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ROYAUME DE BELGIQUE BREVET D’INVENTION

5 \ N°s87.708
, ; ~ Classif. lnlerna:.:B Ja?l‘g 343?

MINISTERE DES AFFAIRES ECONOMIQUES

Mis en lecture le: 15 _QE- 1981

Le Ministre des Affalres Economiques,
Vu la loi du 24 mai 1854 sur les brevets d'invention ;

Vu la Convention d'Union pour la Protection de la Propriéié Industrielle ;
Vu le.procés-verbal dressé le 27 février 1981 d 14 h 00

au greffe du Gouvernement Provincial d‘’Anvers ;

ARRETE :

Article 1. — Il est délivié @ Mr Georges MOULIN
17 bis, rue de Terrenoire, 42100 Saint-Etienne (France)

repr. par le Bureau De Rycker a Anvers ;

un brevet d'invention pour: Digpositif changeur automatique d'outils et
moyens automatiques de préhension et de positionnement desdits
outils dans les broches des machines-outils

qu'il déclare avoir fait l'objet de demandes de brevet
déposées en France le 7 mars 1980 n° 80-05680 et le 27 mal
1980 n°® 80-12000.

L'invention a également fait l'objet d'une demande de brevet,
non encore accordée a ce jour, déposée en France le 20
gseptembre 1979, n°® 79-23756

Article 2. — Ce brevet lui est déliwé sans examen préalable, & ses risques &
périls, sans garantie soit de la réalité, de la nouveauté ou du mérite de l'invention, soil
de Iexactitude de la description, et sans préjudice’ du droit des tiers.

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

Bruxelles, le 13 mars 19 8l1.
PAR DELEGATION SPECIALE:
Le Directeur

L. SALPETEUR
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MEMOIRE DESCRIPTIF
déposé a l'appui d'une demande de
BREVET D ‘' INVENTION
au nom de :
Georges MOULIN
pour :
"Dispositif changeur automatique d’'outils et moyens
automatiques de préhension et de positionnement desdits

outils dans les broches des machines-outils"”.

priorité : Demande de brevet en France n° 80-05680 du

7 mars 1980.
Demande de brevet en France n® 80-12600 du

27 mai 1980.

11 est signalé en outre, a toutes fins utiles, qu'une
demande de brevet a été dépcsée en France en date du 20

septembre 1979 sous le n° 79-23756.
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Dispogitif changeur automatique d'outils, adaptable sur tou-
tes machines-outils & broche verticale ou horizontale, et les

moyens automatiques de préhension et de positionnement desdits
outils dans les broches des machines-outils.

S L'invention concerne un dispositif changeur automatique d'ou~
tils, adaptable sur toutes machines-outils & broche verticale
ou horizontale, et les moyens automatiques de préhension et de
positionnement desdits outils dans les broches des machines-

autils.

10 Selon l'invention, le changeur peut &tire soit intégré & la
machine outil, soit rapporté ultérieurement et adapté sur

cette dernidre,

Selon une premid¢re caractéristique ce dispositif comprend un
mazasin de stockage d'outils monté sur un fourreau formant
15 support, ayant une liberté de déplacement contrdlé en hauteur,
ledit magasin composé de secteurs indépendants pprte-outils,
se déplacant circulairement par rapport & son support, chaque
secteur se déplagant d'une maniére alternative et rectiligne
en hauteur, suivant la génératrice du magasin, afin de per—
20 mettre, aprés sélection d'un outil puis séparation dans le
plan radial du secteur porte-—outil choisi par rapport aux
autres secteurs porte-outils, la préhension, le dégagement
at la mise en place de l'outil choisi dans la broche de la
machine-outil, et ceci, directement ou indirectement par un
25 moyen intermédiaire ayant également une capacité de déplace-
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ment en hauteur et en rotation, 1'ensemble des mouveméhts
permettant d'engager ou de dégager l'outil choisi dans la

broche de la machine-oiitil.

Ces caractéristiques et d'autres encore ressortiront bien de

S la suite de la description.

