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(57) Abrégé : Le mécanisme pour machine d'agrafage de deux moulures (21, 22) comporte un plateau (10), de support des moulures
(21, 22), et une chaine cinématique d' actionnement de deux patins (6, 7) dans un plan fonctionnel (25) sensiblement parallele au
plateau (10), pour repousser latéralement les deux moulures (21, 22) respectives, vers une position fonctionnelle respective, contre
respectivement deux butées latérales (2, 3) s 'étendant selon des directions mutuellement inclinées, et pour ensuite, aprés agrafage,
s'écarter des butées (2, 3) et revenir a une position de repos, la chaine cinématique comportant des éléments élévateurs agencés pour,
sous l'action d'éléments moteurs (50, 51), déplacer les patins (6, 7) selon une direction (70) transverse au plan fonctionnel (25), pour
qu'ainsi les patins (6, 7) soient escamotés, en position de repos, hors du plan fonctionnel (25).
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Mécanisme élévateur de patins de serrage de moulures

La présente invention concerne un .nécanisme de
commande d'une paire de patins de serrage de moulures
destinées & é&tre agrafées ensemble pour finalement
constituer un cadre.

Une machine classique d'agrafage comporte un plateau

de travail (voir fig. 1) destiné 3 recevoir les faces de

dessous de deux moulures & agrafer, posées par un

opérateur, et deux patins rugueux, & griffes, poussent
ensuite la face avant de chagque moulure, c'est-3-dire 1la
face interne du futur cadre, de facon & amener la face
opposée, arriére, contre l'une de deux réglettes de cadrage
respectives formant des Dbutées latérales du plateau,
mutuellement perpendiculaires et délimitant wun coin
d'agrafage. Les deux moulures sont ainsi amenées et
maintenues selon l'orientation & angle droit voulue, avec
leﬁrs extrémités en butée 1l'une contre 1l'autre dans ce
coin. Chaque patin constitue ainsi une méchoire de maintien
par serrage d'une moulure, coopérant avec la butée
associée. Ainsi l'agrafe pénétrera bien & 1'endroit voulu
dans chague trongon d'extrémité, c'est-a-dire s'ancrera
dans la masse de chague moulure.

Une fois le positionnement des deux moulures ainsi
assuré, une téte presseuse, situde au-dessus du coin
d'agrafage, descend en appui contre la Tranche
longitudinale avant des troncons d'extrémité des deux
moulures, afin de servir de contre-appui supérieur & une
téte d'agrafage, tournée vers le haut et située 3 ras de la
surface du plateau, pour insérer l'agrafe dans la face de

dessous.
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Ensuite, les patins s'écartent des butées latérales
pour 1libérer la paire de moulures assemblées, et

l'opérateur peut alors les soulever & un niveau au-dessus

‘des patins pour faire tourner d'un gquart de tour 1l'ensemble

parallélement au plateau, afin de mettre en pésition, dans
le coin d'agrafage, 1l'un des deux trongons d'extrémité
restant libres de cette paire, et agrafer une troisiéme
moulure, pour & nouveau recommencer .ces opérations pour une
quatriéme moulure gqui compléte le cadre.

Une telle machine permet certes d'exécuter
correctement les agrafages, mais la manecuvre que doit
effectuer 1'opérateur, pour que, a chaque fois, Iles
moulures déja assemblées soient ensuite présentées selon
une orientation  décalée d'un quart de tour, est
relativement longue et pénible.

En effet, dés gu'au moins deux moulures de grandes
dimensions ont é&té solidarisées, elles délimitent sur Ile
plateau, avec la troisiéme, voire la gquatriéme, une grande
surface d'encombrement du futur cadre et constituent ainsi
une sorte de rambarde gqui empé&che l'épérateur de se tenir
contre le plateau. L'opérateur travaille ainsi en porte-3-
faux lorsqu'il souléve les moulures assemblées pour les
dégager des patins, ce qui n'est pas ergonomigue.

Un autre inconvénient est 1ié au fait gque la téte
presseuse surplombant le coin constitue une géne lorsque
l'opérateur dégage les moulures agrafées, puisque ce
dégagement s'effectue par souldvement. La téte presseuse
doit dohc brésenter, au repos, une distance de garde
relativement grande, mais, comme cette distance de garde
est aussi la distance de course de la téte, la cadence de

fonctionnement sg'en trouve limitée, du fait que la vitesse



10

15

30

WO 2007/144505 PCT/FR2007/000976

de course doit rester limitée pour éviter un impact
excessif qui risguerait d'endommager les moulures.

La présente invention vise & proposer une solution &
ces problémes.

A cet effet, l'invention concerne un mécanisme pour
machine d'agrafage de deux moulures, comportant un plateau,
de support des moulures, et une chaine cinématique
d'actionnement de deux patins dans un plan fonctionnel
sensiblement paralléle au plateau, pour repousser
latéralement les deux moulures respectives, <vers une
position fonctionnelle respective, contre respectivement
deux Dbutées latérales s'étendant selon des directions
mutuellement inclinées, et pour ensuite, aprés agrafage,
s'écarter des butées et revenir & une position de repos,
caractérisé par le fait que la chaine cinématigue compérte
des moyens élévateurs agencés pour, sous l'action de moyens
moteurs, déplacer les patins selon une direction transverse
au plan fonctionnel, pour gqu'ainsi les patins soient
escamotés, en position de repos, hors du plan fonctionnel.

