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La présente invention concerne un dispositif per-
mettant de faciliter le processus consistant & donner des
instructions 3 un robot pour gu'il exécute une certaine
opération, par exemple le pergage d'une série de trous dans
une piéce.

Le terme "rchot" tel gu'il est utilisé ici signi-
fie machine comportant un &lément mobile, appelé dans l'art
et dans la présente description "bras", & l'extrémité du-
quel peut &tre fixée une t&te d'usinage, par exemple une té-
te de percage qui réalise réellement l'op@ration désirée, et
un agencement d servomoteur qui a pour fonction de déplacer
1'élément et par conséquent la t&te d'usinage sous la com-
mande d'un ordinateur de contrdle du processus d'usinage.

Pour produire le programme nécessaire d'ordinateur,
c'est~a-dire pour donner des "instructions" au robot pour que
celui-ci effectue l'opération désirée, le bras du robot peut
atre déplacé manuellement ou entrainé par l'agencement a ser-
vomoteur mails sous:contrSle manuel suivant une sé&rie de posi-
tions paxr rapport 3 une pi&ce ou & un gabarit représentatif
de la pidce, positions Qui doivent &tre reproduites pendant -
1'opération réelle, Par exemple, les positions peuvent &tre
celles auxquelles des séries respectives des trous ci-dessus
doivent &tre percés, Par ailleurs, l'ordinateur enregistre
les positions &tablies. '
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L'ordinateur pourrait &8tre &galement programma-
ble par quelque autre moyen, par exemple introduction en
clavier d'instructions écrites, Cependant, le processus
consistant 3 donner des instructions manuelles est plutdt
commode, Le probléme avec ce processus est que, en parti-
culier pour certains procé&d&s d'usinage, il faut pouvoir
manoeuvrer le bras trés précisément jusqu'aux positions re-
quises, Ainsi, en reprenant l'exemple du pergage d'une
série de trous,pour chaque trou le bras du robot doit avoir
été amené non seulement 3 la position correcte mais encore
d la pose caonvenable vis-d-vis de la piéce, c'est-d-~dire de
fagon qu'ensuite le taillant du foret soit avancé dans la
piéce 3 partir de la distance désirée et suivant 1l'angle dé-
siré,par exemple perpendiculairement'a la piéce, La pose
correcte,en particulier peut 8tre difficile a obtenir,
surtout dans le cas ofi la pié&ce & percer est incurvée dans
un ou plusieurs plans,

Selon la présente invention, on prévoit une téte
d'instructions pour fixation au bras d'un robot, destinée
4 faciliter le positionnement précis du bras par rapport &
une piéce ou a un gaEarit repré@sentatif d'une piéce,-cette
t&te comprenant une pluralité dJd'éléments de contact desti-
nés 3 8tre amenés, lors de l'utilisation de la téte en con-~
tact avec la piéce ou avec le gabarit et &tant telle que,
lorsque tous les &léments sont en contact comme indiqué
ci-dessﬁé, le bras aura alors une posture prédéterminée par
rapport & la pi&ce ou au éabarit.

Avantageusement, la té&te d'instructions comprend
un moyen indicateur permettant d'indiquer visiblement le
contact de chaque &lément. Par exemple, le moyeh indica-
teur peut comprendre une série de lampes électriques, cha-
que lampe &tant.connectée de mani@re 3 receyoir du courant
3 partir d'un mQyen d'alimentation en énergie, via un tra-
jet comprenant la pi&ce ou le gabarit et un élément respec—
tif parmi les &lé&ments de contact,

7 Les éléments de contact peuvent comprendre une
pluralité de doigts allongés couplés au corps de la t@te
d'instructions de fagon que, lorsque le corps est relié& au
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bras du rohot, les doigts soient espacés les uns des au-
tres autour d'un axe prédé&terminé associ& au bras du robot
et s'étendent dans la m@me direction générale que l'axe en
g'éloignant du Bras du robot, les extrémités extérieures
des doigts se terminant & un plan commun ayant une position
prédéterminée par rapport 3 l'axe, par exemple en &tant
perpendiculaire & l'axe de sorte que, lorxsque les extrémi-
tés extérieures sont toutes en contact avec la pi&ce ou le
gabarit, 1'axe associé au bhras du robot se trouvera a4 une
position prédéterminée correspondante par rapport 4 la pie-
ce ou au gaﬁarit. Les doigts peuvent 8tre accouplés au corps
en 6tant fixés 3 un élément commun monté sur le corps de ma-
nidre 3 pouvoir se déplacer par rapport 3 celui-ci en se
rapprochant du bras de robot ou en en s'éloignant. Avanta-

