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Parmi les solutions modernes du probléme des manu-
tentions automatiques de piéces, notamment sur les presses,
Ta technologie connue sous la désignation de transfert & barres
et pinces présente de grands avantages car elle permet de réa-
Tiser dans un cycle simple et avec une fiabilité optimale TJe
déchargement d'un poste de travail avant d'en effectuer le char-
gement sans jamais cesser de maintenir positivement les piéces
dans une position parfaitement définie mécaniquement.
Selon cette technologie les piéces sont portées par
des pinces montées sur des barres horizontales qui les suppor-
tent ; Ces barres étant elles-mémes mobiles par rapport & Ta
presse ou autre machine-outil.
Les transferts a barres habituel1ement 8Ss0Ciés aux
presses, par exemple pour 1'emboutissage ou la découpe et réa-
lTisant 1a manutention automatique des piéces sur les postes de
travail, sont réalisés soit en configuration bi-axe, soit en
configuration tri-axe.
Dans la configuration bi-axe les barres sont suscep-
tibles de déplacement longitudinal et transversal et les é1é-
ments d'entratnement mécanique comprennent deux sorties motrices
distinctes, 1'une pour 1'entrainement Tongitudinal et 1'autre
pour l1'entrainement transversal. Dans la configuration tri-axe,
il y a trois sorties motrices distinctes, la troisiéme &tant
destinée & un mouvement vertical de déplacement des barres.
L'invention concerne 1la configuration tri-axe (trois
axes de déplacement des barres) et elle a pour objet un dispo-
sitif dans lequel les trois entrainements (Tongitudinal, trans-
versal, vertical) sont réalisés avec seulement deux sorties
motrices, 1'une d'elle assurant 1'entrainement longitudinal des
barres et 1'autre assurant successivement T'entrainement trans-
versal horizontal et 1'entrainement vertical de glissiéres sup-
portant les barres.
Les avantages pratiques de 1'invention sont nombreux:
- Le méme mé&canisme d'entrainement est susceptible d'étre uti-
1isé pour la réalisation, soit d'un ensemble bi-axe, soit
d'un ensemble tri-axe ;

- La synchronisation mécanique entre les déplacements transver-
saux et verticaux est obtenue par construction. Elle est donc
systématique et rigoureuse;
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~ Des aménagements complémentaires permettent de construire des
transferts tri-axes dans lesquels la course verticale est
ajustable et dans lesquels, pour chaque valeur de la course
verticale choisie, la répartition des temps disponibles pour
5 1'exécution des courses transversales et des courses verti-
cales est ajustée automatiquement pour avoir les possibilités
de performances maximales.
En variante, 1'entrainement transversal et/ou 1'entrai-
nement vertical ainsi obtenu peuvent &tre appliqués non pas aux

I0 glissiéres supportant les barres mais a des michoires de pinces.

Selon une disposition préférée de 1'invention, la se-
conde sortie motrice est réalisée sous forme d'une tringle ou
élément 3 mouvement linéaire qui agit sur deux transmissions
mécaniques, la premiére entrainant successivement le déplace-

I5 ment transversal horizontal sur une premiére partie de Ta course
dudit élément, puis le verrouillage de ce déplacement, la se-
conde entrainant successivement le verrouillage du déplacement
vertical sur ladite premiére partie de course, puis le déplace-
ment vertical, lesdites premidre et seconde transmissions é&tant

20 mécaniquement liées en position avec liberté de glissement de
1'une par rapport a 1'autre.

L'invention vise également les dispositions suivantes :

a) Une transmission mécanique telle qué ci-dessus
résulte de la coopération d'un profil de came solidaire de la

25 tringle, sur lequel roule un galet porté par un levier fixé
en un point du bati, un autre point dudit Tevier étant relié a
la piéce & déplacer ;

b) Une telle transmission mécanique résulte de la
coopération d'un profil de came porté par une piéce articulée

30 sur le bati et sur lequel roule un galet porté par la tringle
la piéce articulée sur le bati entrainant la piéce a déplacer
selon T'un des déplacements recherchés;

c) Les profils de came selon a) et b) comportent deux
zones, 1'une assurant 1'entrainement, 1'autre assurant le ver-

35 rouillage de cet entrainement .

d) Une telle transmission m&canique résulte d'une
combinaison bielle manivelle, la bielle étant articulée sur
Ta tringle et le calage étant réalisé de telle sorte que dans
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une premiére partie de sa course la tringle provoque la rota-~

tion de la manivelle jusqu'a son point mort, la seconde partie

de sa course correspondant & la zone de point mort et de ce
fait @ un verrouillage du déplacement correspondant ;

e) Le mouvement vertical est utiliséa provoguer la
fermeture d'une midchoire, le mouvement transversal é&tant uti-
1isé au déplacement d'une glissiére porte-barres;

f) Le mouvement transversal horizontal est utiliseé
d la fermeture d'une pince a doigts articulés, le mouvement
vertical étant utilisé au soulévement des extrémités de ces
doigts;

g) La course de déplacement vertical de la sortie
motrice est réglable en amplitude.

