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DISPOSITIF D’AVANCE D’UN MATERIAU EN BANDE DESTINE A ALIMENTER UNE MACHINE OUTIL ET

MACHINE EQUIPEE D’UN TEL DISPOSITIF.

@ Ce dispositif d’avance d’'un matériau en bande destiné
a alimenter une machine outil, équipée au moins d’un outil
(8) mobile selon une direction non paraliéle (F1), notam-
ment perpendiculaire, a une direction d’avance (F2) de ladi-
te bande (5), comprend au moins deux organes de serrage
(15f, 15m) de la bande (5) de matériau, un des organes
(15f), dit fixe, étant adapté pour se déplacer entre une posi-
tion ouverte et une position fermée et un des organes
(15m), dit mobile, étant adapté pour se déplacer, d’une part,
entre une position ouvert et une position fermée et,d’autre
part, entre une position avancée et une position retirée par
rapport a I'outil (3). Il comprend, en outre, au moins un orga-
ne de manoeuvre (11), mobile, propre @ manoeuvrer lors de
son déplacement les organes de serrage fixe (15f) et mobile
(15m). Cet organe de manoeuvre (11) est relié par un
moyen de solidarisation (12) aloutil (3), de maniére qu’un
mouvement de l'outil induise directement un déplacement
de 'organe de manoeuvre (11).
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DISPOSITIF D’AVANCE D’'UN MATERIAU EN BANDE
DESTINE A ALIMENTER UNE MACHINE OUTIL ET MACHINE EQUIPEE
D'UN TEL DISPOSITIF

L'invention a trait & un dispositif d’avance d’'un matériau en bande
destiné a alimenter une machine outil.

L'invention concerne également une machine équipée d'un tel
dispositif.

Une machine outil, en particulier de type presse, permet a partir de
matériau en bande, par exemple des téles métalliques, d’effectuer des
opérations de découpage, de pressage, de collage ou de soudage a l'aide
d’'un outil. La bande de matériau défile sur une table de travail de la machine
ou, reguliérement, I'outil effectue une opération a partir au moins d’une face,
supérieure et/ou inférieure, de la bande. Cet outil est mobile en translation
selon une direction non paralléle a un axe longitudinal de la bande.

Il est quelquefois nécessaire d’amener sur la table de travail de la
machine plusieurs bandes de matériau, provenant de diverses directions,
par exemple pour la réalisation d’'un produit multimatieres.

Dans tous les cas, lI'avance de la ou des bandes doit étre rapide,
reguliere et précise. En effet, compte tenu des cadences de travail
généralement observées sur ce type de machine, I'avance de la bande doit
étre maitrisée, de maniere a réaliser des quantités importantes de piéces
identiques, conformes a un cahier des charges.

Pour cela la machine outil est généralement équipée d’un dispositif
d’avance de la bande, intégré a la machine. Par conséquent, il est peu aisé
de modifier ce dispositif pour 'adapter a un autre type de production, avec
un autre outil. Par ailleurs, la position de ce dispositif d’avance par rapport a
la machine outil est généralement prédéterminée. Ce dispositif étant
relativement encombrant, cela ne facilite pas l'insertion de la machine sur
une ligne de production existante.

On connait par FR-A-2 383 866 un dispositif d’avance de la bande qui

comprend un chariot de support de la bande. Ce chariot est mobile en
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translation, selon un mouvement alternatif prédéterminé. Le chariot est
équipé d'une premiére pince de serrage fixe et d'une seconde pince de
serrage mobile de la bande. Ces pinces sont alternativement ouvertes et
fermées au moyen de vérins hydrauliques. Les pinces sont synchronisées
avec les mouvements du chariot. La bande en position sur le chariot est
maintenue par la pince mobile, puis le chariot est déplacé en direction de
I'outil de la machine. La pince fixe maintient alors la bande en position sous
I'outil, la pince mobile s’ouvre et le chariot retourne a sa position initiale.

On connait également par EP-A-1640 084 un dispositif d’avance
d’'une bande ol plusieurs organes de serrage sont fixés sur une courroie
sans fin, dentée. L'entrainement en rotation de la courroie, et donc des
organes de serrage, est réalisé par un moteur électrique. Pour la mise en
oeuvre des organes de serrage, des vérins hydrauliques sont prévus.

De tels dispositifs utilisent des moyens d’avance et/ou de serrage qui
nécessitent, pour le retour en position initiale, un temps relativement
important, ce qui nuit a l'utilisation de tels systémes pour la production de
pieces a des cadences ¢levées. Par ailleurs, le fonctionnement de tels
dispositifs d’avance ne permet pas de réaliser une avance de la bande
parfaitement synchronisée avec les mouvements de l'outil, ce qui peut
provoquer des défauts sur certaines des piéces réalisées.

On connait également par FR-A-2 809 660 un dispositif de transfert de
piéces comprenant un bras avec des logements de réception des piéces. Ce
bras effectue, sous I'action d’'un coulisseau, un mouvement de montée ou de
descente, simultanément & un mouvement d’avance ou de recul. L'outil est
solidaire du coulisseau. Un tel dispositif est adapté a un transfert synchrone
de pieces unitaires mais il ne permet pas d’assurer 'avance et le maintien
en position d'une bande. De plus, il n'est pas adapté a une production a
cadences élevées.

C’est a ces inconvénients qu’entend plus particuli@rement remédier
Finvention en proposant un dispositif d’avance d'un matériau en bande, aisé
a installer sur des machines outil et permettant une production de piéces a
des cadences élevées, avec un positionnement précis de la bande sous

Poutil.
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A cet effet, I'invention a pour objet un dispositif d’avance d’'un matériau
en bande destiné a alimenter une machine outil, équipée au moins d’un outil
mobile selon une direction non paralléle, notamment perpendiculaire, a une
direction d’avance de la bande, ce dispositif comprenant au moins deux
organes de serrage de la bande de matériau, un des organes, dit fixe, etant
adapté pour se déplacer entre une position ouverte et une position fermée et
un des organes, dit mobile, étant adapté pour se déplacer, d’'une part, entre
une position ouverte et une position fermée et, d’autre part, entre une
position avancée et une position retirée par rapport a l'outil, caractérisé en
ce qu'il comprend, en outre, au moins un organe de manoceuvre, mobile,
propre a manceuvrer lors de son déplacement les organes de serrage fixe et
mobile et en ce que cet organe de manceuvre est relié par un moyen de
solidarisation a l'outil, de maniére qu'un mouvement de l'outil induise
directement un déplacement de I'organe de manoeuvre.

