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BREVET D’INVENTION

N°  900.431

ROYAUME DE BELGIQUE

MINISTERE DES AFFAIRES ECONOMIQUES Classit. Internat.: BEL

Mis en lecture' le: 0 5 -11' 1%"

LE Ministre des Affaires Economiques,

Vu la loi du 24 mai 1854 sur les brevets d’invention

Vu la Convention d’Union pour la Protection de la Propriété Industrielle

Vu le procés-verbal dressé le”] ] Julllet 19 84 2 14 » 25

au Service de la Propriété industrielle

ARRETE:

Article 1. - lestaéiviéa 1a Sté dite : THE NATIONAL MACHINERY COMPANY
P.0. Box 747, Tiffin, Ohio 44883 (Etats-Unis d'Amérique)

repr. par Mr. M. Van Malderen c/o Freylinger & Associés,
Avenue J.-S.Bach, 22; 1080 Bruxelles

un brevet d'invention pour Dispositif de transfert pour machines a forger
comportant un détecteur de désalignement
(Inv. : R.E. Wisebaker, R. Edmondson)

qu'elle déclare avoir fait 1l'objet de demandes de brewet
déposées aux Etats-Unis d'Amérique le 14 Jjuillet 1983,

n® 513.700 et le 6 octobre 1983, n°® 53%39.523 au nom de

R.E. Wisebaker et R. Edmondson dont elle est l'ayant cause

Article 2. - Ce brevet lui est délivré sans examen préalable, & ses risques et périls, sans garantie soit
de la réalité, de la nouveauté ou du mérite de I'invention, soit de I'exactitude de la description, et sans
préjudice du droit des tiers.

Au présent arrété demeurera joint un des doubles de la spécification de 'invention (mémoire descriptif et
éventuellement dessins) signés par I'interessé et déposés a 'appui de sa demande de brevet.

Bruxelles, le 5'] ju:Lllet 19 84
PAR DELEGATION SPECIALE

le Directeur

L. WUYTS



Au nom de

Pour

Priorités

Inventeurs

oe

se .o L

BREVET D'INVENTION

THE NATIONAL MACHINERY COMPANY

i Tiffin, Ohio 44883

(Etats-Unis d'Amérique)

DISPOSITIF DE TRANSFERT POUR MACHINES A FORGER
COMPORTANT UN DETECTEUR DE DESALIGNEMENT.

Demande de brevet déposée aux Etats-Unis
d'Amérique ‘le 14 juillet 1983 sous le n°513.700
et le 6 octobre 1983 sous le n®°539.523 au nom
des inventeurs dont.la Demanderesse est '
1'ayant-droit. :

Robert E,WISEBAKER
Richard EDMONDSON
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DISPOSITIF DE TRAIISFERT POUR MACHINES A FORGER CONPORTANT UN

DETECTEUR DE DESALIGNEMENT
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transfert de ce type pourvu de moyens nouveaux et perfec-
tionnés pour déterminer si une piéce est correctement ternue’
ans le dispositif de transfert, pour déterminer 1'absence

d'une piece et pour déterminer si une piéce est désalignée et
dans guelle mesure.

Les dispositifs de transfert automatiques pour machi-
nes & forger sont universellement connus. Ces d s
¢énéralement congus pour saisir une pidce ou un flan a un cer-

tain enplacement ou a un certain poste d'usinag
1

déterminde. Un tel signal est produ
piéce reste accrochée dans 1l'outillage

doit étre erlevée ou prise, ou
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produirs, se tradulsant par & greves dommages a- l'outilllage

et éventuellement par des dommages a la machine elle-méme. C
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signal est utilisé pour actionner un m2canismne de sécurité d

0]

S—

(

picce n'est pas correctement tenue. De plus, ce
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e, déclenche le systéme d'a
que la position de lz machoire est s

u
poser un probléme susceptible de déclencher une '"catastrophe'.
Dans

Dans un autre mode de réalisation, on a prévu deux

lames, une pour chacune des deux machoires assocides. Ici éga-

lement, des jauges de contrainte sont montées sur les lames.