L'invention est plus amplement décrite ci-aprés avec
référence au dessin annexé sur lequel
- la figure 1 est une vue perspective schématique de la com-

mande des mouvements transversaux et verticaux i partir
d'une sortie unique selon 1'invention ;

- les figures 2,3 et 4 illustrent des variantes de réalisation
de 1'invention ;

- la figure 5 est relative & une variante dans laqueTlé le dé-
placement vertical est utilisé@ & l1a commande d'une mdchoire
de pince linéaire ;

- la figure 6 est relative & une variante dans laquelle le
déplacement transversal est utilisé @ la commande de ferme-
ture d'une pince a8 doigts articulés dont les extrémités sont
soulevées par le déplacement vertical.

En se reportant & la figure 1 on voit en 10 une barre
de transfert avec ses piéces de préhension 11 disposées de place
en place. La barre I0 est animée d'un mouvement longitudinal
selon les fléches L par toute sortie motrice appropriée non
représentée.

Dans ce mouvement la barre I0 coulisse dans des glis-
siéres ou coulisses 12 qui sont elles mémes susceptibles de
déplacement transversal (fléches T) et vertical (fléches V)
1'ensemble constituant 1a configuration dite tri-axe.

Conformément & 1'invention, le déplacement transver-

sal T et e dép1acément vertical V sont obtenus & partir d'une
sortie motrice unique entrainée a partir de tout mécanisme
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4
appropriée, par un organe de liaison mécanique 1 et qui est
constitué par un &lément 2 mobile selon une trajectoire liné-
aire avec une course déterminée schématisée par le segment
XYZ, une partie de cette course étant transformée mécaniquement.
en déplacement transversal T et 1'autre partie de cette course
étant transformée mécaniquement en déplacement vertical V par
les cames 3 et 4 liées a 1'élément 2 et agissant sur les le-
viers 4 et 8 par 1'intermédiaire des galets 13.

Le levier 4 est articulé en un point 14 fixe par
rapport au bati non représenté et son extrémité 5 porte une
fourchette entrainant transversalement le coulisseau 6 relié
d 1a coulisse 12. Le profil de la came 3 est déterming de telle
sorte que la partie XY de la course de 1'é1ément 2 provoque un
déplacement du levier 4 entrainant transversalement la glis-
siére 12 tandis que sur la partie Y Z de cette méme course le
levier 4 est verrouillé en position transversale (zone 36 de
la came 3 paratléle au déplacement de 1'@l1ément 2).Le levier 8
est articulé en un point fixe I8 et son extrémité 9 coopére
en fourchette I9 avec 1'extrémité de la tige 15 portant le
manchon 16 dans lequel coulisse le coulisseau 6. La tige I5
est guidée dans son mouvement vertical par le manchon fixe I7.
Le profil de la came 7 est déterminé de telle sorte que la
partie Z Y de la course de 1'&lément 2 provoque un déplacement
du levier 8 entrainant verticalement la glissiére I2 tandis
que dans la partie Y X de cette course 1e levier 8 est ver-
rouillé en position verticale (zone 7b de Ta came 7 paralléle
au déplacement de 1'@1&ment 2).

Les transmissions de mouvement vertical et trans-
versal sont, comme on le voit, reliés entre eux en position.
Mais cette liaison comprend 1a fourchette 5 dans Taquelle
coulisse verticalement 1'extrémité b6a de la coulisse 6 et le
manchon I6 dans Tequel Ta coulisse 6 est libre transversalement,
c¢'est-a-dire que l1a transmission de mouvement transversal
comporte des moyens autorisant le libre mouvement de la trans-
mission verticale et réciproquement.