Un organe de manceuvre des organes de serrage fixe et mobile, relié a
I'outil, se déplace donc de maniére concomitante et synchrone avec ce
dernier. Ceci permet d’avoir des mouvements synchronisés d'ouverture, de
fermeture et d’avance des organes de serrage.

Ce dispositif d’'avance est adaptable a différentes machines outils ainsi
qu’au nombre et/ou aux positions de la ou des bandes de matériau par
rapport a la machine.

Selon des aspects avantageux mais non obligatoires de l'invention, le
dispositif d’avance peut incorporer une ou plusieurs des caractéristiques
suivantes :

- L'organe de manoeuvre comprend au moins une plaque pourvue d'au
moins un chemin de guidage des organes de serrage.

- Les chemins de guidage comportent deux types de fentes ménagées dans
la plaque.

- Un premier type de fentes comprend deux fentes non rectilignes,
configurées en S et disposées en miroir 'une de 'autre.

- Un second type de fentes comprend trois fentes non rectilignes,

configurées en S, la distance entre un méme bord de I'extrémité inférieure et
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de I'extrémité supérieure de certaine des fentes correspondant & un pas
d’avance de la bande.

- L'organe de serrage fixe est une pince fixe formée d’'une machoire dite fixe
solidaire du chassis et d'une machoire dite mobile, déplagable verticalement
au dessus de la machoire fixe.

- La machoire supérieure de l'organe de serrage fixe est manceuvrée par
des coulisseaux munis de doigts insérés dans les fentes de la plaque.

- L'organe de serrage mobile est une pince mobile formée d’'une méachoire
inferieure a section transversale configurée en T, déplagable selon une
direction parallele a une direction d’avance de la bande et d’'une machoire
supérieure se déplacant verticalement au dessus de la machoire inférieure.

- La machoire supérieure de I'organe de serrage mobile est manceuvrée par
des coulisseaux munis de doigts insérés dans les fentes de la plaque.

- Les machoires supérieures des pinces fixe et mobile sont reliées par des
barrettes a des coulisseaux mobiles en translation parallelement a une
direction d'avance de la bande, lesdits coulisseaux étant propres a
manoeuvrer lesdites machoires lors de leur déplacement.

- Les coulisseaux sont équipés de doigts de manceuvre insérés dans les
fentes de la plaque de maniere a étre deplacés lorsque la plaque se
déplace.

- La machoire inférieure de la pince mobile est équipée de doigts insérés
dans la fente médiane du second type de fentes.

L'invention a également pour objet une machine outil équipée d’'un
dispositif d’avance d’'un matériau en bande selon I'une des caractéristiques
précédentes.

L’invention sera mieux comprise et d’autres avantages de celle-ci
apparaitront plus clairement a la lecture de la description qui va suivre d'un
mode de réalisation d'un dispositif d'avance conforme a l'invention, donnée
uniquement a titre d’exemple et faite en se référant aux dessins annexés
dans lesquels :

- La figure 1 est une vue en perspective d'un dispositif d’avance
conforme & l'invention, un outil et une machine outil étant schématiquement

représentés a une autre échelle pour plus de lisibilité,
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- la figure 2 est une vue de dessus du dispositif de la figure 1, sans la
machine outil,

- les figures 3 & 10 sont des vues de cété, selon la fleche 11l a la figure
1 du dispositif en différentes positions lors d’'un cycle de fonctionnement du
dispositif et

- la figure 11 est une vue de coté, a une autre échelle, de I'organe de
manceuvre.

Une représentation schématique d'un type de machine outil sur
laquelle le dispositif peut étre monté, est donnée a la figure 1. Cette machine
outil, du type presse, comporte une table de travail 1. En partie supérieure,
une potence 2, schématiquement illustrée, supporte un outil 3. Ce dernier
est maintenu en position au dessus de la table de travail. Dans un
mouvement vertical alternatif, selon la double fleche F1, Tloutil 3 peut
s’éloigner et se rapprocher de la table de travail 1 afin d'effectuer une
opération prédéterminée sur une partie 4 d'une bande 5 de matériau
positionnée sur la table 1.

Cette bande 5 a généralement une largeur comprise entre
3 millimétres et 100 millimetres et une épaisseur comprise entre
0,1 millimétres et 5 millimeétres. De telles bandes sont généralement formées
a partir de matériaux métalliques et couramment désignées sous
I'appellation de feuillard. Ces bandes ont des longueurs importantes,
généralement comprises entre 5 métres et 5000 métres.

Cette bande 5 se déplace en direction de I'outil 3 selon une direction
F2 sensiblement paralléle a une face principale 6 de la table de travail 1.
L’outil 3, lui, se déplace au dessus de la bande 5, selon une direction F1
sensiblement perpendiculaire a la face principale 6 de la table de travail 1.
Des organes de commande et des organes moteurs, par exemple
électrique, hydraulique ou pneumatique, connus en soi et non représentés,
permettent la mise en ceuvre de I'outil.

Dans lI'exemple, l'outil 3 et un dispositif 7 d’avance de la bande 5,
conforme a l'invention, sont disposés |'un derriére I'autre. En variante, la
disposition est differente et adaptée a la configuration de la ligne de

production.
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Un tel outil permet de réaliser des opérations de pliage,
d’emboutissage, de découpe, de collage ou de soudage sur une bande 5 de
matériau. Ces opérations sont généralement effectuées entre 30 cycles et
400 cycles de fonctionnement de I'outil par minute. A titre d’exemple, pour la
réalisation de pieces bimatiéres, il est possible de produire environ
400 pieces par minute.

Compte tenu de ces cadences, il est important d'obtenir une avance
reguliére et précise de la bande 5 sous I'outil 3 afin d’éviter toute variation de
la position de la partie 4 de la bande sur la table de travail 1. L’avance de la
bande doit donc étre parfaitement synchronisée avec les mouvements de
l'outil.

