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La présente invention concerne un dispositif de positionne-
ment & déplacement contr8lé, pour les mécanismes de précision.

Ltinvention a pour but de réaliser un dispositif de position-
nement adaptable, par exemple, sur une machine-outil,

Dtune maniére plus générale, l'invention a pour but de réali-
ger un dispositif de positionnement utilisable dans tous les cas ol
des organes susceptibles d'&tre soumis 2 différents efforts assez
importants doivent &tre mis en mouvement puis &tre immeobilisés & un
emplacement prédéterminé sans gu'aucun desdits efforts ne vienne mo-
difier la position de ces organes.

Un dispositif de positionnement suivani 1l'invention comprend
notamment

- un organe d‘entrainement capable de mettre en mouvement et
dtimmobiliser l'organe & positionner 3

- un appareil de mesure capable d'indiquer en permanence la

position réelle de lvorgamne & posiitionner j

= un systdme & mémoire capable d'indiquer la position sou=
haitée de llorgane a positionner g

- un systime de commande capable dteffectuer une comparaison
entre les donndes fournies par l'appareil de mesure et le systéme &
mémoire, et de commander de fagom appropridse l'organe dfentraine-
ment par ll'intermédiaire d'un relais de puissance.

Suivant une caractéristigue supplémentaire de 1l'invention,
1l'organe d'entralnement est constitué par un vérin 3 double effet,
le relais de puissance étant constitué par une électro-vanmes

Suivant une caractéristique supplémentaire de l'invention,
l'appareil de mesure est constitué par un capienr linéaire qui déli=
vre une tension proportiomnelle & la leongueur du déplacement de 1!
organe & positlonner.

Suivant une caractéristigue supplémentaire de ll'invention,
le systéme de commande scmprend 3

- un eircuit d'zdaptation et de compbage qul regoib de 1°F
appareil de mesure un signal numérigue 3

- un eiveuit de démuliiplexzage qui braite les mignaux de
sortie muliiplexdés du circuit dtadapibation ef de comptage 3

- un convertisseur numérigue/aralogigue gui trensfozme le
gignal de sortie du circuii de démulitiplexage en un signal analogi-
que 3

- w1 cireuit sommaiteur ou diffézentiateur qui compare les
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signaux issus, respectivement, du convertisseur et du systéme 2 mé-
moire 3

= un amplificateur gqui amplifie le signal issu du ecircuit
sommateur pour commander le relais de puissance.

' Suivent une variante de l'invention, le circuit de commande
comprend : ' )

- un circuit sommateur ou différentiateur qui compare les
signaux analogiques issus, respectivement, de l'appareil de mesure
et du systime & mémoire ;

- un amplificateur qui amplifie le signal issu du circuit
sommateur pour commander le relais de puissance.

Suivant une caractéristique supplémentaire de l'invention,
un cireuit correcteur capable de modifier la valeur du signal $rans-
mig en foncfion dtun certain nombre de paramdires est intercalé en-
tre le circuit sommateur ou différentiateur et l'amplificateur.

- Suivant une caractéristique supplémentaire de l'invention,
le circuit d'adaptation et de comptage est associé & un dispositif
dtaffichage sur lequel on peut lire la cote qui correspond & la po=-
gition de 1l'organe % positionner.

Suivant une caractéristique supplémehtaire de l'invention,

le systéme i mémoire comprend au moins une mémoire & roues codeuses

25

30

35

relide au circuit sommateunr ou différentiateur par 1'intermédiaire
d'un convertisseur numérique/analogigues

Suivant une autre variante de. 1l'invention, le sysiéme de
commande comprend 3

- un circuit d'adaptation et de comptage qui regoit de 1!
appareil de mesure un signal numérique 3

- un circuit de démultiplexage qui traite les signaux de sor-
tie multiplexés du circuit d'adaptation et de comptage ;

- une unité de caleul qui effectue la différence entre les
gignaux numériques issus, respectivement, du cirecuit de démulti-
plexage et du systéme & mémoire 3

- un converiisseur numérique/analogique qui transforme le
signal de sortie de l'unité de caloul en un pignal analogique 3

- un amplificateur qui amplifie le signal issu du convertis-
seur pour commander le relais de puissance,

Le degsin annexé, donné 2 titre d'exempie non limitatif, per-
mettra de mieux comprendre les caractéristiques de 1tinventione.

