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@ Ensemble de changeur d’outil et d’outils pour machine & changement automatique d’outils.

(‘SIZ) Ensemble de changeur d'outil 1 et d'outils 3 pour ma-
chine 3 changement automatique d'outils, notamment pour
robot.

Selon l'invention, ledit ensemble est remarquable en ce que
ledit changeur d‘outil et chacun desdits outils comportent des
faces planes coopérantes 8, 7, disposées de fagon que lors-
qu'un outil est monté dans ledit changeur, sa face plane soit
appliquée contre la face plane dudit changeur d'outil et en ce
que, entre lesdites faces planes du changeur d'outil et d’un

“outil sont prévus, pour fixer la position dudit outil par rapport

audit changeur, d'une part des moyens de centrage compor-
tant un téton cylindrique 8 de grand diamétre par rapport & sa
longueur coopérant avec un évidement 9 de forme correspon-
dante et, d'autre part, un téton 10 de petit diamétre par
rapport audit téton de centrage et coopérant avec un évide-
ment oblong 11 dont la longueur est dirigée diamétralement
par rapport audit téton de centrage 8 et dont la largeur est
telle que ledit téton 10 de petit diamétre puisse y pénétrer &
frottement doux.
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La présente invention concerne un ensemble de changeur

d'outil et d'outils pour une machine & changemeﬁt automa=-
tique d'outils. ' '

On sait que le fonctionnement automatique d'une installation
robotisée nécessite l'utilisation de plusieurs'types
d'outils, tels que outils de manipulation, outils de
pergage, outils de détourage etc... Il est donec impoftant
pour une machine automatique, et notamment un robot, qu'elle
puisse étre munie d'un dispositif permettant de changer
automatiquement ces outils. '

On remarquera qu' un changeur d'outil pour machine a
changement automatique d'outils doit avantageusement assurer
les fonetions suivantes @

- positionnement deé outils par rapport a la téte de la
machine (poignet de robot) en ce qui concerne le centrage,
le parallélisme et l'orientation ; _

- préhension et maintien efficace de 1l'outil ;

~ résistance aux efforts ; ’

- sécurité en cas de panne d'alimentation de la machine en
énergie quel que soit le type d'énergie (air comprimé, vide,
électricité, hydraulique...) ; o '
-‘alimentations en énergie des outils 1ntegrees dans le
changeur ; 7

- transmission des informations entre les outils et la
machine ; ' ' ' -

- - encombrement minimal.

A ces fins, selon l'invention, l'ensemble de changeur
d'outil et d'outlls pour machine a changement automathue
d'outils, notamment pour robot, est remarquable en ce que
ledit changeur d'outil et chacun desdits outils comportent
des faces planes coopérantes, disposées de fagon que
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lorsqu'un outil est monté dans ledit changeur, sa face plané
soit appliquée contre la face plane dudit changeur d'outil
et en ce que, entre lesdites faces planes du changeur
d'outil et d'un outil sont prévus, pour fixer la position
dudit outil par rapport au changeur, d'une part des moyens
de centrage comportant un téton cylindrique de grand
diamétre par rapport a sa longueur coopérant avec un
évidement de forme correspondante et, d'autre part, un téton
de petit diamétre par rapport audit téton de centrage et
coopérant avec un évidement oblong dont la longueur est
dirigée diamétralement par rapport audit téton de centrage

et dont la largeur est telle que ledit téton de petit

diamétre puisse y pénétrer a frottement doux.

Ainsi, grdce a la cooéération desdites faces planes, desdits
tétons et desdits évidements, on obtient un appui plan, un.
centrage court et une fixation en orientation permettant un
positionnement parfait de 1l'outil. Pour compenser les
imprécisions de positionnement des machines automatiques et
notamment des robots, ledits tétons sont coniques a leur
extrémité libre.

Avantageusement, les moyens de fixation d'un outil par
rapport audit changeur d'outil sont périphériques auxdites
faces planes coopérantes. Ces faces planes peuvent Stre
circulaires et les moyens de fixation peuvent &tre
constitués par un systéme de pinces, également réparties 2
la périphérie desdites faces planes.

Avantageusement, 1esdites,pinces'prennent appui sué chaque
outil par l'intermédiaire de faces inclinées assurant un
auto~blocage, par exemple par arc-boutement.
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Bien entendu, les outils susceptibles d'étre montés sur
ledit changeur d'outil peuvent &tre extrémement variés. Il
est alors indispensable que chaque outil, quoique différent

des autres, comporte une bride semblable a celle des autres
outils.

