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(54) SYSTÈME DE CONNEXION RAPIDE COMPORTANT DEUX CONNECTEURS

(57) L’invention concerne un système de connexion
rapide (200) comportant :
- un premier connecteur (100) présentant un corps (102),
un levier (104) monté mobile en rotation sur le corps (102)
par l’intermédiaire d’un arbre (106), un moyen de rappel
(108) et un crabot (110) monté à l’une des extrémités du
levier (104) et présentant des premiers moyens d’accro-
chage (116), et
- un deuxième connecteur (300) présentant un corps
(302) et des deuxièmes moyens d’accrochage (304) pré-
vus pour coopérer avec les premiers moyens d’accro-
chage (116).

Le premier connecteur (100) et le deuxième connec-
teur (300) sont prévus pour s’emmancher l’un dans
l’autre par rapprochement selon une direction de con-
nexion (50), et le levier (104) est mobile entre une position

de blocage dans laquelle les premiers moyens d’accro-
chage (116) coopèrent avec les deuxièmes moyens d’ac-
crochage (304) pour empêcher la séparation des con-
necteurs (100, 300) par écartement parallèlement à la
direction de connexion (50), et une position libre dans
laquelle les premiers moyens d’accrochage (116) ne coo-
pèrent pas avec les deuxièmes moyens d’accrochage
(304) autorisant ainsi la séparation des connecteurs
(100, 300) par déplacement parallèlement à la direction
de connexion (50).

Le moyen de rappel (108) est prévu pour contraindre
le levier (104) en position de blocage et les premiers et
deuxièmes moyens d’accrochage (116, 304) prennent la
forme de filetage.

Un tel arrangement évite entre autres une usure pré-
maturée du levier (104).
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Description

[0001] La présente invention concerne un système de
connexion rapide comportant deux connecteurs.
[0002] Un connecteur, en particulier un connecteur
électrique, comporte un corps auquel au moins un con-
ducteur électrique est fixé.
[0003] Actuellement la fixation de deux connecteurs,
comme par exemple un connecteur mâle et un connec-
teur femelle, est assurée par un levier élastique, en par-
ticulier en plastique, qui est monobloc avec le corps de
l’un des connecteurs et qui présente à son extrémité libre,
une dent qui vient s’enclencher dans un logement prévu
à cet effet dans le corps de l’autre connecteur.
[0004] Bien qu’un système de connexion comportant
de tels connecteurs soit simple, il présente quelques dé-
savantages.
[0005] Par exemple, le levier élastique peut se casser
et son remplacement nécessite alors le remplacement
du connecteur entier. En outre, dans la mesure où le
levier est classiquement en plastique celui vieillit mal, en
particulier dans des environnements sévères, et il y a un
risque d’apparition d’une amorce de rupture du levier du
fait des tensions internes liées à sa construction.
[0006] Le document EP-A-0 124 389 et le document
DE-A-195 09 336 divulgue des systèmes de connexion
rapide comportant un premier connecteur avec un levier
et un deuxième connecteur. Mais les moyens d’accro-
chage entre le levier et le deuxième connecteur peuvent
être améliorés.
[0007] Un objet de la présente invention est de propo-
ser un système de connexion rapide qui ne présente pas
les inconvénients de l’art antérieur et qui en particulier
permet une connexion rapide et assurée entre deux con-
necteurs.
[0008] A cet effet, est proposé un système de con-
nexion rapide comportant :

- un premier connecteur présentant un corps, un levier
monté mobile en rotation sur le corps par l’intermé-
diaire d’un arbre, un moyen de rappel et un crabot
monté à l’une des extrémités du levier et présentant
des premiers moyens d’accrochage,