Le dispositif d'avance 7 comporte un chéassis 8 globalement en forme
de parallélogramme formé de deux parties, supérieure 9 et inférieure 10. Le
chassis 8 est fixé, par exemple de maniére amovible, soit au sol de I'atelier
soit a une partie fixe de la machine outil, par exemple a la table de travail 1.
Un tel dispositif peut donc étre monté de fagon a étre aisément séparable de
la machine outil. En variante, le chassis est fixé de maniére définitive a la
machine outil. Un passage est ménagé entre les deux parties, supérieure 9
et inférieure 10, du chassis 8 pour permettre le défilement de la bande 5.

Au moins un organe 11 de manceuvre du dispositif, configuré en
plague 11, plane, est disposé a I'extérieur du chassis 8. Dans I'exemple, un
seul organe 11 de manceuvre est représenté pour plus de lisibilité.
Avantageusement, le dispositif 7 peut étre équipé de deux organes 11 de
manceuvre identiques, paralléles et situés de part et d’'autre du chassis 8. La
plague 11 est orientée perpendiculairement a la face principale 6 de la table
de travail 1, selon une direction paralléle a la direction F1 de déplacement
de P'outil 3.

L'outil 3 est relié a l'organe de manceuvre 11 par un moyen de
solidarisation 12, avantageusement reli¢ de maniere amovible a l'outil 3. [l
s'agit, par exemple, d’'un bras 12 fixé par un systéeme de vis, a la partie de la
potence 2 portant 'outil 3. En variante, le moyen de solidarisation 12 peut

étre relié définitivement a I'outil 3.
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Le chassis 8, dans lequel passe la bande 5, est situé a proximité de
I'outil 3. Le dispositif 7 peut étre déplacé d’'une machine a une autre ou d'un
coté a 'autre d’'une méme machine en fonction des besoins. Il est également
possible de prévoir plusieurs dispositifs 7 autour d’'une machine, chaque
dispositif assurant 'avance d’'une bande 5 de matériau donné.

La plaque 11 de manceuvre n’est pas fixée au chassis 8 du dispositif 7.
Elle n'est reliée qu'a l'outil 3 par le bras de solidarisation 12. En d'autres
termes, tout déplacement de la plaque 11 est directement induit par un
mouvement de I'outil 3.

La plaque 11 est équipée d’au moins un chemin de guidage 13, 13’
des organes de serrage. En I'espéece, ces chemins de guidage sont formés
par deux types de fentes 13, 13’ ou orifices allongés, traversant, de
géométrie particuliere, ménagées dans la plaque. Ces fentes 13, 13’
permettent le guidage de moyens de guidage 14f, 14m des organes de
serrage 15f, 15m. Ainsi, les moyens de guidage 14f, 14m se déplacent de
maniére concomitante au déplacement de I'outil, ce qui permet d’assujettir
directement, sans intermédiaire, les moyens d’avance 15f, 15m de la bande
5 aux mouvements de l'outil 3. De cette maniére, il y a une synchronisation
optimale de I'avance de la bande 5 avec le mouvement de l'outil 3.

Les organes de serrage ou pinces 15f ,15m réalisent I'avance de la
bande 5, par le pincement et le relachement, de maniéere alternée, de celle-
ci afin de 'amener régulierement en position sur la table de travail 1, en
dessous de l'outil 3. Dans des variantes non représentées, il y a plusieurs
organes de serrage dans un ou plusieurs dispositifs d’avance. La présence
de plusieurs dispositifs d’avance, par exemple en amont et en aval de la
zone de travail de l'outil 3 permet d'assurer une avance rectiligne et
synchrone des bandes de faible épaisseur en évitant un effet de pliage en
accordéon de la bande.

En I'espéce, le dispositif 7 représenté comprend deux pinces 15f, 15m.
Une pince 15f, dite fixe, assure le blocage en position de la bande 5 lorsque
la partie 4 de la bande est sous I'outil 3. Cette pince 15f assure le maintien
en position de la bande 5 lors du travail de l'outil 3 afin d’éviter tout

déplacement de la bande 5 sous I'action de I'outil 3. Pour cela, la pince 15f
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est adaptée pour passer d’'une position ouverte a une position fermée autour
de la bande 5.

Une autre pince 15m, dite mobile, permet de prendre, par pincement,
la bande a une premiére position, dite retirée, prédéfinie et située en amont
de la zone de travail de l'outil 3 et d'amener la bande 5 a une deuxieme
position, dite avancée, également prédéfinie, ou la bande 5 est dans la zone
de travail de 'outil. En d’autres termes, la pince mobile 15m est adaptée
pour occuper quatre positions extrémes, a savoir deux positions, d’ouverture
ou de fermeture, en position avancée et deux positions, d’ouverture ou de
fermeture, en position retirée. Ces positions sont combinables entre elles
selon une séquence préétablie et [a pince 15m peut occuper toute position
intermédiaire entre ces quatre positions extrémes.

La pince 15f dite fixe est formée de deux machoires 16, 17. Une
machoire 16 dite fixe est positionnée en regard d’'une des faces, dans
Fexemple la face inférieure 18, de la bande 5. En variante, elle peut étre
positionnée en regard de la face supérieure de la bande. Cette machoire 16
est solidaire de la partie inférieure 10 du chassis 8. Avantageusement, elle
est venue de matiere avec ce dernier. En variante, elle peut étre rapportée
par collage, soudage ou vissage. Dans I'exemple, la machoire fixe 16
s’étend perpendiculairement au sens de défilement F2 de la bande 5, c'est-
a-dire selon la laize de la bande 5, avantageusement sur toute la largeur du
chassis 8. Dans d’autres modes de réalisation non illustrés, cette méachoire
fixe ne s’étend que sur une partie de |a laize de la bande.

Cette machoire fixe 16 offre une surface de contact avec la bande
suffisante pour assurer la prise de la bande 5. Pour cela, elle est configurée
en parallélogramme dont une face est en contact avec la bande de
matériau.

Cette méachoire fixe est surmontée d’'une machoire 17 dite mobile, de
forme complémentaire, de maniere a assurer un pincement de la bande 5
entre les faces en regard des machoires fixe 16 et mobile 17. La machoire
mobile, dans I'exemple, est en forme de barre a section carrée dont chaque

extrémité est pourvue, en position centrale, d’'un doigt 19 d’une longueur
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telle que ces doigts 19 sont insérés dans les extrémités de deux barrettes de
liaison 20 aplaties ou biellettes, disposées en V.

