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. Mandataire :

Accompagnateur de téle pour presse-plieuse.

@ Appareil accompagnateur de tole pour presse-plieuse
comportant un support pivotant (6) actionné par un ou plu-
sieurs systémes articulés, chacun d’eux étant constitué par
au moins deux leviers (9), (10) et deux biellettes (15), (17)
formant, avec le support, au moins deux parallélogrammes
déformables a la maniére d'un pantographie. Les points
fixes d'articulation (7), (8) des deux leviers sont alignés
avec le point représentatif du bord de matrice (4).

La commande de rotation de 'ensemble est asservie au
déplacement du tablier mobile de la presse suivant une loi
identique a celle qui régit la vitesse angulaire de rotation de
la tdle autour du bord de matrice pendant le pliage.

La tole (5) est rendue solidaire du support (6) mais celui-
ci peut coulisser Iégérement par rapport a ses points d’arti-
culation afin de suivre le glissement de la tle pendant le
pliage. Le support peut étre soit un plateau soit un ensem-
ble de bras dont I'écartement est réglable.
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La présente invention a pour objet un appareil accompa-
gnant la t6le pendant le pliage sur presse plieuse.Lors de
cette opération,la t6le est pincée entre un poingon de forme
alliongée appelé contre-vé,fixé au tablier supérieur =2t une
matrice de méme longueur en forme de vé fixée au tablier
inférieur.Le rapprochement de ces deux outils provogue une
flexion de 1a té&le entre 1iles deux bords du vé puis une
déformation permanente qui constitue 1le pli & réaliser
suivant 1'angle wvoulu.

Pendant cette cpération,si le pli & réaliser se situe
prés d’un des bords de la téle,laissant sa plus grande
partie devant la presse,cette partie pivote dans 1'espace
environnant avec une accélérétion brutale pour atteindre une
vitesse angulaire qui est d’autant pilus grande que le veé est
petit.Dans ces conditions, le moment créé par le poids de la
tdle dont le centre de gravité est éloigné de 1a ligne
d'appui constituée par le bord de vé,provoque une flexion de
cette t8le et une déformation permanente appelée contre-
pli . Pour pallier cet inceonvénient,on deoit accompagner la
tdle dans son débattement ce qui nécessite 1’action de deux
opérateurs se tenant de chaque c6té de la tdle et tentant de
suivre son mouvement.Mais la synchronisation des bras des
opérateurs avec le mouvement de la t&le est difficile et
trés fatigante,voire dangereuse.

Des appareils de divers types ont été réalisés en vue
d*apporter une solution au probléme mais ceux-ci ne donnent
pas entiére satisfaction car 1ils sont,soit complexes,comme
1*appareil décrit dans le brevet U.S. 3.855.840 soit
approximatifs donc peu fidéles.

La difficulté rencontrée dans 1a recherche d’une
solution efficace provient du fait qu’il faut faire tourner
le support de td8le autour d’un axe qui correspond au bord de
vé et qu’il n’est pas possible de matérialiser cet axe.

L?appareil objet de la présente invention est un
accompagnateur de tdle comportant un support pivotant
actionné par un ou plusieurs systémes articulés,chacun d’eux
étant constitué par au moins deux leviers et deux biellettes
formant avec le support,au moins deux parallelogrammes
déformables & la maniére d’un pantographe.Les points fixes
d’articulation des deux leviers sont alignés avec le point
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représentatif du bord de matrice.

La commande de rotation de l’ensemble est asservie au
déplacement du tablier mobile de la presse suivant une loi
identique & celle qui régit la vitesse angulaire de rotation
de la t6le autocur du bord de matrice pendant le pliage.
Cette commande de rotation est obtenue par un asservissement
du type T"malitre-esclave™ qui a pour effet de minimiser
I?’erreur d’accompagnement de la tdle en cours de
pliage.Lerreur d'accompagnement est obtenue par comparaison
entre la valeur donnée par un capteur 1ié au tablier mobile
et celle donnée par un autre capteur indigquant le mouvement
du systé&me d” accompagnement.La cohérence des valeurs
(angulaires ou lingaireslliues sur les deux capteurs est
obtenue scit mécaniquement,soit électroniquement.

La force motrice de rotation du support peutl &ire
électrique, hydraulique ou pneumatique,sans incidence sur le
choix du systéme de mesure adopté.

Plusieurs systémes articulés peuvent &tre placés ctte a
céte ou & une certaine distance 1’un de 1’autre,chague
systéme étant muni de son propre support cu étant relié 3 un
plateau commun;la force motrice et/cu le moyen de mesure
pouvant étre soit propre & chaque systéme scit communs.