De préférence, lesdits outils sont alimentés en énergie par
1'intermédiaire dudit changeur d'outil et de la bride. Dans
le cas ou lesdits outils sont du type pneumatique, cette
alimentation s'effectue par i'intermédiaire de conduits,
chacun constitué par des portions de conduits en regard du
changeur d'outil et de la bride.

Dans ce cas, de tels conduits constitués de trongons
juxtaposés et appartenant respectivement au oﬁangeur d'outil
et & 1l'outil peuvent servir au retour d'informations entre
1'outil et le robot.

Les figures du dessin annexé feront bien comprendre comment
l'invention peut &tre réalisée. Sur ces figures, des
références identiques désignent des éléments semblables.

La figure 1 est une vue en coupe axiale schématique d'un
changeur d'outil et d'un outil selon 1l'invention.

La figure 2 est une vue schématique illustrant les moyens
d'appui, les moyens de centrage et les moyens de fixation en
orientation conformes a la présente invention.

La figure 3 est une vue selon la ligne III-III de la figure
2.
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La figure 4 est une vue partielle montrant les moyens de
fixation d'un outil.

Sur la figure 1, on a représenté'un changeur d'outil 1
susceptible d'étre fixé par tous moyens connus et noh
représentés au poignet 2 d'un robot. Le changeur d'outil 1
est destiné a porter une pluralité d'outils 3, de configu-
rations et d'utilisations différentes, mais tous pourvus
d'une bride # identique. -

Le changeur d'outil 1 comporte un cdrps 5, pourvu d'une face
plane 6. La bride 4 comporte une face plane éirculaire 7
susceptlble de venir en appui contre la face 6 du changeur
d'outil 1. ’

Par ailleurs, la face plane 6 comporte un téton cylindrique
saillant 8, de grand diamétre par rapport i sa hauteur. Le
téton 8 est destiné au centrage de la bride U par rapport au
changeur d'outil 1 et est susceptible d'étre introduit a
frottement doux dans un évidement cylindrigue 9 prévu dans
la face plane 7 de la bride 4. Enfin, le changeur d'outil 1
comporte un petit téton 10, par exemple cylindrique et &
extrémité cbnique,'faisant saillie par rapport a la face
plane 6. Ce téton 10, de petit diamétre par rapport au téton
de centrage 8, est susceptible de pénétrer A frottement doux

. dans un évidementioblong 11, pratiqué dans la face plane 7

de la bride 4. La longueur de 1'évidement 11 est radiale par
rapport au téton 8 et 3 1'évidement 9.

On congoit ainsi aisément que :
- 1la coopérat;on des faces planes 6 et 7 procure un bon

appui a la bride 4, et donec & 1l'outil 3, par rapport au
changeur d'outil 1 ;
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- la coopération du téton 8 et de 1'évidement 9 permet un
centrage précis de la bride 1 et de l'outll 3 par rapport au
changeur d'outil 1 ;

- la coopération du tétoh,10 et dérl'évidement 11 permet de
fixer la position angulaire de 1l'outil 3 et de la bride U
par rapport & l'axe X-X du changeur d'outil 1.

Pour fixer la bride 4 sur le changeur d'outil 1, on prévoit
un systéme de pinces 12 disposées 3 la périphérie de la face
plane circulaire 7. Les pinces 12 sont équiréparties autour
de cette face 7 et peuvent basculer autour d'axes 13-
orthogonaux a l'axe X-X. '

Chaqde pince 12 comporte un crochet 14 susceptibie de venir
s'accrocher derriére une partle 15 de la bride 4. Le crochet
14 et la partie 15 coopérent l'un avec l'autre par 7
l'intermédiaire de surfaces inclinées 16 et 17 disposées de
fagon que la résultante R de la force de desserrage F et du
frottement f passe a une distancerﬁ de l'axe 13. Ainsi, on
obtient un auto-blocage par'arc-boutemept.'

Les pinces 12 sont commandées par un piston commun 18;
commandé & partir d'une arrivée de fluide 19. Le piston 18
est susceptible derpresserrune queue 20 solidaire de chaque
pince 12 et en appui contre une rondelle 21 guidée
axialement et pressée par un ressort 22. Dans le sens de
l'ouverture des pinces 12, le piston 18 repousse les queues
20 3 l'encontre de l'action du ressort 22. Dans le sens du
serrage, c'est le ressort 22 qui repousse les queues 20.