SR 2594 US/GL A~
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u¥ signaux dont chacun

e
fournit une indication de la position de la machoire associée
n g

n, une seule lame

X o
flexible est 2 nouveau supportée par l'une des deux machoires

M

es et est Fléchie dans une mesure déterminde par la posi-
tion relative de ces méchoires. Dans ce mode de rdéalisation,
un détecteur ou un "senseur'" engendrant un signal ditermine 1la

position de 1l'extrémité libre de la lame et procduit un signal

qul est fonction 4

[}

s positions relatives des deux méchoires
associfes,
Dans chacun des modes de réalisation ci-dessus, on

obtient un signal modulé dont la valeur est directement fonc-

a un systéme de commande &lectronique gui produit une indica-
tion optigque ou visuelle de la valeur du signal considéré au
concducteur de la machine et gui est avantageusement congu pour

~

actionner un systéme d'arrét de secours de la machine, lorsque

ce signal s'écarte de lz normale dans une mesure suffisante pour

tenue entre les méchoires, le mécanisme d'arrét d'urgence ou de

4. De plus, la commande est réglée de fagon
no

ont une valeur qui est directement fonction de la posi-
on des méchoires, des signaux présentant de trés petits
écarts par rapport & la normzle, peuvent étre utilisZs pour
commander la machine et des écarts considérables par rapport a

la normale ne sort pas nécesszires pour produire des signaux

o a
d¢e commande utilisalkles.

SR 2584 yUs/GL /ZL
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Gessin annexdé, sur leguel :

la figure

il
partiellement en coupe, illustrant un détecteur et la partie

engendrant les sXiynaux de l'appareil;

la figure 4 est une vue partielle d'un second mode de

réalisetion de 1l'invention dans lequel plusieurs lames séparees,
sur chacune cesqguelles est montée une Jjauge de contrainze,

sont
ires, de FTagon a produire des

1
la figure 7 est une vue en plan du mode de reéalisation

[0
[o)])

représenté sur la figur 3

SR 2594 Us/GL
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la figure & est une vue schdmatique partielle d'une

machine équipée de la présente invention qui illustre schémati-

3}
quement la commande qui regoit les signaux engendrés par les

ficure 10 est une vue partielle en coupe suivant la

SR 2594 uUs/GL
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Ies figures 1 & 3 illustrent un premier mode de réa-
lisation de 1l'invention. Dans ce mode de réalisation, un ensem-
ble de préhension comprend deux méchoires identigues articulées
mais opposges 10 et 11 et deux machoires fixes 12 et 13. les

mécholres mobiles 10 et 11 sont montées sur un support de

[at

1

1

transfert supdérieur 14, de mesniére a pouvoir pivoter par rap-
port & celui-ci autour d'un axe commun 16. Les machoir
rieures fixes 12 et 13 sont montées sur un support inférieur

17. Dans le mode de réalisation particulier représent

ct
12
o
3
M

piece cylindrique 1€ dont le contour est indique en traits

mixtes, est serrde en quatre points par les méchoires,

réhension, avec pour conséguence

2

a figure 1, le support su-
1ia 1

mme 21, tan-

1 e a
dis que le support 17 se déplace comme l'incdique le diagramme

ensemble, comme 1'indique les fléeches 23 et 24, afin pro-
voquer la préhension de la piéce 18. Aprées cela, les supports se
déplacent horizontalement vers l'emplacement ou la piéce est

choires. Les supports reviennent ensuite a la position

ge, le long de la ligne indiguée par les fdechas 31 et 32, ce

gui compléte un cvcle de transfert. La maniere dont ces mouvé-—
ments sont poduits et la structure pour les produire sont illus-

a 5
re de référence et auquel il convient de se re-

porter pour p
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inférieures qui sont essentiellement les répliqu
phes 1'une de 1'aut
verticales 356 et 37 gui sont latéralement espacées et
guement paralleles l'une & 1

parties 36 et 37 se prolo

dent le long dec faces avant et arriére des michoi
et assurent que celles-ci soient maintenues dans un méme plan pen-
dant qu'elles pivotent. Un systéme de ressorts est prévu pour sol-
liciter les machoires 1l'une vers 1l'autre, systéme gui comprend

