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. MASPASIEE) DE PREHENSION MULTI-POSITIONS
POUR UN ROBOT DE MANIPULATION DE PIECES
DE MULTIPLES FORMES.

Un dispositif de préhension (DP) équipe une armature d’un robot et comprend des premier (V1) et second (V2) vérins
destinés a étre solidarisés a 'armature, et un dispositif de serrage (DS) couplé en rotation aux premier (V1) et second (V2)
vérins afin d’étre translaté et orienté dans une position de préhension choisie adaptée a la préhension d’'une partie (PP)

d’une piece (PE), et comportant un pied fixe (PF) destiné a
contacter une premiere face (F1) de cette partie (PP) dans
la position de préhension et un pied mobile (PM) propre a
étre entrainé en rotation jusqu’a une position de serrage
dans laquelle il exerce une pression sur une seconde face
(F2) de cette partie (PP) pour la serrer contre le pied fixe
(PF) afin de permettre sa préhension.
Figure a publier avec l'abrégé: Fig. 8




Description

Titre de I'invention : DISPOSITIF DE PREHENSION MULTI-
POSITIONS POUR UN ROBOT DE MANIPULATION DE
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PIECES DE MULTIPLES FORMES

Domaine technique de I’invention
L’invention concerne les robots destinés a manipuler des pieces, et plus précisément

les dispositifs de préhension qui équipent de tels robots.

Etat de la technique

Dans certains domaines techniques, comme par exemple celui de 1’assemblage
(éventuellement par ferrage), on utilise des robots afin de manipuler dans I’espace des
pieces généralement encombrantes, et ainsi faciliter le travail et ’ergonomie des
techniciens. C’est notamment le cas sur certaines chaines de montage de véhicules,
éventuellement de type automobile, par exemple pour manipuler des pieces constituant
des sous-parties d’une structure (ou caisse).

Certains robots de manipulation sont destinés a manipuler des picces ayant des
formes et dimensions différentes, au moins dans 1’une de leurs sous-parties devant étre
saisie par un dispositif de préhension. De telles pieces peuvent, par exemple, étre des
sous-parties latérales de structures de véhicules, dans lesquelles le montant de baie
varie en forme et dimensions (et donc orientation dans 1’espace) d’un type de structure
a ’autre.

Afin que le dispositif de préhension puisse saisir de multiples sous-parties de
multiples picces, il doit €tre configurable. Actuellement cette configuration est rendue
possible par un ensemble d’actionneurs pneumatiques qui sont combinés par pro-
grammation et de fagon anticipée en fonction des besoins. Plus le nombre de sous-
parties différentes que le dispositif de préhension doit saisir est élevé, plus le nombre
d’actionneurs pneumatiques que ce dernier doit comporter est élevé, ce qui induit
plusieurs inconvénients, parmi lesquels :

- un volume occupé par les actionneurs qui est pénalisant lors des prise et dépose de
pieces dans les différents outillages servis par le robot,

- la coordination des différents actionneurs impose des combinaisons complexes, ce
qui rend complexe la gestion des automatismes,

- la mise au point en usine de chaque dispositif de préhension s’avere laborieuse et
chronophage du fait de la complexité de I’ensemble mécanique,

- lorsqu’apparait une nouvelle picce présentant une nouvelle sous-partie a saisir,
éventuellement en remplacement d’une ancienne picce différente, toute la coordination

doit Etre repensée et toute la mise au point doit €tre de nouveau effectuée,
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- dans la pratique il s’avere quasiment impossible de configurer le dispositif de

préhension pour plus de cing ou six sous-parties différentes,
- plus le nombre d’actionneurs pneumatiques est €levé, plus la masse que doit

supporter 1’armature du robot est €levée, et donc plus ce dernier subit de contraintes.

L’invention a donc notamment pour but d’améliorer la situation en remédiant a I’un
au moins des inconvénients décrits ci-avant.
Présentation de I’invention

Elle propose notamment a cet effet un dispositif de préhension destiné a équiper une
armature d’un robot, et comprenant :

- des premier et second vérins destinés a étre solidarisés a cette armature, et

- un dispositif de serrage couplé en rotation aux premier et second vérins afin d’€tre
translaté et orienté dans une position de préhension choisie adaptée a la préhension
d’une partie d’une picce, et comportant un pied fixe destiné a contacter une premiere
face de cette partie de picce dans cette position de préhension et un pied mobile propre
a Etre entrainé en rotation jusqu’a une position de serrage dans laquelle il exerce une
pression sur une seconde face de la partie de piece, opposée a cette premicre face, pour
serrer cette partie de picce contre ce pied fixe afin de permettre sa préhension.