- un deuxième connecteur présentant un corps et des
deuxièmes moyens d’accrochage prévus pour coo-
pérer avec les premiers moyens d’accrochage,

le premier connecteur et le deuxième connecteur étant
prévus pour s’emmancher l’un dans l’autre par rappro-
chement selon une direction de connexion,
le levier étant mobile entre une position de blocage dans
laquelle les premiers moyens d’accrochage coopèrent
avec les deuxièmes moyens d’accrochage pour empê-
cher la séparation des connecteurs par écartement, pa-
rallèlement à la direction de connexion, et une position
libre dans laquelle les premiers moyens d’accrochage
ne coopèrent pas avec les deuxièmes moyens d’accro-
chage autorisant ainsi la séparation des connecteurs par

déplacement parallèlement à la direction de connexion,
et
le moyen de rappel étant prévu pour contraindre le levier
en position de blocage, et où les premiers et deuxièmes
moyens d’accrochage prennent la forme de filetage.
[0009] La présence d’un levier monté mobile en rota-
tion sur un arbre permet d’obtenir un système de con-
nexion rapide dans lequel la durabilité du levier est amé-
liorée et la présence des filetages permet un blocage des
deux connecteurs.
[0010] Avantageusement, le deuxième connecteur
présente une partie cylindrique dont l’axe est parallèle à
la direction de connexion et qui porte ledit filetage, le
corps présente une base et une bague montée mobile
en rotation sur la base autour d’un axe de rotation coaxial
avec l’axe de la partie cylindrique, le crabot prend la for-
me d’une section de cylindre creux dont l’axe est coaxial
avec l’axe de rotation et qui présente sur sa face inté-
rieure le filetage.
[0011] Avantageusement, l’axe de chaque filetage est
parallèle à la direction de connexion.
[0012] Avantageusement, le système de connexion ra-
pide comporte des moyens de fixation amovibles qui as-
surent la fixation du levier sur le corps.
[0013] Avantageusement, le système de connexion ra-
pide comporte des moyens de fixation amovibles qui as-
surent la fixation du crabot au levier.
[0014] Avantageusement, les deux corps sont en ma-
tériau électriquement conducteur.
[0015] Avantageusement, chaque corps présente un
moyen détrompeur prévu pour coopérer avec le moyen
détrompeur de l’autre corps afin d’orienter chaque corps
par rapport à l’autre.
[0016] Avantageusement, le crabot s’étend radiale-
ment sur un angle allant de 140° à 180° maximum.
[0017] Avantageusement, le levier présente une butée
prévue pour venir en butée contre le corps avant que les
premiers moyens d’accrochage entrent en contact avec
le corps lorsque le deuxième connecteur est absent.
[0018] Les caractéristiques de l’invention mention-
nées ci-dessus, ainsi que d’autres, apparaîtront plus clai-
rement à la lecture de la description suivante d’un exem-
ple de réalisation, ladite description étant faite en relation
avec les dessins joints, parmi lesquels :

la Fig. 1 montre une vue en perspective d’un con-
necteur d’un système de connexion rapide selon l’in-
vention,
la Fig. 2 montre une vue en perspective d’une coupe
par le plan de symétrie II du connecteur de la Fig. 1,
la Fig. 3 montre une vue en perspective du système
de connexion rapide selon l’invention qui est vue en
coupe selon le même plan II, et
la Fig. 4 montre une vue éclatée du connecteur de
la Fig. 1.