~ Figure 1 est une vue schématique d'un dispositif de posi-
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3
tionnement suivant l'invention. ]

- Pigures 2 et 3 saont deux vues montrant des variantes de ce
dispositif,

- Figore 4 est une vue latérale simplifide d'une presse
plieuse équipée d'un dispositif de positionnement suivant 1'inven-
tion. '

-~ PFigure 5 est une vue de dessus de cette presse plieuse,

~ Figure 6 est une section VI-VI (fig 5).

- = Figure 7 est une section VII-VII (fig 6).

On a représenté sur la figure 1 le schéma d’un dispositif de
positionnement suivant l'invention. Ce dispositif comprend essentiel-
lement les organes suivants :

-~ Un organe d'entralnement consititué par un vérin 3 doﬁble
effet 1. Ce vérin, qui posséde une chambre principale 2 et une cham-
bre annulaire 3, est capable de mettre en mouvement et d'immobiliser
1'organe & positioﬁner & 1'aide de la tige 4 solidaire de son piston
5, le cylindre 6 du vérin étant fixe. '

- Un appareil de mesure T capable d'indigquer en permanence

LY

la position réelle de l'organe % positiommer., Cet appareil de mesure
comprend d'une part un curseur 8 solidaire de l'organe 3 positionner,
et d'autre part une régle 9. L'ensemble est prévu de fagon que cet
appareil aéli§re une tension alternative dont l'amplitude est pro-
portionnelle & la longueur du déplacement de 1'organé>é positionner,

- Un circuit d'adaptation et de compiage 10 qui regoit le
signal numérique issu de ltappareil de mesure T pour délivrer des
signaux de sortie multiplexés. Ce civcuit est relié & un dispositif
d'affichage numérique 11 sur lequel on peut lire la cote gui corres-
pond 2 la position de 1l'organe & positiomner,

= Un circuit de démultiplexage 12 qui traite les signaux de
sortie multiplexés du circuit d'adaptation et de comptage 10,

- Un convertisseur numérique/analogique 13 gul transforme en
signal analogique le signal de sortie numérique du circuit de démul=-
tiplexage 12,

-

= Un systéme & mémoire comprenant une ou plusieurs wémoires
& roues codeuses 14 relides 3 un convertisseur numérigque/analogique
155 ou encore des mémoires magnétigues, ou perfordes, ou 3 clavier. .
- Un civcuit sommateur ou différentiateur 16 qui compare les
signaux analogiques issus, respectivement, des convertisseurs 13 et

15
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- Un circuit correcteur 17 capable de modifier la valeur du
signal issu du circuit sommateur ou différentiateur 16 en fonction
d'un certain nombre de paraméitres tels que, pai'exemple, la viscosi=-
té de 1'huile, la température, et aubres. '

- Un amplificateur 18 qui amplifie le sigrnal analogique issu
du sommateur par l'intermédiaixe du circuit correctenr 17.

- Une électro-vamme 19 qui, commandée par le signal issu de
ltamplificateur 18, commande elle-m8me 1l'admission du fluide sous
pression en direction des chambres 2 et 3 du vérin 1.

Le fonctionnement est le suivant :

L'opérateur régle tout d'abord le systéme 5% mémoire en affi-
chant la valeur souhaitée de la cote & respecter & l'aide des roues
codeuses. Si le systime comprend plusieurs mémoires, celles-ci sont
toutes réglées convenablement, L'opérateur sélectionne ensuite suc-
cessivement les différentes mémeoires.

Le circuit 16 délivre en permanence une tension qui est pro-
portionnelle & la différence entre la valeur réelle megurée de la
cote, et la valeur souhaitée de cette cote. Si la tensicm délivrée
par le circuit 16 est nulle, rien ne se passe, ctest=2-dire que 1!
électro-vanne 19 reste fermée pour immobiliser le piston du vérih 1,
et par conséguent l'organe & positionner.

Si la différence entre la valeur réelle et la valeur mesurée
est grande, la tension délivrée par le circuit 16 a une valeur éle-
vée, et l'électro-vanne 19 s'ouvre & plein débit pour permetire un
déplacement rapide du piston du vérin 1. |

Si la différence entre la valeur réelle et la valeur mesurée
est faible, la tension délivrée par le circuit 16 a une valeur fai-
ble, et 1l'électro~vanne 19 ne laisse passer gu'un faible débit de
fluide, ce qui permet un déplacement ient du piston du vérin et de
la pidce & positionner.