Ainsi, il est désormais possible de saisir toute portion d’une partie de picce contenue
dans un rectangle dont le grand coté est égal a la distance suivant laquelle le dispositif
de serrage peut étre translaté par les premier et second vérins et le petit coté est
fonction de I’amplitude de variation de I’angle suivant lequel le dispositif de serrage
peut Etre entrainé en rotation, ce qui permet de saisir un grand nombre de picces de
formes et/ou dimensions et/ou orientations différentes et de faire varier ce nombre en
fonction des besoins.

Le dispositif de préhension selon I’invention peut comporter d’autres caractéristiques
qui peuvent €tre prises séparément ou en combinaison, et notamment :

- ses premier et second vérins peuvent €tre propres a translater et orienter le dispositif
de serrage dans une position de préhension qui est choisie parmi N positions de
préhension prédéfinies, avec N > 2, et chacune de ces positions de préhension pré-
définies correspondant a des premicre et seconde translations prédéfinies assurées res-
pectivement par les premier et second vérins et par un angle de rotation prédéfini
imposé par le second vérin au dispositif de serrage ;

- ses premier et second vérins peuvent Etre propres a translater le dispositif de serrage
jusqu’a une pré-position choisie dans une premicre phase de positionnement. Puis, le
second vérin peut Etre propre a orienter le dispositif de serrage dans la position de
préhension choisie dans une seconde phase de positionnement. Puis, aprés un posi-

tionnement par rapport a la partie de piece dans une troisi¢me phase de posi-
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tionnement, le dispositif de serrage peut étre propre a entrainer en rotation le pied
mobile jusqu’a la position de serrage ;

- en présence de la dernicre option, ses premier et second vérins peuvent &tre propres
a translater le dispositif de serrage jusqu’a une pré-position choisie comprise entre une
premicre distance et une seconde distance égale a une somme de cette premicre
distance et d’une distance additionnelle comprise entre 100 mm et 200 mm, et le
second vérin peut €tre propre a orienter le dispositif de serrage dans une position de
préhension choisie définie par un angle de rotation compris entre un premier angle et
un second angle égal & une somme de ce premier angle et d’un angle additionnel
compris entre 10° et 50° ;

- son dispositif de serrage peut comprendre un corps couplé en rotation aux premier
et second vérins et logeant un moteur électrique propre a entrainer en rotation une
piece de support a laquelle est solidarisé fixement le pied mobile ;

- le pied fixe peut comprendre une rotule a laquelle est couplée une premicre picce
d’appui propre a contacter la premiere face de la partie de piece ;

- le pied mobile peut comprendre une rotule a laquelle est couplée une seconde picce
d’appui propre a contacter la seconde face de la partie de picce ;

- il peut comprendre, d’une part, un premier support destiné a étre solidarisé a
I’armature et auquel sont solidarisés les premier et second vérins, et, d’autre part, un
second support sur lequel est monté a rotation le dispositif de serrage, couplé a une
premicre tige du premier vérin et monté en translation sur ce premier support afin
d’€tre translaté par rapport a ce dernier par la premiére tige.

L’invention propose également un robot propre a manipuler des picces et comprenant
une armature a laquelle est solidarisé fixement un dispositif de préhension du type de
celui présenté ci-avant.

Par exemple, ce robot peut étre propre a manipuler des pieces qui sont destinées a
équiper des véhicules, éventuellement de type automobile.