~geusement, le corps supporte une sonde disposée suivant

1'axe et pouvant se déplacer suivant cet axe, par rapport
au corps,de sorte que 1'extrémité de la sonde est mobile
au droit du plan., La sonde peut atre accouplée & un mécanis-
me d'entralnement, par exemple 3 un actionneur pneumatique
monté dans le corps, pour produire ledit mouvement. Le corps
peut également supporter un élément de contact central
s'étendant le long de l'axe entre les doigts et pouvant fonc-
tionner pour &tre amené en contact avec la pig&ce ou avec le
gaharit et par conséquent indiquant que le bras du robot se
trouve a une distance prédéterminée de la pi&ce ou du gaba-
rit. ~

La présente invention sera mieux comprise lors
de la description suivante faite en liaison avec les des-—
sins ci-joints dans lesquels ;

La figure 1 est une vue en &léyation en coupe
d'une tate d'instructions et d'une partie d'une pieéce; et

La figure 2 eat une vue agrandie dans la direc-
tion A de la figuxe 1, la pisce &tant enlevée,

La téte d'instruction représentée est destinée &
aider un opérateur a donnexr des instructions & un robot
dit Milacron T3 de la société dite Cincinnati (non repré-
senté 3 l'exception de L'extrémité de son bras 8) dans le

but de percer une série de trous dans une section de fuse-
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lage d'avion de forme incuryée 100 et un élément 4'infra-
structure sous-jacent 10l de fagon que la section de fuse-
lage puisse @tre ultérieurement rivée sur 1l'infrastructu-
re. Le processus d'instructions consiste & déplacer le
bras 8 du robot jusqu'ad une série de positions requises,
clest-3-dire de fagon qu'il soit placé avec précision sur
les positions respectives de trou et & la pose correcte
par rapport & la section de fuselage et & une certaine dis-
tance de celle-ci, alors que l'ordinateur enreglstre les
positions. Ensuite, la t8te est remplacée par une téte de
pergage et 1° ordinateur est amené 3 déplacer le bras du
robot jusqu' aux positions enregistrées pendant le processus
d'instruction et i commandexr la t&te de pexgage pour
gqu'elle ex&cute le pergage de chaque trou, La t8te d'ins-

tructions facilite 1'obtention des positions requises du bras

8.Par conséquent,comme cela sera décrit ultérieurement plus
compl&tement, ses détails de conception et ses dimensions
sont étudiés en ayant & l'esprit le type particulier de t@é-
te de pergage qui sera utilisé, bien gue, comme cela sera
décrit ultérieurement cela ne soit pas essentiel.

On remarquera que, bien que la figure 1 repre—
sente la pidéce comme &tant située généralement dans le
sens horizontal au~dessous de la t@te d'instructions et
du bras du robot, il est possiﬁle que la pigce soit montée
dans une position différente, par exemple dans le sens §é&-
néralveﬂﬁcal et sur un cBté du robot. La té&te d'instruc-
tions peut atre utilisée dans n'importe guelle direction
relative dans laquelle le bras du robot et la piece doi~
vent &tre présentés 1l'un 3 1l'autre,

