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La présente invention concerne un dispositif de
calibrage et plus précisément un tel dispositif destiné
a un appareil tel qu'une cisaille ou une plieuse ou
analogue, assurant le traitement d'une piéce formée
d'une plaque ou tdle métallique. '

Par exemple, dans une cisaille, une plieuse
ou analogue, un dispositif de calibrage arriére est habi-
tuellement disposé afin qu'il soit mobile librement vers
l'avant et vers l'arriére par rapport & la position de
tavail afin que le positionnement d'une piéce sous forme
d'une plaque soit assuré avec précision par rapport
a la position de travail a laquelle la piéce est traitée
par les outils supérieur et inférieur. Dans le dispositif
classique de calibrage arriére, deux organes de guidage
sont séparés l'un de l'autre a droite et & gauche et
peuvent se déplacer vers l'avant et vers l'arriére et,
sur chacun des organesde guidage, des organes mobiles
sont supportés afin qu'ils puissént se déplacer libre-
ment vers l'avant et vers l'arriére, et une poutre,
portant plusieurs organes d'arrét de piéce dépassant
vers la gauche et vers la droite afin qu'ils assurent
le positionnement prédéterminé de la piéce, est fixée
prés de ses extrémités opposées aux corps mobiles indiqués
précédemment. En outre, des vis a billes droite et gauche
sont contiguds & chaque organe de guidage et paralléles
aux organes de guidage, et un écrou & billes est monté
sur chaque vis & billes et est solidaire de chacun des
corps mobiles indiqués précédemment afin que chaque
organe mobile puisse étre déplacé vers l'avant et vers
l'arriére le long de chaque organe de guidage. En outre,
1'entrainement en rotation de la vis & billes est assuré
par un servomoteur raccordé a la vis, et les vis droite
et gauche tournent en synchronisme, les deux vis étant
relides par 1'intermédiaire d'un mécanisme a embrayage
ou a chaline. .

Ainsi, comme plusieurs vis & billes sont entrai-

nées par un seul servomoteur, celui-ci doit étre relati-
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vement gros, et la construction globale est trés robuste
et compliquée, et elle pose des problémes dans les machines-
ocutils connues.

En outre, le corps mobile de gauche & droite
qui supporte la poutre prés des extrémités opposées
peut se déplacer simultanément vers 1'avant et vers
l'arriére par rotation synchrone des vis & billes et,
pour cette raison, il est habituellement nécessaire
que les corps mobiles droit et gauche soient déplacés
avec maintien d'une attitude uniforme et précise afin
qu‘aucune flexion importante ou qu'aucune force externe
déraisonnable ne soit appliquée au trongon de support
de la poutre. Ainsi, le trongon monté de l'organe de
guidage qui guide et supporte les corps mobiles gauche

" et droit doit 8tre . traité d'une maniére trés précise,

et il pose ainsi un probléme dans les machines-outils.
L'invention concerne un dispositif de calibrage
arriére ne posant pas ces problémes, méme lorsqu'un

retard apparait dans un corps mobile, lorsque le corps

‘mobile supportant une premiére extrémité de la poutre

gul porte l'organe de butée de piéce et le corps mobile
supportant 1l'autre extrémité de la poutre se déplacent
comme un tout vers l'avant et vers l'arriére.

Elle concerne aussi un dispositif de caiibrage
arriére qui peut 8tre déplacé vers 1'avant et vers 1'ar-
riére & 1l'aide de dispositifs séparés d'entrainement
gui déplacent les corps mobiles gauche et droit.

Elle concerne aussi un tel dispositif de cali-
brage dont le montage et le réglage sont faciles sans
que l'organe de guidage qui porte et guide les corps
mobiles droit et gauche doive &tre monté avec précision.

Elle concerne aussi un tel dispositif de cali-
brage qui ne nécessite pas la synchronisation et 1la
commande de chaque corps mobile droit et gauche indivi-
duel lors de son déplacement.

Elle concerne aussi un tel dispositif de cali-
brage qui peut faire pivoter la poutre vers l'avant -
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et vers l'arriére le cas échéant.

Selon l'invention, un bord de la poutre est
supporté par un corps mobile afin qu'il puisse tourner
horizontalement alors que l'autre bord de la poutre
est supporté par 1'autre corps mobile afin qu'il puisse
coulisser longitudinalement.