[0019] La Fig. 1, la Fig. 2 et la Fig. 4 montrent un pre-
mier connecteur 100.
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[0020] La Fig. 3 montre un système de connexion ra-
pide 200 qui comporte le premier connecteur 100 et un
deuxième connecteur 300. Les connecteurs 100 et 300
sont des connecteurs électriques auxquels des conduc-
teurs électriques, non représentés, sont reliés. Les con-
necteurs 100 et 300 sont globalement symétriques par
rapport au plan de symétrie II.
[0021] Dans le mode de réalisation de l’invention pré-
senté ici, le premier connecteur 100 est du type connec-
teur femelle et le deuxième connecteur 300 est du type
connecteur mâle, mais il pourrait s’agir de l’inverse, ou
d’une combinaison particulière où chaque connecteur
100, 300 présenterait à la fois des éléments mâles et des
éléments femelles.
[0022] Le premier connecteur 100 et le deuxième con-
necteur 300 sont prévus pour s’emmancher l’un dans
l’autre par rapprochement selon une direction de con-
nexion 50 qui est ici parallèle à l’axe des éléments mâles
et femelles.
[0023] Ici le premier connecteur 100 présente des
trous 52 et le deuxième connecteur 300 présente des
broches 54 prévues pour s’insérer dans les trous 52.
[0024] Le premier connecteur 100 présente également
un alésage 56 destiné à recevoir des conducteurs prévus
pour se connecter aux trous 52.
[0025] Le premier connecteur 100 comporte un corps
102, un levier 104 qui est monté mobile en rotation sur
le corps 102 par l’intermédiaire d’un arbre 106 perpen-
diculaire à la direction de connexion 50, un crabot 110
monté à l’une des extrémités du levier 104, et un moyen
de rappel 108.
[0026] Le crabot 110 présente des premiers moyens
d’accrochage 116.
[0027] Le deuxième connecteur 300 présente un corps
302 et des deuxièmes moyens d’accrochage 304 prévus
pour coopérer avec les premiers moyens d’accrochage
116.
[0028] Le levier 104 est mobile entre une position de
blocage (Fig. 3) dans laquelle les premiers moyens d’ac-
crochage 116 coopèrent avec les deuxièmes moyens
d’accrochage 304 pour empêcher la séparation des con-
necteurs 100 et 300 par écartement parallèlement à la
direction de connexion 50, et une position libre dans la-
quelle les premiers moyens d’accrochage 116 ne coo-
pèrent pas avec les deuxièmes moyens d’accrochage
304 autorisant ainsi la séparation des connecteurs 100
et 300 par déplacement parallèlement à la direction de
connexion 50.
[0029] Le moyen de rappel 108 contraint le levier 104
en position de blocage. Le moyen de rappel 108 est ici
un ressort de compression disposé entre le corps 102 et
l’extrémité du levier 104 qui ne porte pas le crabot 110.
[0030] Le levier 104, qui n’est donc pas monobloc avec
le corps 102, ne peut pas s’user prématurément car il ne
présente aucune tension interne du fait de sa construc-
tion.
[0031] L’utilisation d’un tel système de connexion ra-
pide 200 consiste à soulever le crabot 110 en appuyant

