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Robot équipé d’un dispositif de verrouillage.

@ Le robot comporte un bras mobile (10), un poignet

(14) monté pivotant autour d’un axe (16) a Pextré-
mité dudit bras et un arbre cylindrique (18), perpendi-
culaire audit axe, monté tournant & extrémité du poi-
gnet. Afin de pouvoir étre utilisé pour tenir des pieces
soumises & des forces, par exemple lors d’opérations de
meulage, le robot comporte des moyens mécaniques de
verrouillage, comprenant notamment des méchoires (46a)
qui peuvent étre appliquées sur P'arbre (18), et suscepti-
bles d’empécher 4 la fois la rotation de Parbre et le pivo-
tement du poignet (14).
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REVENDICATIONS

1. Robot industriel, du type comportant:

-— un bras mobile (10);

— un poignet (14) monté pivotant autour d’un axe (16) a I'extré- 5
mité dudit bras, et

-— un arbre cylindrique (18) perpendiculaire 4 I’axe de pivote-
ment du poignet et monté tournant a I'extrémité de celui-ci, caracté-
risé en ce qu’il comporte, en outre, des moyens mécaniques de ver-

rouillage susceptibles d’agir sur ledit arbre pour empécher 4 la fois 10

sa rotation et le pivotement du poignet.

2. Robot selon la revendication 1, caractérisé en ce que lesdits
moyens de verrouillage comportent:

— deux machoires (46a-b) disposées de part et d’autre de I'arbre

symétriquement par rapport au plan diamétral de celui-ci qui est 15

perpendiculaire & "axe de pivotement du poignet et pouvant étre ap-
pliquées contre I'arbre;

— deux rails circulaires (22a-b) dont le centre est sensiblement
confondu avec I"axe de pivotement du poignet et qui sont montés so-
lidaires du bras symétriquement par rapport audit plan diamétral,
de maniére que, pour toute position du poignet, I'arbre se trouve
entre eux, et

— des organes de serrage portés par lesdits rails, pour appliquer
les deux machoires sur P'arbre de fagon 4 assurer son immobilisation
en rotation et & empécher, en méme temps, le pivotement du
poignet.

3. Robot selon Ia revendication 2, caractérisé en ce que lesdits
organes de serrage comportent, pour chaque rail:

— un premier (24a) et un deuxiéme (28a) sabot disposés parallé-
lement I'un & I'autre et dont le premier, faisant face a 'une desdites
machoires (46a}, peut occuper une premiére position pour laquelle it
est appliqué contre la méchoire et une deuxiéme position pour la-
quelle il n’est pas appliqué contre ladite méchoire;

— une pluralité de biellettes (42a) disposees entre lesdits sabots
et susceptibles d’oecuper, selon la position relative de ceux-ci, une
premiére position pour laquelle le premier sabot (24a) est mis dans
sa premiére position et une deuxiéme position pour laquelle le
premier sabot est mis dans sa deuxiéme position, et

— des moyens pour modifier la position relative des deux
sabots.

4. Robot sefon la revendication 3, caractérisé en ce que les
moyens pour modifier la position relative des deux sabots compor-
tent au moins un piston (34a) actionné pneumatiquement et commu-

niquant son mouvement d I'un des sabots (28a).
4

La présente invention est relative aux robots industriels. Elle
concerne, plus particuliérement, un robot du type comportant un
bras mobile, un poignet monté pivotant sur ce bras et un arbre d’ex-
trémité porté par le poignet.

Lorsqu’un tel robot doit &tre utilisé pour tenir une pi¢ce pendant
que sont effectuées sur celle-ci des opérations telles qu’un polissage
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Pour atteindre ce but, le robot selon I'invention est équipé de
moyens mécaniques de verrouillage portés par le bras et susceptibles
d’agir sur son arbre d’extrémité pour empécher 4 la fois sa rotation
et le pivotement du poignet.