Breve description des figures

D’autres caractéristiques et avantages de 1’invention apparaitront a I’examen de la
description détaillée ci-apres, et des dessins annexés (obtenus en CAO/DAO («
Conception Assistée par Ordinateur/Dessin Assisté par Ordinateur »), d’ou le caractere
apparemment discontinu de certaines lignes et certains niveaux de gris), sur lesquels :

[Fig.1] illustre schématiquement, dans une vue en perspective du coté avant, une
partie d’un exemple de piece structurelle d’un véhicule en cours de couplage a un robot
de manipulation comprenant un exemple de réalisation d’un dispositif de préhension
selon 1’invention,

[Fig.2] illustre schématiquement, dans une vue de c6té, un exemple de réalisation
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d’un dispositif de préhension selon I’invention, avec la matérialisation de son dispositif
de serrage dans plusieurs positions, dont une position initiale et une position de
préhension,

[Fig.3] illustre schématiquement, dans une vue de c6té, le dispositif de serrage de la
[Fig.2], avec la matérialisation de son pied mobile dans une position de repos et dans
une position de serrage,

[Fig.4] illustre schématiquement et fonctionnellement, dans une vue de coté, un
dispositif de préhension selon 1’invention avec son dispositif de serrage placé dans une
position initiale dans 1’attente d’un couplage a une partie d’une picce a manipuler,

[Fig.5] illustre schématiquement et fonctionnellement, dans une vue de coté, le
dispositif de préhension de la [Fig.4] avec son dispositif de serrage placé par ses
premier et second vérins dans une pré-position a la fin d’une premiere phase de posi-
tionnement adaptée a la partie de picce a manipuler,

[Fig.6] illustre schématiquement et fonctionnellement, dans une vue de coté, le
dispositif de préhension de la [Fig.4] avec son dispositif de serrage placé par son
second vérin dans une position de préhension a la fin d’une deuxi¢me phase de posi-
tionnement adaptée a la partie de picce a manipuler,

[Fig.7] illustre schématiquement et fonctionnellement, dans une vue de coté, le
dispositif de préhension de la [Fig.4] placé dans sa position de préhension par rapport a
la partie de piece a manipuler a la fin d’une troisicme phase de positionnement, mais
avant la phase de serrage, et

[Fig.8] illustre schématiquement et fonctionnellement, dans une vue de coté, le
dispositif de préhension de la [Fig.4] placé dans sa position de préhension par rapport a
la partie de piece a manipuler et avec le pied mobile de son dispositif de serrage placé
dans sa position de serrage.

Description détaillée de I’invention

L’invention a notamment pour but de proposer un dispositif de préhension DP a
configurations multiples (ou multi-positions) et destiné a équiper un robot RM chargé
de manipuler des picces PE ayant des formes et/ou dimensions et/ou orientations dif-
férentes.

Dans ce qui suit, on considere, a titre d’exemple non limitatif, que les pieces PE
devant étre manipulées par le robot RM sont destinées a faire partie de véhicules, éven-
tuellement de type automobile. Mais I’invention n’est pas limitée a ce type de picce.
Elle concerne en effet toute picce manipulable par un robot.

Par ailleurs, on considere dans ce qui suit, a titre d’exemple non limitatif, que les
pieces PE devant €tre manipulées par le robot RM sont des sous-parties de structures

(ou caisses) de véhicules automobiles devant étre assemblées, par exemple par ferrage,
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a d’autres sous-parties de ces structures (ou caisses). Mais I’invention n’est pas limitée
a cette application. Il est rappelé que le ferrage consiste a assembler, au moyen d’outils
de soudure automatisés, des picces, par exemple de tolerie.

On a schématiquement illustré sur la [Fig.1] une partie d’un exemple de picce PE en
cours de couplage a un robot de manipulation RM comprenant un exemple de réa-
lisation d’un dispositif de préhension DP selon 1’invention. Ici, la piece PE est une
partie latérale droite d’une structure (ou caisse) d’un véhicule automobile. On notera
que dans cet exemple, le robot de manipulation RM ne comprend qu’un seul dispositif
de préhension DP selon I’invention, destiné a saisir (ou brider) une partie PP d’un
montant de baie MB (et plus précisément la feuillure), et deux autres dispositifs de
préhension D1 et D2 (différents de DP) saisissant deux autres portions de feuillure de
la partie inférieure de la picce structurelle PE. Mais le robot de manipulation RM
pourrait comprendre au moins deux dispositifs de préhension DP selon I’invention.