. D'autres caractéristiques et avantages de
1'invention seront mieux compris & la lecture de la
description qui va suivre d'exemples de réalisation
et en se référant aux dessins annexés sur lesquels :

la figure 1 est une perspective d'un dispositif
de calibrage arriére, utilisé sur une plieuse ; '

la figure 2 est une coupe agrandie suivant
la ligne II-II de la figure 1 ;

la figure 3 est une coupe suivant la ligne
III-III de la figure 2 ; 7

la figure 4 est une coupe agrandie suivant
la ligne IV-1IV de la figure 1 ;

la figurers est une coupe suivant la ligne
v-V de la figure 4 ; et

la figure 6 est une coupe suivant la ligne
VI-VI de la figure 4.

La figure 1 représente une plieuse 1 qui,
dans un mode de réalisation de l'invention, est destinée
4 usiner des plaques métalliques telles qu'une piéce W.
La plieuse 1 comporte deux chissis latéraux gauche et
droit 3L et 3R ayant une forme en C, qui sont séparés
et placés a gauche et a droite le long d'un chéssis
supérieur 5 qui est porté par la partie supérieure des
chassis latéraux 3L et 3R, et d'un chédssis inférieur 7
porté par la partie inférieure des chissis latéraux 3L et
3R. Un outil supérieur 9 est monté sur la partie inférieure
du chissis supérieur 5 et il peut s'agir par exemple
d'un poingon placé de gauche é droite, et un outil infé-
rieur 11 est monté sur le trongon supérieur du chissis
inférieur 7, par exemple une matrice qui assure l'usinage

de la piéce W en coopération avec 1'outil supérieur 9.
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De maniére connue, sur la plieuse 1, le chéssis supérieur
5 ou le chissis inférieur 7, selon le cas, est soulevé
et abaissé de maniére que le pliage de la pidce W soit
réalisé par coopération des outils supérieur 9 et infé-
riewr 10, et, en arriére de la position de travail déli-
mitée par les outils 9 et 11, un dispositif 13 de cali-
brage arriere est monté et assure le positionnement
prédéterminé de la piéce W.

Comme indiqué clairement précédemment, ce
mode de réalisation constitue un exemple de dispositif
13 de calibrage destiné & une plieuse 1 mais il faut
noter gue le Gispositif 13 s'applique a toute sorte d'au-
tresimachines—outils, par exemple aux cisailles.

Comme 1*indique la figure 1, le dispositif 13
de calibrage est réalisé de maniére qu'il puisse assurer
le positionnement de la piéée‘w vers 1'avant et vers
l'arriére. Ainsi, deux dispositifs de guidage gauche et
droit 15L et 15R, réalisés de maniére qu'ils soient
alignés dans la direction avant-arriére 3 la face arridre
du chédssis inférieur 7, sont montés de manidre qu'ils
soient séparés horizontalement 3 gauche et & droite et,
des corps mobiles 17E et 17R sont guidés et supportés
respectivement sur les dispositifs latéraux 1SL et 15R
de maniére qu'ils puissent se déplacer librement vers
1'avant et vers l*arriére. Les corps mobiles 17L et
17R supportent une poutre 19 prés de ses extrémités
opposées, cette poutre étant placée de gauche & droite
et plusieurs dispositifs 21L et 21R de butée de pidce
sont montés sur la poutre 19 de manidre gu'ils puissent
étre réglables librement en position vers la gauche
et vers la droite. En outre, lorsque la poutre 19 est
longue, les organes mobiles 17L et 17R supportent la
poutre 19 non prés de ses extrémités mais plus loin afin
gue la poutre 19 ne fléchisse pas sous son propre poids.
Grdce a cette configuration, les corps mobiles 17L et 17R qui
peuvent se déplacer vers l'avant et vers l'arriére,
peuvent positionner la poutre 19 dans la direction avant-
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arriére. ainsi, aprés positionnement de la poutre 19
dans la direction avant-arriére, la piéce W peut &tre
positionnée dans la direction avant-arriére par contact
entre 1l'extrémité arriére de la piéce W et des organes
23L et 23R de contact formés sur les dispositifs 21L
et 21R de butée portés par la poutre 19.
_ On n'a pas représenté en détail les organes