Pour fixer l'objet de l'invention, sans toutefois le limiter,

aux figures des dessins annexés :

La figure 1 'est une vue de profil d'une machine-outil, aveec
coupe partielle, illustrant schématiquement 1'adaptation du
10 changeur d'outil selon 1'invention ; le changeur étant posi-

tionné sur le bati de la machine. -

La figure 2 est une vue & grande échelle et en coupe iilus-
trant le changeur selon l'invention.

La figure 3 est u.rie vue de dessus du magasin du changeur d'ou-

15 tils.

La figure 4 est une vue & grande échelle illustrant le posi=
tionnement du porte-outil sur l'un des secteurs constituant

le magasin. .

La figure 5 est une vue de cdté d'une machine~outil, le chan=-

20 geur étant positionné sur une colonne de la machine laquelle
est équipée d'un bras de préhension et de distribution des

outils & la broche de la machine. .

La figure 6 est une vue semblable & la figure 5, illustrant
le positionnement du support porte-outil & hauteur de la bro-
25 che de la machine, en vue da changement de 1'outil.

La figure 7 est une vue partielle & grande échelle illustrant

le changement de l'outil.

La figure 8 illustre schématiquement une variante du dispo-
sitif de préhension d'outils constitué de deux pinces.
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La figure 9 est une vue en coupe a grande echelle, aeion la
figure 8.

[ ]
s 86
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La figure 10 est une vue de dessus selon la figure 9.

Les figures 11, 12, 13, 14 sont des vues purement schématiques -

illustrant la chatne cinématique de fonctionnement du chan=—
geur d'outils par repport & la broche d'une machine outils.

Afin de rendre plsis conéret 1'objet de l'invention, on le
décrit maintenant d'une manitre non limitative en se référant
aux exemples de réalisation illustrés aux figures des dessins.

10 Le changeur d'outil se compose d'un socle 1 servant & fixer
1'appareil et & recevoir l'ensemble des organes le consti-
tuant, par l'intermédiaire d'une glissiére 2 munie d'un sys-
téme permettant le déplacement axial d'un fourreau 3. Ce
déplacement sert au réglage et & la mise en position des

15 cénes 8 des porte-outils par rapport & la broche de la ma-
chine 23. Ce fourreau est guidé radialement par une clavette
4 coulissani dans une rsinure 5 ou tout autre sysitims dquive-
lent. En variante, le déplacement du fourreau 3 peut gtre
assuré au moyen de vis et écrous 3b, hydrauliquement, élec=

20 triquement, manuellement ou automatiquement.

Ce fourreau 3 supporte un barillet rotatif rotatif 6 recevant
sur sa périphérie, un nombre quelconque de secteurs 7, l'en-
semble de ces secteurs formant une couronne, base du magasin

d'outils.

25 Cha,qué secteur porte-outil comprend dans son épaisseur axiale
un alésage 71 autorisant.son engagement sur un axe de suidage
16 ; ledit secteur présente extérieurement, un prolongenent
étagé en deux parties, sur la premidre partie intermédiaire
étant réalisée une ramure gselon un profil en arc de cercle

307 y BUr la geconde parti‘gjetant agencée pour recevoir le
" moyen de serrage du porte—outzl.

' Chaque secteur recoit un outll maintenu en position et en
orientation par un asystéme de préhension illustré figure 3
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_qui peut étre constitué de deux deml-pmces 9A : 9B dt.)n;i les
extrémités internes forment crochets 9C afin de maintenir et
.de positibnner 1'outil par sa collerette 10. Le profil de la
pince' est étudié pour maintenir l'outil radialement, figure

S 4. Les demi-pinces sont maintenues latéralement par les axes
11 qui leur servent de point de rotation. Un ressort 12 main-
tient les crochets 9C fermés, lorsque la pince est en position

de repos.

la partie arriére 9D des deux demi-pinces présente un profil

10 ggillant conique. Un vérin hydraulique & double effet 24,

£ixé &4 demeure sur le fourreau 3, provoque l'ouverture des
plnces par suite du développement de sa tige 25 dont 1°embout
25 est profilé de manidre complémentaire au profil arrJ.ére
9D des pinces, en faisant office de came. L'embout 25 s'en~

' 15 gage et prend appui sur les parties arridre des pinces, pro-

"

voquant progressivement leur ouverture en comprimant le res-
sort 12 disposé entre les parois en regard 9E.