La t6le est rendue solidaire du support par tout moyen
approprie tel que ventouses,aimants,pinces...etcjet le
support est relié au systéme articulé par une liaison
eélastique apte 4 suivre le léger glissement de la tole
pendant le pliage.

L’accompagnateur peut é&tre monté sur wun chariot a
suspension élastique capable de suivre le mouvement
d’approche du tablier inférieur iorsque celui-ci est
mobile.Il se fixe & ce tablier inférieur & des distances
horizontales et verticales constantes du bord de vé par
1’intermédiaire de butées & vernier ou de cales permettant
de 1’adapter aux différentes largeurs de vés.

D’autres caractéristiques et avantages de 1'accompa-
gnateur de tdle conforme & I’invention apparafitront encore a
travers la description qui suit d'un exemple de réalisation
donné a titre indicatif et non limitatif en référence aux
dessins annexés sur lesquels:

La figure 1 représente en vues de face et de profil,une
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presse-plieuse en cours de pliage 2t la formation du contre-
pii sur une t6le de grand format.

La figure Z est un agrandissement schématisé de la =zone
de pliage

La figure 3 est unk vue de profil de 1%’avant de la
presse éguipée de 1’accompagnateur de toéle suivant
1?invention.

La figure 4 est le schéma bloc d?un asservissement élec
tronique du type"maitre-esclave™adapté & 1'accompagnateur.
Lz figure 5 représente schématiquement une variante
de réalisation de la commande et de la mesure du mouvement.

La figure 6 est une vue de dessus d’un accompagnateur
de tole constitué de deux bras indépendants.

La figure 7 est une vue de dessus d’un accompagnateur
de t6le en forme de plateau.

La figure 8 représente un détail de lTarticulaticn
d’une biellette d’actionnement sur le support.

Comme représentée sur la figure 1 la presse-plisuss
se compose essentiellement d'un bati (1),d’un tablier
supérieur portant un poingon (2) et d’un tablier inférieur
portant une matrice (3) généralement en forme de vé.L’un des
deux tabliers est mobile ce qui provaque le rapprochement
des outils et le pliage de la t&6le (5) entre eux,comne
représenté sur les figures 2 et 3.5i la tfle a une grande
dimension devant la presse et n’est pas soutenue,elle
fléchit et forme pendant 1le pliage un contre-pli (28)
résultant du"coup de fouet"provoqué par son accélération au
début du pliage &t le moment créé par son poids.

Le principe de fonctionnement de 1’accompagnateur tel
que décrit sur la figure 3 sfapparente A celui du
pantographe.Les points fixes (7)) et (8) solidaires du bati
(20) de 1’appareil sont alignés avec le bord de matrice (4);
autour de ces points fixes peuvent pivoter deux leviers (9)
et (10),1le levier (8) possidde deux points d’articulation
(11) et (12);le levier (10) posséde un point d’articulation
(13) et une lumiére (14).Une biellette (15) reliant les
points d’articulation (11) et (13) s'articule en (16) sur le
support (6) tandis qu’une seconde biellette (17) relie le
point (12) du levier (8) & un second point d’articulation
(18) du support (6).Les points (i6) et (18) sont alignés
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avec le bord de matrice (4).Les deux paralliéelogrammes formés
par les points (7), (8} (132),(11a) d'une part et (11a), (1238}
(18a), (16a) d’autre part peuvent se déformer pour prendre
les positions respectives (7),(8y,(13b), (1ib}) et

(11b),(12b), (18b}, (16b) de sorte que les points (18b), (186b)
solidaires du plateau (8) restent toujours alignés avec le
hord de vé et a distance constante de ce bord quand on fait
tourner les leviers (9) et (10) d’'un angle o guelcongue.

Dans 1’exemple de la figure (3) la rotation du levier
(9),donc du levier (10) gqui lui reste paralléle,est obtenue
par un vérin (18) articulé en (8) et dont la tige est reliée
en (11) au levier (9) et a la biellette (15).Ce vérin peut
étre hydraulique,comme représenté sur la figure, pneumatique
ou électrique.Dans tous les cas,il est commandé par un
organe de puissance,non représenté mais gui,dans 1?7exemple
décrit,comprend un distributeur hydrauligue délivrant au
vérin un déhit d’huile proportionnel & une consigne élec-
triquejcelle-ci &tant déterminée par le systéme d’asservis-
sement afin que l’angle o de rotation du support (6) soit
constamment &gal & 17angle a de rotation de iz t&6le au mémne
instant pendant le pliage.