Ainsi, aprés agrafage, le plateau redevient libre de
tout obstacle pour que 1l'opérateur fasse glisser vers lui
les moulures assemblées, sans devoilir les soulever, pour
ensuite les tourner de 90 degrés par glissement sur le
plateau, afin de procéder & un nouvel agrafage. En d'autres
termes, l'opérateur n'a besoin gque de deux degrés de
liberté de mouvement du cadre en cours d'élaboration,
c'est-a-dire un déplacement sur le plateau, sans aucune
nécessité de disposer d'un espace de man®uvre vers le haut.

Cnn notera que, si l'escamotage des ©patins est
avantageusement effectué vers le bas, c'est-3d-dire dans un
puits ménagé dans le plateau ou & cdté, cet escamotage peut

aussi &tre prévu vers le haut.
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Le terme "élévateur" peut donc désigner tout aussi
bien un élément qui monte pour amener les patins dans leur
plan fonctionnel, et qgui redescendra ensuite aprés
agrafage, qu'un élément qui descend d'abord pour ensuite
remonter.

Dans une forme de réalisation intéressante, les moyens
élévateurs comportent un chéssis solidaire du plateau et un
bloc de commande monté coulissant par rapport au chissis
sous l'action des moyens moteurs, dans une direction de
coulissement prédéterminée par rapport au plateau, le bloc
de commande comportant wun détecteur du mouvement de
coulissement qui est prévu pour entrafner en rotation une
vis élévatrice, portée par le bloc de commande et orientée
sensiblement perpendiculairement au plan du plateau, dont
le filetage est couplé & un écrou, fixe en rotation,
solidaire d'un plateau élévateur portant les deux patins.

Il s'agit donc d'un mécanisme de monte-charge avec une
vis motrice qui est elle-méme entrainée en rotation par le
détecteur de mouvement. Celui-ci peut &tre directement
commandé par les moyens moteurs ou bien &tre indirectement
commandé par ceux-ci & travers le bloc de commande qu'ils
déplacent.

L'invention sera mieux comprise & l'aide de la
description suivante de trois formes de réalisation de
celle-ci, en référence au dessin annexé, dans lequel

la figure 1 est une vue en perspective d'une machine
d'agrafage de moulures pour constituer un cadre, mettant en
cceuvre la premiére, la deuxiéme ou la troisiéme forme de
réalisation de l'invention,

la figure 2 est une vue de dessous d'une telle
machine, représentée sur la figure 1, selon la premiére

forme de réalisation,
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la figure 3 est une coupe verticale transversale en
vue depuis 1'arriére de la machine, selon la ligne III-III
de la figure 2, mais inversée haut/bas pour rétablir
1l'orientation naturelle,

la figure 4 est” une vue en coupe latérale
longitudinale de la machine, selon la ligne IV-IV de la
figure 2, mais inversée haut /bas pour rétablir
l'orientation naturelle,

les figures 5, 6 et 7, illustrant la seconde forme de
réalisation, sont respectivement homologues des figures 2 &
. A

la figure 8, homologue de la figure 2, est une vue de
dessous de la troisiéme forme de réalisation, avec des
patins en position fonctionnelle, .

la figure 9, homologue de la figure 3, est une vue
inversée arriére par rapport & la figure 8, en coupe selon
la ligne IX-IX de la figure 8, et

la figure 10 et la figure 11, en coupe selon la ligne
XI-XI de 1la figure 10, correspondent respectivement aux
figures 8 et 9, mais en position de repos.

La machine d'agrafage de moulures selon la premiére
forme de réalisation, représentée sur les figures 1 a 4,
est wune table d'agrafage, formée par un chéssis 1
comportant un plateau fixe 10 & surface supérieure 19
s'étendant dans un plan sensiblement horizontal 20 et
destinée & recevolr des faces arriére de trongons
d'extrémité de deux moulures 21, 22 respectives,
représentées trés schématiquement (fig. 1) par des
pointillés et supposées étre transparentes. A cet effet, le
plateau 10 est limité en arriére par deux butées latérales
allongées constituées ici par deux réglettes latérales 2, 3

en saillie par rapport au plan 20 et s'étendant selon deux
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directions mutuellement inclinées, perpendiculaires dans le
cas usuel d'un cadre rectangulaire & élaborer. Les
réglettes latérales 2, 3 sont destinées & servir de butée
pour un cbté arriére des moulures 21, 22 respectives,
c'est-a-dire un cbté externe‘ du futur cadre, afin de
positionner les moulures 21, 22 selon l'orientation
relative voulue, & angle droit. A cet effet, il est prévu
un plateau 4 monte-charge, ou é&lévateur, mobile aussi
horizontalement sous l'effet du déplacement d'un barreau de
commande 5 qui le porte, le plateau mobile 4 portant des
patins, ici sous forme de griffes, respectivement de droite
6, et de gauche 7. Les griffes 6, 7 sont ainsi mobiles
globalement dans un plan fonctionnel 25 (angle en ligne en
pointillés sur la figure 1) sensiblement paralléle au plan
20, c'est-a-dire horizontal, et elles viennent, depuis une
zone avant opposée du plateau 10, s'appliquer contre des
faces avant des moulures 21, 22 respectives, c'est-a-dire
un cbté interne du futur cadre, pour qu'ainsi leur face
arriére soit plagquée contre les réglettes latérales 2, 3 de
cadrage. On comprendra gque le plan fonctionnel 25 est en
réalité une tranche d'espace horizontale puisque, bien
évidemment, les griffes 6, 7 présentent une certaine
surface utile verticale qui va é&tre appliquée sur la face
avant des moulures 21, 22, cette surface ayant donc une
certaine taille en hauteur, définissant cette tranche.