un boulon 49 et deux ressorts 51 et 52 qui esxercent une force
1

r
vers l'autre, cde sorte gue les vis de réglage 46 et 47 sont
oy P R 4 [P =4 3 . o]
normalement maintenues contre les surfaces d'arrét g
piéce 18 n'est pas tenue. Par contre, guand les doigts

i
42 serrent une piéce, les deux michoires sont obligé

es de
s'écarter, a l'encontre de l'action des ressorts 51 et 52,
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Sur les extrémités supérieures des méchoires est monté
un dispositif 56 produisant des signaux, gui est représenté
clairement sur les figures 2 et 3. Les extrémités supérieures
des deux mAchoires 10 et 11 comportent des prolongements croi-
sés, la méchoire 10, qui est situde sur le cdt
figure 2, comportant un prolongement latéral 57 s'étendant sur

le cdté gauche du pivot 16, tandis que la michoire 11, située

SR 2594 Us/GL
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58 s'étendant a

une enve
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plongeur

8

sur la figure 2, comportant un prolongement
v ) 2 =]

la droite du pivot 16.

57 est fixée, p

Sur le prolongement

a e
8 et 61+ Ces deux par-

loppe comprenant deux parties 5

imitent une cavité 62 le long de laguelle s'étend une

xible 63. L'extrémité de gauche de la lame 63 est fixée
s deux parties 59 et 61 de l'enveloppe, tandis gque son

é libre est située & l'extrémité opposée de la cavité
le partie 61 de l'enveloppe est monté, prés de l'ex-
libre de la lame 63, un petit p 4 qui peut

conporte un joint

Q

gui

m
a cavité 82, et il posseéde
la cavi y I

D

i'entrer dans une téte gui limite
sa course vers le bas et gqui s'applique contre la face infé-
rieure de 1l'extrémité likre de la lame 63.

Dens un trou borgne de la partie 5% de l'enveloppe esc
logé un ressort élastomérigue 55 gqui s'appligue contre la face
de laz lame opposée au plongueur et quil produit une force élas-
tique sollicitant 1'extrémité libre de la lame en direction du
plongeur. Autour du ressort 56, la partie 59 de l'enveloppe
prisente une surface d'larrét 67 qui limite le mouvement vers
le haut de ltextrémité libre de la lanme 63.

Ure vis-polinteau 58 est vissée dans le prolongement
58, directement :

de la lame 63. En conséquence, la grandeur

Tonction
machoire

41 et 5

N

SR 2594

k3 11 tourne par rapport a
ire 10, dans le sens sinistyorsum, afin d'indiquer 1la
e des deux machoires. Réciproguemert, quanc les mé-

e
la position de la michoire 10 par rapport a la

4

il. C'est ainsi, par exemple, que quand les

se déplacent l'un vers l'autre, en l'absence d'une

US/GL
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vidce 18, les deux machoires 10 et
osition fermée maximum déterminée par le récglace des vis 46
et £47,et la vis-pointeau 68 impose a la lame une flexion vers
le haut en direction de laz surface d'arrét &57.
Dans cette position fermée, qui existe guand aucune
piéce ne provogue 1l'ouverture des mdchoires, la jauge de con-

trainte produit un signal ayant une valeur extréme. Cette va-

leur peut étre soit un maximum, soit un minimum, selon le mon-

n

tage de la jauge. Par contre, gquand les doigts 41 et 4 ap-

pliquent contre une piéce 1£, elle oblige les méchoires 10 et

-

1 & s'ouvrir, provoguant u
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64, selon la figure 2, et la valeur du signal généré par la

jauge de contrainte varie en fonction directe de 1l'amplitude du

mouvement relatif des deux machoires.

vers réglages sont réalisés de fagon gque gquand

une piéce 18 est correctement tenue entre les deux doigts 41
deux miAchoires 10 et 11 se déplacent & une position

dans laguelle le plongeur 64 est espacé de sa position la plus

basse, déterminée par sa téte, et un signal est produit par la
c

Q
c
9]
3
e
£
i}
o
J
[0
(D ’
)
0
n
it
0
0
H
t
)
g!
ot
0
=
D
3
ot
ot
o)
s
c
o
jo!