Comme illustré sur les figures 1 et 2, un dispositif de préhension DP, selon
I’invention, comprend au moins des premier V1 et second V2 vérins et un dispositif de
serrage DS. Comme on le verra plus loin, un tel dispositif de préhension DP est
configurable afin de permettre au robot RM de manipuler des picces PE ayant des
formes et/ou dimensions et/ou orientations différentes, en particulier au niveau de leur
partie PP (ici une partie d’un montant de baie MB).

Les premier V1 et second V2 vérins sont destinés a €tre solidarisé€s a une armature
AR du robot RM. Par exemple, le premier vérin V1 comprend un premier corps C1

£ N A

destiné a étre solidarisé a I’armature AR et dans lequel se translate une premicre tige
T1, et le second vérin V2 comprend un deuxieme corps C2 destiné a €tre solidarisé a
I’armature AR et dans lequel se translate une seconde tige T2.

Le dispositif de serrage DS est couplé en rotation aux premier V1 et second V2
vérins afin d’étre translaté (suivant la fleche FLL1) et orienté (suivant la fléche FL2)
dans une position de préhension P3 choisie qui est illustrée sur les figures 2, 3et5a 8
et adaptée a la préhension d’une partie PP d’une piece PE. Il est important de
comprendre qu’a chaque picce PE ayant une forme, une orientation et des dimensions
particulieres correspond une position de préhension P3 particuliere, dans I’espace, du
dispositif de serrage DS.

De plus, le dispositif de serrage DS comprend un pied fixe PF et un pied mobile PM.
Le pied fixe PF est destiné a contacter une premicre face F1 de la partie PP (ici de la
feuillure) dans la position de préhension P3 du dispositif de serrage DS, comme illustré
sur la [Fig.6]. Le pied mobile PM est propre a €tre entrainé en rotation (fleche FL4 de
la [Fig.8]) jusqu’a une position de serrage P4 qui est illustrée sur les figures 2, 3 et 8 et
dans laquelle il exerce une pression sur une seconde face F2 de la partie PP (ici de la

feuillure), opposée a la premiere face F1, pour serrer la partie PP de la piece PE contre
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le pied fixe PF afin de permettre la préhension de cette partie PP. Dans la position de
serrage P4, la feuillure est intercalée (ou prise en sandwich) entre les pied fixe PF et
pied mobile PM.

On comprendra qu’une fois le dispositif de serrage DS placé dans sa position de
préhension P3 avec son pied fixe PF au contact de la premicre face F1 de la partie PP
(voir [Fig.6]), il ne reste plus qu’a entrainer en rotation le pied mobile PM jusqu’a ce
qu’il vienne contacter et exercer une pression sur la seconde face F2 de la partie PP
pour serrer (ou brider) la partie PP (voir [Fig.8]).

Grace a ce dispositif de préhension DP il est désormais possible de saisir toute
portion d’une partie PP contenue dans un rectangle dont le grand coté est égal a la
distance suivant laquelle le dispositif de serrage DS peut €tre translaté par les premier
V1 et second V2 vérins et le petit coté est fonction de I’amplitude de variation de
I’angle suivant lequel le dispositif de serrage DS peut €tre entrainé en rotation. Cela
permet d’utiliser le dispositif de préhension DP pour saisir un grand nombre de pieces
de formes et/ou dimensions différentes et de faire varier ce nombre en fonction des
besoins, notamment par des ajouts, sans avoir besoin de procéder systématiquement a
une mise au point et d’ajouter de nouveaux actionneurs aux premier V1 et second V2
vérins et dispositif de serrage DS. Par ailleurs, le nombre de composants du dispositif
de préhension DP étant constant, le volume occupé par ce dernier (DP) est également
constant et relativement peu important, ce qui évite une pénalisation lors des prise et
dépose de picces dans les différents outillages servis par le robot RM. De plus, le
nombre de composants du dispositif de préhension DP étant égal a trois, la coor-
dination de ces différents composants est peu complexe et surtout réalisée une seule
fois, et donc la gestion des automatismes s’avere également peu complexe. En outre, le
nombre de composants du dispositif de préhension DP étant peu important, la masse
que doit supporter I’armature AR du robot RM est relativement peu importante et
surtout constante, et donc les contraintes qu’il fait subir au robot RM sont relativement
peu importantes et surtout constantes.