La position des réglettes 2, 3 peut ici 8&tre réglée en
fonction des ©besoins. Les directions dJd'extension des
réglettes 2, 3 se coupent en un coin 13, situé dans une
zone arriére du plateau 10, sur lequel doivent buter des
pointes des troncons d'extrémité des moulures 21, 22,
taillés en biseau & 45 degrés pour définir leur plan de

joint. L'agrafage est effectué, au niveau de la face de
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i

dessous des moulures 21, 22, par une téte d'agrafage fixe
tournée vers le haut et dont le sommet est situé i ras du
niveau du plan 20. Un opérateur a préalablement mis
sensiblement en butée les moulures 21, 22 dans le coin 13,
et la machine assure elle-méme un positionnement final
précis gréce aux griffes respectives 6, 7 gui accostent les
faces avant sous un angle de 45 degrés et s'y agrippent
pour repousser ainsi les moulures 21, 22 vers le coin 13.
Ensuite, une téte presseuse, située au-dessus du coiln 13 et
non représentée, descend pour servir de contre-appui
supérieur, afin d'éviter un soulévement temporaire des
moulures 21, 22 par 1l'effort wvertical d'un marteau de la
téte d'agrafage insérant une agrafe.

Le détail du mécanisme correspondant va maintenant
8tre exposé. Pour la facilité de 1'exposé, la machine est
supposée &tre en position fonctionnelle, c'est-a-dire avec
le plateau 10 horizontal. Bien évidemmenﬁ, si la machine
étalt orientée différemment, la description resterait
valable, avec la transposition wvoulue de 1la présente
référence d'orientation.

Un cbté wvertical frontal ‘15 du chéssis 1 délimite
l'arriére d'un volume de mancuvre du bloc mobile, ici en
forme de barreau 5, de commande des griffes 6, 7, le
barreau de commande 5 étant monté coulissant
horizontalement vers l'arriére sur deux axes latéralement
opposés dont les extrémités sont <visibles en coupe
transversale sur la figure 3. Le coulissement ci-dessus est
commandé par un vérin 51 (fig. 4) gui prend appui sur une
plague avant verticale 30 limitant 1'avant du volume de
maneuvre, la plagque avant 30 étant donc fixe, c'est-a-dire
faisant fonctionnellement partie du chissis 1. Le barreau

de commande 5 porte une chaine cinématique, dont deux
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sorties de celle-ci commandent fespectivement le mouvement
des griffes 6, 7. Le mouvement wvoulu de 1la chaine
cinématique est provoqué par le déplacement du barreau de
commande 5 par rapport & la plagque fixe 30, ce déplacement
étant détecté & cet effet.

Le cbté frontal 15 est en fait.échancré a& mi-longueur
pour ménager un volume de mancuvre en coulissement arriére
de la chaine cinématigue, en particulier sa partie aval
commandant les griffes 6, 7. Dans cette description, Ile
cbté frontal 15, qui n'a pas nécessairement de fonction
mécanique, sert de référence de position pour expliquer le
mouvement du barreau de commande 5. -

Comme le montre la figure 4, le vérin 51, présente une
direction d'actionnement ou axe géométrique 50} ici
horizontal et perpendiculaire au cbté frontal 15, la fléche
indigquant le sens d'actionnement, c'est-a-dire en partant
de la position de repos. Le vérin 51 comporte un piston
fixe 54, monté solidaire de la plaque support 30 et formant
avec elle un chéssis fixe, piston 54 sur lequel coulisse,
selon. la direction d'actionnement 50, un corps tubulaire 52
solidaire du barreau de commandé 5 pour ainsi 1'entrafner
et associé & un flasque avant 53, opposé au piston 54,
venant buter sur la face arriére de la plaque support 30,
tournée vers le cbté frontal 15. Le flasque 53 ferme ainsi
un logement mobile globalement cylindrique 59, fermé en
avant par le flasgue 53 et par une paroi arriére radiale
57, contenant le piston fixe 54. Dans le logement 59, le
piston 54 délimite, avec la paroi arriére 57, une chambre
de compression 58 alimentée en fluide sous pression par un
passage 56. Un ressort comprimé 55, de rappel en position
de repos, logé dans le logement 59 mais a 1'opposé de la

chambre 58, donc entre le flasqgue avant 53 et le piston 54,
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s'oppose au mouvement du corps 52 lors de 1l'expansion de la
chambre 58.

Le corps 52 est ainsi mobile entre une position de
repos, pour laquelle le ressort 55 le maintient en butée en
avant sur la plague support 30, et une position de travail
située & plus grande distance de la plaque support 30 que
ne l'est la position de repos.

Comme le montrent les figures 1 et 4, le vérin 51 est,
dans cet exemple, situé & mi-longueur de la plaque support
30, de sorte gue sa direction d'actionnement 50 g'étend
dans un plan vertical médian M du plateau 10, celui-ci
étant en fait constitué de deux moitiés identiques montées
bord & bord (fig. 1) au niveau du plan médian M avec
toutefois un certain é&cartement pour accéder 3 un magasin &
agrafes, visible sur la figure 1. Les réglettes latérales
2, 3 s'étendent chacune selon une direction inclinée & 45
degrés sur le plan médian M et de fagon symétridue, de
sorte gue le coin 13 est situé dans le plan médian M.
L'action du vérin 51 s'exerce donc selon un vecteur (50,
fig. 1) dirigé =sensiblement <vers le coin 13, et,
précisément, passant juste dessous.