De fagon avantageuse, ces moyens de verrouillage mécaniques
comportent:

— deux michoires qui sont disposées de part et d’autre de
P’arbre d’extrémité symétriquement par rapport au plan diamétral de
celui-ci qui est perpendiculaire & I'axe de pivotement du poignet et
qui peuvent venir enserrer ledit arbre;

— deux rails circulaires dont le centre est sensiblement confondu
avec I'axe de pivotement du poignet et qui sont montés solidaires du
bras symétriquement par rapport audit plan diamétral de maniére -
que, pour toute position dudit poignet, I'arbre se trouve entre eux, et

— des organes de serrage portés par chacun des deux rails, pour
appliquer fes deux méchoires sur 'arbre de fagon 4 assurer son im-
mobilisation en rotation et empécher en méme temps le pivotement
du poignet.

Dautres caractéristiques de la présente invention ressortiront de
la description qui va suivre, faite en regard des dessins annexés et
donmnant, & titre explicatif mais nullement limitatif, une forme avan-
tageuse de réalisation de ce robot. Sur ces dessins:

— Ia fig. | est une vue générale en coupe partielle d’un robot
selon Finvention,

— lafig. 2 est une vue en coupe partielle selon la ligne Ii-If de la
fig. I et

— Ja fig. 3 est une vue en coupe partielle selon [z ligne HI-ITI de
la fig. 2.

Sur ces figures, on a représenté schématiquement en 10 un bras
de robot mobile que des moyens non représentés permettent de faire
pivoter autour d’un axe vertical 12 et, éventuellement, de déplacer
selon une direction paralléle a cet axe. Ce bras porte, & son extré-
mité, um peignet 14 qui est monté pivotant autour d’un axe horizon-
tal 16. Ce pivotement est assuré par un moteur électrique (non repré-
senté) placé a Pintérieur du bras 10. Un deuxi¢me moteur (non re-
présenté) disposé a I'intérieur du poignet 14 entraine en rotation un
arbre d’extrémité k8, d’axe perpendiculaire & I'axe de pivotement 16
du poignet. Cet arbre est constitué d’un axe 18a entrainé par le
moteur et d’une douille 18b montée sur 'axe 18a et fixée 4 celui-ci a
I'aide d"une vis 18c qui apparait sur la fig. 2. Cette douille regoit un
outil (non représenté) fixé & 'aide d’une vis 18d, qui porte la piéce
sur laquelle doivent &tre effectuées, par exemple, des opérations de
meulage de facettes ou de polissage.

Ce robot, jusqu’ici tout a fait classique, est équipé d’un systéme
de verrouillage mécanique agissant sur ’arbre d’extrémité 18 pour
empécher 4 la fois la rotation de celui-ci et le pivotement du poignet
14. Ce systéme va étre maintenant décrit en détail.

Le bras 10 porte deux joues annulaires 20a et 20b dont le centre
coincide avec I'axe de pivotement 16 du poignet et qui sont disposées

50 symétriquement de part et d’autre du plan diamétral de 'arbre d’ex-

trémité 18 perpendiculaire a ’axe 16. Le rayon moyen de ces deux

joues est tel que, pour toute position du poignet 14, 'arbre 18 se

trouve entre elles.
Les joues 20a et 20b portent respectivement, sur leur face en

ou un meulage, il est bien siir indispensable que le robot maintienne 55 regard, deux rails 22a et 22b également annulaires et fixés aux joues

la piece aussi immobile que possible. Ce verrouillage est générale-
ment obtenu grice a lutilisation de moteurs électriques & fort couple
de positionnement. Une telle solution présente cependant le double
inconvénient de ne pas garantir une immobilisation parfaite mais
surtout de nécessiter un moteur plus lourd, qui ralentit donc sensi-
blement les mouvements du robot. Ce deuxiéme inconvénient est
particuliérement génant pour les petits robots dont la rapidité, au
moins pour ce qui est du poignet et de I'arbre d’extrémite, est préci-
sément un des atouts majeurs. '

La présente invention a pour but de fournir un robot dont le
poignet et ’arbre d’extrémité peuvent &tre immobilisés de maniére
satisfaisante sans que la rapidité de ses mouvements en soit sensible-
ment affectée.

par des vis qui, dans un but de simplification des dessins, n’ont pas
été représentées. Le rail 22a est muni d’une gorge interne (apparais-
sant sur la fig. 2) a I'intérieur de laquelle est disposé un sabot annu-
laire 24a que des ressorts 26a rappellent contre le fond de la gorge.