Les secteurs 7 ont un mouvement de rotation donné par l'en—
tratnement du barillet 6. La commande de ce¢ @ouvement paus

20 8tre un systime & rochet, & came, & croix de malte, par moteur
hydraulique, électrique ou autre, sous condition qu'elle pere
mette de positionner chaque gecteur avec précision. La rota-
tion et le positionnement du barillet oat pour but de mettre
dans le méme axe angulaire, la queue de l'ouiil et le cbne de

25 la broche devant recevoir cet outil.

Selon une autre caractéristique, les secteurs 7 regoivent
également un mouvement rectiligne alternatif permetiant,
apres la mise en pos:.tlon angulaire de l'outil 8, de 1l"engager
dans le cbne de la broche 13. Le mouvement est donné par un

. 30 ‘vérin & double effet. 14 fixé sur un support 15 solidaire du

fourreau 3 et dont la tige 14 commande le secteur 7 au moyen
d'une liaison qui peut é&tre une rainure circulaire 7 en

forme de T femelle, dans laquelle 8'engage l'embout 144 de la
tige de vérin.en forme de T nble. Les secteurs 7 sont guidés

." 35 dans leur mouvement rectihgne par un axe 16 maintenu par

'deux joues 17 = 18 solidaires du barillet 6. '

e ——— s = e ISR . e



10

15

20

25

30

35

bt 5 - o L1 -ooo o000 w0 ’e
. ¢ oo a

.
‘0 se . ‘ ¢« e s
0 o 0 e -

Selon une autre caractéristique, le sygteﬂe &e aecurzté inter—
dit le déplacement des secteurs 8'ils ne sont pas commandéa
par le vérin 14. Cette sécurlté est constituée d'un anneau 19
ayant ane collerette 19 s‘engageant dans la rainure 7 en
forme de T, la collerette prenant place dans l'aile du T ;
il apparait qu'aucun déplacement rectiligne des secteurs
n'est possible, alors que l'ensemble du magasin d'outils peu?
librement tourner. Au droit du vérin de commande 14, une por-
tion de l'anneau 19 a été supprlmée afin de permettre le
deplacement en hauteur du secteur 7. Des micro=-contacts 21 =
22 garantlssent la bonne orientation du barillet ainsi que la

mlse en posxtlon correcte des secteurs.

On décrlt malntenant le fonctionnement du changeur.

En pos;tlon de départ, le cBne 13 de la broche 23 sans outil,
est présenté dans 1'axe de l'outil & chaxger 8. Le systeme de
blocage 27 dans le cbne de la broche, est en position ouverte.
Un.ordre étant donné, le vérin 14 déplace le secteur choisi
verticalement, pour introduire le cBne de 1'outil 8 dans le
c8ne de la broche 13. Le systéme de blocage dans le cne de
1a broche saisit 1l'outil et le fixe. Le vérin 24 déplace la
came 25iqqi ouvre les pinces 9A — 9B, libérant loutil. la
broche chafgée‘peut 8tre dégagée suivant la fleche F1.

Pendant tout le temps de travail de la broche, les vérins 14
et 24 sont sous pression. Un systime de sécurité airréte immé-
diatement le fonctionnement de la machine si 1l'un quelconque
de ces vérins n'est pas en pression normale.
.
Pour le changement des outils, la broche revient en position
nitiale, engageant l'outil dans.son logement sur le secteur

73. Le vérin 24 se retire, dégageant la came 25 , puis sous
] 'action du ressort 12, les deux demi~pinces se referment et

ma1nt1ennent l'outil.

Le systéme d'accrochage gitué dans la broche de la machine
g 'ouvre et &jecte l'outil. Le vérin 14 se rétracte, entral-
pant le secteur 7 et l'outil ea position basse, dégageant
complétement 1e.cBne de l'outil. Le barillet 6 est alors
entratné d'une fraction de tour, par le dispositif 20,
pmettant l'outil en position de changement pour un nouveau

———a
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cycle.’

Le changeur automatique d'outils ainsi décrit peut &tre monté
ou intégré sur tout type de machines et peut coopérer avec
plusieurs dispositifs de préhension des outils.