On notera que les premier V1 et second V2 vérins peuvent étre propres a translater et
orienter le dispositif de serrage DS dans une position de préhension qui est choisie
parmi N positions de préhension prédéfinies, avec N > 2. Dans ce cas, chacune des N
positions de préhension prédéfinies correspond a des premiere et seconde translations
prédéfinies assurées respectivement par les premier V1 et second V2 vérins et par un
angle de rotation prédéfini imposé par le second vérin V2 au dispositif de serrage DS.

En d’autres termes, on définit une programmation spécifique des premier V1 et
second V2 vérins pour chaque position de préhension prédéfinie, et il suffit de choisir
la programmation qui correspond a la picce PE devant €tre manipulée, avant de

procéder a cette manipulation. Lorsqu’une nouvelle piece PE doit &tre manipulée et
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correspond a une nouvelle position de préhension prédéfinie, on ajoute a I’ensemble
existant des N programmations spécifiques une nouvelle programmation spécifique
adaptée a cette nouvelle position de préhension prédéfinie. De mé€me, lorsqu’une
ancienne picce PE n’est plus utilisée, on peut éventuellement supprimer la pro-
grammation spécifique associée de I’ensemble existant des N programmations spé-
cifiques.

Par exemple le nombre N peut étre égal a 5 ou 8 ou 10, voire plus encore, selon les
besoins.

On notera également que les premier V1 et second V2 vérins peuvent étre tout
d’abord propres a translater (fleche FL1) le dispositif de serrage DS d’une position
initiale P1 jusqu’a une pré-position P2 choisie dans une premicre phase de posi-
tionnement, comme illustré sur la [Fig.5]. Ensuite, le second vérin V2 peut étre propre
a orienter (fleche FL2) le dispositif de serrage DS dans la position de préhension P3
choisie dans une deuxieme phase de positionnement, comme illustré sur la [Fig.6].
Ensuite, aprés un positionnement par rapport a la partic PP de la piece PE dans une
troisieme phase de positionnement, le dispositif de serrage DS peut €tre propre a
entrainer en rotation (fleche FL4) le pied mobile PM jusqu’a la position de serrage P4,
comme illustré sur la [Fig.8].

Le positionnement du dispositif de serrage DS par rapport a la partie PP de la piece
PE (une fois qu’il a été placé dans sa position de préhension P3 (adaptée a la picce PE)
peut, par exemple, étre réalisé par un mécanisme de déplacement assurant le couplage
entre I’armature AR et le dispositif de préhension DP, dans la troisicme phase de posi-
tionnement. I1 a pour but de mettre en contact le pied fixe PF avec la premiere face F1
de la partie PP de la piece PE a saisir.

Ce mécanisme de déplacement peut faire partie soit du robot RM, soit du dispositif
de préhension DP. Mais dans une variante de réalisation on pourrait déplacer le robot
RM (alors que le dispositif de préhension DP est solidarisé fixement a son armature
AR).

Le positionnement mettant en contact le pied fixe PF avec la premiere face F1 se fait
par au moins une translation (fleche FL3) en direction de la partie PP de la picce PE a
saisir, comme illustré sur la [Fig.7].

Par exemple, les premier V1 et second V2 vérins peuvent étre propres a translater le
dispositif de serrage DS jusqu’a une pré-position P2 choisie qui est comprise entre une
premicre distance et une seconde distance égale a la somme de cette premicre distance
et d’une distance additionnelle comprise entre 100 mm et 200 mm. A titre d’exemple
illustratif, cette distance additionnelle peut étre égale a 150 mm. Egalement par
exemple, le second vérin V2 peut €tre propre a orienter le dispositif de serrage DS dans

une position de préhension P3 choisie qui est définie par un angle de rotation compris
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entre un premier angle et un second angle égal a la somme de ce premier angle et d’un
angle additionnel compris entre 10° et 50°. A titre d’exemple illustratif, cet angle ad-
ditionnel peut étre €gal a 30°. Le premier angle peut, par exemple, étre 1’angle que fait
le dispositif de serrage DS lorsqu’il est dans une pré-position P2 choisie. Ce premier
angle peut, par exemple, tre égal a zéro par rapport a la direction verticale, mais cela
n’est pas obligatoire. Plus ’angle additionnel est important, plus il permet une
adaptation a un nombre élevé d’inclinaisons par rapport a la direction verticale de la
portion (ici une feuillure) a serrer de la partie PP de la piece PE.