La chaine cinématique va maintenant é&tre décrite.

La figure 3, de vue en coupe frontale, représente un
mécanisme élévateur destiné 3 faire monter les griffes 6, 7
jusqu'au niveau de leur plan fonctionnel 25, & partir d'une
position de repos située au-dessous du niveau de la surface
supérieure 19 du plateau 10. Pour ce faire, le vérin 51 est
actionné par 1'opérateur, par une commande non représentée,
de sorte que la paroil arriére 57 du corps 52 du vérin 51
est repoussée vers l'arriére, vers le cbté frontal 15, par
le fluide sous pression par rapport au piston fixe 54, et

il en est donc de méme pour le barreau de commande 5 qui
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est solidaire du corps 52. Or, la chaine cinématique,
portée par le barreau de commande 5, comporte un ensemble
déflecteur de la direction'd'actionnement 50 du vérin 51,
cet ensemble comprenant un palpeur, en contact avec le
chéssis fixe 1, qui wva ainsi détecter le mouvement du
barreau de commande 5 et qui, surtout, va commander 1le
reste desg éléments >de cet ensemble, gqui sont prévus pour
alors effectuer un mouvement d'ascension des griffes 6, 7,
c'est-a-dire dans une direction transverse, ici méme
perpendiculaire, par rapport & la direction horizontale
d'actionnement 50, donc une montée perpendiculairement au
plan 20 du plateau 10.

Précisément ici, le palpeur est une biellette rotative
73 (fig. 2) solidaire, par une extrémité, d'un troncon
d'extrémité inférieure d'une tige filetée ou vis élévatrice
71 (fig. 3) & dentelure de filetage 71D d'axe vertical 70
portée rotative sur un roulement 72 logé dans un bloc
support 32 porté par le barreau de commande 5. La vis
€lévatrice 71 porte un écrou 76 fixe en rotation, solidaire
du plateau 4 monte-charge ou élévateur, portant les griffes
6, 7. Le plateau élévateur 4 est solidaire de deux
colonnettes verticales 78 montées coulissantes, selon la
direction verticale de l'axe 70, dans deux douilles de
guidage respectives 79 fixées au barreau de commande 5.

La biellette 73, ici horizontale et donc & direction
d'extension au moins partiellement radiale, g'étend vers
ltarriére depuis la vis élévatrice 71 pour gu'une extrémité
libre 74 de la biellette 73 se trouve en appui obligue, ici
par l'intermédiaire d'une goupille ou téton vertical
descendant 75, contre une glissiére de commande de
pivotement 36, appartenant & une plague came horizontale

inférieure 35 solidaire du chéssis 1. La glissiére de
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commande de pivotement 36 constitue ici un cbté d'une
lumiére 38 ménagée dans 1la plague came 35, afin de
faciliter 1le maintien du couplage du téton 75, en
particulier lors de sa course de retour en position de
repos. Le téton 75 permet en outre de disposer 1la plagque
came 35 & un niveau bas suffisamment dé&calé pour ne pas
géner le déplacement vers l'arriére du barreau de commande
5 et en particulier de la vis élévatrice 71.

La glissiére de commande de pivotement 36 est tournée
au moins partiellement vers 1'avant, c'est-a-dire fait au
moins partiellement face & la direction 50 de course de
déplacement en actionnement du corps 52, qui définit la
direction vers l'arriére. Pour éviter un arc-boutement, le
contact d'appui en butée est oblique, comme indiqué. Pour
ce faire, et comme la glissiére de commande de pivotement .
36 s'étend dici selon une direction paralléle au cbté
frontal 15, c'est-a-dire perpendiculaire 3 la direction de
course d'actionnement 50, la glissiére de commande de
pivotement 36 est située & distance du plan vertical, ici
le plan médian M, dans lequel se déplace latéralement la
vis élévatrice 71, portant la biellette 73. En variante, la
glissiére de commande de pivotement pourrait &tre orientée
selon une direction,obliqug, donc non .perpendiculaire & la
direction d'actionnement 50, et pourrait donc alors couper
le plan vertical de 1la trajectoire, vers l'arriére, de 1la
vis élévatrice 71.

Lors du recul du barreau de commande 5, le téton 75
glisse donc sur la glissiére de commande de pivotement 36
et le pivotement correspondant de la biellette 73 provogue
une méme rotation de la vis é&lévatrice 71, qui fait ainsi

monter le plateau élévateur 4 jusqu'd une hauteur telle que
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les griffes 6, 7 émergent et atteignent le niveau de leur
plan fonctionnel 25.

Dans cet exemple, l'angle de pivotement de la
biellette 73 est relativement limité, si bien que, pour
assurer la course voulue de translation verticale, le
filetage de la vis élévatrice 71 présente un pas de trés
forte wvaleur, ici une dizaine de centimétres, par rapport
au diamétre de la vis élévatrice 71. En d'autres termes, le
filetage 71D de celle-ci présente une direction d'extension
comportant une composante axiale supérieure & la composante
radiale. Afin de limitér la charge de flanc de filet, et
donc l'usure, le filetage 71D est constitué d'une nappe
d'une vingtaine de filets mutuellement paralléles, de sorte
gque l'écrou 76 est porté par une surface totale suffisante.