Dans 1'exemple de la figure2 1'é&lément 2 provoque
le mouvement vertical par les mémes moyens que dans la figurel
savoir : came 7, galet 13 porté par le Tevier 8 articulé en I8
et agissant par le bras 9 sur la tige verticale I5.
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Dans la partie X Y de 1a course de 1'élément 2 e
mouvement vertical est nul, le galet 3 restant fixe en posi-
tion du fait du parallélisme de la came 7 et du déplacement
de 1'élément 2. La course Y Z provoque par contre 1'entraine-
ment vertical de 1a tige 15 et, par suite, de la coulisse 6
lTiée & la glissiére 12,

» Le mouvement transversal est obtenu par la bielle 20
qui entrafne Ta manivelle 21, fixe en rotation sur 1'arbre 15,
lequel cependént, peut coulisser dans la manivelle 21. La ro-
tation de la manivelle 21 entraine la rotation de la manivelle
22 qui entraine transversalement la coulisse 6 par roulement
du galet 23 dans la rainure 24 Ou par une bielle intermédiaire
25 comme dans la figure 3.

Dans 1'exemple représenté les piéces 20,21 sont
établies pour que la course X Y donne une rotation de I80° de
T'arbre I5 et la manivelle 22 est calée de fagon qu'au terme
de cette rotation la bielle 23 fasse avec la direction de dé-
placement de 1'élément 2 un angle proche de I80° ; de cette
maniére, la course Y Z de 1'&lément 2 ne provoque qu'une faible
oscillation de 1'axe I5, ce qui donne une position pratiquement
immobile de la coulisse transversale.

Pendant 1a course X Y 1'arbre 15 tourillonne l1ibre-
ment en I9 & 1'extrémité du bras 9. Pendant Ta course Y Z 1'ar-
bre I5 coulisse librement dans la manivelle 21.

Dans T1'exemple de 1a figure 3 le mouvement vertical
est obtenu par une came 7 portée par une piéce 8a solidaire du
levier 8 articule en I8 et qui transmet le mouvement vertical
au coulisseau 6 ( non représenté) par les bras 9. L'élément 2
agit sur la came 7 par le galet 13a.

Le mouvement transversal est obtenu par un secteur
denté 26 solidaire de la came 3 et engrenant avec 1'arbre 1I5.
La came 3 est articulée autour d'un axe fixe 27 et déplacée par
le galet I3b porté par 1'élément 2. La course X Y de 1'&lément
2 et du galet 13a provoque une rotation du secteur denté 26 qui
entraine la manivelle 22,7e coulisseau 6 par la bielle 25.

Au terme de cette rotation la deuxiéme partie de
Ta came 3 correspondant 4 la course Y 7 est paralléle au dépla-
cement de T'é1ément 2 ce qui verrouille le galet 13b en position.

On peut prévoir 1'arbre I5 fixe en position verti-
cale et libre en rotation, T'entrainement de la coulisse 6 se
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faisant par une tige 6a coulissant dans la bielle 25. On

peut €galement prévoir que l'arbre 15 est canneléd et 1ié

4 1'équipage de déplacement vertical : dans ce cas, le

secteur 26 coulisse le long dec 1'arbre 15 qui, de son
c6té, tourillome librement dans son support.

Dans 1'exemple de la figure 4 1'élément 2 porte
une c¢rémaillére 28 qui engréne avec 1'arbre 15 lequel est
cannelé et peut librement coulisser verticalement. L'arbre
15 porte un plateau 29 qui forme manivelle et porte un galet
30 coulissant dans la rainure 24 de la coulisse 6. La
course X Y provoque ainsi le mouvement transversal par

‘rotation de 1'arbre 15. L'arbre 15 est monté tourillonnant

librement sur 1'équipage de mouvement vertical comprenant
les bras 9 actionnés par les leviers 8, Les leviers 8 sont
montés sur le cylindre 31 qui porte la came 3 sur laquelle
agit le galet 13a porté par 1'élément 2, Le profil de la
came 3 est paralléle au déplacement de 1'€lément 2 sur

la course X Y ce qui verrouille la coulisse 6 en hauteur
tandis que s'op@re l'entrainement transversal T. Dans la
course Y Z la came 3 proveoque la rotation du cylindre 31
qui entrafne verticalement les bras 9, 1'arbre 15, le
plateau 29 et la coulisse 6.

Pendant cette course le galet 30 échappe de 1la
glissiére 24 et la rotation du plateau 29 n'agit plus sur
le déplacement transversal.Un moyen peut &tre prévu pour
bloquer la coulisse 6 contre tout déplacement transversal
pendant la course Y Z, par exemple le galet 32 coagissant
avec la rainure circulaire 32a portée paf le plateau 29.