Cette disposition permet d'obienir :

- Un positionnement extr8ment précis, la précision étant

N

celle obtenue & l'aide de l'appareil de mesure 7. N

-~ Un maintien  trés ferme de l'organe 3 positionner, du -
fait de la commande par vérine. |

~ Tne arrivée trés rapide de la piéce & positionner sur son
emplacerent de destination, grice aux variations possibleé de la vi=
tegse de déplacement.

Suivant une premidre variante illustrée sur la figure 2, on
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utilise en tant qu'appareil de mesure un appareil 20 muni d'un cur-
seur 21 et dtune régle en matidre plastique 22, Cet appareil agit &
1z manidre d'un potentiomditre pour fournir directement au circuit 16
une tension proportionnelle % la longueur du déplacement de 1'organe
% positionner. Cette disposition permet la suppression des éléments
10, 12 et 13 précités. Elle a pour mérite de simplifier le sysitme
de commande, mais elle nécessite l'utilisation d'un insirument de
mesure tres précise

Suivant une deuxidme variante illustrée sur la figure 3, une
unité de caleul 23 effectue la différence entre les signaux numéri-
ques issus, respectivement, du circuit de démultiplexage 12 et diune
mémoire 3 roues codeuses 14, L'unité de calcul 23 est alors weliée
au circuit correcteur 17, via un converitisseur 13a.

Cette dispositien présente llavantage d'une simplification
sensible, par suppression d'un corvertisseur sur deux et par suppres-
gion du ecircuit 10. '

On a représenté sur les figures 4 & 7 une presse plisuse
équipée dtun digpositif suivant 1l'invention pour positionner deux
butées 24+ On voit gquiun chariot principal 25 est monté pour coulis-
ger le long de glissidres transversales 26 s?'étendant horizonitale-
ment & llarridre de l'espace de travail des mors 27 et 2Tade la pres-
sees Le chariot principal 25 supporte des gligsidres longitudinales
26 et, 3 chague extrémité de ces glissidzes, on a monté une t8te
porte~butée 29 solidaire d'une butée 30. Le curseur 8 de l'appareil
de mesure est solidaire du chariot principal 25, et la xégle 9 duditb
appareil de mesure est fixée sur l'une des glissidres 26 (fig 7)e Le
vérin & double effet 1 est logé & llintérieur des glissidres 26
(£fig 6)e

A 1'aide du dispositif suivant 1l'invention, on peut pré-
sélectiomner une série de positions des butées 24, par exemple a
partir d'un pupitre de commande visible sur la figure 4. Ce pupitre
comporte différents éléments de réglage tels que, par exemple, les
roues codées 31 apparienant aux mémoires 4.

Chaque t8le & plier est amenée en appui eontre les deux bu-
tées 24, Le dispositif suivant l'invention permet d'assurer un posi-
tionnement trds précis des bubbes, méme si ces buiées regoivent des
chocs de 1la part des t8les que présenie liutilisateur o N
En variante, on pourrait tout aussi bien obteniz un position=

nement angulaire trés précis sur une pidce btournante & l'aide dfun
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6
disvositif du néme type qui comprendrait, & le place de l'appareil
de mesure linéaire précédemment utilisé, un capleur rotatif, l'orga=-
ne tournanit étant commandé par un moteur hydraulicue, pneunatique ou
électrique.

Bien entendu, l'invention décrite est applicable & la ccm=-
mande numérique et analogique de tous organes mécanigues, électro=-
mécaniques, hydrauligues, pneumatiques, et autres, pouvant &tre ani-
més de mouvements rotatifs, oscillants ou linéaires.

L'invention est applicable & l'asservisserment, au position-
nement, et au déplacement de vérins hydrauligues ou preumaticues,
de servo-moteurs, ainsi gulaux asservigsements de débit, de volume,
de cotes, de température, de force, de bruit, d'humidité, de vites-
se, et de lumidre.

Dans tous les cas, l'une des caractéristiques importantes du
dispositif est que la préeision du positionnement est indépendante de
la cote atteinte.