La t8te d'instruction comprend un corps généra-
iement cylindrique 1, réalisé en acier et comportant une
bride 2 3 l'une de ses extrémités. A mi-distance environ
du corps,sont formés des premier et second épaulements 3 _
et 4 étroitement contigus 1l'un & 1'autre; le diamétre du
corps va en diminuant depuis la partie du corps 5 s'éten~
dant entre la bride 2 et le premier épaulement 3 jusqu'a
la partie 6 s'8tendant entre le second épaulement 4 et
1'extrémité du corps qui est &loignée de la bride 2,
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Un collier 3 collerette 7 est placé par rapport
au corps 1en ayant sa collerette montée dans un é&videment
usiné avec précision dans la bride 2, le collier étant fi-

x& au corps 1 par des vis 11, Le collier et par conséquent

-~

le corps sont alors positionnés avec précision a l'extré-
mité du bras 8 du robot en ayant une partie du collier mon-
tée dans un évidement de positionnement pré-existant 9 &
1'extrémité du bras 8 et en ayant un goujon 1O engagé dans
des trous correspondants de l'extrémité du bras et de la
collerette du collier. Le corps est fixé au bras du robot
par des vis 13, On remarquera, naturellement, que le moyen
illustré pour le positionnement du corps 1 par rapport au
bras 8 du robot est adapté au moyen de positionnement pré-
existant, c'est-3-dire & l'évidement 9 et au trou du goujon
10 prévu sur le bras.Dans le cas d'un rcbot muni d'un moyen
de positionnement différent, il peut s'avérer nécessaire de
modifier la t8te d'instruction de manié&re appropriée.

Un manchon 14 est engagé en coulissement autour
de la partie 6 & diamétre ré&duit du corps 1 en méme temps
qu'un ressort hélicoldal de compression 15 qui agit entre
le manchon 14 et l'@paulement 3 pour amener le manchon &
se déplacer vers l'extrémité de la partie 6 du corps afin
qu'il vienne en contact avec des butées définies par des
parties s'étendant radialement vers l'extérieur d'un flas-

-

que 16 constituant une partie d'un ensemble & raccord 17
qui, est fixé 3 cette extrémité de la partie 6 du corps par
des vis 18, La rotation du manchon par rapport & la partie
6 du corps est empé@chée par une clavette 19 qui est fixée
dans une rainure correspondante. de la partie 6 du corps et
est engagée dans une rainure de clayette 20 pratiquée dans
la surface intérieure du manchon 14,

L'ensemble i raccord 17 comprend un corps 26 a
une extrémité duquel est formé le flasque 16 et & l'autre
extrémitd duquel débouche la partie filetée d'un alésage
27 pratiqué dans le coxps 26, Un collier 28 est engagé dans
la partie filetée de 1'alésage 27 de fagon a former un mon-
tage coulissant pour un &lément central 22 de support de dé-
tecteur 'de contact. Cet élément 292 est cylindrique et se
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monte en coulissement & 1'intérieur du trou du collier 28
de sorte qu'une de ses extrémités est situde a l'intérieur
de 1l'al&sage 27 alors que son autre extr&mité@ se trouve
au-deld du collier 28, c'est-id-dire 3 l'extérieur du corps
26. A l'extrémité intérieure de 1l'&lément 29 est formé& un
rebord 30 s'8tendant vers l'extérieur qui est en mesure de
venir buter contre le collier 28 et par cons&quent former
une limite pour le déplacement de 1'@lément 29 dans le sens
de sortie du corps 26.Un ressort de compression 31 & 1'in-
térieur du corps 26 agit entre le rebord 30 et un épaule-
ment 32 formé par une diminution en gradin du diam&tre de
1'alésage 27 & proximité de l'extrémité cOté rebord du corps
26,de manidre & solliciter 1'élément 22 vers cette limite
de déplacement, A l'intérieur de 1'élément 29 se trouve un
trou longitudinal 33 dont le diam@tre diminue par &tapes a
proximité de 1'extrémité extérieure de 1l'&lément 29. A cet-
te extrémité de 1'élément 29 se trouve le détecteur central
de contact 34 lui-m@me, celui-ci ayant la forme d'une sec-
tion tubulaire de courte longueur en matériau conducteur

de 1l'électricité tel que du bronze au phosphore. Le détec-
teur est fixé par ume colle telle que la colle dite Araldi-
te 3 une rondelle isolante 35 dite Tufnol qui est a son
tour fixée par une colle & 1l'extrémité de 1'&lément 29 de
fagon que'les trous traversant la rondelle 35 et le détec-
teur 34 soient gligné&s 1l'un avec l'autre et avec le trou
33.