En variante, 11 peut étre prévu une chaine de roues
dentées de diamétres décroissant vers 1'aval pour qgue
l'angle de rotation, limité, de la biellette 73 provogue
une rotation de la vis élévatrice 71 selon un angle accru.

Le corps 52 ayant ainsi parcouru un troncon amont de
sa trajectoire, ayant provogqué 1'émergence totale des
griffes 6, 7 1légérement au-dessus du plan 20, et
poursuivant sa course dans la méme direction de
coulissement arriére 50, il s'agit alors d'inhiber toute
poursuite du mouvement ascendant du plateau é&lévateur 4,
c'est-d-dire de le maintenir au niveau haut ainsi atteint,
tout en autorisant la poursuite de la translation du
barreau de commande 5 vers l'arriére, afin que les griffes
6, 7 viennent en appui contre les faces avant des moulures
21, 22 respectives.

Pour 1'inhibition ci-dessus, lé gligsiére de commande
de pivotement 36 s'étend sur une plage limitée, entre une

extrémité de repos du téton 75, la plus proche du plan
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médian M, et une extrémité de fin de course, pour laquelle
la position haute du plateau é&lévateur 4 est atteinte.
L'extrémité de fin de course est suivie, mais vers
l'arriére, par une autre glissié&re 37, de maintien de la
position angulaire extréme de la biellette 73 alors
atteinte, c'est-ad-dire que la lumié&re 38 forme un coude,

ici & angle droit. La glissiére de maintien 37 s'étend vers

ltarriére parallélement & la-directiom d'actionnement 50 et

est tournée a l'opposé du plan médian M de déplacement de
la vis élévatrice 71, de sorte que le téton 75 reste &
distance constante du plan de déplacement en translation
arriére de la vis é&lévatrice 71. Cette derniére conserve
donc sa position angulaire lors du parcours du trongon aval
de la trajectoire du corps 52 du vérin 51, de sorte que
tout mouvement vertical du plateau élévateur 4 est‘éinsi
inhibé.

Il peut toutefolis é&tre prévu gu'au moins un troncon
aval de la glissiére de maintien 37 s'étende vers 1l'arriére
selon wune direction légérement rabattue vers le plan
(médian) de translation de la vis élévatrice 71. En pareil
cas, l'ascension initiale de celle-ci est prévue pour
monter légérement au-deld du niveau du plan fonctionnel 25,
ef les griffes 6, 7 vont ainsi pouvoir venir ensuite
accoster les moulures 21, 22 selon un angle de descente
prédéterminé, ce qui favorise le placage des moulures 21,
22 contre la surface supérieure 19 du plateau 10.

Les griffes 6, 7 viennent ainsi plagquer et serrer les
moulures 21, 22 contre les réglettes latérales 2, 3, la
griffe de gauche 7 étant en outre ici prévue pour pivoter
dans le sens des aiguilles d'une montre sur la figure 1,
afin d'exercer un brossage de la moulure de gauche 22 en

direction du coin 13. Le pivotement de 1a’griffe de gauche
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7 est commandé par un palpeur qui détecte l'arrivée en
appui contre la moulure de gauche 22, le mécanisme 2
palpeur correspondant, non dessiné, pouvant par exemple
étre formé selon le principe exposé pour la biellette 73.

Le mouvement de retour de la chaine éinématique ci-
dessus s‘effectue en sens inverse selon la trajectoire
indiguée des divers é&léments, sous l'effet du ressort de
rappel 55, le téton 75 restant prisonnier de la lumiére 38
délimitant les glissiéres 36 et 37 et revenant finalement
glisser en retour sur une contre-glissiére avant 39 de la
lumiére 38, opposée & la glissiére, en tranche arriére, de
commande de pivotement 36.

Les figures 5 & 7 représentent la machine d'agrafage
selon la deuxiéme forme de réalisation. Les éléments
identiques & ceux de la premiére forme de réalisation ont
conservé leur référence, alors que les éléments simplement
homologues, c'est-a-dire de méme fonction mais de forme
différente, portent la méme référence mals précédée de la
centaine "1".

Pour la concision de l'exposé, seules les différences
de constitution et de détail de fonctionnement wvont &tre
indiquées.

La différence essentielle réside dans le fait que la
biellette palpeur 73 est remplacée par un bloc crémaillére
173, & dentelure de crémaillére 173D, monté coulissant sur
une tige de guidage 173T portée par la plague fixe 30 et
s‘étendant vers llarriére, parallélement & l'axe -50 de
direction d'actionnement du corps 52. La dentelure de
crémaillére 173D est en ©prise avec un trongon, ici
dlextrémité inférieure, de la vis élévatrice 171, formant
un pignon 171P. Un ressort hélicoidal taré 173R, logé entre

la tige de guidage 173T et wune face interne lisse de
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guidage du bloc crémaillére 173, prend appui, par une
extrémité arriére, sur le chéssis 1, pér exemple sur le
cbté frontal 15, fixe, pour exercer une force de rappel
vers l'avant sur un épaulement arriére 173P du bloc
crémaillére 173. Ainsi, lors du parcours du troncon amont
de course du corps 52, le ressort 173R maintient le Dbloc
crémaillére 173 dans une position fixe par rapport au
chéssis 1.

De la sorte, lorsque le vérin 51 translate vers
ltarriére (fléche 50) le barreau de commande 105 avec la
vis élévatrice 171, le pignon 171P roule sur la crémaillére
173D restant fixe par rapport au chéssis 1, et la rotation
correspondante d'une dentelure de filetage 171D de la vis
élévatrice 171 fait monter 1'écrou 76 avec le plateau
élévateur 4, tout comme dans la premiére forme de
réalisation.