sur l’extrémité opposée du levier 104, à emmancher les
deux connecteurs 100 et 300 jusqu’à ce que les premiers
moyens d’accrochage 116 soient en vis-à-vis des deuxiè-
mes moyens d’accrochage 304 et à relâcher le levier 104
pour que les premiers moyens d’accrochage 116 coopè-
rent avec les deuxièmes moyens d’accrochage 304. Cet-
te mise en place est facile et rapide.
[0032] La séparation des deux connecteurs 100 et 300
ainsi assemblés consiste à soulever le crabot 110 en
appuyant sur l’extrémité opposée du levier 104, et à éloi-
gner les deux connecteurs 100 et 300 l’un de l’autre.
[0033] Les premiers et deuxièmes moyens d’accro-
chage 116 et 304 peuvent prendre différentes formes qui
assurent la coopération des deux, plus précisément, les
premiers moyens d’accrochage 116 comportent des par-
ties mâles et des parties femelles qui coopèrent respec-
tivement avec des parties femelles et des parties mâles
des deuxièmes moyens d’accrochage 304.
[0034] Dans un mode de réalisation préféré, les pre-
miers et deuxièmes moyens d’accrochage 116 et 304
prennent la forme de filetages prévus pour engrener l’un
avec l’autre.
[0035] Le filetage 304 du deuxième connecteur 300
s’étend sur une partie cylindrique dudit deuxième con-
necteur 300 et l’axe de la partie cylindrique est parallèle
à la direction de connexion 50.
[0036] Le corps 102 présente une base 120 et une
bague 122 montée mobile en rotation sur la base 120
autour d’un axe de rotation et lorsque les deux connec-
teurs 100 et 300 sont emmanchés, l’axe de rotation est
coaxial avec l’axe de la partie cylindrique.
[0037] La bague 122 prend la forme d’un cylindre creux
emmanché sur la base 120 et porte le levier 104, l’arbre
106 et les oeillets 118. Dans le mode de réalisation de
l’invention présenté ici, la mise en position de la bague
122 sur la base 120 est assurée par un épaulement 402
que la base 120 présente à l’une de ses extrémités et
par un anneau élastique 404, du type circlip, qui se loge
dans une rainure à circlip 406 que la base 120 présente
à l’autre de ses extrémités. Ainsi, la bague 122 est main-
tenue en position entre l’épaulement 402 et l’anneau
élastique 404.
[0038] La base 120 est globalement fixe, et ici elle sup-
porte les trous 52 et est percée de l’alésage 56. Dans le
mode de réalisation de l’invention présenté ici, la base
120 présente une douille 408 fixée au niveau de l’épau-
lement 402 et portant les trous 52. La douille 408 est
vissée dans l’alésage 56 et une rondelle 410 est placée
entre la douille 408 et l’épaulement 402.
[0039] Le crabot 110 prend la forme d’une section de
cylindre creux dont l’axe est coaxial avec l’axe de rotation
et qui présente sur sa face intérieure le filetage 116. Le
crabot 110 est également symétrique par rapport au plan
de symétrie II.
[0040] A partir de la position de blocage, la rotation de
la bague 122 permet de déplacer le filetage 116 du crabot
110 et d’assurer sa mise en position de manière à ce que
les parties en saillie du filetage 116 du crabot 110 se
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positionnent dans les parties en creux du filetage 304 du
deuxième connecteur 300.
[0041] Pour assurer une force minimale d’engrène-
ment entre les deux filets 116 et 304, le crabot 110 s’étend
radialement sur un angle allant de 140° à 180° maximum.
[0042] Pour éviter de détériorer le deuxième connec-
teur 300, le crabot 110 est en matériau plastique comme
par exemple celui connu sous le terme PEEK (Polyethe-
rethercétone).
[0043] Le levier 104 est monté sur le corps 102 à l’aide
de moyens de fixation amovibles qui prennent ici la forme
de l’arbre 106 et de deux oeillets 118 réalisés dans le
corps 102, et plus particulièrement dans la bague 122,
et dans lesquels l’arbre 106 loge et se fixe, par exemple
par ajustement légèrement serré dans les oeillets 118.
Ainsi, le levier 104 peut être démonté et remplacé en cas
de nécessité. Les moyens de fixation 106, 118 sont dits
amovibles, si le levier 104 et le corps 102 peuvent être
séparés l’un de l’autre sans destruction ni de l’un ni de
l’autre.
[0044] Le crabot 110 est monté sur le levier 104 à l’aide
de moyens de fixation amovibles 112 du système de con-
nexion rapide 200 et qui prennent ici la forme de deux
vis et qui permettent d’assurer le remplacement du crabot
110 lorsque celui-ci est usé ou lorsque le corps 302 du
deuxième connecteur 300 présente une forme différente.
Les moyens de fixation 112 sont dits amovibles, si le
crabot 110 et le levier 104 peuvent être séparés l’un de
l’autre sans destruction ni de l’un ni de l’autre.
[0045] Les deux connecteurs 100 et 300, et plus par-
ticulièrement les deux corps 102 et 302, sont réalisés en
matériau électriquement conducteur, par exemple mé-
tallique, ce qui permet de créer une continuité électrique
à travers le système de connexion rapide 200.
[0046] Pour faciliter l’orientation des connecteurs 100
et 300 l’un par rapport à l’autre lors de leur association,
chaque corps 102, 302 présente un moyen détrompeur.
Dans le mode de réalisation de l’invention présenté ici,
le moyen détrompeur du premier connecteur 100 prend
la forme d’une nervure 114 qui s’étend parallèlement à
la direction de connexion 50 et qui est portée ici par la
base 120 et plus précisément par la douille 408. Le
moyen détrompeur du deuxième connecteur 300 prend
la forme d’une rainure 306 dans laquelle se loge la ner-
vure 114. Chaque corps 102, 302 présente ainsi un
moyen détrompeur 114, 306 prévu pour coopérer avec
le moyen détrompeur 306, 114 de l’autre corps 302, 102
afin d’orienter chaque corps 102, 302 par rapport à l’autre
302, 102.
[0047] La bague 122 présente un motif ou un revête-
ment antidérapant sur sa surface extérieure pour faciliter
la préhension et l’entraînement en rotation.
[0048] Pour éviter que les premiers moyens d’accro-
chage 116 entrent en contact avec le corps 102, et plus
particulièrement avec la douille 408, au risque de s’abî-
mer, le levier 104 présente au voisinage des premiers
moyens d’accrochage 116, une butée 202 qui est prévue
pour venir en butée contre le corps 102 avant que les

premiers moyens d’accrochage 116 entrent en contact
avec le corps 102 lorsque le deuxième connecteur 300
est absent. Dans le mode de réalisation de l’invention
présenté ici, la butée 202 est au-dessous du levier 104
juste derrière les premiers moyens d’accrochage 116 et
vient en contact avec la rondelle 410.
[0049] Lorsque le deuxième connecteur 300 est pré-
sent, les premiers moyens d’accrochage 116 viennent
en contact avec les deuxièmes moyens d’accrochage
304 avant que la butée 202 vienne en butée contre le
corps 102.