=

c i
signal qui indique que la pi2ce est désalignée ou mal alignée
entre les doigts

Lorsque le désalignement est sufiisamment important
ou lorscue la pisce viernt a pendre dans l'outillage, & la posi-
tion de préhension, les doigt 1

la vis-pointeau 68 est obli ter du plongeur, de

el

sorte gue celui-cl descend jusgu'au maximum ¢e sa course vers
le bas. Dans cette position, le signal a son autre valeur ex-
tréme. Du fait gue l'ouverture excessive des méchoires 10 et
11 écarte la vis-pointeau 6& du plongeur, on évite que des con-
traintes excessives soient exercées sur le dispositif de si-

gnalisation et la lame ne peut pas étre "surchargée".

Dans ce mode de réalisation, le signal produit par la

SR 2594 Us/GL



10

15

20

25

30

35

¢ easg -
» ‘e - [ X ]
L] . * L)
* [ 3 ]
. @ . .
. see [ X'} ese

10
jauge de contrainte 71 a une valeur qui e
tions relatives des deux machoires 10 e

t
extrémités de la lame 63 est supportéee par lz méchoire 10, tan-
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dis que 1l'autre occupe une position qui est d

réglage de la vis-pointeau 6& supportfe par la méchoire 11.
Dans ce mode de réalisation, des écarts ou des différences
isables de la valeur du signal rep#ésentent des variations

1
de positions des doigts 41 et 42 des machoires g
1

que

présente avec une grande précision, la positiorn des doigts des
mAchoires. le signel est transmis par un conducteur 72, repré-
senté sur la TFigure 3, a un dispositif de commande décrit plus
loin.

Xibles et des iauges de cnntrainte, Toutefois, dans cette forme
de rfalisation, deux signaux séparés sont engendrés, l'un in-
diguant la position de 1'une des michoires par rapport a son
support et l'autre engendrant un signal qui correspond & la

it t

1z mé&choire 75 compo

r
longement supdrieur 79 fixé par des vis €i. Un prolongement su-
périeur semilable mais opposé €2 est fixd par des vis 83 a 1la

macholire 77.

e long de laguelle

. L'une des extrémités

jes]
o +

de chacune des lames 87 et 88 est fixde en B2 et traverse une

SR'2594 US/GL
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1

ouverture correspondante 21 de l'enveloppe vers une extrémité

D

libre placée entre les deux prolongements 79 et 82. Une jauge
rainte 92 est montée sur la lame 87 et une jauge de
Une vis 94 est vissée dans l'extrémité supérieure du
prolongement 79 et est réglée a une position dans laguelle son
extrémité intérieure bute contre l'extrémité libre de la lame
7. Une vis semblable 96 est vissée dans le prolongement 82 et
vient buter, par son extrémité intérieure, contre la lame 88.

En conséquence, quand lz mdchoire 75 pivote dansle sens sinis-

)
)

trorsum, cest a dire, en direction d'ouverture de la méchoire,
rl

r
la vis 94 se é ace vers la gauche, permettant a la lame 87

uld
0
(]

de fléchir vers sa position de md ndre contrainte jusgu!'

i

utelle rencontre le cdté adjacent de l'ouverture cor

3

espon-

lante 971 qui limite la continuvation de son mouvement dans cette

[N

rection. De méme, quand la mé&choire 77 tourne dans le sens
dextrorsum selon la figure 4,la vis 96 se déplace vers la

