déclencheur 20 considéré.
[0128] Par exemple, les deuxièmes distances d2 des
deux premières branches 95 sont égales l’une à l’autres.
Dans ce cas, les troisièmes distances d3 des deux
deuxièmes branches 100 sont telles que le produit de la
troisième distance d3 d’une deuxième branche 100 et de
la force d’appui FA correspondant à la force de réarme-
ment Fr du déclencheur 20 correspondant est identique
pour les deux deuxièmes branches 100.
[0129] L’organe de réarmement 55 est alors configuré
pour que la force de réarmement Fr du premier déclen-
cheur 20A et la force de réarmement Fr du deuxième
déclencheur 20B aient un même moment par rapport au
deuxième axe A2.
[0130] Par exemple, les troisièmes axes A3 des deux
deuxièmes branches 100 d’un même organe de réarme-
ment 55 ne sont pas confondus. En d’autres termes, un
décalage D entre les deux troisièmes axes A3 est stric-
tement supérieur à 0. Par exemple, le décalage D est
supérieur ou égal à 1 millimètre (mm).
[0131] Le décalage D est visible sur la figure 6. Ainsi,
les deux troisièmes distances d3 sont différentes l’une
de l’autre.
[0132] En variante, les deux troisièmes distances sont
égales l’une à l’autre, mais les deux deuxièmes distances
d2 sont différentes l’une de l’autre.
[0133] La tige 105, également appelée bride, relie les
deux premières extrémités E1 des deux premières bran-
ches 95 d’un même organe de réarmement 55. La tige
105 est prévue pour solidariser les deux premières ex-
trémités E1. Ainsi, la tige 105 solidarise deux paires de
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branches, chaque paire comprenant une première bran-
che 95 et une deuxième branche 100 venues de matière
l’une avec l’autre.
[0134] La tige 105 s’étend selon une troisième direc-
tion D3. La troisième direction D3 est parallèle au deuxiè-
me axe A2.
[0135] Le fonctionnement du dispositif de coupure 10
va maintenant être décrit.
[0136] Dans une étape initiale, l’organe de coupure 15
est dans sa position fermée et un courant électrique tra-
verse l’organe de coupure 15 entre la plage de connexion
d’entrée 30 et la plage de connexion de sortie 35.
[0137] Au cours de l’étape initiale, l’organe de préhen-
sion 45 est dans sa première position, visible sur la figure
2. En outre, l’organe de déclenchement 40 de chaque
déclencheur 20 est dans sa position armée, et l’organe
de réarmement 55 est dans sa troisième position.
[0138] Au cours d’une étape de détection, un défaut
électrique est détecté par au moins un déclencheur 20.
Le ou les déclencheurs 20 ayant détecté le défaut élec-
trique déclenchent alors la commutation de l’organe de
coupure 15, c’est-à-dire que l’organe de déclenchement
40 de chaque déclencheur 20 ayant détecté un défaut
électrique passe de sa position armée à sa position de
déclenchement. Ce faisant, l’organe de déclenchement
40 vient actionner l’interrupteur 50 correspondant, qui
entraîne le déplacement, par le mécanisme de comman-
de 25, de l’organe de coupure 15 depuis sa position fer-
mée jusqu’à sa position ouverte. Le courant électrique
est alors coupé par l’organe de coupure 15.
[0139] Lors de l’étape de détection, l’organe de pré-
hension 45 passe de sa première position à une position
intermédiaire entre ses première et deuxième positions.
En variante, à l’issue de l’étape de détection, l’organe de
préhension 45 est dans sa première position.
[0140] Ensuite, lors d’une étape de réarmement, un
opérateur actionne l’organe de préhension 45 pour per-
mettre à nouveau le passage du courant. Par exemple,
l’opérateur a solutionné le défaut électrique et souhaite
maintenant rétablir l’alimentation électrique d’une instal-
lation.
[0141] Pour ce faire, l’opérateur fait pivoter manuelle-
ment l’organe de préhension 45 autour du premier axe
A1 jusqu’à sa deuxième position.
[0142] Au cours du déplacement de l’organe de pré-
hension 45 vers sa deuxième position, l’organe de pré-
hension atteint une cinquième position. La cinquième po-
sition est une position intermédiaire entre la première et
la deuxième position.
[0143] Lorsque l’organe de préhension 45 est dans la
cinquième position et l’organe de réarmement 55 est
dans la troisième position, l’organe de préhension 45 est
en appui contre l’organe de réarmement 55. Plus préci-
sément, les galets 110 sont alors chacun en contact avec
la deuxième facette F2 de la face d’appui 90 d’un bras
75 correspondant.
[0144] Le déplacement de l’organe de préhension 45
depuis sa cinquième position jusqu’à sa deuxième posi-