Un alésage axial dont le diamétre est en gradin
est formé dans le corps 1 de manidre 3 constituer, & 1'inté-
rieur de la partie 5 du corps de plus grand diamétre une sec~
tion d'alésage 21 relativement large dans laquelle est mon-
té le cylindre 22 d'un gctionneur pneumatique, et & former

‘3 1'intérieur de la partie € du corps une section d’'alésa-

ge 23 de diam@tre relativyement petit dans laquelle est re-
gu en coulissement un arbre 24 compartant un trou fileté
(non réprésenté) é,l'une de ses extrémitéz grice auquel
1'arbre est fixé de maniére réglable i l'extrémité filetée
de la tige de poussée 24' de l'actionneur pneumatigue en
méme temps qu'un écrou de Blocéée 25 de 1'arbre coulissant
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-

dans sa position d'engagement réglée par rapport a la tige
de poussée. Il y a &galement un trou partiellement taraudé
3 1'autre extrémité de l'arbre coulissant 24, ce trou rece-
yvant l'extrémité filet&e d'un é&lément d'extension 36 de
bout d'arbre coulissant qui s'étend dans 1l'al&sage 27 du
corps 26 de l'ensemble a raccord et sur une certaine dis-
tance de courte longueur dans le trou 33 de 1'élément 29.
L'élément 36 est percé longitudinalement de fagon
3 former une section de trou ayant un diamétre plus -grand
qui s'étend entre 1'extrémité de 1'élément 36 en contact

-

avec l'arbre 24 et un &paulement 37 situé & environ les

-

deux-tiers du chemin longeant 1'&lément 36 & partir de son
extrémité coté arbre coulissant et marquant la transition
avec une section de trou & diam&tre plus petit qui se pour-
suit jusgu'd 1l'autre extrémit@ de 1'€lément 36. A 1l'inté-
rieur de cette section de trou 3 diamé&tre plus petit est
montée en coulissement une sonde 38 en argent-acier, dont
une extrémité est situde A l'intérieur de la section de
trou 3 diamdtre plus grand; cette sonde est filetée et por-
te un &crou 39, L'dcrou est sollicité&, de fagon & venir en
contact avec l'épaulement 37, par un ressort hélicoidal de
compression 40Q. Par ailleurs, l'autre extrémité de la son-
de 38 s'étend & travers la partie basse plus &troite du
trou 33 de 1'élément 29 de support de détecteur et dans le
trou de la rondelle 35 jusqu'au trou-pratiqué dans le dé-
tecteur 34, Une section extr&me de courte longueur, en re-
venant en arriére depuis la pointe de la sonde 38, a un
diamétre plus petit.

L'extrémité du manchon 14 la plus proche de 1'en~
semble & raccord 17 comporte trois gvidements peu profonds
41 qui sont usinés dans celle-ci, les évidements étant
8quidistants les uns des autres autour de l'axe longitudi-
nal du manchon et ayant chacun un txrou fileté dans leur
base, Dans chacun de ces trous est engagée une extrémité
filetée d'un doigt de support de d&tecteur de contact ra-
dial 42, allongég, légéremeht conique, qui comporte, & pro-
ximité de son extrémité filetée, un épaulement 42a destiné
i venir buter contre la base de 1'évidement respectif 41 et
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des plats 42b dans lesquels viendront s'introduire une clé
pour serrxer les doigts en position lors du montage de la
téte. Les bases des évidements 41 et les trous filetds de
ces évidements sont orientés de fagon que les doigté 42
soient l&gé&rement inclinés, les extrémités filetées des
doigts &tant plus rapprochées les unes des autres et de
1'axe longitudinal du manchon 14 gue les autres extrémités.
A ces autres extrémités, les doigts supportent les détec-
teurs de contact radial respectifs 43, chaéue détecteur
comprenant une partie de courte longueur se terminant par
un ddme en bronze au phosphore gui est f£ix& par une colle
au doigt respectif 42 par 1l'interm&diaire d'un disque iso-
lant 44 en Tufnol.

Le manchon 14, la'partie 6 du corps et le ressort
15 sont enfermés dans un simple couvercle cylindrique de
scurité 45 en t8le fixé 3 une de ses extr&mités au corps
1 par des vis 46.Un'support en t8le 47 est soudé au couver-
cle 45 et porte un boltier de circuit &lectrique 48, sur
1'une des faces duquel se trouvent quatre voyants de cou-
leurs différentes 49.