de contact 23L et 23R placés sur les dispositifs 21L et 21R
de butée,mais ils sont supportés afin qu'ils puissent
tourner en direction verticale, par des axes d'articula-
tion 27L et 27R portés par des corps de soulévement
25L et 25R gui sont montés de maniére qu'ils soient
mobiles verticalement et réglables verticalement sur
les dispositifs 21L et 21R. Le mouvement de rotation
des dispositifs 23L et 23R vers le haut peut étre réalisé
automatiquement, par exemple a l'aide d'une configuration
dans laquelle un plongeur convenable repousse les dispo-
sitifs 23L et 23R au bord du cbté de leur base ou &
1l'aide d'un mécanisme convenable dans lequel la rotation
des axes 27L et 27R est réalisée par un mécanisme a
pignon et crémaillére. En outre, le déplacement vertica-
lement des corps 25L et 25R peut étre réalisé automati-
quement 3 l'aide d'un vérin multiple comprenant plusieurs
vérins pneumatiques ou hydrauliques montés en série,
ou a l'aide de mécanismes a vis.

Ainsi, la hauteur des organes de contact 23L
et 23R peut &tre alignée sur la hauteur de l'extrémité
arriére de la piéce W par déplacement vertical des corps
25L et 25R méme par exemple lorsque l'extrémité arriére
de la piéce W a une forme en gradins presque en %, sur
les dispositifs 21L et 21R de butée de piéce.

En outre, au moment par exemple du pliage
de la piéce W, les possibilités de contact de l'extrémité
arriere de la piéce W avec les organes 23L ou 23R ou
des considérations analogues peuvent étre supprimées par
rotation vers le haut des organes 23L et 23R de contact.

Comme 1'indiquent les figures 1 & 4, l'un
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6
des dispositifs de guidage 15L est réalisé de maniére
que l'un des organes mobiles 17L, qui porte avantageu-
sement un bord de la poutre 19, soit déplacé et positionné
automatiquement vers l'avant et vers l'arriére. Ainsi,
le bord avant de l'organe 29L de base qui a la direction
avant-arriére et a une section en U, est monté a la
face arriére du chissis inférieur 7 par un support 31L.
Un organe de guidage 33L placé dans la direction avant-
arriére est monté sur cet organe 29L et simultanément
une tige filetée 35L paralléle a 1'organe 33L de guidage
est portée par des paliers afin gu'elle puisse tourner
librement. Le corps mobile précité 17L est porté afin
gu'il puisse se déplacer librement sur l’orgaﬁe 33L
de guidage et un écrou 37L, raccordé au corps mobile 17L,

_est vissé sur la tige filetée 35L.

Ainsi, la rotation convenable de la tige filetée
35L provoque le déplacement du corps 17L vers l'avant
et vers l'arriére paralldlement a l'organe de guidage
33L, par l'intermédiaire de-1'écrou 37L. En conséquence,
la poutre 19 convenablement portée par lercerps 17L
se déplace wers l'avant et vers l'arriére, et le dépla-
cement et le positionnement des mécanismes de butée 21L
et 21R devient possible vers l'avant et vers 1l'arriére.

Un dispositif 39L d'entrainement en rotation
est destiné a assurer le déplacement et le positionnement
du corps 17L automatiguement vers l'avant et vers 1'ar-
riére, et il est constitué par exemple d'un servomoteur
ou d'un moteur a impulsions qui est par exemple raccordé
a la tige filetée précitée 35L. Ainsi, dans ce mode
de réalisation, le dispositif 39L d'entrainement est
monté & l'extrémité arriére de 1l'organe 29I, de base
et un arbre 41L de sortie de ce dispositif 39L est raccordé
a la tige filetée 35L. Ainsi, le corps mobile 17L est
déplacé automatiquement vers 1l'avant et vers 1'arriére
par rotation convenable du dispositif 39L. Lorsque 1le
corps 17L se déplace vers l'avant et vers 1l'arriére, un

mécanisme convenable de détection de position peut étre
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utilisé, avec une configuration telle que, par exemple,
la tige filetée 35L ou le dispositif 39L d'entrainement
en rotation est raccordé & un codeur a impulsions ou
analogue et, par exemple, une échelle linéaire telle
qu'unc  échelle magnétique, peut étre placée paral-
lélement & l'organe 33L de guidage, sous forme d'un
mécanisme destiné a détecter la position du corps mobile
17L vers l'avant et vers l'arriére. Ainsi, grfce & un
mécanisme détecteur de position et par une commande
par réaction ou analogue, le déplacement et le position-—
nement de l'organe mobile 17L peuvent étre réalisés
avec précision.