A cet effet,l’accompagnateur est relié électriquement a
la presse.Celle-ci posséde,soit d’origine,soit en adjonction
une régle incrémentale de mesure (21) dont le curseur (22)
indigque la pesition et 1la vitesse du tablier mobile
(23).Parallélement, | ’accompagnateur est équipé d'une regle
incrémentale (24) dont la dimension est en rapport avec le
débattement angulaire du levier (10).Cette régle (24)
posséde un curseur (25) guidé sur la réglie et commandé par
le levier 10) a 1*aide d?une liaison coulissante
représentée par la lumiére (14).La régle (24) est moniée sur
le baAti (20) en position perpendiculaire au levier (103
lorsqu’il est au repos.On voit alors que le déplacement du
curseur de (25a) a (25b) est proportionnel & celui du
curseur (22) de la presse puisque celui-ci mesure ia
pénétration du poingon dans la matrice et que ,géométrique-
ment, le triangle formé par les points (25a), (25b), (8) est
semblable & celui formé par le sommet du poingon,dans ses
positions initiale (27a) et finale (27b) et le bord de

matrice (4) représentés sur la figure 2.Ainsi,dans cet
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exermple de réalisation, la cohérence des valeurs lues sur les
deux capteurs est purement mécanique,

Le principe d'asservissement est décrit sur le schéma
de la figure 4.Les adaptateurs (44) et (45) traitent les
signaux complémentés des curseurs 22 et (2h) afin
d’obtenir,sur une sortie,un signal de comptage positif si le
curseur se déplace dans le sens du pliage et,sur une autre
sortie,un signal de comptage négatif si le curseur se
déplace en sens inverse.

Le convertisseur fréquence-tension (46) sort une
tension de consigne proportionnelle a la fr&égquence de
comptage de 1’adaptateur (44),positive si le comptage est
positif et négative dans le cas contraire.

L’organe de présélection du vé de pliage (47) sort un
rapport de division correspondant 3 la matrice choisie a
partir d’un interface du type roue codeuse ou autre.

Le bloc de division (48) regolt les signaux de comptage
de l1?’adapteur (45) et sort wune quantité d’impulsions
proportionnelle au rapport de division de lTorgane de
présélection (47).

Les signaux de comptage venant de 1’adaptateur (44) et
du bloc de division (48) sont transmis au bloc (48) guil s=sort
une valeur numérique signée représentative de 1’erreur de
poursuite de l*accompagnateur par rapport au tablier mabile.

Le convertisseur (50) transforme cette valeur numérique
en tension analogique.Ainsi, les tensions de consigne sortant
du convertisseur (46) et du convertisseur (50) entrent dans
un bloc P.1.D.(51) (proportionnel, intégral et différentiel)’
pour geénérer,en sortie,un signal de commande de 1’organe de
puissance.

Un autre mode de réalisation représenté sur la figure 5
et indiqué a titre de deuxiéme exemple non limitatif
consiste A entrainer le levier (9) ou 1le levier (10) en
rotation & 1’aide d'un moteur (électrigue ou autre) (28)
d’une transmission (29) et de mesurer l17angle de rotation de
ce levier,donc du support (6),3 1'aide d’un codeur rotatif
(30) placé dans 1'un des axes d'entrainement (7)) ou
(31).Dans ce cas,la cohérence entre Ia mesure linéaire du
déplacement de 1’cutil et la mesure rotative de la rotation

du support est obtenue électroniquement mais le principe
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d'asservissement reste le méme.

L?’accompagnateur de tsle peut se preésenter sous
diverses formes et deux exemples de réalisation sont donnés
sur les figures 6 et 7.

Sur la figure 6 chaque systéme articulé posséde son
propre bras-support (32),(33),les bras peuvent é&tre é&cariés
selon la largeur de la téle;sils peuvent a cet effet
coulisser le long du tablier (34) de la presse et +trouwver
une place dans le prolongement de ce tablier lorsqu’ils ne
sont pas utilisés. Leur entrainement peut &tre indeépendant
ou commun, par exemple au moyen d’un arbre cannelé (35).

Sur la figure 7,le support est un plateau (36) entrainé
par au moins deux systémes articulés;l’ensemble,qui peut
étre encombrant et lourd,est monté sur un charict du type
représenté sur la figure 3.Ce chariot posséde un réglage en
hauteur (37) permettant de 1’amener au mniveau du plan
horizontal de la matrice et une suspension elastique (38)
ayant pour but de soulager la charge & leaver,c’?est a dire
1?’accompagnateur et la t6le pendant le mouvement d’approche
du tablier lorsque c’est le tablier inférieur gui est mobile
comme sur la figure 3.

Dans tous les cas,l’appareil est fixe rigidement au
tablier inférieur &4 des distances horizontale et verticale
précisesjceci peut &tre obtenu au moyen de cales (39)
assorties au type de matrice utilizée ou au moyen de butées
réglables a lecture par vernier.