Deux raccords d'adm1551on/echappement d'air 50
sont montés aux extrémitds respectives du cylindre 22 de
1'actionneur pneumatique et s'étendent dans des ouvertures
respectives formées dans la paroi de la partie 5 du corps
pour a&tre reliés i des tuyaux souples (non représentés).

Ces tuyaux d'alr communiquent avec une vanne commandée par

30

35

solenoide, montée de maniére classique (non représentée),
qui est branchée 3 son tour sur une alimentation d'air
(6galement non représentée). La vanne permet d'admettre de
1'air par 1l'intermédiaire d'un £uyau et d'un raccoxd de
manidre 3 commander le piston (non représenté) et par con-
séquent la tige de poussée 24' de l'actionneux pneumatique
dans une direction, et admettre de 1l'air via 1’ autre tuyau
et l'autre raccord pour campander le piston et la tige de
poussee dang 1'autre directlon,

Des Ffils &lectriques relativement f£lexibles (non
représentés) sont soudés aux codtés des détecteurs de con-
tact central et radial 34 et 43 et sont reliés & la boite
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48, la longueur des fils étant suffisante pour permettre
le mouvement des détecteurs par rapport & la boite. Chague
f£il. est connecté & une borne d'une des lampes 49. L'autre
borne de la lampe est comnect®e via un c@ble commun (non
représenté) a une extrémité d'une alimentation en courant
continu sous 24 volts (non représentée),par exemple une
alimentation qui peut &tre disponible dans le robot ou

-~

dans l'équipement associé& 3 celui-ci, l'autre cbté de 1'ali-
mentation étant reli& & la piéce 100/101 devant &tre per-
cée. Ainsi, lorsque l'un quelconque des détecteurs 34 et

43 est en contact avec la piéce, la lampe associée est
allumée.Les détecteurs peuvent 8tre codé&s en couleur,avec
éventuellement une pointe de peinture, de maniére & corres-
pondre aux lampes associées respectives,

Comme cela a &té& indiqué antérieurement, la t&te
représentée est destinée 3 donner des instructions & un ro-
bot pour gu'il perce des trous en utilisant une t2te de
percage particuliére qui est fix@e au bras du robot & la
place de la t&te d'instruction aprés exécution du proces-
sus d'instruction. En particulier,la té&te d'instruction
est construite, s'agissant des dimensions et de la course
de la t&te de percgage, de fagon que la pointe de la sonde
38 puisse représenter la pointe de coupe du taillant du fo-
ret utilisé dans la téte de pergage. Rinsi, lorsque la ti-
ge de poussée 24' est totalement ramenée en arxrri@re dans
le cylindre 22, alors que l'&crou 39 de la sonde 38 est en
butée contre l'épaulement 37, la pointe de la sonde se
trouvera A une certaine distance de l'extrémité du bras 8
du rebot qui est sensiblement &gale & la distance séparant
la pointe de coupe du taillant du foret et l'extrémité du
bras 8 lorsque le mécanisme faisant avancer le taillant du
foret de la t8&te de percgage est totalement en arriére.Lors-
que le manchon 14 est en contact avec les parties de bg—
tée du flasque 16 de 1'ensem51e i raccord et que le rebord
30 de 1'&lément 24 de support du détecteur de contact cen-
tral bute contre le collier 28,les détecteurs de contact
radial 43 sont éositionnés légérement plus & l'extérieur

de 1'extrémité de la partie 6 du corps que le détecteur de
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contact central 34, c'est-d-dire que, si la sonde est
déplacée dans le sens de son axe longitudinal vers une
piéce, les détectéurs de contact radial seront les pre-
miers en contact avec la piéce. Par ailleurs, avec la tige
de poussée 24' de l'actionneur pneumatique complétement
rétractée dans le cylindre 22, l'extrémité de la pointe de
1a sonde 38 est situde 3 une distance préd&terminée vers
1'arridre de l'extrémité du détecteur de contact central.
Cette distance est égéle i la distance par rappdrt 3 la
pigce 3 laquelle la pointe du taillant du foret doit &tre
déplacée par le robot avant que ce taillant ne soit avan-
cé par le mécanisme d'entralnement de la t&te de percgage
dans le but d'exécuter 1l'opération de pergage.