2

te, permettant a la lame 88 de fléchir vers sa position de

'_.h

dro

g

oindre contrainte jusgqu'a ce gu'elle rencontre la paroi adja-

cente de l'ouverture correspondante 91. De ce fait, quand les

a
machoires s'ouvrent trop, les vis 94 et 96 s'écartent des lames,
e

s

ce gul évite d'imposer des contrazintes excessives & ces der-
niéres. Inversement, quand les michoires se referment contre
utées décrites en regard du premier mode de réalisation,

ntérieur, mais leur

gon gue guand une
e

s, les deux lames

engencdrent des signaux quil sont inférieurs
au signal maximum et supérisurs au signal minimum. Le signal
une des jauges de contrainte & une valeur qgui

la-

[0

c
ctement fonction de la position de la méchoire

+

,

elle est associée par rapport au chéssis de transfert.-
ux sont également transmis par des conducteurs S6

m)

un mécanisme de commande de la machine, comme il est expliquse

La principale différence entre ce second mode de

SR 2594 US/GL
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réalisation représenté sur les figures 4 et 5 et le premier

=y p

mode de réalisation des figures 1 a 3 est que, dans le premier

cas, le signal produit est fonction de la position relative
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les rigures 6 et 7 déc
sation de la présente invention. Ce
deux maAchoires articuldes 101 et 102 montées sur un support 103
de fagon a tourner autour d'un axe commun 104. Ici édgalement

la machoire 101 a la méme forme et structu

1tautre mdchoire 102 a la méme forme et structure sous le pivot

gue la michoire 1% de ce premier mode de rdéazlisation. Toute-
fois, dans cette forme de réalisation, la machoire 2101 est
pourvue d'un prolongement supdérieur 1086 et 1

prolongement supZrieur 1C7.

re des aiguilles d'une montre, selon la figure 6, elle entreaine

la lame 10& vers la gauche, selon la figu par rapport a la

vis de reglage 111, de sorte gue la lame peut occuper une posi-

In}
0

tion relativement rectiligne. Par contre, lorsque les michoires

SR 2594 US/GL ﬂ{



10

15

20

25

30

35

(X LX) e ¢ sese -

. LR ] e e oo s ee

L] o ¢ LN 4 L4 L4 L4 .

eoe » LK L] L4 . .

LN *® . g L] [ -

» ve L) e eCe o ove

13

ferment, 1'extrémité supérieure 105 d

0
0]
-}

e 1
Géplace vers la droite, selon la figure 7, tandis que ltex-
trémité supérieure 107 de la michoire 102 se déplace vers la
che, selon cette méme figure, provoguant airsi ure flexion

e la lame 108, ce qui déplace son extrémité libre vers la

le, en l'écartant de la sonde 112 du générateur de signaux
10. Ici également, le systéme est réglé de fagon qu'un mouve-
ment vers la position de fermeture complete, indiguant qu'au-
cune piéce n'est tenue entre les mAchoires, provogue une flexion
maximale de la lame 108, & 1l'intérieur de ses limites élasti-
gues, tandis gu'un mouvement des mé&choires dans la direction

s . .

d'ouverture, awme positipn dans laguelle une piéce est correc-

tement serrce, produit encore une certaine flexion de la lanme.

Dans 1'éventualitd ou les mAchoires s'ouvriraient

dans une mesure excessive, ce qui ndiquerait que la piéce est
mal placdes dans les matrices et isamment désalignée
pour empécher la machine de fonctionner correctement, la lame se

osition dans laguelle elle n'est pratiquement plus
contrainte et le générateur B0 produit un signal dont la vale
it un maximum, soit un minimum, selon le schéma de mon-

s : , .
génerateur de signaux 110. En conséguen

0
o
-~

(=]
0

ation, on obtient également un signal

1
modulé gqui indigue positivement 1l'absence d'une piéce entre les

ne serait pas

encore, le signal
engendré dans ce mode de réalisation est transmis par un con-
eur 113 & un mécanisme de commande de la machine.
La figure &€ illustre schématiguement une machine a

o

sitif de transfert pourvu d'un

?
Q
:
(¢4
=
£

le} n guelcongue des trois

modes de réalisation décrits ci-dessus. Dans une telle machine,
11& est montée sur un support fite 117, tandis
11& est monté sur un coulisseau 11%. Uﬂ mouvenment

alternatif est imprimé par un plateau et une bielle 121 en ré-
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ette machine est pourvue d'un frein de sé
schématiguement en 124, qui peut arréter la machine rapidement
iter que 1l'outillage comprenant la matrice 116 et 1'ou-

v
til 118, soit endommagé.