Afin de ne pas glisser malencontreusement sur le
support pendant le pliage la té&6le est maintenue sur lui par
exemple & 1’aide de ventouses (40) ou de tout autre moyen
tel qu’electro-aimants ou pinces.

Pendant le pliage,la tble pivote autour du bord de
matrice (4) mais 1’on constate sur la figure (2) gu’elle
glisse sur c¢e bord puisque le segment (4)-(27b) est plus
long que le segment (4)-(27a).L’appareil comporte donc,selon
la figure 8 une possibilité de glissement longitudinal entre
le support (6) et les axes de liaison (168) et (18).A cet
effet les chapes (41) sur lesquelles sont articulées les
biellettes (15),{17) sont montées coulissantes sur le
plateau (6) et sont reliées & celui-ci par l!?intermediaire

d’éléments élastiques tels gue les ressorts (42) et
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maintenues par des wvis (43).]1L est évident que cette
solution est donnée a titre d’exemple,et gue l'appareil peut
étre adapté au glissement de 1la t6le d?’une autre maniére
comme par exemple un montage coulissant des organes de

5 maintien sur le plateau.

Le principe de I1*'accompagnateur de t6le peut étre
utilisé sur tous les types de presses-plieuses & tablier
mobile supérieur ou inférieur.Du fait de sa grande précision
de fonctionnement,il est particuliérement adapté =a2u pliage

10 des téles fines ou fragiles.
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REVENDICATIONS

i. Appareil accompagnateur de it6le pour presse-
plieuse, compeortant un support (6) gqul pivoie auvtour d¥un
axe paraliéle &4 la matrice (3) pour goutenir Ia taéle (B)
pendant 1’opération de pliagej;caractéris
~Le support est actiaﬁné par un u plusieurs systémes
articuiés,chacun 4d’eux &tant constitué par au moins deux
laviers {9),(10) et au moins deux bieliettes (153,17}
formant,avec le support,au meins deux parallélogrammes
déformabhlses & iz maniére dfun pantographe.

-Les points fixes dfarticulation (7),(8) des leviers sont
alignég avec ls gaiﬁt reprégentiatif du bord de mairice (4)

~-La commande de rotation de 1’'ensemble est asservis su
déplacement du tablier mobile de la presse suivant une loi
identique a celle qui régit la vitesse-angulaire de .
rotation de la tale autour du bord de la matrice pendant le
pliage. -

2. Appareil accompagnateur de t6le suivant 1a
revendication 1 caractérisé en ce gue:

~La commande de rotation est obtenue par un asservissement
du type ‘“*maitre-esclave®™ qui a pour effet de minimiser
I'erreur dfaccompagnement da la téle en cours de pliage.

~L’erreur d’accompagnement est obtenue par comparaison
entre la wvaleur donnée par un capteur (21),(22) lie au
tablier mobile et celle donnée par un autre capteur
(24),(25) indiquant le mouvemnent du systéme
d’accompagnement.

-La cohérence des valeurs {(angulaires ou lingaires) lues
sur les deux capteurs est obtenue soit mécanigquement soit
électroniguement.

3. Appareil suivant les revendications précédentes
caractérisé en ce que le type de force motrice (18}
actiannant la rotation du support est sans incidence sur le
choix du moyen de mesure adopté.

4. Appareil suivant les revendications précédentes
caractérisé en ce que plusieurs systémes articulés peuvent
dtre placés cdte A cdte ou A une certaine distance 17un de

I'autre;chague systéme é&tant muni de son propre support
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(32),(33) ou é&tant relié a un plateau commun (38);la force
motrice st/ou le moven de mesure pouvant &tre soit propre a
chaque systéme soit communs.

5. Appareil zuivant las revend
T

n
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en ce gues la t&le =s
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¥

aractéri
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par tout moyen approprig tel gue ventousses
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0
w
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mants,cités & titre d’exemples non limitatifs.

&. Appareil suivént les revendications précedentes
caractérisé en ce que ie support est relié au systé
articulé par 17intermeédiaire dfune liaison élastique
(41),(42), (43) orientée dans le sens du glissement de la
tsle.

7. Appareil =suivant les revendications précédentes
caractérisé en ce qﬁe:

-11 =st montéd sur un chariot A4 suspension élastique (38)
capable de suivre le mouvement d’approche du tablier
inférieur lorsque celui-ci est mobile.

~1L se fixe & ce tablier inférieur a des distances
horizontale et verticale constantes du bord de matrice.

8. Appareil suivant 1les revendications précedentes
caractérizé en ce gue la réglags des distances horizontale
et verticale précitées est cbtenu & I'aide de butées ocu de
cales de positionnemsnt (38) attachdées 3 l?appareil ocu a la

presse.
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