En marche, le bras 8 du robot est d&placg, manuel-
lement ou par apport d'énergie & partir des servomoteurs
du robot de manidre 3 amener le détecteur 34 de la t8te
d'instruction i, disons, environ 10 mm de la piéce, appro-
ximativement sur la position oll un trou doit &tre percg,
et avec approximativement la pose correcte par rapport &
la pi&ce, Le bras du robot et la tB8te d'instruction sont
alors déplacés ou entrafnés lentement vers la pigéce jus-
gu'a ce qu'un ou plusieurs détecteurs de contact radial
43 soient en contact avec sa surface, cela &tant indiqué
par 1l'illumination de la (des) lampe (s) correspondante (s)
49, IL'actionneur pneumatique est alors mis en marche de
fagon que la pointe &troite de la sande 38 sorte du trou
pratiqué dans le détecteur de contact central 34. La t@&te
d'instruction est. .maintenant manoeuvree jusqu'a ce que la
pointe de la sonde soit en contact avec le point auquel
un trou doit 8tre percé dans la piéce et jusqu'd ce que
les trois détecteurs de pase touchent la surface de la

" pi&ce, ce contact &tant jindiqué par l'éclairement des

trois lampes appxopriées, Le bras du robot et la téte
d'instruction sont maintenant avancés vyers la piéce jus~
qu'd ce que le détecteur 34 de réglage de distance soit
juste en contact avec la.surface de la pigce et la lampe
restante 49 soit allumée, le manchon 14 et la sonde 39
étant raménés en arridre malgré la pression exercée par
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les ressorts respectifs 15 et 40 pour permettre cette opé-
ration. Le bras du robot se trouvera maintenant & la posi-
tion correcte par rapport 3 la piéce, en alignement avec

le point auquel un trou peut &tre percé, et & la distance
correcte de la piéce., L'ordinateur associé au robot peut
maintenant &tre mis en marche pour enregistrer cette posi-
tion du bras du robot, et le bras et la t8te d'instruction.
sont alors déplacds jusqu'd@ l'endroit du trou suivant ol
la séquence est répétée, Le processus d'instruction peut
atre effectué en utilisant un gabarit pré-taraudé au lieu
d'un spécimen réel de la piéce i percer. Dans ce cas, l'ac-
tionneur pneumatique peut &tre actionné de maniére & faire
avancer la sonde 38 sur une courte distance dans chaque
trou du gabarit de fagon & obtenir l'alignement du bras du
robot avec chaque position requise de trou, et le bras et
la ta@te d'instruction peuvent alors &tre manoeuvrés de mani&-
re i obtenir la position correcte ainsi que la distance par
rapport au gabarit comme dans le cas précédent.

On remarquera que, bien que la té&te d'instruc-
tion représentée soit construite de maniére & &tre utili-
sée en association avec une téte particuliére de pergage,
1'avantage étant alors que le programme de 1l'ordinateur du
robot produit pendant le processus d'instruction peut &tre
utilisé directement pendant le processus réel de pergage,
il est généralement possible de modifier le programme pro-
duit, par exemple via une entrée de donnée associée &
1'ordinateur du robot, de fagon & par exemple ajouter ou
soustraire des incréments prédéterminés des coordonnées
des diverses positions du bras 8. Ainsi, en connailssant
les réglages requis, la t8te d'instruction représentée
pourrait &tre utilisée pour produire un programme initial
pour une téte de foret autre que celle pour laquelle la
tate d'instruction a &té& congue ou népe un programme pour
une opération autre qu'une opération de pergage. Par consé-
quent, naturellement, il n'est pas essentiel de concevoixr
la téte d'instruction pour une téte particuligre d'usinage,
c'est-3-dire que la ta@te d'instruction peut &tre simple-
ment réalisée suivant des dimensions appropriées puis,
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connaissant les ré&glages de programme:nécessaires pour une
certaine gamme de t8tes différentes d'usinage, utilisée en
association avec n'importe laguelle de ces tétes.