5 Aux figures 1, 5 et 6, on a illustré une machine outil per-
mettant d'usiner toutes formes géométriques gréce 3 ses facule
tés de déplacement dens les trois axes XX - YY - ZZ.

Selon une premidre possibilité, le changeur d'outil 27 est
. monté sur le bati 28 de la machine {figure 1). Par déplacement
10 de 1'unité 4'usinage 26, selon 1'axe XX, la broche 29 de la
machine est amenée dans le méme axe que l'axe du porte—outil.
Par un mouvement rectiligne en hauteur, guivant les fléches
¢ - D, 1'un des secteurs 30 du chengeur, se déplace vertica=
lement sur la commande du vérin 31, pour amener l'outil 38

15 dans la broche.

~ - En variante, on utilise un moyen intermédiaire 32 pour assurer
la préhension et la digtribution des outils (figures 5, 6 et
844 An biti de la machine illustrée aux figures

b ]
LE SOl

T Sur
1, 5 et 6, est accolé un montant 33 recevant un bras 34 ser~
20 vant de support et de glissiére 3 1'unité d'usinage 35. Un
bras de changement 32 est intégré dans le systéme et a pour
but de saisir les outils, de les extraire du cbne de la bro-
che 36 et du distributeur 37, et de les changer. Le cycle est

alors le suivant & - _
25 19) arrét de la broche et indexation de sa position
2°) mise & niveau en H, de 1'outil 38 face & la broche, par
déplacement du secteur 30
39) mise en position de préhension du bras 3
4°) dégagement des outils, le bras pread la position H1
30 5°) rotation du bras d'un demi-tour
6°) engagement des outils inversés,
" de la broche, l'outil 39 dans le magasin
70) rotation du bras pour une mise en position de repos dans
un p_lan médian aux positions d'engagement et de dégag:ement
35 des outils B
8¢) retour ‘du secteur porte-outil en position de repos c

N

1'outil 38 dans le cbne
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g°) rotation du magasin pour présentatiﬁﬂfﬂé § 'oatid 'suivant.

Hl.‘n

Dans cette forme d'application du thangeur, il epparaiti que
le retrait en C de 1l'outil changé, dégage complétement le
champ de travail de la machine.

5 Apux figures suivantes 8 a 14, on 8 illustré une variante du
dispositif de préhension dés outils, & partir du magasin
d'outils; le magasin d'outils restant le méme que celul dé~
cerit et illustré précédemment.

Une téte de tourelle, mobile en hauteur et en rotation D,

. 10montée en bout d'une colonne verticale B, en regard du maga-
sin d'outils, regolit intérieurpment deux bras de préhension
F et G disposés parallélement, mobiles en translation €t cCOm~=
portant en bout les pinces de préhension P et P1 avec moyen
de commande ; la téte D est animéq d'un mouvement de rotatiocn

15 commandé par vérin & double effet, logé dans 1'élément de
pase et non illustré.

Selon une chaine cinématique déterminée, la tourelle ou téte
D autorise par l'intermédiaire de la pince P ou P1 de chacun
de ses bras F - G, la prise d'un outil O sur le magasin tour-
20nant 40 en vue de son dégagement par retrait desdits bras,
puis, de par 1l'élévation en hauteur de la tourelle D et aprés
son orientation, le redéplacement des bras F - G en vue d'ob-
tenir dans un premier temps, la présentation de 1'outil en
regard de la broche X de la machine-outils, et dans un deu-
25 xiéme temps, son déplacement en hauteur pour autoriser l'enza-
gement automatique du cdne de l'outil O présenté dans la bro-
che K en vue de son accouplement par emnanchement. Ces opéra=
tions s'effectuent également dans un cycle inverse, c'est-a~
dire pour le dégagement de 1'outil O de la broche de la ma-
30chine, en vue de son rangement sur le magasin tournant 40.
On considere également que l'un des bras F ou G permet le
chargement, tandis que le deuxi®éme bras autorise le déchar-
gement. La tdte D ou tourelle, regoit transversalement les
deux bras F et & disposés de préférence parallélement et rece-

35vant en bout les pinces de préhension P et P1.
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4 cet effet, chaque bras est établi av?ﬁhkd.c&liﬁdfe‘dﬁ'%onté
jransversalement dans la téte D obturée & son extrémité par
un couvercle 42, pour autoriser le logement & coulissement
"du piston 43 avec tige 431, dont 1'extrémité regoit une pla—
5 que pour 1'articulation de chacune des deui machoires oppo-
sées 44 et 44' formant pinces,et & commande séparée.