Par ailleurs, l'outil 3 est alimenté en fiuide pneumatique
ou en vide par un orifice d'alimentation 23 prévu dans le
changeur d'outil 1. Entre 1'alimentation 23 et 1l'outil 3, on
prévoit un conduit constitué d'une partie 24 pratiquée dans
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le changeur 1 et-uhe partie 25 pratiquée dans la bride 4. )
Les parties 24 et 25 sont automatiquement en regard,i'une de
1'autre, lorsque la bride 4 est maintenqe par les pinces 12.

Bien entendu, dans le cas ou l'outll 3 serait allmente
electrlquement de facon analogue, son alimentation
électrique se ferait par 1l'intermédiaire du changeur d'outll
1, grédce a des contacts établis au moment ol la bride U est
positionnée sur le changeur 1 et serrée par les pinces 12.
De fagon analogue, égélement les reﬁoUrs d'informations de
1'outil 3 vers la machine automatique peuvent se faire par
1'intermédiaire du changeur d'outil 1, par exemple au moyen
de contacts electrlques et/ou de conduits comme le conduit
24,25.

On voit ainsi que grice a 1'invention, on peut obtenir un
ensemble de changeur d'outil et d'outils présentant un
encombrement minimum, tout en intégrant l'ensemble des
fonctions mentionnées ci-dessus. '



10

15

20

25

T 2576236

REVENDICATIONS

1 - Ensemble de changeur d'outil (1) et d'outils (3) pour
machine a changemeﬁtrautomatique d'outils, notamment pour
robot,

caractérisé en ce que ledit changeur d'outil et chacun
desdits outils comportent des faces planes coopérantesr
(6,7), disposées de fagon que lorsqu'un outil est monté dans
ledit changeur, sa face plane soit appliquée contre la face
plane du changeur d'outil et en ce que, entre iesdites faces
planes du changeur d'outil et d'un outil sont prévus, pour.

fixer 1la position dudit outil par rapport audit changeur,

d'une part des moyens de centrage comportant un téton
cylindrique (8) de grand diamétre par rapport'é sa longueur
coopérant avec un évidement (9) de forme correspondante et,
d'autre part, un téton (10) de petit diamétre par rapport
audit téton de centrage et coopérant avec un évidement
oblong (11) dont la longueur est dirigée diamétalement par
rapport audit téton de centrage (8) et dont la largeur est
telle que ledit téton (10) de petit diamétre puisse y
pénétrer a frottement doux. '

2 - Ensemble selon la revendication 1,
caractérisé en ce que l'extrémité libre des tétons (8,10)
est conique.

3 - Ensemble selon l'une quelconque des revendications 1 ou
2, . , B
caractérisé en ce que les moyens (12) de fixation d'un outil
(3) par rapport au changeur d'outil (1) sont périphériques
auxdites faces planes coopérantes (6,7).
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4 - Ensemble selon la revendication 3,

caractérisé en ce que les faces planes coopérantes (6,7)
sont circulaires et en ce que lesdits moyens de fixation
(12) sont constitués par un systime de pinces, également
réparties a la périphérie desdites faces planes.

5 - Ensemble selon la revendication L,

caractérisé en ce que lesdites pincés (12) prennent appui
sur chaque outil par l'intermédiaire de faces inclinées
(16,17) assurant un auto-blocage.

6 - Ensemble selon 1l'une quelconque des revendications 1 &
5, _

caractérisé en ce que chaque outil (3) comporte une bride
(4) semblable & celle des autres outils et comportant ladite
face plane (7), l'organe de centrage (9) et l'organe de
fixation en orientation (11), complémentaires des organes
correspondant (8,10) portés par ledit changeur d'outil (1)
et la face de serrage (16) susceptible de coopérer avec
lesdites pinces (12). :

7 - Ensemble selon l'une quelconque des revendications 1 a
6, .

caraeterise en ce que au moins certaines connexions entre un
outil (3) et le robot (2) s'effectuent par l'intermédiaire
du changeur (1) lors de la solidarisation dudit outil et
dudit changeur.

8 - Ensemble selon la revendication 7,

caractérisé en ce que des conduits constitués de trongons
(24,25) de pergages en communication, prévus dans le
changeur d'outil (1) et la bride d'outil (4), relient ledit
outil (3) au robot.
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