L'inhibition de toute montée excessive, c'est-a-dire
au-dela du plan fonctionnel 25, qui était assurée par la
glissiére de maintien 37, est ici assurée par une butée de
poussée 163B, solidaire du barreau de commande 105 et
tournée vers l'arriére, qui vient buter sur une surface de
butée avant d'entrainement 173B du bloc crémaillére 173 et
l'entraine ainsi vers l'arriére, en comprimant le ressort
de crémaillére 173R, dont lreffet retardateur de
déplacement du bloc crémaillére 173 est ainsi inhibé lors
de la course aval du coxrps 52. La course initiale libre de
la butée de poussée 163B représente donc la longueur du
troncon de course amont. Le bloc crémaillére 173, devenu
fixe sur le barreau de commande 105, est entrainé alors
ensuite wvers l'arriére a la méme vitesse gque le pignon
171P, de sorte gque la disparition du mouvement relatif

entre ceux-ci fait que la vis élévatrice 171 conserve sa
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position angulaire et le plateau élévateur 4 reste ainsi au
niveau haut wvoulu.

En variante, le ressort de crémaillére 173R est omis
et le bloc crémaillére 173 est solidaire du barreau de
commande 105 mails la dentelure de crémaillére 173D est
d'une longueur limitée correspondant au trongon amont de
trajectoire d'amenée des griffes 6, 7 en position
fonctionnelle, de sorte qgu'il se produilt un débrayage en
fin de ce trongon amont. Un dispositif de frein, par
exemple un tampon de frottement, peut &tre prévu pour
empécher toute rotation parasite de la vis élévatrice 171
lors du parcours du trongon aval de cette trajectoire.

La troisiéme forme de réalisation, représenté&e sur les
figures 8 et 9 en position de serrage des moulures 21, 22,
reprend le principe de la premiére forme de réalisation,
c'egt-3a-dire avec un bras de levier dont une extrémité,
lors de l'lactionnement du vérin 51, vient buter contre une
glissiére fixe '~ pour entrainer en rotation wun écrou
élévateur d'une plateforme portant les griffes 6, 7.
Toutefois ici, il s'agit d'un montage dual de celui de la
premiére forme de réalisation, en ce sens gue, en 1l'absence
de contact avec la glissiére, 1l'écrou élévateur occupe une
position haute, c¢'est-a-dire que 1les griffes 6, 7 se
trouvent dans leur plan fonctionnel 25. De ce fait, tout
comme la contre-glissiére 39, la glissiére de la troisiéme
forme de réalisation est tournée au moins partiellement
vers l'arriére et commande en descente 1'écrou élévateur.

Les détaills de constitution du montage vont maintenant
8tre décrits. Les éléments identiques & ceux de la premiére
forme de réalisation ont conservé leur référence, alors que
les éléments simplement homologues, c'est-a-dire de méme

fonction mais de forme différente, ©portent la méme
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référence mais précédée de 1la centaine "2". Pour 1la

concision de 1'exposé, seules les différences de
constitution et de détail de fonctionnement par rapport a
la premiére forme de réalisation vont étfe indiquées.

Les figures homologues 8 et 10, de vue de dessous,
respectivement en position de serrage des moulures 21, 22
et en position de repos, réprésentent la vis élévatrice 271
solidaire, par son extrémité inférieure, d'une biellette
radiale 273 dont une extrémité 1ibre 274 est prévue pour
venir buter et glisser horizontalement (fig. 10) contre une
butée fixe 239 portée par la plague support 30 et au moins
partiellement (ici totalement) tournée vers l'arfiére.
Comme le montre un examen des figures 8 puis 10, le contact
avec la butée 239 g'établit lbrsque le barreau de commande
205 revient de sa position fonctionnelle (fig. 8) vers sa
position de repos (fig. 10), c'est-a-dire se translate en
retour vers la plague avant 30, sous 1l'action du vérin 50,
ici & double effet, selon la direction opposée a la fléche
de direction d'actionnement 50. L'extrémité libre 274 est
ici constituée bPar un téton ou une téte de vig, d'axe
paralléle & l'axe 70, servant & fixer une piéce torique en
matériau amortisseur, tel qu'un matériau plastique ou du
caoutchouc, qui entre en contact avec la butée 239,

La figure 9 est une coupe verticale transversale selon
l'axe vertical 70 de la vis 271, a dentelure 271D, dont le
trongon d'extrémité inférieure est porté par le roulement
72, et dont le troncon d'extrémité supérieure porte, et
translate selon 1'axe vertical 70, 1'é&crou associé 76 et le
blateau élévateur 4 portant les griffes 6, 7. Le rappel de
l'écrou 76 en position haute, fonctionnelle, s'effectue ici
par deux ressorts de rappel 237R, de forme ici hélicoidale

& axe paralléle & 1l'axe vertical 70.
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Par rapport a la deuxiéme forme de réalisation, ol la
compression du ressort 173R du bloc crémaillére 173 se
poursuit jusqu'a la position fonctionnelle de déploiement
total du vérin 51, 1'intérét du montage de la troisiéme
forme de réalisation réside dans le fait que les ressorts
de rappel 237R exercent leur force perpendiculairement a la
direction horizontale d'actionnement 50 du vérin 51. Le
vérin 51 doit, certes, lors de son retbur, développer
l'énergie nécessaire pour les comprimer d'environ 1 cm lors
du pivotement de la biellette 273, mais cette compression
s'arréte 1la et la poﬁrsuite du retour en position de repos
du vérin 51 ne nécessite donc pas d'effort supplémentaire &
fournir aux ressorts 237R. En outre, le vérin 51 n'a pas
alors & exercer d'effort de serrage des griffes 6, 7. Et
surtout, dans le sens du serrage {(fléche 50), les ressorts
de rappel 237R n'exercent aucune force antagoniste. On peut
donc, sans encombre, prévoir des ressorts 237R relativement
puissants pour augmenter leur vitesse de déploiement.