P
e 3
‘e

Des canalisations non représentéea'assurent 4 la fagon connue,
la commande de déplacement hydraulique du piston 43 en trans-
lation dans les deux sens, lors du déploiement de chaque tige
10431, constituant directement le bras F ou G ; le piston 43
agit en fin de course, de bér gon épaulement,sur le talon
d'un poussoir mobile 45 rappelé par ressort, qui est rendu
solidaire d'un doigt vertical 45 se déplagant en trenslation
pour se présenter en appuli sur un micro-contact 47 commandant
"151e cycle'suivant et l'ouverture ou la fermeture de la pince

du bras considéré.

A cet effet, les méchoires oppdséea 44 et 441 formant pinces
gont accouplées deux & deux par la téte 48 en forme de T,
s'engageant de par ses extrémités profilées, dans des loge-
20ments ou creusures correspondantes, et dont la queue cylin-
drique 481 est vissée en bout de la tige 491 du piston auxi=-
imire 49 logé dans l'alésage 432 de la partie avant de la
tige 431 du piston 43 de éommaqde de déplacement du bras.

Le piston auxiliaire 49 rappelé automatiquement en position
254e fermeture des méchoires, par j'intermédiaire d'un ressort
50, est alimenté indépendamment par le fluide hydraulique
circulant dans le canal 511 d'une tige 51 montée axialement
.de par son extrémité, sur le couvercle 42 et dont la péri-
phérie extérieure permet le coulissement de 1'alésage de la

30tige 437 du piston 43. | _

Le fluide arrivant par le canal 511, s'engage dans 1'alésage
433 pour agir sur le piston 49 par 1'intermédiaire d'une
ouverture axiale 434,‘é geule fin de commander le déplace~
ment longitudinal en translation du piston 49 et de la téte
3548, de manidre & permettre le pivotement opposé des méchoi=
res 44 et 441, en vue de leur ouverturs ou fermeture simul=—

‘ +
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tanée qui s'effectue comme indiqué,en Fin-deicodrse do.ié~
ploiement de la tige 431 agissant de par le poussoir 45 sur

le micro-contact 47.

_Dans le cas contraire de fermeture du bras 431, un taquet 58

gsolidaire de son extrémité, agit en fin de course de ferme-
ture, sur l'extrémité extérieure du poussoir mobile 45, pour
commander inversement le doigt vertical 46 agissant sur le
miero-contact opposé 4'71,en vue d'autoriser le cycle suivant.

On note également quse le posit;onnement circulaire de chaque

10

15

20

25

30

tige 431 formant bras P ou G, est assuré par clavetie 53 qui
permet également son coulissement longitudinal.

1 faut égelement noter que les méchoires 44 et 441 recoivent
4 leur extrémité supérieure, des doigts de préhension 54
g'engageant, lors de la fermeture, dans les encoches établies

sur la collerette de chaque outil O.

La t8te D ou tourelle ainsi équipée de ses bras de préhension
P et G, peut se déplacer verticalement en translation et tour—

ner dans un plan horizontal.

Selon la figure 11, la t8te ou tourelle D occupe la position
basse et le bras P avancé prend par sa pince P, 1'outil 0

sur le magasin tournant 40.

Selon la figure 12, le bras F sollicité par le piston 43, est

retiré contre la tourelle D avec un outil en prise 0, saisi

entre ses michoires, la tourelle est ensuite comrandée en

rotation par tous moyens appropriés, en vue de présenter le
bres F en regard de la broche K de 1a machine-outils, selon

figure 13.