tion entraîne alors le basculement de l’organe de réar-
mement 55, autour du deuxième axe A2, depuis la troi-
sième position jusqu’à la quatrième position.
[0145] Les galets 110 roulent alors successivement
contre la deuxième facette F2 puis contre la première
facette F1.
[0146] Une force d’appui FA est alors exercée sur cha-
que première extrémité E1 par le bras 75 contre lequel
cette première extrémité E1 est en appui. La force d’appui
FA tend à faire pivoter l’organe de réarmement 55 depuis
sa troisième position jusqu’à sa quatrième position.
[0147] Le déplacement de l’organe de réarmement 55
vers sa quatrième position amène la quatrième extrémité
E4 d’au moins une deuxième branche 100 en appui con-
tre l’organe de déclenchement 40 correspondant. Plus
précisément, la face cylindrique 120 de la deuxième
branche 100 vient en appui contre la face terminale 42
de l’organe de déclenchement 40.
[0148] Ainsi, l’organe de réarmement 55, pivotant jus-
qu’à sa quatrième position, exerce une force de dépla-
cement FD sur le ou chaque organe de déclenchement
40 contre lequel il est en appui.
[0149] Le ou chaque organe de déclenchement 40 en
appui contre l’organe de réarmement 55 est alors dépla-
cé jusqu’à sa position armée.
[0150] Si plusieurs organes de déclenchement 40 se
trouvaient dans leur position de déclenchement, ces or-
ganes de déclenchement 40 sont ramenés simultané-
ment par l’organe de réarmement 55 dans leur position
armée respective.
[0151] L’utilisation d’un unique organe de réarmement
55 intégré au mécanisme de commande 25 permet de
simplifier la réalisation du dispositif de coupure 10. En
outre, le dispositif de coupure 10 est plus fiable que les
dispositifs de coupure de l’état de la technique, qui com-
prennent un organe de réarmement intégré à chaque
déclencheur et sont donc susceptibles d’être rendus ino-
pérants suite à la défaillance d’un seul organe de réar-
mement.
[0152] L’organe de réarmement 55 est aisé à fabriquer
et d’un fonctionnement fiable de par sa grande simplicité.
En particulier, l’organe de réarmement 55 assure de ma-
nière fiable le réarmement des différents déclencheurs
20. De fait, peu de pièces étant mises en jeu lors du
réarmement, le fonctionnement de l’organe de réarme-
ment 55 est peu sensible à un jeu mécanique.
[0153] En outre, si plusieurs déclencheurs 20 de types
différents sont utilisés, l’organe de réarmement 55 né-
cessite une même force d’appui FA pour permettre le
réarmement de chaque déclencheur 20. Ainsi, les forces
exercées par l’organe de réarmement 55 sur les diffé-
rents bras 75 de la manette 60 sont identiques, ce qui
réduit les risques de torsion de la manette 60. Là encore,
le dispositif de coupure 10 est plus fiable.
[0154] De plus, l’organe de réarmement 55 ne suppose
pas que les organes de déclenchement 40 présentent
des courses identiques.
[0155] La géométrie de la face d’appui 90 permet de
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minimiser les efforts exercés sur la manette 60 par l’or-
gane de réarmement 55 tout en assurant que la force
d’appui FA exerce toujours un couple de rotation suffisant
sur l’organe de réarmement 55. En particulier, lorsque
les galets 110 roulent contre la deuxième facette F2, l’an-
gle entre la direction dans laquelle la force d’appui FA
est exercée et une droite reliant le point d’appui au
deuxième axe A2 est important et le couple est donc
élevé.
[0156] Lorsque les galets 110 roulent contre la premiè-
re facette F1, c’est-à-dire à la fin du mouvement de la
manette 60 vers la deuxième position, le couple de rota-
tion subi par la manette 60 est faible. En outre, l’orienta-
tion de la première facette F1 permet une grande ampli-
tude de déplacement de l’organe de préhension 45.
[0157] L’invention a été décrite ci-dessus dans le cas
où l’organe de réarmement 55 comporte deux paires de
branches, chaque paire de branches comportant une
première branche 95 et une deuxième branche 100.
L’homme du métier comprendra aisément que le nombre
de paires est susceptible de varier en fonction du nombre
de déclencheurs 20 utilisés.
[0158] Selon une variante, le nombre de premières
branches 95 est différent du nombre de deuxièmes bran-
ches 100. Par exemple, l’organe de réarmement 55 com-
porte une unique première branche 95 venant en appui
contre la manette 60 et une pluralité de deuxièmes bran-
ches 100, une deuxième branche 100 pour chaque dé-
clencheur 20.
[0159] Selon une autre variante, l’organe de réarme-
ment 55 comporte une unique deuxième branche 100.