Deux capteurs 43A et 43B, par exemple des
commutateurs de limite ou analogues, sont montés prés
du bord avant et du bord arriére de l'organe 29L de
base, et un taquet 45L est monté sur le corps mobile
17L afin qu'il commande les capteurs 43A et 43B, si
bien que les limites avant et arriére de l'organe mobile
17L peuvent étre réglées. Lorsque les capteurs 43A et
43B sont commandés par le taquet 45L, le corps mobile
17L détecte que la limite vers l'avant ou vers l'arriére
a été atteinte, et provogue l'arrét de la rotation du
dispositif précité 39L d'entrainement en rotation.

Ainsi, tout dépassement du corps mobile 17L
vers 1'avant ou vers l'arriére peut &tre évité a l'aide
des capteurs 43A et 43B. Cependant, un support 49L, qui
porte un organe élastique 47L formé par exemple de caout-
chouc ou analogue, est monté prés du bord arriére de
l'organe 29L et un organe élastique 51L est monté prés
du bord avant de maniére que le déplacement du corps
mobile 17L au-deld des limites fixées vers l'avant et
vers l'arriére soit emp&ché d'une maniére plus précise.
Les organes élastiques 47L et 51L viennent librement
au contact de 1l'écrou 37L qui est solidaire du corps .
mobile 17L si bien que, lors du contact avec 1'écrou 37L,
le choc est absorbé et le déplacement de 1l'écrou 37L est

empéché. Ainsi, méme lorsque les capteurs 43A et 43B sont
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8 .
en contact non convenable alors que le corps mobile
17L ou analogue se déplace vers l'avant et vers 1'arriére,
les conséquence nuisiblesdues au déplacement vers l'avant

et vers l'arriére au-dela de la limite de déplacement sont

évitées.

_ La configuration du dispositif 15R de guidage
est presque identique 3 celle du dispositif 15L si bien
qu'un organe ayant la méme fonction porte la méme réfé-
ence suivie du suffixe R, et la description est supprimée.

Comme on peut le noter, les deux corps mobiles
17L et 17R se déplacent vers l'avant et vers 1l'arriére
sur les dispositifs gauche et droit 15L et 15R, & la
suite d'une instruction;de rotation parvenant aux deux
dispositifs d'entrainement 39L et 39R. Ainsi, les dispo-
sitifs 271L et 21R de butée de piéce peuvent &tre placés
& gauche et & droite, par exemple par support de la
poutre 19 en direction sensiblement paralldle & 1'outil
inférieur 11. En outre, le cas échéant, la transmission
d'instructionsde déplacement correspondant a4 des nombres
de tours différents aux dispositifs 391, et 39R donne des
positions différentes vers 1l'avant et vers 1l'arriére
pour les corps mobiles 17L et 17R, et la poutre 19 peut
prendre une position inclinée vers l'avant et vers 1l'ar-
riére. - '

Ainsi, la poutre 19 est supportée par les
corps mobiles avant et arriére 17L et 17R d'une maniére
qui rend possible une inclinaison de la poutre. Plus
précisément, comme l'indiquent les figures 3 & 5, des
montants 53L et 53R formant des vis sont disposés verti-
caiement sur le trongon supérieur des corps 17L et 17R
et des corps tubulaires 57L et 57R sont supportés sur
les montants 53L et 53R par l{intermédiaire de plusieurs
roulements 55. Les positions des corps tubulaires 57L et
37R en direction verticale sont réglées par des écrous
supérieur et inférieur 59L et 59R qui sont vissds sur
les montants 53L et 53R. Ainsi, chaque écrou 59I et
59R tourne et se déplace en direction verticale afin
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qu'il régle les corps tubulaires 57L et 57R & une hauteur
convenable. ,

Comme indiqué en détail sur les figures 3
et 4, des supports 61L et 61R sont alignés vers la gauche
et vers la droite et sont montés en étant solidaire
des corps tubulaires 57L et 57R, et un arbre horizontal
63 est monté sur 1'un des supports 61L. Une extrémité
de la poutre 19 est portée verticalement sur 1l'arbre
63 afin qu'elle puisse tourner. En outre, un guide coulis-
sant 65 est aligné horizontalement dans la direction
droite-gauche et est solidaire de l'autre support GTR;
et l'autre extrémité de la poutre 19 est supportée par
le guide 65 afin qu'elle puisse coulisser. Ainsi, la
poutre 19 peut étre réglée verticalement et peut &tre
supportée afin qu'elle puisse tourner horizontalement
et verticalement, par rapport au premier montant 53L, et
elle peut étre réglée verticalement et peut tourner
horizontalement et coulisser longitudinalement par rapport
a l'autre montant 53L.