-Les trois formes de réalisation décrites ci-dessus ont
en commun le fait qu'il s'agit, au départ, d'une machine
classique dans laquelle 1'invention a été intégrée. En
particulier, 11 est intéressant de noter que le vérin
moteur 51 est resté inchangé, c'est-a-dire avec une course
rectiligne gui est fictivement, c¢'est-a-dire
fonctionnellement mais non pas mécaniquement, divisée en
deux trongons respectivement amont et aval. La partie de
chaine cinématique élévatrice, comprenant la vis élé&vatrice
71, 271 ou 171 commandée par la biellette 73, 273 ou le
bloc crémaillére 173 servant de détecteur de mouvement de
coulissement, a donc été ajoutée, fonctionnellement en

paralléle avec la chaine cinématique classiqgue
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d'entrainement en coulissement du barréau de commande 5,
105, 205 selon la direction 50 vers le coin 13.

Dans d'autres formes de réalisation, il peut é&tre
prévu deux chaines cinématiques totalement séparées, avec
leurs moyens moteurs propres, montées mutuellement en
série, la chaine élévatrice é&tant, de préférence, la
premiére a fonctiomner, & partir de la position de repos,
afin que les griffes 6, 7 atteignent les moulures 21, 22
selon une direction parallé&le au plateau 10. En effet, une
phase de montée non terminée risquerait de les soulever,
par la pression exercée par les griffes 6, 7.

| Les moyens moteurs peuvent &tre de tout type
convenable. Hormis un vérin hydrauligue ou pneumatique, il
peut par exemple é&tre prévu un moteur électrique rotatif
couplé & une crémaillére mobile, rigide ou sous forme de
courroie crantée montée en boucle sur deux poulies,
remplagant le chissis mobile 52.

En ce qui concerne le dispositif élévateur, on peut
envisager des variantes du montage & vis élévatrice décrit.
On peut en particulier songer & une rampe portant le
plateau élévateur 4, qui serait alors simplement poussé sur
celle-ci par les moyens moteurs. La rampe hélicoidale que
constitue la dentelure de filetage 71D serait ainsi
remplacée par une rampe droite.

On peut aussi songer & un levier dont un bras
actionneur serait repoussé vers l'arriére par les moyens
moteurs et dont un bras porteur, supportant le plateau
€lévateur 4, pivoterait ainsi vers le haut. Pour ce faire,
il peut étre prévu que l'axe du levier soit incliné sur la
verticale et gque le bras porteur occupe au repos une
position basse pour passer & une position plus é&levée

lorsque le bras actiomnneur aura reculé.
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Revendications

1. Mécanisme pour machine d'agrafage de deux moulures

(21, 22), comportant un plateau (10), de support des
moulures (21, 22), et une chaine cinématique d'actionnement
de deux patins (6, 7) dans un plan fonctionnel (25)
sensiblement paralléle au plateau (10), pour repousser

latéralement les deux moulures (21, 22) respectives, vers

une position fonctionnelle respective, contre
respectivement deux butées latérales (2, 3) s'étendant
selon des directions mutuellement inclinées, et pour

ensuite, aprés agrafage, s'écarter des butées (2, 3) et
revenir a une position de repos, caractérisé par le fait
gue la chaine cinématique comporte des moyens élévateurs
(35, 36, 37, 71-75 ou 163B, 171, 171P, 173, 173B, 173P,
173R ou 271, 273) agencés pour, sous l'action de moyens
moteurs (50-55), déplacer les patins (6, 7) selon une
direction (70) transverse au plan fonctionnel (25), pour
gqu'ainsi les patins (6, 7) soient escémotés, en position de
repos, hors du plan fonctionnel (25).

2. Mécanisme selon la revendication 1, dans lequel les
moyens élévateurs comportent un chéssis (30, 54) solidaire
du plateau (10) et un bloc de commande (5, 105, 205) monté
couiissant par rapport au chéssis (30, 54) sous l1l'action
des moyens moteurs (50-55), dans une direction de
coulissement (50) prédéterminée par rapport au plateau
(L0), le Dbloc de commande (5, 105, 205) comportant un
détecteur du mouvement de coulissement (73 ou 173, 173B,
173R ou 273) qui est prévu pour entralner en rotation une
vis élévatrice (71, 171, 271), portée par le bloc de
commande (5, 105, 205) et orientée sensiblement

perpendiculairement au plan du plateau (10), dont 1le
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filetage (71D, 171D, 271D) est couplé a un écrou (76), fixe
en rotation, solidaire d'un plateau é&lévateur (4) portant
les deux patins (6, 7). ‘

3. Mécanisme selon la revendication 2, dans lequel le
détecteur de mouvement est une biellette de commande de
pivotement (73, 273) s'étendant selon une direction 3
composante radiale depuis la vis élévatrice (71, 271) dont
elle est solidaire, une extrémité libre (74, 75) de 1la
biellette (73, 273) éﬁant agencée pour établir un appui de
butée, oblique par'rapport a la direction de coulissement
(50), sur une glissiére de commande de pivotement (36, 239)
solidaire du plateau (10) et s'étendant selon une direction
d'extension déterminée, pour qu'ainsi la biellette (73,
273) pivote lors du coulissement du bloc de commande (5) et
entraline ainsi en rotation la vis élévatrice (71, 271).