Revendications

1. Dispositif de coupure (10) comportant :

- une enveloppe,
- un organe de coupure (15) comportant une pla-
ge de connexion d’entrée (30) et une plage de
connexion de sortie (35) et étant propre à com-
muter entre une position fermée autorisant le
passage du courant entre la plage de connexion
d’entrée (30) et la plage de connexion de sortie
(35) et une position ouverte empêchant le pas-
sage du courant entre la plage de connexion
d’entrée (30) et la plage de connexion de sortie
(35), et
- un mécanisme de commande (25) de l’organe
de coupure (15), le mécanisme de commande
(25) comprenant un organe de préhension (45)
déplaçable entre une première position et une
deuxième position par un opérateur pour com-
mander le déplacement de l’organe de coupure
(15) entre la position ouverte et la position fer-
mée, l’organe de coupure (15) étant dans la po-
sition fermée lorsque l’organe de préhension
(45) est dans la première position et étant dans

la position ouverte lorsque l’organe de préhen-
sion (45) est dans la deuxième position,

l’enveloppe délimitant, en outre, une pluralité d’em-
placements propres chacun à accueillir un déclen-
cheur (20) comportant un organe de déclenchement
(40) mobile entre une position armée et une position
de déclenchement, l’organe de déclenchement (40)
étant configuré pour commander le déplacement de
l’organe de coupure (15) depuis sa position fermée
vers sa position ouverte lorsque l’organe de déclen-
chement (40) passe de sa position armée à sa po-
sition de déclenchement,
le mécanisme de commande (25) comportant, en
outre, un unique organe de réarmement (55) confi-
guré pour déplacer le ou chaque organe de déclen-
chement (40) depuis sa position de déclenchement
jusqu’à sa position armée lorsque l’opérateur dépla-
ce l’organe de préhension (45) depuis la première
position jusqu’à la deuxième position,
le dispositif de coupure (10) étant caractérisé en ce
que l’organe de préhension (45) comporte une ma-
nette (60) mobile en rotation autour d’un premier axe
(A1) par rapport à l’enveloppe, l’organe de réarme-
ment (55) étant mobile en rotation par rapport à l’en-
veloppe autour d’un deuxième axe (A2) parallèle au
premier axe (A1), la manette (60) venant en appui
contre l’organe de réarmement (55) lorsque l’organe
de préhension (45) est déplacé par l’opérateur de-
puis la première position vers la deuxième position.

2. Dispositif de coupure (10) selon la revendication 1,
comprenant des déclencheurs (20), l’organe de réar-
mement (55) étant configuré pour déplacer conjoin-
tement les organes de déclenchement (40) des dé-
clencheurs (20) depuis leurs positions de déclenche-
ment jusqu’à leurs positions armées respectives
lorsque l’opérateur déplace l’organe de préhension
(45) depuis la première position jusqu’à la deuxième
position.

3. Dispositif de coupure (10) selon la revendication 1
ou 2, dans lequel la manette comporte une poignée
(65), un palier (70) configuré pour permettre une ro-
tation de la manette (60) autour du premier axe (A1)
et au moins un bras (75) reliant la poignée (65) au
palier (70), l’organe de réarmement (55) comportant
au moins une première branche (95) et une deuxiè-
me branche (100), la première branche (95) présen-
tant une première extrémité (E1) et une deuxième
extrémité (E2), la première extrémité (E1) étant en
appui contre le bras (75) ou un des bras (75) de la
manette (60) et la deuxième extrémité (E2) entourant
le deuxième axe (A2) dans un plan perpendiculaire
au deuxième axe (A2), la deuxième branche (100)
présentant une troisième extrémité (E3) venue de
matière avec la deuxième extrémité (E2) et une qua-
trième extrémité (E4) en appui contre l’organe de
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déclenchement (40) d’un déclencheur (20) corres-
pondant.