I1 faut noter que, grace & la configuration
précitée, la poutre 19 peut &tre réglée librement en posi-
tion en direction verticale et elle permet une inclinaison
de la poutre 19 en direction verticale lorsque le réglage
de la position de la poutre 19 est réalisé par déplacement
vertical, avec rotation des organes de guidage 33L et
33R (la fluctuation des montants 53L et 53R vers la
gauche et vers la droite) a la suite de la rotation
de la surface inférieure des organes de base 29L et 29R,
par rotation en direction verticale autour de l'arbre 63
et par coulissement dans la direction longitudinale
par rapport au guide coulissant 65. Ainsi, par exemple,
méme lorsque la précision de montage des organes de
guidage 33L et 33R est si mauvaise, par rapport aux
organes de base 29L et 29R, que les montants 53L et
53R sont légeérement inclinés lors du déplacement des -
organes mobiles 17L et 17R qui sont supportéé et guidés
par les organes 33L et 33R, l'inclinaison des montants
53L et 53R peut étre absorbée. Ainsi, les problémes
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de positionnement peuvent &tre résolus méme lorsque
la précision du montage des organes de guidage gauche
et droit 33L et 33R est plus ou moins bonne. En outre,
dans le cas des organes de base 29L et 29R, il n'est
pas essentiel que la surface de montage des organes
de guidage 33L et 33R soit usinée avec précision, mais
une simple construction ne fléchissant pas suffit. En
d'autres termes, par rapport aux machines-ocutils clas-
siques, le montage des organes de guidage 33L et 33R sur
les organes de base 29L et 29R devient trés simple,
et il n'est pas nécessaire que les organes de base 29L
et 29R soient construits d'une maniére robuste, si bien

~qu'ils peuvent avoir une construction trés légére.

En outre, comme les corps tubulaires S57L et
57R qui supportent la poutre 19 peuvent tourner librement
par rapport aux montants a vis 53L et 53R et, comme
il est possible que la poutre 19 coulisseren direction
longitudinale par rapport au guide coulissant 65, la
poutre 19 peut‘étre inclinée vers l'avant et vers l'arriére.
Ainsi, il est évident gue la poutre 19 peut &tre inclinéde
intentionnellement vers 1l'avant et vers l'arridre et,

par exemple lorsqu'une instruction est transmise simulta-

nément aux organes mobiles gauche et droit 17L et 17R
afin qu'ils tournent en assurant un déplacement vers
l'avant et vers l'arriére, lorsque i'un des organes
mobiles 17L et 17R est légérement en retard, les résultats
voulus peuvent étre obtenus. Ainsi, méme lorsqu'il existe
un retard dans le synchronisme des corps mobiles 17L et
17R au moment du déplacement, la poutre 19 peut &tre
positionnée avec précision lorsque les deux corps mobiles
sont finalement positionnés avec précision.

En outre, comme les corps mobiles 17L et 17R
se déplacent sous la commande de dispositifs séparés d‘en-
trainement en rotation 39L et 39R, chaque dispositif
d'entrainement 39L et 39R a une dimension relativement
faible et, au total, il donne une construction de support

légere et peu encombrante, le déplacement des corps mobiles
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17L et 17R pouvant étre alors accéléré du fait de leur
faible moment d'inertie. De plus, dans ce mode de réalisa-
tion, la poutre 19 est réalisée de maniére qu'elle puisse
étre régléelibrement par rapport a un montant & vis 53L
en direction verticale et elle est supportée afin qu'elle
puisse tourner librement horizontalement et verticalement
alors que, par rapport a l'autre montant a vis 53R,
elle est réglable librement en position verticale, elle
peut tourner horizontalement et elle est supportée en
direction longitudinale en pouvant coulisser librement.
Cependant, il peut &tre en outre souhaitable que la
poutre 19 soit réalisée de manieére que, par rapport
a l'autre montant 53R, elle soit réglable librement
en position verticale et puisse tourner librement en
direction horizontale tout en pouvant tourner librement
en direction verticale et en étant supportée de maniére
qu'elle puisse coulisser librement en direction longitu-
dinale.

Les figures 4 et 6 indiquent qu'un support 69
a une came 67 qui est inclinée vers l'avant et vers
l'arriére et qui est montée de maniére solidaire sur
le support précité 61R, et une échelle 71 est placée
sur la poutre 19, une aiguille correspondante 73 étant
montée sur le support 69.