Les extrémités opposées des barrettes 20 sont traversées par des
doigts 22. Ces doigts 22 sont situés aux extrémités de coulisseaux 23, en
position centrale. Les doigts 22 sont paralléles aux doigts 19 et ils s'étendent
au-dela du chassis 8. lls sont d’'une longueur supérieure a celle des doigts
19. Dans tous les cas la longueur des doigts 22 est suffisante pour que
ceux-ci s'insérent dans les fentes 13. Les coulisseaux 23 forment des
organes d'actionnement. Ces organes d’actionnement 23 sont montés
coulissants sur deux arbres 24 paralléles qui les traversent, au voisinage de
leurs extrémités. En variante, les organes 23 sont montés sur un nombre
différent d'arbres, par exemple, un ou plus de deux. Les organes 23, dans
un mode de réalisation non illustré, sont montés sur des rails ou des
glissiéres équipées de roulements a billes. Les arbres 24 sont situés dans la
partie supérieure 9 du chassis 8, au dessus de la bande 5 et ils sont orientés
parallélement au sens de défilement F2 de la bande.

Ainsi les coulisseaux 23 sont mobiles en translation selon le sens de
défilement de la bande. Les barrettes de liaison 20 relient les doigts 22 des
coulisseaux 23 et les doigts 19 de la méachoire mobile 17. Les liaisons des
barrettes 20 avec la machoire mobile 17 et les coulisseaux 23 sont libres en
rotation. En d’autres termes, on réalise un systéme de biellette articulee
avec deux coulisseaux 23 et une machoire 17 disposés en ftriangle et
articulés entre eux par deux barrettes 20.

Les doigts 22 des coulisseaux 23 sont insérés dans des chemins de
guidage 13 c'est-a-dire dans les fentes 13 ménagées dans la plaque latérale
11. Ces fentes 13 sont non rectilignes et globalement configurées en S.
Elles sont disposées en miroir 'une de l'autre, de maniére a présenter ainsi
un écart variable entre leurs bords les plus proches. Ces fentes 13 sont
situées de part et d'autre de la machoire mobile 17 lorsque la plaque 11 est
en place contre le chassis 8.

Chaque fente 13 est orientée selon une direction sensiblement
perpendiculaire a la direction de défilement F2 de la bande. La méchoire

mobile 17 effectue un mouvement alternatif, de haut en bas, au-dessus de la
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machoire fixe 16. Ce mouvement de rapprochement et d’écartement des
machoires 16, 17 est guidé par des arbres verticaux 25 traversant les
machoires 16, 17 au voisinage de leurs extrémités. Les arbres 25 sont
perpendiculaires aux arbres 24. Une extrémité de chaque arbre 25 est
traversée par un arbre 24. Ainsi, le mouvement de la pince 15f est guidé, les
méachoires 16, 17 étant toujours alignées I'une au dessus de l'autre, que la
pince soit ouverte ou fermée.

La machoire 17 effectue donc un mouvement alternatif vertical, de
maniére a, en position basse, étre en appui sur la face supérieure de la
bande 5 et la bloquer en appui contre la machoire fixe 16. Lorsque la
machoire mobile 17 est en position haute, elle n’est plus en contact avec la
face supérieure de la bande de matériau. Cette derniére n’est donc pas
bloguée en position entre les deux méachoires 16, 17 et la bande 5 est donc
libre par rapport a la pince fixe 15f.

Il convient également d’associer les mouvements de la pince fixe 15f
avec les mouvements de la pince mobile 15m. En particulier, les
mouvements de ces deux organes de serrage doivent étre coordonnés et
sous la dépendance directe des mouvements de I'outil.

Pour cela, la pince mobile 15m comprend un chariot 26 monte
coulissant a l'intérieur de la partie inférieure 10 du chassis 8. Ce chariot 26,
dont la section transversale est configurée en T inversé, s'étend
avantageusement sur toute la largeur du chéssis 8, et au moins sur la laize
de la bande. Il est monté coulissant sur deux arbres 27 paralléles, identiques
aux arbres 24 des coulisseaux 23 de la pince fixe 15f. Ces deux arbres 27
sont situés en partie inférieure 10 du chassis 8 et paralléles aux deux arbres
24. Avantageusement, ces quatre arbres 24, 27 sont fixés aux parois
d’extrémité avant 28 et arriere 29 du chassis 8, selon le sens de défilement
F2 de la bande. Ainsi les arbres 27 du chariot mobile 26 traversent
également la machoire fixe 16. La partie formant la jambe du T du chariot
26, forme une machoire fixe 30 de la pince mobile 15m. Cette méachoire 30
forme une surface d’appui pour la face inférieure 18 de la bande 5.

En partie supérieure, au dessus de la bande de matériau et en face de

la machoire 30, se situe une machoire mobile 31 de forme complémentaire.
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Ces deux machoires 30, 31 ont une longueur au moins égale a la laize de
la bande. En I'espéce, elles occupent toute la largeur du chassis 8.

Pour positionner la machoire mobile 31 en permanence au dessus du
chariot 26, celui-ci est pourvu de deux arbres verticaux 32 orientés
perpendiculairement par rapport au sens de défilement F2 de la bande. Ces
arbres 32 sont paralléles aux arbres 25 et forment des axes de guidage de
la pince mobile 15m lors des mouvements d’ouverture et de fermeture.

La machoire supérieure 31 est reliée par deux barrettes de liaison 33
aplaties ou biellettes, articulées par leurs extrémités a des coulisseaux 34.
Les barrettes 33 sont disposées en V et leurs extrémités relient des doigts
centraux 35 situés aux extrémités des coulisseaux 34 avec des doigts 36
situés aux extrémités de la machoire 31. Les doigts 35, 36 sont paralleles
aux doigts 22, 19.

Les coulisseaux 34 sont également montés coulissants sur les deux
arbres 27 traversant le chariot mobile 26 et la machoire fixe 16. Les
coulisseaux 34 sont situés de part et d’autre de la machoire fixe 30, dans les
coins délimités par la méchoire 30 et la barre transversale du chariot 26
configuré en T inversé. De cette maniére, le mouvement des coulisseaux est
guidé et synchrone. En d'autres termes, ces coulisseaux 34 et cette
machoire supérieure mobile 31 sont donc similaires, voire identiques a la
machoire supérieure mobile 17 et aux coulisseaux 23 de la pince fixe 15f.