Dans 1'exemple de la figure 5, 1'entrainement
vertical V est utilisé a réaliser la fermeture d'une pince,
L'€1¢ément 2 provoque le déplacement transversal T de fagon
analogue aux figures précédentes par la came 3 articulée
en 27 dont le profil est tel que la course X Y provoque
la rotation de la manivelle 26 qui entraine la bielle 33
provoquant le déplacement transversal de la coulisse ou
glissiére 6. Pendant la course Y Z le profil de la came 3
est paralléle au déplacement de 1'élément 2 et le déplace-
ment transversal est verrouillé,
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L'@lément 2 porte en outre une came 7 sur laquelle
roule le galet 13a. Pendant la course X Y le profil de cette
came est paralléle au déplacement de 1'alément 2 et le renvoi
de mouvement 34 portant le galet 13a est verrouillé en posi-

5 tion.

Pendant la course Y Z, au contraire ce renvoi est
basculé.
Ce mouvement peut &tre utilisé au soulévement de
la glissiére 6. Dans 1'exemple représenté il est utilisé par
10 une transmission non représentée (schématisée par le trait
mixte 47 et la plaque mobile 48) & la fermeture d'une machoire
35 articulée en 36 sur la coulisse ou glissiére 6.
Dans 1'exemple de la figure 6 la course horizontale
transversale est une course de rotation de bras horizontaux H
151'¢1&ment 2 agit sur sa course X Y sur la came 3 par le galet
13b et provoque la rotation de 1a piéce 37 autour de 1'axe 38
solidaire de 1'arbre 41, fixe en position. Cette rotation pro-
voque Ta fermeture (selon les fléches F) des bras horizontaux
39,40, formant pince & doigts articulés - (Ces pinces engré-
20nent entre elles en 42). Sur sa course Y Z 1'élément 2 coopére
avec la came 7, qui est fixe, ce qui provoque un pivotement de
1'é1ément 2 selon son axe et par suite un soulévement V des
extrémités des pinces.
' Dans la partie de la course X Y , la came 7 a un
25 profil paralléle au déplacement de 1'élément 2, ce qui ver-
rouille le soulévement des pinces 39-40. Dans la partie Y Z
le profil de la came 3 est paralléle 3 ce méme déplacement,
ce qui verrouille les pinces en position de fermeture.
De tous ces exemples, il découle que par le prin-
30cipe de 1'invention, une partie de la course de 1'action mo-
trice fixée par construction, provoque la totalité de la
course transversale horizontale. Le reste de la course pro-
voque la course de soulévement, avec une relation entre ces
deux courses dépendant directement de la réalisation techno-
351ogique interne. On voit donc que 1'application de 1'inven-
tion permet de construire des transferts dans lesquels la
course verticale peut &tre facilement rendue réglable de @

=

a I00 % de sa valeur maximale par la seule variation de 1la
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course de 1'action motrice. La figure 7 montre une réalisation
possible de cette application.

L'élément de commande 2 peut en effet recevoir une
course totale de commande ABC de longueur variable, le point
initial A restant fixe, la course AB correspondant au mouvement
transversal et la course BC correspondant au mouvement verti-
cal étant de ]ongueur-variable. Ceci peut étre obtenu en pré-
voyant une prise de mouvement 43 déplacable sur un levier de
commande 44 articulé en 45. Dans 1'exemple représenté le ]eviérr
45 est entrainé par la came 46 et comporte une Tumiére 47 dans
lTaquelle coulisse Te téton 43 de prise de mouvement de 1'&lément
2, cette lumiére étant perpendiculaire & 1'élément 2 lorsque
le levier 45 est en position de début de course. Par déplace-
ment relatif de T1'ensemble 45,46 perpendiculairement 3 1'é1é-
ment 2, la course B C peut varier de I00 % & 0 % de sa valeur,
la course AB restant constante.