4. Dispositif de coupure (10) selon la revendication 3,
comportant un premier déclencheur (20A) et un
deuxième déclencheur (20B), chaque déclencheur
(20) étant accueilli dans un emplacement correspon-
dant de l’enveloppe, une force de réarmement étant
définie pour chaque déclencheur (20) comme étant
la valeur minimale de la force que l’organe de réar-
mement (55) doit appliquer à l’organe de déclenche-
ment (40) du déclencheur (20) pour déplacer l’orga-
ne de déclenchement (40) depuis sa position de dé-
clenchement jusqu’à sa position armée, dans lequel
l’organe de réarmement (55) comporte deux premiè-
res branches (95) et deux deuxièmes branches
(100), chaque première extrémité (E1) étant en ap-
pui contre le bras (75) ou un des bras (75) et chaque
troisième extrémité (E3) étant en appui contre un
organe de déclenchement (40) correspondant, la
force de réarmement du premier déclencheur (20A)
étant différente de la force de réarmement du deuxiè-
me déclencheur (20B), chaque force de réarmement
correspondant à une force d’appui exercée en un
point d’appui un bras (75) de la manette (60) sur la
première branche (95) correspondante, l’organe de
réarmement (55) étant configuré pour que la force
d’appui correspondant au premier déclencheur
(20A) soit égale à la force d’appui correspondant au
deuxième déclencheur (20B).

5. Dispositif de coupure (10) selon la revendication 4,
dans lequel la force de réarmement du premier dé-
clencheur (20A) et la force de réarmement du
deuxième déclencheur (20B) ont un même moment
par rapport au deuxième axe (A2).

6. Dispositif de coupure (10) selon la revendication 5,
dans lequel chaque deuxième branche (100) com-
porte une première portion (P1) et une deuxième
portion (P2), la première portion (P1) reliant la
deuxième portion (P2) à la deuxième extrémité (E2)
de la première branche (95) correspondante, cha-
que deuxième portion (P2) présentant une face cy-
lindrique (120) à base circulaire autour d’un troisiè-
me axe (A3) correspondant, chaque troisième axe
(A3) étant parallèle au deuxième axe (A2), la face
cylindrique (120) venant en appui contre l’organe de
déclenchement (40) pour déplacer l’organe de dé-
clenchement (40) vers sa position armée, un déca-
lage entre les troisièmes axes (A3) étant strictement
supérieur à zéro.

7. Dispositif de coupure (10) selon l’une quelconque
des revendications 3 à 6, dans lequel la manette (60)
comporte deux bras, l’organe de réarmement (55)
comportant deux premières branches (95) et deux
deuxièmes branches (100), chaque première bran-

che (95) s’étendant selon une direction (D1) perpen-
diculaire au deuxième axe (A2), l’organe de réarme-
ment (55) comportant, en outre, une tige (105) soli-
darisant les premières extrémités (E1) des deux pre-
mières branches (95), la tige (105) s’étendant selon
une direction (D3) parallèle au deuxième axe (A2).

8. Dispositif de coupure (10) selon l’une quelconque
des revendications 3 à 7, dans lequel le ou chaque
bras (75) de la manette (60) présente une face d’ap-
pui (90), la première extrémité (E1) d’une première
branche (95) correspondante étant en appui contre
la face d’appui (90), une distance étant définie pour
chaque point de la face d’appui entre le point consi-
déré et le premier axe (A1), un angle étant défini
pour chaque point de la face d’appui entre la tan-
gente à la face d’appui en le point considéré et une
droite reliant le point au premier axe (A1), la face
d’appui (90) étant concave et l’angle augmentant
avec la distance.

9. Dispositif de coupure (10) selon l’une quelconque
des revendications 3 à 8, dans lequel chaque pre-
mière branche (95) comporte un galet (110) confi-
guré pour rouler ou glisser contre le ou au moins un
bras (75) de la manette (60).

10. Dispositif de coupure (10) selon l’une quelconque
des revendications 1 à 9, dans lequel le dispositif de
coupure (10) est un disjoncteur.
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