A la difference de la pince fixe 15f, la machoire inférieure 30 de la
pince mobile 15m est pourvue a ses extrémités de doigts centraux 37
s'etendant vers I'extérieur. La machoire supérieure 31 est équipée d’un doigt
central 36.

Les doigts 35, 37, sont paralléles entre eux, de méme longueur, et
perpendiculaires a la direction F2 d’avance de la bande. lls sont de plus
grande longueur que les doigts 36 et ils sont insérés dans les chemins de
guidage 13'. Ces chemins sont formés par trois fentes allongées. Chaque
fente est réalisée dans la plaque 11 et elle est globalement configurée en S.
La plaque 11 est ainsi équipée de trois fentes 13’ disposées cote a cote.
Leurs zones centrales inclinées sont orientées dans la méme direction.

L'écart entre chaque fente 13’ est constant sur toute la longueur de la partie
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principale de chaque fente et variable au niveau des extrémités des fentes.
La partie principale d’'une fente inclut la zone centrale inclinée et une partie
rectiligne reliant cette zone centrale a chaque extrémité de la fente.

La fente du milieu 38 regoit le doigt 37 de la machoire inférieure 30 de
'organe de serrage mobile 15m. Les doigts 35 des coulisseaux 34 sont
insérés dans des fentes 39 disposées de part et d’autre de la fente médiane
38.

Ces fentes 38, 39 sont ménagées dans la plaque 11 de sorte que leurs
extrémités supérieures 38s, 39s sont situées a peu pres au niveau de la mi-
longueur des fentes 13 recevant les doigts 22 de la machoire mobile 17 de
la pince fixe 15f. En d'autres termes, les chemins de guidage des organes
de manceuvre des organes de serrage fixe 15f et mobile 15m sont disposés
en décalé. Les fentes 13 correspondant a la pince fixe 15f sont situées en
partie haute de la plague 11 et celles 38, 39 correspondant a la pince mobile
15m sont situées en partie basse de la plaque 11.

Pour la pince mobile 15m, la machoire supérieure 31 est positionnée
au dessus de la bande 5 et les coulisseaux 34 de manceuvre de cette
machoire sont situés en dessous de la bande 5.

Pour réaliser un déplacement vertical de la machoire supérieure 31,
c'est-a-dire pour ouvrir ou fermer la pince mobile 15m, on déplace
horizontalement selon la direction F2 en sens inverse, les coulisseaux 34 le
long des arbres 27. Ce déplacement s’effectue dans un plan, matérialisé par
les arbres 27, contenant les coulisseaux 34 et la machoire 30. Lors de ce
déplacement, les barrettes 33 s’écartent, ainsi le V qu’elles forment s’ouvre.
Ceci entraine un mouvement vertical et guidé, selon F1, de la machoire
supérieure 31 directement proportionnel a la course des coulisseaux 34. Le
mouvement vertical de la méachoire 31 par rapport a la machoire 30 est
guidé grace aux arbres verticaux 32.

Les doigts 35 des coulisseaux 34 de la pince mobile 15m, assurent un
déplacement, c'est-a-dire une montée ou une descente de la machoire
supérieure 31 lors de leur déplacement dans les fentes 38, 39 selon le

mouvement vertical de la plaque 11.
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Dans la suite de la description, I'expression « déplacement des doigts
en direction de » signifie « rapprochement des doigts en direction de » étant
entendu que les doigts sont immobiles dans le plan vertical, seule la plaque
11, et donc les fentes 13, 38, 39 étant mobiles verticalement.

Outre un mouvement d’ouverture et de fermeture similaire a celui
décrit précédemment pour la pince fixe 15f, on obtient également un
mouvement de translation le long des arbres 24, 27 de la pince mobile 15m.
Ce mouvement est autorisé par le montage coulissant de la méchoire
inférieure 30, c’est a dire du chariot 26, sur les arbres 27 et par le guidage
vertical des méachoires 30, 31. Le mouvement de la machoire supérieure 31
a lieu, non seulement verticalement mais également horizontalement, alors
que celui de la machoire inférieure 30 ne peut avoir lieu qu’'horizontalement.
On réalise ainsi une translation de la pince mobile 15m entre une position
retirée et une position avancée, en plus du mouvement de serrage.

Ce déplacement horizontal est réalisé, lorsque la pince mobile15m est
en position fermée, selon le sens de déplacement F2 de la bande ce qui
permet de positionner la partie 4 sous I'outil 3. Lorsque la pince mobile est
ouverte, le déplacement a alors lieu en sens inverse, ce qui permet de
ramener la pince mobile 15m a sa position de départ dite retirée.

Des organes d’amortissement 40, par exemple des piéces en acier
montées sur un ressort, forment des butées aux coulisseaux 23 de la
machoire supérieure 17 de la pince fixe 15f. Ces butées, rainurées, sont
montées au dessus de chaque extrémité de chaque coulisseau. Elles
permettent un blocage en différentes positions des coulisseaux. En d’autres
termes, elles impliquent un déplacement contrdlée, par pas successifs, des
coulisseaux 23, tout en assurant un appui sur les coulisseaux par la force de
rappel exercée par le ressort, maintenant ainsi les coulisseaux lors de leur
déplacement.

Des butées 40’ identiques sont également prévues pour les
coulisseaux 34 de la méchoire supérieure 31 de la pince mobile 15m, au
niveau de leur zone de contact avec le chariot 26 de la pince mobile 15m.

On décrit maintenant un cycle de fonctionnement du dispositif ou

'avance de la bande 5 s’effectue lors de la montée de l'outil 3, en référence
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aux figures 3 a 10, ce qui correspond a une avance de la bande lorsque
l'outil 3 s’éloigne de la partie 4 de la bande, aprés réalisation d’'une piéce.
Dans un mode de réalisation non illustré, 'avance de la bande 5 est réalisée
lorsque l'outil 3 descend, c'est-a-dire avant la réalisation de la piece. Pour
cela, la courbure, c'est-a-dire la zone centrale, des fentes 38, 39 recevant
les doigts 22, 35, 37 de la pince mobile 15m sont orientées dans I'autre sens
que celui représenté.