' Bien entendu, la référence 19 pourrail désigner non seule-
ment une électro-vanne, mais aussi une servo-valve, ou toui autre

~

digtributeur 3 commande proportionnelle.
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REVENDICATIONS

1o Dispositif de positionnement, caractérisé en ce qu'il
comprend notamment ¢

-~ un organe dlentrainement capable de mettre en mouvement et
d'immobiliser l'organe & positionner 3

- un appareil de mesure capable d’indiquer en permanence la
position réelle de l'organe & positionner

- un gystéme & mémoire capable d'indiquer la position sou-
haitée de l'organe & positionner

= un systéme de commende capable d‘effectuer une comparaigon
entre les données fournies par llappareil de mesure et le systéme 2
mémoire, et de commander de facon appropride l'organe dtentratnement
par ll'intermédiaire d'un relais de puissance.

2. Dispositif suivant la revendication 1, caractérisé en ce
que l'organe d'entrainement est constitué par un vérin & double ef=-
fet, le relaig de puissance étant constitué'par une éleciro~vanue.

3 Dispositif suivant 1l'une quelcongue des revendications
précédentes, caractérisé en ce que l'appareil de mesure est consii-
tué par un capbteur lindaire gqui délivre une tension proportionnelle
4 la longueur du déplacement de lforgane 3 positionner,

4o Dispositif suvivant l'une guelconque des revendications 1
et 2, caractérisé en ce que l'appareil de mesure est congtitué par
un capteur rotatif.

5¢ Digpositif suivant l'une quelconque deg revendications
précédentes, caractérisé en ce que le sjstéme de commande comprend @

- un cirecuit d'adaptatidh et de comptage qﬁi recoit de 1°
appareil de mesure un signal numérique j h

- un cirecuit de démultiplexage qui traite les Signaux de
sortie multiplexés du circuit dladaptation €t de compiage

- un convertisseur numérique/analogique qui transforme le
signal de sortie de démultiplexage en un signal analogique 3

- un cirecuit sommateur ou différentiateur qui compare les
signaux issus, respectivement, du convertisseur et du systéme & mée-
moire 3

-~ un amplificateur gqui amplifie le signal issu du circuit
sommateur pour commander le relais de puissance.

6. Digpositif suivent 1'une guelconque des revendications 1
5 4, caractérisé en ce gue le circuit de commande comprend @

- un circuit sommateur ou différentiateur qui compare les si=-
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8
gnaux analogiques issus, respectivement, de l'appareil de mesure et
du systénme 5 mémoire 3

- un amplificateur qui amplifie le signal issu du circuit
sommateur pour commander le relais de puissance.

7. Dispositif suivant 1'une guelcongue des revendications 1
4 4, caractérisé en ce que le systéme de commande comprend :

- un circuit d'adapiation et de comptage qui regoit de 1l'ap-
pareil de mesure un siénal numérique j

- un circuit de démultiplexage qui traite les signaux de sor-
tie multiplexés du eircuit d'adapiation et de comptage ;

- une unité de calcul qui effeetue la différence entre les
signaux numériques’ issus, respectivement, du circuit de démulti-
plexage et du systéme & mémoire ;

- un convertisseur numérique/analogique qui transforme le
signal de sortie de 1'unité de calcul en un gignal anazlogique 3

- un amplificateur qui amplifie le signal issu du convertis-
seur pour commander le relais de puissance. '

8, Dispositif -suivant 1l'une gquelcongue des revendications 5
et 6, caractérisé en ce qu'un circuit correcteur capable de modifier
la valeur du signal transmis en fonction dtun certain nombre de pa-
ramétres est intercalé entre le circuit simmateur ou différentiateur
et l'amplificateur.

9. Dispositif suivant la revendicationVS, caractérisé en ce
que le circuit d'adapitation et de comptage est agsocié & un disposi-
tif d'affichage sur lequel on peut lire la cote qui correspond 2 la
position de l'organe & positionner,

10, Dispositif suivant l'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le systéme & mémoire comprend au
moins une mémoire & roues codeuses reliéé au circuit sommateur ou
différentiateur par l'intermédiaire d'un convertisseur numérique/
analogique.

11. Dispositif suivant la revendication 1, caractérisé en ce
que le relais de puissance est constitué par un distributeur & com-
mande proportionnelle.

12, Dispositif suivant la revendication 1, caractérisé en ce
que le relais de puissance est constitué par une mervo-valve.

13, Dispositif suivant 1l'une guelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le systéme & mémoire comprend au

moins une mémoire magnétique, ou perforée, ou a clavier,
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