=

La machine est également pourvue d'un dispositif de
L

ransfert indiqué schématiquement comportant des miAchoires su-

t
périeures articulges 126 et des mdchoires infirieures fixes 127

préhension et pour transférer celle-ci a un poste d'usinage

ou elle est ens

Ies signaux sont transmis par un conducteur 128 a un
e

commeande est, de

o

ongu pour fournir au conducteur <e la machine, une
g tion des diverses méchoires du
r

a
est ainsi, par exemple, que si la

’

en 131 comprennent des rancées de voyants lumineux alignées
1

(D

rerticalement 130 cui sont commandés de fagon a s'al
répoase au signal correspondant. C'est ainsi, par exemple,

e est correctement tenue, la moitié supérieure
des voyants de le rangée correspondante vont s'allumer, tandis
gue la moitid supérieure reste éteinte.lorsqgu'une piéce est

désalignée, des vovanis supplémentaires s'alliument, le nombre
r

voyants puissent &tre observés par le conducteur pendant la
marche de la machine. Le dispositif de commande 12° e
lement pourvu d'un systéme qui actionne lefrein 124 lor que se

d s
produit une situation exigeant que la machine soit arrétée au-

SR 2594 US/GL
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tomatiguement le plus vite possible, C'est ainsi ar exemple
q ’ pie,

que lorsque la machine est équipée d'un

9
[on
-
|..l .
}—l
’_l
[+}]
Q
L)
Q
[
[
o)
D
[
i
[0}
m

encommagé ou détérioré par 1l'absence d'une piéce, le dispositif
de -commande est congu pour actipbnner le frein de sécurité 1

lorsqu'un signal lui est fourni indiquant 1'absence d'une piece
dans une ou plusieurs des machoires du dispositif de transfert.

De méme, le dispositif de commande est congu pour actionner le

frein 124, afin d'arréter imm?diatement la machine dans 1'éven-

ot
c

alité ou le signal produit indique qu'une piéce est incorrec-
tement tenue et risque d'endommager l'outillege ou la machine.
Ces actions automatigues protégent la machine contre un acci-
endommager celle—ci ou sonaitillage. Toute-
fois, le dispositif de commande 129 permet a la machine de

continuer & travailler lorsque le désalignement n'est pas asse:z

fecter son fonctionnement.

Du fait que le dispositif de commande Tfournit une in-

ou plusieurs de ces méchoires serrent la ou le

)
o]
| i

(Dﬂ

0

- M
-0
w

<

1

@

]

{

léger défaut d'alignement ou si le serrage est p

by

fonctionner dans ces conaitionss
Du fait gue le conducteur cde la machine reg¢oit une

lo 1 angereuse dépasse les limites prééta-
blies sur le dispositif 12%. Etant donné gque les mé&choires ne

tiennent la piZce que pendant une partie du cycle de la machine,
ce dispositif de commande constitue un moven pour situer dans

le temps les sicnaux engendrés au cours du fonctinnnement cy-

SR 2594 US/GL

X



10

15

20

25

30

35

o0 LX ] o ¢ eosas -

- e . e e o9 * we

. e [} » > . .

eve » e . . . [}

o LY [} * e . »
. XY [ X LX) %9 oo L X X))

cligue de la machine.

9 g
0
o
g
o
o}
0
6]
o)
<
0]
0
®
o
0n
8
)
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0
o
g

mande est couvert par l'un

revets américeins n°® 4 119 918 et 4 199 758. Il est

1
atique est prévu pour procduire un signal

m

gu'une pi&ce est incorrectement tenue. En se référant 2 la fi-
gure 9, on voit gue ce mode de rfalisation utilise, lui aussi,
deux machoires opposées 151 et 152 gui sont montées de fagon a
pivoter suivant des directions opposcées aut dtun axe 153 su