En outre, un dispositif de détection 75 tel
qu'un commutateur de limite commandé par la came 67,
est monté sur la poutre précitée 19. Lorsque la poutre 19
est paralléle a l'outil inférieur 11, l'aiguille précitée
73 indique le point zéro et, lorsque la poutre 19 est
inclinée vers l'avant et vers l'arriére, la position
sur l'échelle indique l'inclinaison. Ainsi, la lecture
du point de l'échelle indiqué par l'aiguille 73 permet
la connaissance de l'inclinaison de la poutre 19 vers
l'avant et vers l'arriére.

De plus, lorsque la poutre 19 est inclinée
avec un angle important vers l'avant et vers l'arriére,
le dispositif précité 75 de détection est au contact
de la came 67 et il coopére avec celle-ci qui le commande.
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Ainsi, grdce a la commande du dispositif 75 de détection,
le fait que la poutre 19 est inclinée avec une grande
inclinaison vers l'avant et vers l'arriére, peut &tre
détecté, et tout inconvénient df & une inclinaison
excessivement grande de la poutre peut étre évité.
Comme indiqué précédemment, la fabrication

d'un dispositif de calibrage arriére est simplifiée
selon l'invention, et 1l'ensemble peut avoir une construc-
tion légere, bien qu'il puisse &tre incliné le cas échéant
vers l'avant et vers l'arriére.

'~ Bien entendu, diverses modifications peuvent
étre apportées par l'homme de l'art aux dispositifs
qui viennent d'étre décrits uniquement & titres d'exemples

non limitatifs sans sortir du cadre de l'invention.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de calibrage arriére, caractérisé

en ce gu'il comprend un chassis supérieur (5) supportant
un outil supérieur relativement long disposé dans la
direction gauche-droite, un chdssis inférieur (7) suppor-
tant un outil inférieur qui assure l'usinage d'une piéce
en coopération avec 1l'outil supérieur, et plusieurs
organes de guidage (15L, 15R) placés dans la direction
avant-arriére, & l'arriére du chéssis supérieur ou du
chdssis inférieur, les organes de guidage étant montés

de maniére qu'ils soient séparés dans la direction gauche-
droite, chaque organe de guidage ayant un corps mobile
(17L, 17R) porté sur lui et mobile dans la direction
avant-arriére et ayant individuellement un mécanisme
d'entrainement individuel du corps mobile. respectif

vers l'avant et vers l'arriére, et une poutre (19) diposée
dans la direction gauche~-droite et destinée & supporter

un organe d'arrét de piéce afin qu'il soit au contact

de la piéce, une premiére extrémité de la poutre étant
supportée dans l'un des corps mobiles et l'autre extrémité
de la poutre étant supportée longitudinalement sur l'autre
corps mobile.

2. Dispositif selon la revendication 1, caracté-
risé en ce qu'un corps mobile (17L, 17R) suﬁporte un
premier bord de la poutre afin qu'elle puisse tourner
horizontalement, et l'autre corps mobile supporte l'autre
bord de la poutre afin qu'il puisse coulisser longitudina-
lement et tourner horizontalement.

3. Dispositif selon la revendication 1, caracté-
risé en ce qu'un premier corps mobile (17L, 17R) supporte
un premier bord de la poutre afin qu'il puisse tourner
verticalement, et l'autre corps mobile supporte l'autre
bord de la poutre afin gu'il puisse coulisser longitudina-
lement.

4. Dispositif selon la revendication 1, caracté-
risé en ce qu'un premier corps mobile (17L, 17R) supporte
un premier bord de la poutre afin qu'il puisse tourner
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verticalement, et 1l'autre corps mobile supporte 1l'autre
berd de la poutre afin qu'il puisse coulisser longitudina-
lement et tourner horizontalement.

5. Dispositif selon la revendication 1, caracté-
risé en ce qu'un premier corps mobile (17L, 17R) supporte
un bord de la poutre afin qu'il puisse tourner vertica-
lement et horizontalement, et l'autre corps mobile supporte
l'autre bord de la poutre afin qu‘il puisse couliséer
longitudinalement et tourner horizontalement.

6. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce qu'il comporte un dispositif de détection (75) monté
sur l'autrebord de la poutre afin qu’il détecte un coulis-
sement longitudinal excessif de la poutre par rapport
au <orps mobile.
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