La tite D est ensuite déplacée en hauteur suivant la course
d'approche au—dessous.-;dh plen de la broche K , puis le bras

P présente de par son déplacement en translation, 1'outil

O coaxialement & ladite broche K , figure 14, en vue de 8son
emmanchemeat par suite de ia course de déplacement immuable

en hauteur de la t3te D sollicitée par une commande appropriée.
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machine-outils, suivant la course.

L'opération inverse s'effectue avec le retrait du bras F par

~rapport & la tourelle D qui pivote partiellement pour la mise

10

en place du bras de déchargement G dudit outil par rapporwy
& la broche X , lors de son changement.

I1 est bien évident que les commandes hydrauliques et élec-
triques de ce changeur d'outils restent réalisées & la fagon

connue et qu'un seul bras peut &tre-utilisé.

Les avantages réssortent bien de la description. En particu=—
lier on souligne la conception simple et fiable du changeur
d'outils, ses différents possibilités d'adaptation sur des
machines~outils et les moyens de préhension et de distribu=
tion des outils du changeur & la broche de la machine.
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Revendicadions.
1..Dispositif changeur#aﬁtomatique d'outils, adaptable sur
toutes machines—outils, caractérisé en ce qulil comprend un
magasin de stockage d'sutils, monté sur un fourreau (3) for=
mant support et ayant une liberté de déplacement contrdlé en
hauteur, ‘ledit magasin composé de secteurs (7) indépendants
porte-outils, se déplacant circulairement par rapport & son
support (3), chaque secteur se déplagant d'une manitre alter-
native et rectiligne en hauteur, suivant la génératrice du
magasin, afin de permettre, aprés sélection d'un outil puis
géparation dans le plan radial du secteur porte—outils choisi
par rapport aux autres secteurs porte-outils, la préhension,
le dégagement et la mise en place de l'outil choisi dans la
broche (23) de la machine-outils, et ceci directement ou
indirectement par un moyen intermédiaire ayant également une
capacité de déplacement en hauteur et en rotation, 1'ensemble
des mouvements permettant d'engager ou de dégager 1'outil
choigi dans la brdche de la machine-outils.

Ze Dispoaitif changeur automatique d'outils selon la revendi=-
cation 1, caractérisé en ce que le magasin de stockage d'ou=-
tils comprend un barillet (6) monté en rotation par tous
moyens appropriés, sur le fourreau (3), ledit barillet pré-
sentant & ses extrémités transversales, des joues (17 - 18)
entre lesquelles sont disposés des axes de guidage (16) sur
lesquels gont montés & coulissement les secteurs (7) porte~

outils du magasin.

3, Dispositif changeur automatique d'outils selon les revendi=-
cations 1 et 2 ‘ensemble, caractérisé en ce qué chague secteunr
porte-outil comprend dans- son épaisseur axiale, un alésage
autorisant son engagement sur un axe de guidage (16), ledit
gecteur présente exté rieurement un prolongement étagé en deux

parties, la premitre partie intermédiaire présentant une -

_raiaure intérieure en T selon un profil en arc de cercle,
" et lausegonde‘partin extréme étant agencée pour recevoir le

R 1

moyea de sgrragé'4u'portefqutils, 1'ensemble des secteurs

porte-outils définissant uné rainure circulaire continue.
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4, Dispositif changeur automatique d'b:&;tl:]:ﬁ ?.'elp'n $e2°et 3
ensemble, caractérisé en ce qu'e le barillet (6)'re:;.oi1';‘ sur
aa péripherie un nombrq.‘:_ciuelconque de secteurs (7), chaque
secteur recevant wn pt;fte-outil maintenu en position eV en

5§ orientation par un moyen de préhension composé de deux demi=
pinces (%A -9B) dont les extrémités internes forment crochets
(9¢) afin de maintenir et de positionner le porte—outil par
ses encoches établies sur 8d collerette.

5. Dispositif changeur automatique d'outils selon 4, carac-
10térisé en ce que les demi-~pinces constituant chaque moyen de
gerrage de chaque porte-—outil, sont maintenues librement par
des axes (11) fixés & chaque secteur (1), en leur servant de
point de_‘.r,qtation ; la partie arridre (9D) des deux demi-
pinces étant p‘rofilée gelon un profil saillant conique, un
15 ressort étant maintenu en compreésion antre les parois en
regard des“partiea arridre des demi-pinces, pour assurer le

gerrage du porte—outil.