60 L'un de ces ressorts apparait mieux sur la fig. 3. Le rail 22a est égale-

ment muni d’une gorge externe (fig. 2) dans laquelle est disposé un
deuxiéme sabot annulaire 28a qui, contrairement au sabot 24a, est
légérement plus court que la gorge et peut donc coulisser dans celle-
ci. Un anneau en Nylon 30a, disposé dans le fond de la gorge, y faci-

% lite le glissement du sabot 28a.

Pour commander le coulissement du sabot 28a, il est prévu, &
chaque extrémité de la joue 20a, une chambre cylindrique 32a-a’, 4
I'intérieur de laquelle un piston 34a-a” peut se déplacer sous [action



d’air comprimé introduit dans la chambre par un canal 36a-a’. Les
tiges 38a-a’ du piston agissent sur I'une ou I'autre extrémité du sabot
28a pour provoquer son déplacement. Lorsque le piston inférieur
34a est en position enfoncee (fig. 1), le sabot est en position dite
haute. Lorsque, au contraire, c’est le piston supérieur 34a’ qui est
enfoncé, le sabot se trouve en position dite basse.

Comme le montrent les fig. 2 et 3, le sabot interne 24a (non cou-
lissant) porte sur toute sa longueunr une série de tenons 40a (dont un
seul apparait sur les figures) qui traversent librement des canaux
percés dans le rail 22a. Ces tenons ont leur extrémité creusée en
forme de cone pour recevoir I'extrémité d’une biellette 42a consti-
tuée d’une tige dont les deux extrémités présentent des cuvettes sphé-
riques et de deux billes auxquelles ces cuvettes servent de siége.
L’une de ces billes prend place dans 'extrémité du tenon 40a, tandis
que I'autre bille vient au fond d’une ouverture conique 44a percée
dans le sabot externe coulissant 28a. La profondeur des cdnes 44a
est telle que Ia tige des biellettes 42a y prend place pratiquement tout
entiére.

Les mémes éléments se retrouvent de 'autre coté de I'arbre d’ex-
trémité 18, ot ils sont désignés sur les dessins par les mémes
numéros de référence affectés de la lettre b. On notera que, sur la
partie droite de Ia fig. 3, Ia biellette 42a occupe une position inclinée
qui est obtenue lorsque le sabot coulissant 28a est en position haute,
Par contre, dans la portion de gauche de cette figure, la bieflette 42b
est dans une position horizontale, obtenue lorsque le sabot coulis-
sant 28D est en position basse. Cette différence a ét€ montrée simple-
ment dans un but explicatif, mais il va de soi qu'en réalité les deux
bicllettes 42a et 42b sont simultanément inclinées ou horizontales,
étant donmé que fes chambres inférieures 36a et 36b sont toujours
alimentées simultanément, de méme que les chambres supérieures
36a’ et 36b".

Deux méchoires identiques 46a et 46b sont disposées de part et
d’autre de Parbre d’extrémité du robot, symétriquement par rapport
au plan diamétral de I'arbre déja mentionné. Ces méichoires sont
réalisées avantageusement en un tissu imprégné de plastique, connu
sous le nom de «Canevasite». Naturellement, d’autres matiéres
peuvent étre utilisées. Chaque méchoire comporte une portion cylin-
drique, de rayon sensiblement égal au rayon extérieur de I'arbre et,
du coté opposé, une face plane qui se trouve en regard des sabots
internes 24a ou 24b. Ces deux machoires ne sont solidaires d’aucun
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élément du thécarisme; elles sont maintenues en place simplement
sous I’action qu’exercent sur elles I'arbre et le sabot voisin.
Enfin, le poignet 14 porte deux tenons 48a-b constituant des
butées pout les rails 22a-b dont ils évitent 'écartement. Leur réle ap-
s paraitra mieux plus loin.