Dans une premiére position, illustrée a la figure 3, la machoire mobile
17, représentée a droite de la figure, est en appui sur la bande 5, c'est-a-dire
que la pince fixe 15f est en position de serrage de la bande 5 qui est
matérialisée par un trait plein horizontal. La plaque 11 est en position haute.
Dans ce cas, les doigts 22 des coulisseaux 23 sont calés dans la partie
terminale basse 13b des fentes 13. Dans cette partie, les fentes 13 ont leurs
bords en regard en position rapprochée l'un de l'autre, I'écart entre les
fentes 13 étant minimal, ainsi que la largeur des fentes 13. Les barrettes 20
forment ainsi un V a angle relativement fermé. Les coulisseaux 23 sont
également en position rapprochée 'un de I'autre et ce mouvement induit une
poussée sur la machoire mobile 17 selon la fleche F1. Ce mouvement a
pour effet de maintenir en appui la machoire mobile 17 contre la bande 5.
On définit ainsi une premiere position de fermeture de la pince fixe 15f ou la
bande 5 est immobilisée.

La pince mobile 15m est, quant a elle, en position ouverte. Les doigts
35 des coulisseaux 34 de la machoire supérieure 31 sont en position dans la
partie terminale basse 39b des fentes 39. Dans cette partie, la largeur des
fentes 39 est minimale. Les coulisseaux 34 sont rapprochés I'un de l'autre,
en appui contre la machoire 30. Le V formé par les barrettes 33 est
également d'un angle relativement fermé. La machoire supérieure 31 est
repoussée vers le haut, par coulissement le long des arbres 32. La pince
mobile 15m est en position dite ouverte.

Cette position correspond sensiblement a une position ol I'outil est en
une position, soit haute soit basse, ou il y a arrét de I'outil, avant ou aprés un
déplacement de ce dernier, seule la pince fixe 15f est alors active. La pince

mobile 15m est en position avancée, c'est-a-dire que les pinces 15f, 15m
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sont proches I'une de I'autre. Cette configuration correspond également a la
fin d'un cycle d’avance de la bande 5.

Lorsque l'outil 3 commence a descendre en direction de la bande,
cela entraine simultanément une descente de la plague 11, comme illustré a
la figure 4. Dans ce cas, les doigts 22 des coulisseaux 23 de la pince fixe
15f se déplacent dans les fentes 13, en direction des extrémités hautes 13s
de celles-ci. L’écart entre les bords en regard des fentes 13 étant encore le
méme, les coulisseaux 23 ne se sont pas écartés I'un de l'autre, étant
maintenus par les butées 40. lis n‘ont donc pas provoqué le relévement de
la machoire supérieure 17 de la pince fixe 15f.

De méme, les doigts 35 des coulisseaux 34 de la machoire supérieure
31 de la pince mobile 15m sont déplacés en direction de I'extrémité
supérieure 39s de leur fente 39 respective. Lors de ce déplacement, les
doigts 35, 37 des coulisseaux 34 et des machoires 30, 31 ont suivi les
courbures de leurs fentes 38, 39 respectives. Ces courbures étant orientées
vers l'arriére du chéssis 8, c'est-a-dire la partie gauche des figures 3 a 10, il
y a déplacement vers I'arriére de la pince mobile 15m, le long des arbres 27.
Au voisinage de la zone centrale des fentes 39 ou se situent alors les doigts
35, les fentes 39 sont plus larges. Ceci favorise I'écartement 'un de l'autre
des coulisseaux 34. En d’autres termes, on amorce, par ouverture du V
formé par les barrettes 33, le rapprochement de la méachoire supérieure 31
en direction de la machoire inférieure 30. Le chariot 26 s’est éloigné de I'outil
3 jusqu’a une position dite retirée qui correspond a une position dite basse
de 'outil 3 en phase de travail.

La distance D parcourue par le chariot 26, par coulissement le long
des arbres 24, 27, correspond a un pas prédéfini d’'avance de la bande 5.
Cette distance D correspond a la distance maximale entre un bord de la
fente 38, entre son extrémité inférieure 38b et son extrémité supérieure 38s.
En d'autres termes, la distance 9 correspond a la distance parcourue par le
doigt 37 dans la courbure de la fente 38. Pour modifier le pas, c'est-a-dire la
distance D, on peut changer le chassis 8 pour un autre chéssis, plus long
et/ou plus haut avec des fentes de dimensions et de forme adaptées afin

d’avoir des courses des coulisseaux 34 plus importantes.
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Dans cette configuration, il n’y a pas eu de contact entre les machoires
supérieure 31 et inférieure 30 de la pince mobile 15m, les barrettes 33 ayant
maintenu un écartement globalement constant entre elles, la pince mobile
15m est donc toujours en position ouverte.

En poursuivant la descente de l'outil 3, donc de la plaque 11, on passe
par une position ou les deux organes de serrage 15f, 15m sont ouverts,
comme illustrée a la figure 5. Cette position correspond a un point mort du
dispositif 7, la bande 5 étant immobile et non maintenue, l'outil 3 étant
encore éloigné de la partie 4 de la bande a travailler.

Cette position permet de repositionner parfaitement ia bande 5 avant
le travail de l'outil 3. Pour cela, des pitots coniques, dit pilotes, non
représentés et fixés sur la table de travail 1, s'insérent dans des orifices, non
illustres, situés au voisinage des bords latéraux de la bande 5. On rattrape
ainsi un éventuel décalage de la bande lors de son déplacement. La
présence de ces pilotes permet de rattraper un jeu de I'ordre de 2/100 de
millimétre.

Lors du mouvement de descente de la plaque 11, les doigts 35, 37 et
de la pince 15m sont déplacés en direction de I'extrémité supérieure 38s,
39s de leurs fentes 38, 39 respectives mais I'écartement entre les
coulisseaux 34 est resté le méme, la pince mobile 15m est donc restée
ouverte, sans déplacement latéral.

En revanche, le déeplacement des doigts 22 de la machoire supérieure
17 de la pince fixe 15f, s’est effectué en direction des extrémités supérieures
13s des fentes 13. Les doigts 22 sont dans la partie des fentes 13 ou ces
dernieres ont leurs bords en regard le plus écarté 'un de |'autre. Ceci induit
une ouverture du V formée par les barrettes 20 et donc un écartement des
coulisseaux 23. Ceci a pour effet de déplacer, vers le haut du chéssis 8, la
machoire supérieure 17. La pince fixe 15f est ainsi dans une position
ouverte.