6. Dispositif changeur autonatique d'outils selon 1, 2, 3, 4
et 5 ensemble, carac,téris'é} en ce qu'un moyen anique (24) du

20 4ype vérin, fixé sur le fourreau (3), permet par suitedn
développement de sa tige (25) dont l'embout (251) est profilé
en i‘orme.de came, de manidre complémentaire au profil arridre

- {9D) des pinces, et de 1'engagement de 1'embout (251) sur
ces dernidres, de provoquer progressivement 1'ouverture des

25pinéea en comprimént je ressort de. reppel (12), en libérant
le porte-outil. |

7. Dispositif changeur automatique d'outils selon 2, carac=
térisé en ce que le fourread (3) présente & son extrémité
inférieure, un prolongement radial formant support (15) sur
30 lequel es? positionné de manidre fixe un vérin (14) dont
1'extrémité profilée (141) de sa tige de développement, est
logée dans la rainure circulaire continue (72), sur la péri-
phérie restante dndit support étant positionné fixement un
anneau de sécurité (19) dont 1'extrémité supérieure (191) est
35 engagée également dans ia rainure circulaire ; ledit annead '
' présentant une ‘ouverture de la dimeision d'un secteur, la

'dite ouverture. se gituant dans l'axe du vérin ¢14).

Bt TGN - .
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"o B DprOSltlf changeur automathue a’ odtlls éelbn '7’ irac-

térisé en ce que des micro-contacts (21 = 22) sont disposés

10

sur le support (15) solidaire du fourreau et garantissent
le positionnement correct des gecteurs en vue de leur élé-
vation au moyen du vérin i4.

9. Dispositif changeur automatique d'outils selon 17, carac-
térisé en ce qu'un bras de changement (32) est intégré dans
la colonne de la machine et a pour but de saisir les outils,
des les extraire du cbne de la broche de la machine et du.
distributeur, et de les changer.

10, Dispositif changeur éutomatique d'outils selon 1, carac-
térisé en ce qu'il comprend une t8te mobile (D) verticalement .

. et en rotation, avec & sa part‘ie supérieure un ou denx bras

15

20

25

de préhension (F - G) horizontaux, paralléles ou non, mobiles
en translation et munis en bout de pinces- (P - P1), & leurs
extrémités, pour saisir, dégager ou engager les outils a
transférer, montés dans la broche de la machine-éutils, en

vue de leur transfert jusqu'au magasm d'outils (40}, ou

réciproquement.

11. Dispositif changeur automatique d'outils selon 10, carac—
térisé en ce que chaque bras de préhension horizontal est
établi avec un cylindre (41) monté transversalement dans la
téte (D) mobile, dans lequel se déplace un piston principal -
(43) mobile dans les deux sens, dont la tige (43 ) autorise
en bout l'articulation de deux méchoires (44 - 44! ) opposées
formant pince de préhension ; ledit piston principal guidé
longitudinaiement, cbopére en fin de course avec un poussoir

(45) mobile se déplagant en transletion entre deux micro-
. contacts (47 - 47') électriques, de commande d'ouversture ou

30

35

de fermeture des pinces de préhension (P ~ P1).

12. Dispositif changeur automatique d'outils selon 10 et 11
ensemble, caractérisé en ce que les michoires (44 - 44 )
rappelées par ressort. (50) en pos;t:.on de fermeture, sont
accouplées deux & deux par une téte (48) coulissante en

‘forme de T, dont la queue (48 ) est randue golidaire de la
tige (49 ) d'un piaton auxiliaire (49) logé dans la partio

. »
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avant (43°) de la tige du piston de égmdgﬁdé pgigéf;kl (43)
de déploiement 'du bras, et dont la commande hydraulique
d'ouverture s'effectue par le poussoir mobile (45) agissant
en fin de course de déploiement sur le micro-contact (47) ;
un taquet (52) solidaire de l'extrémité du piston principal
sgissent inversement lors de la fermeture sur le poussoir
mobile qui egit sur le micro~-contact (471) opposé , en vue

d'autoriser le cycle suivaat.

el 27 FiV. il
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