IT est par ailleurs important de noter que dans ce
cas, la relation entre les temps disponibles pour la course ho-
rizontale transversale et pour 1a course verticale varie en
permanence en fonction de la course verticale choisie. Dans
cette répartition, plus la course verticale est faible, plus -
le temps imparti pour la réaliser est faible. Dans les entrai-
nements de transferts & vitesse variable, i1 est ainsi possible
d'envisager 1'obtention de performances de plus en plus &levées
quand la course verticale diminue ; quand elle devient nulle,
la totalité du temps est utilisable pour le seul mouvement trans-
versal horizontal, ce qui n'est pas le cas des transfertsde
conception habituelle.
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REVENDICATIONS -. -

1. Dispositif perfectionné de transfert a barres
comprenant des porte-pinces (11) portés par des barres horizon-
tales (10) mobiles par rapport & la machine-outil selon plu-
sieurs directions, caractérisé en ce que trois entrafnements
(longitudinal, transversal vertical) sont réalisés avec seule-
ment deux sorties motrices, 1'une d'elles assurant 1'entraine-
ment longitudinal des barres (I0) et 1'autre sortie motrice (2)
assurant successivement 1'entrainement transversal horizontal T
et T'entratnement vertical V des glissiéres (12) supportant les

barres (I0) et/ou d'élements des pinces supportées par les
barres (10).

2. Dispositif selon 1la revendication 1, caractériseé
en ce que la seconde sortie motrice est réalisé scus forme d'un
élément (2) & mouvement linéaire et qui agit sur deux transmis-
sions mécaniques (3,4,5,6 d'une partet 7,8,9,15,6 ° autre part
sur la figure 1) la premiére entrainant successivement le dépla-
cement transversal T sur Ta course X Y de 1'&1ément (2) puis
le verrouillage de ce déplacement sur la course Y Z, la seconde
entrafnant successivement le verrouillage du déplacement ver-
tical V sur la course X Y puis le déplacement vertical V sur
Ta course Y Z , ces deux transmissions étant liées mécanique-
ment en position avec liberté de glissement relatif (par les
organes 5,6a et 16,6sur la figure 1).

3. Dispositif selon la revendication 2 caractérisé
en ce qu'une telle transmission mécanique résulte de la coopé-
ration d'un profil de came (3,7, fig. 1) porté par 1'élément
(2) sur lequel roule un galet (13) porté par un Tevier (4,8)
articulé en un point du bati, un autre point dudit levier étant
relié & la pidce a déplacer (12),ledit profil de came comportant
deux zones successives, 1'une (3a, 7a) assurant 1' entra1nement
1'autre (3b,7b) le verrouillage de cet entrainement.

i 4, Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce qu’ 'une telle transmission mécanique résulte de la coopé-
ration d'un profil de came porté par une piéce articulée sur le
bati (8a et 26 fig.3, 31 fig.4, 26 fig.5, 37 fig. 6) et sur
lequel roule un galet porté par 1'é1ément (2),1a piéce articulée
sur le bdti entrafnant la piéce a déplacer selon la direction
d'entrainement voulue, Tedit profil de came comportant deux
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zones successives, 1'une assurant 1'entrafinement, 1'autre le
verrouillage de cet entrainement. ‘

5. Dispositif selon la revendication 2, caractéri-
sé en ce qu'une telle transmission mécanique résulte d'une com-
binaison bielle-manivelle, Ta bielle(20)(fig.2) étant articulée
sur 1'é1ément 2 et la manivelle(21)portée par un arbre rotatif
(15), le calage étant réalisé de telle sorte que, dans une pre-
miére partie de sa course 1'é@1ément (2) provogue la rotation de
la manivelle jusqu'd environ sen point mort, la seconde partie
de ladite course s'étendant sur la zone de point mort et assu-
rant le verrouillage du déplacement correspondant.

6. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé
en ce qu'une transmission mécanique est obtenue par une crémail-
Tére (28) (fig.4) solidaire de 1'élément (2) entrafnant un arbre
cannelé (15) portant une manivelle (29) d'entrainement de la
piéce & déplacer, le calage de la manivelle étant tel que 1'une
des deux parties de la course de 1'élément (2) corresponde a la
zone de point mort de la manivelle et par suite au verrouillage
du déplacement correspondant.

7. Dispositif selon 1'une quelconque des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que le mouvement vertical
est utilisé & provoquer la fermeture d'une méchoire (35) , le
mouvement transversal provoquant le déplacement d'une glissiére
porte-barres (6). ,

8. Dispositif selon 1'une quelconque des revendica-
tions 1 & 7 caractérisé en ce que le mouvement transversal ho-
rizontal est utilisé a la fermeture d'une pince & doigts arti-
culés (39,40) le mouvement vertical étant utilisé au soulé&vement
des extrémités de ces doigts. '

9. Dispositif selon 1'une quelconque des revendica-
tions précedentes, caractérisé en ce que la course Y Z de dépla-
cement vertical de 1'élément (2) est régiable en amplitude.
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