La descente de la plaque 11 se poursuit jusqu’a un point mort bas
illustré a la figure 6. Les doigts 22 des coulisseaux 23 de la machoire

supérieure 17 de la pince fixe 15f sont a I'extrémité supérieure 13s des
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fentes 13 et donc en position écartée maximale. En effet, I'écart entre les
fentes 13 est maximal au niveau des extrémités 13s.

Les doigts 35 des coulisseaux 34 de la machoire supérieure 31 de la
pince mobile 15m sont déplacés en direction des extrémités supérieures 39s
des fentes 39. Ces extrémités 39s sont plus étroites que la partie principale
des fentes 39. L'écart entre les fentes 39 est donc maximal. Ceci a pour
effet d'écarter les coulisseaux 34 I'un de l'autre, ce qui a pour effet d'écarter
les barrettes 33 et donc douvrir le V qu'elles forment. La machoire
supérieure 31 est ainsi tirée en direction de la machoire 30, c'est-a-dire de la
bande 5. Dans cette position dite retirée, la pince mobile 15m, fermée, est
éloignée au maximum de l'outil 3 et les coulisseaux 34 sont maintenus en
position par les butées 40’. L'outil 3 est a son point mort bas. La piéce a été
réalisée, I'outil va remonter pour se préparer a la réalisation d’une nouvelle
piéce. Pour cela, une zone non travaillée de la bande doit étre amenée sous
l'outil.

Ainsi, a partir de cette position dite de point mort bas, s’amorce un
mouvement ascensionnel de la plaque 11 correspondant a la remontée de
I'outil 3 comme illustré a la figure 7. Lors de cette remontée, la pince fixe 15f
reste toujours ouverte puisque les doigts 22 se déplacent vers I'extrémité
inférieure 13b des fentes 13 mais tout en maintenant I'écartement entre les
coulisseaux 23. Les barrettes 20 maintiennent la machoire supérieure 17
éloignée de la méachoire inférieure 16 et donc la pince fixe 15f ouverte.

La remontée de la plague provoque le déplacement des doigts 35, 37
de la pince mobile 15m dans les fentes 39, 38 en direction des extrémités
inférieures 39b, 38b, les doigts 35, 37 restant en appui contre les parois des
fentes 39, 38. L'écartement entre les fentes 39 étant constant, la pince
mobile reste fermée. Tant que les doigts 35 sont dans la partie des fentes 39
situee au dessus de la courbure, le chariot 26 ne se déplace pas, la pince
mobile 15m reste fermée. Lors du passage des doigts 35 dans la courbure
des fentes 39, il y a déplacement du chariot en direction de la pince fixe 15f,
c'est-a-dire selon la direction F2 d'avance de la bande. La fente 38 étant
pourvue d'une courbure identique a celle des fentes 39, les machoires 30,

31 se déplacent également selon la direction F2, par coulissement sur les
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arbres 24, 27. Les machoires 30, 31 restent fermées et alignées. En effet,
lors du déplacement, I'alignement des méachoires 30, 31 est maintenu grace
aux arbres verticaux 32 et au doigt 37 inséré dans la fente 38. La pince
mobile 15m se déplace en restant fermée et la pince fixe 15f est toujours
ouverte. De cette maniére, on réalise I'avance de la bande 5 pendant la
phase de remontée de l'outil 3.

Le mouvement ascensionnel de la plaque 11 se poursuit jusqu’a la
configuration illustrée a la figure 8. Les doigts 22 de la pince fixe sont
toujours dans la partie large des fentes 13 et s’approchent de la partie
terminale basse 13b. lls passent d’'une position ou ils sont encore éloignés
F'un de lautre a une position ou ils se rapprochent, la course de ce
deplacement correspondant sensiblement a I'écart entre les deux parties
terminales haute 13s et basse 13b des fentes 13. En d’'autres termes, la
pince fixe 15f reste ouverte mais son mouvement de fermeture est amorcé.

Dans cette position, les doigts 35 des coulisseaux 34 de la machoire
supérieure 31 de la pince mobile 15m sont déplacés en direction de
I'extrémité inférieure 39s des fentes 39. Les doigts 35 sont au-dela de la
courbure, dans une partie verticale des fentes 39. Le chariot 26 est prés de
la pince fixe 15f, 'avance de la bande 5 est donc en phase d’achévement.
L'écartement entre les fentes 39 étant resté globalement constant, les
coulisseaux 34 ont exercé une traction similaire a celle précédemment
décrite sur la méachoire supérieure 31 de la pince mobile 15m. La pince
mobile est maintenue en position fermée autour de la bande. Le maintien en
position fermée de la pince mobile 15m est favorisé par I'appui des
coulisseaux 34 sur les butées 40'.

Lorsque l'avance du chariot 26 est terminée, le mouvement
ascensionnel de la plaque 11 se poursuit, les doigts 22 et 35 des
coulisseaux 23 et 34 de pinces 15f, 16m se situent a proximité des parties
inférieures 13b, 39b des fentes 13, 39. Cette configuration est illustrée a la
figure 9. Les doigts 35 de la pince mobile 15m sont dans la zone rectiligne
de leurs fentes 39 mais n'ont pas encore atteint I'extrémité basse 39b de

celles-ci. L'écartement des coulisseaux est constant, puisque les doigts 35
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sont toujours dans la partie large des fentes 39. Ceci correspond toujours &
la fermeture de la pince mobile 15.

Les doigts 22 des coulisseaux 23 de la machoire supérieure 17 de la
pince fixe 15f sont dans la partie terminale basse 13b des fentes 13. Dans
cette partie, les fentes 13 sont rapprochées, ce qui permet, par fermeture du
V formé par les barrettes 20, de repousser la machoire supérieure 17 contre
la bande, en direction de la méachoire fixe 16. La pince fixe 15f est donc
fermée. Dans cette position, I'avance de la pince mobile en direction de la
pince fixe est en bout de course. Les pinces fixe 15f et mobile 15m sont
fermées, le dispositif 7 a atteint un autre point mort, juste avant un retour du
chariot 26 en position de départ.