le chéssis de transfert 154. I& structure et le Fonctionnement

de ces machoires sont pratigquement les mémes gue ceux des mé-

-h

“igure 1. Une garde 155

3
est dgalement prévue pour guider les bras des machoires dans

leurs mouvements d'ouverture et de fermeture et pour produ

une partie du chéssis de transfert contre laguelle butent les

e
vis de positionnement 157 et 158. Ces vis sont vissées dans les
our limiter le mouve-
ment vers l'intérieur de ces dernieres quand elles ne serrent
une vis 159 et des ressorts 161
stiquement des machoires 1'une
arde est normalement retenu en
2, que l'on voit clairement sur
la figure 10, vis qui relie la garde au chéssis 154 et maintie
normalement celle-ci et, partant, les midchoires, en position
de fonctionnement. Lorsgu'un grippage ou un coincement s& pro-
duit, cette vis casse pour éviter de graves dommages aux ma-
choires et a 1l'ensemble de transfert lui-méme;C'est ainsi, par
exemple, que lorsqu'une piéce s'accroche dans 1l'outi

1
vis 162 casse et permet aux doigts de s'élever vers le coté

SR 2594 US/GL
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De l'air comprimé est fourni au dispositif de garde
1

par un syst

<

téme de canaux comprenant un canal d¢'a
1ié & un canal 164 s'étendant en

j-te
D

st

Q
o
.
®

0
o
M
[N

re a
lans la face 166 contre laguelle le dispositif e
up le.

la vis ruptib Ce canal 154 est relié

de la garde et, par des canaux 168 et 1
S

|t

atéral 171, représenté sur la figure

de cheacun des ressorts est monice, au moyer d'une Vvis

de canaux. Zn avant de la face 166 est plac? un contact mano-
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vert et & ne produire aucun signal é1

sion & laquelle il est exposé correspond & la pression de
onctionnement normale du systeme. Par contre,

le canal 163, la pression tombe a

ce gui se produilt quand 1'un ou 1'au

ouvert dans celui-ci, un signa

as nécessaire.

n
o]
'_l .
cf
o]

Les vis 182 sont réglées de fagon gue quand les ma-
. ' S ' - r ~ s 1 s <’ N »
choires sont completement fermsées a la position déterminéde par
les vis 157 et 158, quil est 1la
l'zbsence d'une pigéce, lec deux orifices de
sont fermés par leurs ressorts respectifs 176 et 177. Dans ces
conditions, le contact manométrique 18% est exposé & la tota-

1ité de la pression d'alimentation et reste ouvert. De mé

=)
=

0]

IRy
[0¢]
N

n
guané une pizce est correctenent serrdée, les vis de réglag

continuent 2 maintenir les ressorts plats contre les orifices

[N

[at
et

et la pression du systéme reste appligus e contact mano-

=
=

n

u

tiennent une

f=re
N

n

=3
<

métrigue 187. Par contre, lorsque les mAcho

N

piece incorrectement, l'ureet/ou l'autrs de ces méchoires

s'écartent davantage jusqu'a une position dan:z laquelle 1'un

de fuite correspondant en permettant & l'air comprimé de s'échap-

t
per par ces orifices, ce gul se traduit par une réduction cor-
c

respondante de la pression appliquée au contzct 187. Dans cette

a r
ralement; les commandes de la machine sont congues pour que,

-

dans un tel cas, le mécanisme d'arrét d'urgence de celle-ci soit

~ 3

actionné afin d'arréter la machine en évitant cue 1'outillage

W~
.

soit endommag

Dans la pratique, on a trouvé qu'un signal fiable

SR 2594 us/cL
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pisdces. Toutefois, du fait que les ressorts plats sont £las-
tiques. ilseuvent supporter des exces de course dans la direc-
tion de fermeture, entre la position

ans ce mode de

a
autres exemples de réalisati

d'un mécanisme tres simple cgul est facile a régler et dont 1=
fonctionnement est Ffiable, méme dans 1l'environmement hostile
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On voit donc que la
movens génerateur de signaux
conditions de fonctionnement

SR 2594 US/GL
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machine a forger et analogue. Ces movens gdénérate

ont une structure simple et un fonctionnement
capables de fournir des signaux utiles refléta

déplacements par rapport a une prihension norm

par exemple, que des signaux utiles perm

e
mouvements des mAchoires de guelgues milliémes
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REVENDICATICNS

mﬂ
h

1) Machine orger comportant une station d'usinage
dans laquelle des pi&ces sont mises en forme, e d
de transfert pour saisir une pi2ce & un emplacement déterminé
et pour la tranciérer a lzdite station ¢'usinage, ledit di