Egalement par exemple, et comme illustré partiellement sur les figures 2 a 8, le
dispositif de serrage DS peut comprendre un troisieme corps C3 qui est couplé en
rotation aux premier V1 et second V2 vérins et qui loge un moteur électrique (non
visible) propre a entrainer en rotation une picce de support PS a laquelle est solidarisé
fixement le pied mobile PM. On notera que dans une variante de réalisation le moteur
électrique pourrait directement entrainer en rotation le pied mobile PM.
L’entrainement en rotation du pied mobile PM est particulierement avantageux,
notamment par rapport a une translation, car il permet de limiter I’encombrement
vertical du troisieme corps C3 et d’offrir une course importante adaptée a de
nombreuses inclinaisons par rapport a la direction verticale de la portion (ici une
feuillure) a serrer de la partie PP de la piece PE.

Par exemple, le secteur angulaire sur lequel le pied mobile PM peut étre entrainé en
rotation peut €tre compris entre 90° et 120°. A titre d’exemple illustratif, ce secteur
angulaire peut €tre égal a 110°.

On notera également, comme illustré partiellement sur les figures 2 a 8, que le pied
fixe PF peut étre solidarisé fixement une picce de support PS’ qui est elle-méme so-
lidarisée fixement au troisicme corps C3. Mais dans une variante de réalisation le pied
fixe PF pourrait étre directement solidarisé fixement au troisieme corps C3.

On notera également, comme illustré partiellement sur les figures 2 a 8, que le pied
fixe PF peut avantageusement comprendre une rotule a laquelle est couplée une
premiere piece d’appui PA1 qui est propre a contacter la premicre face F1 de la partie
PP de la piece PE (ici une feuillure de montant de baie MB). Cela permet une
adaptation a des premieres faces F1 planes ou non planes, mais aussi a un nombre
encore plus €élevé d’inclinaisons par rapport a la direction verticale de la portion a
serrer de la partie PP de la piece PE.

On notera également, comme illustré partiellement sur les figures 2 a 8, que le pied
mobile PM peut aussi avantageusement comprendre une rotule a laquelle est couplée
une seconde piece d’appui PA2 qui est propre a contacter et exercer une pression sur la
seconde face F2 de la partie PP de la piece PE (ici une feuillure de montant de baie

MB). Cela permet une adaptation a des secondes faces F2 planes ou non planes, mais
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aussi a un nombre encore plus élevé d’inclinaisons par rapport a la direction verticale
de la portion a serrer de la partie PP de la piece PE.

On notera également, comme illustré sur les figures 2 et 4 a 8, que le dispositif de
préhension DP peut comprendre des premier S1 et second S2 supports. Le premier
support S1 est destiné a &tre solidarisé a I’armature AR et les premier V1 et second V2
vérins sont solidarisés a lui. Le second support S2 est couplé a la premiere tige T1 du
premier vérin V1, monté en translation sur le premier support S1 afin d’étre translaté
par rapport a ce dernier (S1) par la premiére tige T1, et le dispositif de serrage DS est
monté a rotation sur lui. Par exemple, et comme illustré non limitativement sur les
figures 2 et 4 a 8, le second support S2 peut présenter une forme générale en U, et dans
ce cas, ses deux sous-parties sensiblement paralleles entre elles peuvent se translater
dans deux ouvertures définies dans le premier support S1. Mais le second support S2