Le fonctionnement du mécanisme de verrouillage selon I'inven-
tion ressort de la description qui précéde.

Si les deux sabots coulissants 28a et 28b sont maintenus en posi-
tion haute (partie droite de la fig. 3) en injectant de I’air comprimé
dans les chambres inférieures 32a-b du mécanisme, les biellettes 42a-
b se trouvent, comme déja indiqué, en position inclinée. La distance
qui sépare le fond des cOnes 44a-b de I'extrémité conique des tenons
40a-b est alors minimale, de sorte que, sous I’action des ressorts de
rappel 26a-b, les deux sabots internes 24a-b s’éloignent des machoi-
res 46a-b pour venir au contact des rails 22a-b. L’espace entre les
sabots 24a-b et I'arbre 18 est alors légérement plus large que les ma-
choires 46a-b qui laissent donc celui-ci libre de tourner. En outre,
rien ne s’oppose au pivotement du poignet 14 autour de son axe.

Si, par contre, on souhaite faire agir le mécanisme de verrouil-
lage, il suffit de faire glisser les sabots 28a-b en position basse (partie
gauche de la fig. 3) en injectant de I"air comprimé dans les chambres
supérieures 32a’-b’ du mécanisme. Comme déja indiqué, les biellettes
42a-b sont amenées ainsi en position horizontale. La distance qui
sépare le fond des cones 44a-b de Pextrémité conique des tenons 40a-
b est alors maximale, de sorte que les sabots internes 24a-b sont
poussés en direction de I'arbre 18, appliquant alors les machoires
46a-b contre celui-ci. Les machoires se trouvent donc coincées entre
Iarbre 18 et les sabots 24a-b, ce qui empéche 4 Ia fois la rotation de
Parbre et le pivotement du poignet 14. Les tenons 48a-b servent
alors 4 éviter I'écartement des rails 22a-b sous I'action des biellettes
42a-b, renforgant ainsi les joues 20a-b.

Ainsi, pour résumer, le verrouillage du robot est obtenu en ali-
mentant en air comprimeé les chambres supérieures 32a’-b’ du méca-
nisme, de maniére a placer les sabots 24a-b en position basse. A I'in-
verse, pour obtenir le déverrouillage, il suffit d’appliquer ’air com-
primé aux chambres inférieures 32a-b, de maniére 4 placer les deux
sabots en position haute. Ce verrouillage mécanique est, naturelle-
ment, beaucoup plus efficace que tout autre verrouillage. En outre,
le poignet et I'arbre d’extrémité ne sont pas alourdis par le systéme,
40 de sorte qu’ils gardent toute leur rapidité de mouvement. Le but de

Iinvention est donc parfaitement atteint.
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3 feuilles dessins



652 335

3 feuilles N° 1
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2 61
&/
yr R
9% / / _ ! \N%\ 17/4
ezt epz Mw o 197 g2
k4
V/4 7 7 7 \ 727 | I
N ww\ ¢ \«Mﬂ
eor = SIS 17 N
Ly e
15— m PEAN
ooz 5~ vz
K ' \\\}w%%
oty — R _I\\M
N 7
W1
L IIL\L




V///A////A///(////A g

V//\,/V//%
(Zé—! _=Vﬂ >/>/>/> )

N

\’f\_/‘

N 5‘\:
%/ ‘ - N
\x NQ
= )
~ !
Y —

\}\_/-’(

l\\\\\\\\\ 1 \\\\\\\\\%\J

.\;V///w

i &\\\'\\\\\\\\\\\\\\\%\




	BIBLIOGRAPHY
	CLAIMS
	DRAWINGS