5 positif de transfert comprenant une ché&ssis de transfert, des

35 position prédéterminée l'une par rapport 3 1l'autre quand une piéce
est correctement tenue et a d'autres positions l'une par rappox

a 1'autre guand une pidce est incorrectement tenue, caracté- t.
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compren:ient une lame flexible dont la flexion est

6) Machine & forger selon la revendica
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térisée en ce qu'elle comporte un frein d'arrét d'urgence ou de
secours (124), ledit signal étant congu pour actlionner ledit
a

L

frein d'arrét d'urgence quand une piéce est tenue d'une m
suffisamment incorrecte pour gu'il y ait un risgque gue la

"machine soit endommagée.

7) Machine a forger selon la revendication €&, carac-
térisdz en ce gques ledit sigrnal est appliqué 2 une commande

s
(129) qgui fournit au conducteur de la machine, une indication
1

e ou optigque (130) du foncti
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9) HMachine a forger selon la revendication 1, carac-
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e gue les moyens engendrant lesdits signaux
sont congus pour procduire un signal modulé gui est

fonction de la position de ladite maAchoire, et des moyens de
)

commande (129

Q
o
(=
[t}
o]
Iai
D«

gel
°
"
(4]
(0]
o
.
[aR
}J-
ch
n
l le

Q
3
}_J

L)
(]
0]
ot
ck
O
cr
—t
0]

a
ntinuvation du fonctinnnement normal de ladite machine guand

A
(1]
wn
0,
, Je
cl
]
"
=3
[}
8]
oy
o]
l_la
[p]
1]
n
(1)
ct
il
o
|_.I
=
o}
.
I_l
[N
l_.h
(D
3
-
'__l
D
Ha
o}
6
0
i
| .}
0]
3
o]
]
=
1]
23
-
[N
m
'_l
[o)]
(88
I_!-
ctk
D

SR 2594 US/GL



® e¢sen -
(1] [ X
» [ [
o . .
L * L4
see e eve

=
m
0
o
|l
3
m
(@
0
c
3
0N

viter gue son outillage soit encommacs guand une

10

15

|
0
H
Q
M
5
0
M
et
2
-t
n
>
m
<
o)
3
2.
l_J

a ication 10, ca-
20 ractérisde en ce que lesdits movens dec préehension (4151, 152)
g

0oDEre avec une

i
{2
0

25

p
30 tion, et lesdites autres positions ou la pigce n'est pas cor-
rectemant tenue, comprennent une seconde D o

ou la piZce n'est pas tenue par lesdits moyens de préhension et

une troisiéme position dans laquelle lz pikce est incorrecte-
ment tenue par lesdits moyens de préhension.
35 13) Hachine a forger selon la revendication 12, carac-

térisée en ce que lesdits moyens générateur de signaux (176/177

mprennent une lame élastigue montée en porte-a-faux et pouvaxk
C

hir en réponse a un mouvement de ladite méchoire entre les-
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16) Dispositif de transiert selon la revencdicetion 15,

10 caractérisé en ce cue lesdits movens géndrateur de signaux
(63; &7/88; 108; 176/177)

15 pour encgendrer des signaux gqui sont fonction de la flexion des-

20

25

1
aractérisé en ce que lesdites méchoires (10, 115 76, 77; 101,

c
102; 151, 152) peuvent se déplacer l'une vers 1'autre, jusqu'a
n t a

maxinale, lesdites lames étant montées de

dites lames étant également montées pour étre fléchies par les-

eulement jusqu'2 ce que lesdite

35 se sont écartées 1'une de l'autre dans une mesure prédéterminéde,

afin dtéviter des contraintes excessives sur lesdites lames.
)

Dispositif de transfert selon la revendication 15,
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caractérisé en ce que ledit signal est con

ngu pour modifier le
fonctionnement de ladite machine a

forger quand il & une valeur
en dehors desdites limites.
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