Revendications

1. Système de connexion rapide (200) comportant :

- un premier connecteur (100) présentant un
corps (102), un levier (104) monté mobile en ro-
tation sur le corps (102) par l’intermédiaire d’un
arbre (106), un moyen de rappel (108) et un cra-
bot (110) monté à l’une des extrémités du levier
(104) et présentant des premiers moyens d’ac-
crochage (116),
- un deuxième connecteur (300) présentant un
corps (302) et des deuxièmes moyens d’accro-
chage (304) prévus pour coopérer avec les pre-
miers moyens d’accrochage (116),
le premier connecteur (100) et le deuxième con-
necteur (300) étant prévus pour s’emmancher
l’un dans l’autre par rapprochement selon une
direction de connexion (50),
le levier (104) étant mobile entre une position
de blocage dans laquelle les premiers moyens
d’accrochage (116) coopèrent avec les deuxiè-
mes moyens d’accrochage (304) pour empê-
cher la séparation des connecteurs (100, 300)
par écartement parallèlement à la direction de
connexion (50), et une position libre dans laquel-
le les premiers moyens d’accrochage (116) ne
coopèrent pas avec les deuxièmes moyens
d’accrochage (304) autorisant ainsi la sépara-
tion des connecteurs (100, 300) par déplace-
ment parallèlement à la direction de connexion
(50), et
le moyen de rappel (108) étant prévu pour con-
traindre le levier (104) en position de blocage,
le système de connexion rapide (200) étant ca-
ractérisé en ce que les premiers et deuxièmes
moyens d’accrochage (116, 304) prennent la
forme de filetage.

2. Système de connexion rapide (200) selon la reven-
dication 1, caractérisé en ce que le deuxième con-
necteur (300) présente une partie cylindrique dont
l’axe est parallèle à la direction de connexion (50) et
qui porte ledit filetage (304), en ce que le corps (102)
présente une base (120) et une bague (122) montée
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mobile en rotation sur la base (120) autour d’un axe
de rotation coaxial avec l’axe de la partie cylindrique,
en ce que le crabot (110) prend la forme d’une sec-
tion de cylindre creux dont l’axe est coaxial avec l’axe
de rotation et qui présente sur sa face intérieure le
filetage (116).

3. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 ou 2, caractérisé en ce que l’axe
de chaque filetage est parallèle à la direction de con-
nexion (50).

4. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 3, caractérisé en ce qu’il com-
porte des moyens de fixation amovibles (106, 118)
qui assurent la fixation du levier (104) sur le corps
(102).

5. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 4, caractérisé en ce qu’il com-
porte des moyens de fixation amovibles (112) qui
assurent la fixation du crabot (110) au levier (104).

6. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 5, caractérisé en ce que les deux
corps (102, 302) sont en matériau électriquement
conducteur.

7. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 6, caractérisé en ce que chaque
corps (102, 302) présente un moyen détrompeur
(114, 306) prévu pour coopérer avec le moyen dé-
trompeur (306, 114) de l’autre corps (302, 102) afin
d’orienter chaque corps (102, 302) par rapport à
l’autre (302, 102).

8. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 7, caractérisé en ce que le crabot
(110) s’étend radialement sur un angle allant de 140°
à 180° maximum.

9. Système de connexion rapide (200) selon l’une des
revendications 1 à 8, caractérisé en ce que le levier
(104) présente une butée (202) prévue pour venir
en butée contre le corps (102) avant que les premiers
moyens d’accrochage (116) entrent en contact avec
le corps (102) lorsque le deuxième connecteur (300)
est absent.
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Cette liste de références citées par le demandeur vise uniquement à aider le lecteur et ne fait pas partie du document
de brevet européen. Même si le plus grand soin a été accordé à sa conception, des erreurs ou des omissions ne peuvent
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