pourrait présenter d’autres formes générales.
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Revendications
Dispositif de préhension (DP) destiné a équiper une armature (AR) d’un
robot (RM), caractérisé en ce qu’il comprend i) des premier (V1) et
second (V2) vérins destinés a étre solidarisés a ladite armature (AR), et
i1) un dispositif de serrage (DS) coupl€ en rotation auxdits premier (V1)
et second (V2) vérins afin d’€tre translaté et orienté dans une position de
préhension choisie adaptée a la préhension d’une partie (PP) d’une picce
(PE), et comportant un pied fixe (PF) destiné a contacter une premicre
face (F1) de ladite partie (PP) dans ladite position de préhension et un
pied mobile (PM) propre a étre entrainé en rotation jusqu’a une position
de serrage dans laquelle il exerce une pression sur une seconde face (F2)
de ladite partie (PP), opposée a ladite premiere face (F1), pour serrer
ladite partie (PP) contre ledit pied fixe (PF) afin de permettre sa
préhension.
Dispositif de préhension selon la revendication 1, caractérisé en ce que
lesdits premier (V1) et second (V2) vérins sont propres a translater et
orienter ledit dispositif de serrage (DS) dans une position de préhension
choisie parmi N positions de préhension prédéfinies, avec N > 2, et
chacune desdites positions de préhension prédéfinies correspondant a
des premicre et seconde translations prédéfinies assurées respectivement
par lesdits premier (V1) et second (V2) vérins et par un angle de
rotation prédéfini imposé par ledit second vérin (V2) audit dispositif de
serrage (DS).
Dispositif de préhension selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce
que lesdits premier (V1) et second (V2) vérins sont propres a translater
ledit dispositif de serrage (DS) jusqu’a une pré-position choisie dans une
premiere phase de positionnement, puis ledit second vérin (V2) est
propre a orienter ledit dispositif de serrage (DS) dans ladite position de
préhension choisie dans une deuxieme phase de positionnement, puis
apres un positionnement par rapport a ladite partie (PP) dans une
troisieme phase de positionnement ledit dispositif de serrage (DS) est
propre a entrainer en rotation ledit pied mobile (PM) jusqu’a ladite
position de serrage.
Dispositif de préhension selon la revendication 3, caractérisé en ce que
lesdits premier (V1) et second (V2) vérins sont propres a translater ledit
dispositif de serrage (DS) jusqu’a une pré-position choisie comprise

entre une premicre distance et une seconde distance égale a une somme
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de ladite premiére distance et d’une distance additionnelle comprise
entre 100 mm et 200 mm, et ledit second vérin (V2) est propre a orienter
ledit dispositif de serrage (DS) dans une position de préhension choisie
définie par un angle de rotation compris entre un premier angle et un
second angle égal a une somme dudit premier angle et d’un angle ad-
ditionnel compris entre 10° et 50°.

Dispositif de préhension selon I’une des revendications 1 a 4, caractérisé
en ce que ledit dispositif de serrage (DS) comprend un corps (C3)
couplé en rotation auxdits premier (V1) et second (V2) vérins et logeant
un moteur électrique propre a entrainer en rotation une picce de support
(PS) a laquelle est solidarisé fixement ledit pied mobile (PM).

Dispositif de préhension selon 1’une des revendications 1 a 5, caractérisé
en ce que ledit pied fixe (PF) comprend une rotule a laquelle est couplée
une premiere picce d’appui (PA1) propre a contacter ladite premiere
face (F1) de ladite partie (PP).

Dispositif de préhension selon I’une des revendications 1 a 6, caractérisé
en ce que ledit pied mobile (PM) comprend une rotule a laquelle est
couplée une seconde picce d’appui (PA2) propre a contacter ladite
seconde face (F2) de ladite partie (PP).

Dispositif de préhension selon I’une des revendications 1 a 7, caractérisé
en ce qu’il comprend 1) un premier support (S1) destiné a €tre solidarisé
a ladite armature (AR) et auquel sont solidarisés lesdits premier (V1) et
second (V2) vérins, et ii) un second support (S2) sur lequel est monté a
rotation ledit dispositif de serrage (DS), couplé a une premiere tige (T1)
dudit premier vérin (V1) et monté en translation sur ledit premier
support (S1) afin d’étre translaté par rapport a ce dernier (S1) par ladite
premiere tige (T1).

Robot (RM) propre a manipuler des pieces (PE) et comprenant une
armature (AR), caractérisé en ce qu’il comprend en outre au moins un
dispositif de préhension (DP) selon 1’une des revendications pré-
cédentes, solidaris€ fixement a ladite armature (AR).

Robot selon la revendication 9, caractérisé en ce qu’il est propre a

manipuler des pieces (PE) destinées a équiper des véhicules.
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