Le mouvement de la plaque 11 vers le haut se poursuit jusqu’a ce que
les doigts 22, 35 des coulisseaux 23, 34 des pinces fixe 15f et mobile 15m
soient en butée dans les extrémités inférieures 13b, 39b de leurs fentes 13,
39 respectives comme illustré a la figure 10. Dans cette position, la plaque
11 et donc l'outil 3, ont atteint leur point mort haut. Les doigts 22 de la pince
fixe 15f sont dans la méme configuration que celle illustrée a la figure 9, la
pince fixe 15f reste fermée.

Les doigts 35 de la pince mobile 15m sont eux en butée dans
I'extréemité inférieure 39b de leurs fentes 39. Les extrémités 39b étant plus
étroites que la partie principale des fentes 39, les doigts 35 sont plus
rapprochés. Par conséquent, les coulisseaux 34 de la méachoire supérieure
31 se rapprochent jusqu'a étre en appui contre la jambe de la machoire 30
inférieure. Le V formé par les barrettes 33 se referme et entraine le
deplacement vers le haut de la machoire supérieure 31, par coulissement le
long des arbres 32. La pince mobile 15 est alors ouverte.

En d'autres termes, cette position est similaire a celle de la figure 3.
L'outil est alors prét pour un nouveau cycle de fabrication de piéces. La
plaque 11 et les pinces 15f, 15m étant en position initiale, telle qu'illustré a
la figure 3.

Le trajet des doigts des coulisseaux 23, 34 dans les fentes 13, 39 est
sensiblement un trajet en forme de courbe d’hystérésis, c'est-a-dire que la

poursuite du mouvement, aprés avoir provoquée un écartement des
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coulisseaux induit le rapprochement de ces derniers. Grace aux fentes 13,
39, I'écartement des coulisseaux est régulier et contrlé. En particulier, le
mouvement est guidé en permanence par les arbres 24, 27 et les doigts 22,
35.

On réalise ainsi un dispositif purement mécanique, non tributaire d'une
alimentation en énergie, et qui est relié directement a la machine puisque la
plague 11 suit les mouvements de l'outil 3. Les mouvements des pinces fixe
15f et mobile 15m sont aisément réglables.

Il est possible de prévoir, pour un dispositif donné, plusieurs jeux de
plagues 11 permettant d’avoir une gamme de pas d’avance de la bande 5

définis.



10

15

20

25

30

2924367

21

REVENDICATIONS

1. Dispositif d'avance d’'un matériau en bande destiné a alimenter une
machine outil, équipée au moins d’'un outil (3) mobile selon une direction
(F1) non paralléle, notamment perpendiculaire, a une direction d’avance
(F2) de ladite bande (5), ce dispositif comprenant au moins deux organes de
serrage (15f, 15m) de la bande (5) de matériau, un des organes (15f), dit
fixe, étant adapté pour se déplacer entre une position ouverte et une
position fermée et un des organes (15m), dit mobile, étant adapté pour se
déplacer, d’'une part, entre une position ouverte et une position fermée, et,
d’autre part, entre une position avancée et une position retirée par rapport a
l'outil (3), caractérisé en ce qu’il comprend, en outre, au moins un organe de
manoeuvre (11), mobile, propre & manceuvrer lors de son déplacement les
organes de serrage fixe (15f) et mobile (15m) et en ce que cet organe de
manceuvre (11) est relié par un moyen de solidarisation (12) a l'outil (3) , de
maniére qu'un mouvement de l'outil (3) induise directement un déplacement
de l'organe de manceuvre (11).

2. Dispositif d’avance selon la revendication 1, caractérisé en ce que
I'organe de manoeuvre comprend au moins une plaque (11) pourvue d’'au
moins un chemin de guidage (13, 13’) des organes de serrage (15f, 15m).

3. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce que les
chemins de guidage comportent deux types de fentes (13, 13’) ménagées
dans la plaque (11).

4. Dispositif selon la revendication 3, caractérisé en ce qu’'un premier
type de fentes comprend deux fentes (13) non rectilignes, configurées en S
et disposées en miroir 'une de l'autre .

5. Dispositif d’avance selon la revendication 3, caractérisé en ce qu'un
second type de fentes comprend trois fentes (38, 39) non rectilignes,
configurées en S, la distance (D) entre un méme bord de lextrémité
inférieure (38b) et de I'extrémité supérieure (38s) de certaine (38) des fentes
(38, 39) correspondant a un pas d’avance de la bande (5).

6. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que I'organe de

serrage fixe est une pince fixe (15f) formée d'une machoire dite fixe (16)
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solidaire du chéssis (8) et d'une méchoire dite mobile (17), déplagable
verticalement au dessus de la méachoire fixe (16).

7. Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en ce que la machoire
supérieure (17) de l'organe de serrage fixe (15f) est manceuvrée par des
coulisseaux (23) munis de doigts (22) insérés dans les fentes (13) de la
plaque (11).

8. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que l'organe
de serrage mobile est une pince mobile (15m) formée d’une méachoire
inférieure (30) a section transversale configurée en T, déplagable selon une
direction paralléle a une direction d’avance (F2) de la bande (5) et d’'une
machoire supérieure (31) se déplacant verticalement au dessus de la
machoire inférieure (30).

9. Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en ce que la machoire
supérieure (31) de l'organe de serrage mobile (15m) est manceuvrée par
des coulisseaux (34) munis de doigts (35) insérés dans les fentes (39) de la
plaque (11).

10. Dispositif selon I'une des revendications 6 a 8, caractérisé en ce
que les méchoires supérieures (17, 31) des pinces fixe (15f) et mobile
(15m) sont reliées par des barrettes (20, 33) a des coulisseaux (23, 34)
mobiles en translation parallélement a une direction d’avance (F2) de la
bande (5), lesdits coulisseaux (23, 34) étant propres a manoeuvrer lesdites
machoires (17, 31) lors de leur déplacement.

11. Dispositif selon la revendication 10, caractérisé en ce que les
coulisseaux (23,34) sont equipés de doigts de manceuvre (22, 35) insérés
dans les fentes (13, 39) de la plaque (11) de maniére a étre déplacés
lorsque la plaque se déplace.

12. Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en ce que la
machoire inferieure (30) de la pince mobile (15m) est équipée de doigts (37)
insérés dans la fente médiane (38) du second type de fentes (13’).

13. Machine outil équipée d’'un dispositif (7) d’avance d’'un matériau

en bande (5) selon I'une des revendications précédentes.
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