Comme autre possibilité&, la t@te d'instruction
représentée pourrait 8&tre modifiée de fagon & &tre facile-
ment adaptable 3 des tétes différentes, par exemple en
prévoyant une s&lection d'adaptateurs, d'ensembles inter-
changeaﬁles de raccord et analogues. ,

La présente invention n'est pas limitée aux exem-
ples de réalisation qui viennent d'@tre décrits, elle est
au contraire susceptiﬁle de modifications et de variantes
qui, apparaitront & 1'homme de l'art,
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REVENDICATIONS
1 - Téte d'instruction pour fixation au bras d'un

robot, destinée & faciliter le positionnement précis du

bras du robot par rapport & une pidce ou & un gabarit repré-
sentatif d'une pi&ce, caractérisée en ce qu'elle comprend '
une pluralité d'éléments de contact destinés 3 &tre amenés,
lors de 1l'utilisation de la t&te, en contact avec la piéce
ou avec le gabarit, qui sont tels que, lorsque tous ces
&8léments sont en contact comme indiqué ci-dessus, le bras
se trouvera i une position prédéterminée par rapport a la
piéce ou au gaﬁarit.

2 - Tate selon la revendication 1, caractérisée
en ce qu'elle comprend un moyen &lectrique d'indication
qui est connecté aux &léments et peut indigquer de maniére
yisible la venue en contact de chaque &lément de contact.

3 . Tate selon la revendication 2, caractérisée
en ce que le moyen d'indication comprend une série de lampes
électriques et un moyen de trajet 8lectrique pour réaliser
un trajet de circuit &lectrique via chagque é&lément de con-
tact, une source d'énergie électrique et une lampe respec-
tive parmi ies lampes.

4 - Téte selon la revendication 1, caractérisée
en ce qu'elle comprend :

- une partie de corxps (1) allong@e et creuse,
dont une extrémité est destinée 3 &tre fixée au bras d'un
robot;

- un &lément mobile (14) supporté par cette partie
du corps pour pouvoir se déplacer par rapport & la partie
de corps pour se rapprocher de ladite extrémité et pour
s'en &loigner; et

- une pluralité de doigts allongés (42), fixés
chacun i une extrémité & l'élément mobile, les doigts étant
positionnés en relation dans 1'espace autour d'un axe paral-
18le au sens du mouvement de 1'@lément mobile et s'étendant
dans la méme direction générale que cet axe, de sorte que
les extrémités extérieures des doigts se terminent & un plan
commun ayant une position prédéterninée par rapport a l'axe,
d'od il résulte que, lorsque les extrémités extérieures des
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doigts sont toutes en contact avec la pié&ce ou le gabarit
(100) ,1'axe est & une position pré&déterminée correspon-
dante par rapport & la piéce ou au gabarit.

5 - T8te selon la revendication 4, caractérisée
en ce gu'elle comprend un moyen de sonde (24, 36, 38) sup-
porté& & l'intérieur de la partie du corps pour pouvoir se
déplacer par rapport & celle-ci le long de l'axe et compor-
tant une partie d'extrémité de sonde qui s'é&tend le long de
l*axe au droit du plan commun lorsque le moyen de sonde est
totalement étendu et &loigné de ladite extrémité de la
partie de corps.

6 - Téte selon la revendication 5,7caractérisée
en ce gu'elle comprend un moyen d'entrainement (22) pour
provequer le déplacemént du moyen de sonde.

7 - Ta&te selon la revendication 4, caractérisée
en ce gqu'elle comprend un moyen d'entrainement a ressort
(15) pour solliciter 1l'élément mobile jusqu'a 1l'extr@me
limite de son déplacement paxr rapport a l'élément de corps
en s'é@loignant de ladite extrémité.

8 - Téte 5elon la revendication 4, caractérisée
en ce qu'elle comprend un moyen de contact (29,34) accouplé
4 ladite partie de amxsret s'étendant & partir de celle-ci
suivant 1l'axe entre les doigts, et un moyen indicateur ac-~
couplé au moyen de contact et destiné & indiquer 1l'existen-
ce d'un contact entre le moyen de contact et la pié&ce ou

le gabarit.
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