4. Mécanisme selon la revendication 3, dans lequel la
glissiére de commande de pivotement (36) est au moins
partiellement tournée & 1l'opposé d'un sens d'actionnement
des moyens moteurs (50-55) selon la direction de
coulissement (50), pour ainsi commander la montée . des
patins (6, 7) depuis leur position de repos.

5. Mécanisme selon la revendication 3, dans lequel la
glissiére de commande de pivotement (239) est au moins
partiellement tournée selon un sens d'actionnement des
moyens moteurs (50-55) selon la direction de coulissement
(50), pour ainsi, lors du retour des moyens moteurs (50-55)
en une position de repos, commander 1l'escamotage des patins
(6, 7) contre l'action de moyens (273R) de rappel vers leur
plan fonctionnel (25).

6. Mécanisme selon la revendication 2, dans lequel le
détecteur de mouvement est un bloc crémaillére (173)

s'étendant sgensiblement selon la direction de coulissement
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(50) , monté de facon & &tre insensible au dif mouvement de
coulissement, sur au moins un troncon de course de celui-
ci, et portant une crémaillére (173D) d'entrainement d'un
pignon d'ascension (171P) monté sur le bloc de commande
(105) eticommandant la rotation de la vis élévatrice (171).

7. Mécanisme selon 1'une des revendications 1 3 6,
dans lequei les moyens élé&vateurs (35, 36, 37, 71-75 ou
1e3B, 171, 171P, 173, 173B, 173P, 173R ou 271, 273) sont
agencés pour assurer leur fonction dans un trongon amont
d'une trajectoire d'amenée des patins (6, 7) dans le plan
fonctionnel (25).

8. Mécanisme selon 1l'une des revendications 1 & 7,
dans leqguel les moyens élé&vateurs (35, 36, 37, 71-75 ou
1e3B, 171, 171p, 173, 173B, 173P, 173R ou 271, 273) sont
agencés pour impartir aux patins (6, 7), dans un trongon
aval d'une trajectoire d'amenée des patins (6, 7) dans le
plan fonctionnel (25), un mouvement d'accostage des
moulures (21, 22) selon un angle de descente prédéterminé.

9. Mécanisme selon la revendication 7, dans lequel,
les moyens moteurs (50-55) sont agencés pour parcourir un
trongon de  course amont, de déplacement des moyens
élévateurs (35, 36, 37, 71-75 ou 163B, 171, 171Pp, 173,
173B, 173P, 173R ou 271, 273) selon le trongon amont de
trajectoire amenant les patins (6, 7) dans le plan
fonctionnel (25), et agencés pour ensuite poursuivre leur
course selon un trongon de course aval pour déplacer la
chaine cinématique selon un troncon aval de trajectoire

amenant les patins (6, 7) globalement vers un coin (13) de

 convergence des butées latérales (2, 3) et selon une

direction de coulissement (50) sensiblement paralléle au

plateau (10).
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10. Mécanisme seion les revendications 3, 7 et 9
prises en combinaison, dans lequel la glissiére de commande
de pivotement (36) occupe une plage de longueur limitée
selon sa direction d'extension de facon & ce que, lorsque
les moyens é&lévateurs (35, 36, 37, 71-75) ont parcouru le
trongon amont de trajectoire, la biellette (73) occupe
alors une position angulaire extréme pour laguelle son
extrémité libre (74, 75) se trouve en bout de la dite
plage, la glissiére de commande de pivotement (36) se
poursuivant par une autre glissiére, de maintien angulaire
(37), & direction d'extension sensiblement paralléle 3 la
direction de coulissement (50) du bloc de commande (5),
pour ainsi, lors du parcours du troncon aval de trajectoire
par les moyens élévateurs (35, 36, 37, 71-75), maintenir la
biellette (73) dans la position angulaire extréme et donc
aussl maintenir les patins (6, 7) dans le plan fonctionnel
(25) .-

11. Mécanisme selon les revendication 6, 7 et 9 prises
en combinaison, dans lequel le bloc crémaillére (173) est
monté coulissant sur le bloc de commande (105) selon la
direction de coulissement (50) et est couplé & une premiére
extrémité d'un ressort (173R) de rappel en position de
repos, dont une seconde extrémité est fixe par rapport au
plateau'(lo), pour s'opposer & .un mouvement d'entrainement
en coulissement du bloc crémaillére (173) sous l'action du
coulissement du bloc de commande (105), et le Dbloc de
commande (105) comporte une butée de poussée  (163B)
sensiblement tournée vers la direction de coulissement
(50), et dans le sens correspondant & 1'abandon de la
position de repos, pour venir buter sur une surface (173B)
de butée d'entrainement du bloc crémaillére (173) et ainsi

l'entralner en coulissement avec le bloc de commande (105),
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le ressort de rappel (173R) étant taré a au moins une force
minimale de seuil, de fagon & ce gqu'il assure sa fonction
de rappel tant que la butée de poussée (163B) n'a pas

encore atteint la surface d'entralnement (173B).
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