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PINCE A ENSERRER DES TOLES, UTILISEE EN
MODULE D’EQUILIBRAGE DEPORTE.

@ La pince comprend un béti auquel est lié un sous-en-
semble mobile comportant une extrémité fixe (2) et une ex-
trémité mobile (9) solidaires respectivement d’un bras fixe
(3) et d'un bras mobile (8), et un actionneur (4) en appui sur
le bras fixe (3) pour déplacer le bras (8) et 'extrémité (9) mo-
biles par rapport aux bras (3) et extrémité (2) fixes, suivant
un premier degré de liberté, en translation ou rotation, afin
de fermer ou d’ouvrir la pince pour enserrer un assemblage
de tdles entre les extrémités(2, 9) ou libérer cet assemblage
de tbles, et un module d’équilibrage (11°) introduisant un de-
gré de liberté supplémentaire, en translation ou rotation, qui
est déporté a I'extérieur de 'ensemble constitué par le sous-
ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) et le bati.

Application aux pinces en C eten X.

ASSOCIATION AVEC UN BRAS MANIPULATEUR, ET A
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1

PINCE A ENSERRER DES TOLES, UTILISEE EN ASSOCIATION AVEC UN
BRAS MANIPULATEUR, ET A MODULE D’EQUILIBRAGE DEPORTE.

La présente invention concerne tout type de pinces
destinees a enserrer des tdles et utilisées en association
avec un bras manipulateur, dit robot. Ledit robot peut
servir soit a déplacer 1'outil autour de 1" assemblage a
réaliser ou inversement & déplacer 1"assemblage devant

L7outil, lui-méme alors fixé & un pied rigide.

Plus particuliérement, cette invention concerne les
pinces a souder par résistance électrique, du type général
comprenant un bati rigide, 1ié & un support tel que pied
rigide ou robot manipulateur, un sous-ensemble mobile, 1lié
au bati et comportant lui-méme une premiére électrode de
soudage, dite fixe, solidaire d’un premier bras, dit fixe,
une seconde electrode de soudage, dite mobile, solidaire
d"un second bras, dit mobile, et un actionneur de soudage,
prenant appuil sur ledit bras fixe pour déplacer le bras et
l"électrode mobiles par rapport au bras et a 1’électrode
fixes, suivant un premier degré de liberté, en translation
ou en rotation, afin de fermer ou d’ouvrir la pince pour
respectivement, enserrer un assemblage de téles a souder
entre les électrodes (rapprochées 1l'une de 1'autre par
l"actionneur) ou libérer 1’assemblage de tdéles (en écartant
les électrodes 1'une de 1l’autre par 1l’actionneur), la pince
comportant également un module d’équilibrage, introduisant
un degré de liberté supplémentaire, en translation ou
rotation, entre ladit support d’une part, et, d’autre part,
un ensemble intégrant ledit sous-ensemble mobile, afin
d"équilibrer les efforts exercés sur les électrodes en

position de fermeture, notamment.
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17état de la technique, selon le

travail a réaliser,

2901164

souder par résistance électrique de

deux

cinématiques sont possibles pour le bras et 1’électrode
mobiles :

- le premier degré de liberté est une translation du
bras et de 1’électrode mobiles par rapport au bras fixe
portant 1’électrode fixe, par un guidage linéaire assuré
par l’actionneur de soudage, qul est un actionneur linéaire
de tout type convenable connu, hydraulique, pneumatique,

mécanique ou électrigue, qui déplace

1"électrode mobiles, la pince étant a

2

comme représentée sur les figures 1 a

directement le bras et
lors dite en C ou en J,

5 annexé

o

s, ou

- le second degré de liberté est une rotation du bras

et de 1’électrode mobiles,

rapport au bras fixe portant

étant alors dite &n ¥ ou en ciseaux,
pouvant encore un actionneur
pivotant par son corps sur le support de

d’un axe parallele a 17axe

£

D

17électrode

five, une liaison

permettant alors
suivant une
suivre les mouvements de basculement
de 1'axe d'articulation. L'effort de
de 1’électrode mobiles est transmis
mobile par un levier, dont le bras
pivotant autcur de 1'axe

pivote 1’extrémité de la

representé sur

autour d’un axe

17électrode

d'articulation du

oit fixéd de fa

de 1l7actionneur au

d’articulation, et

tige da

sur le bati, par

fixe, la pince
l"actionneur de soudage
solt monté

iinéaire,

bras fixe autour

bras et de
méme

con rigide sur ce

mécanigue adéquate a 2

a la tige du vérin se
direction donnée de
dur bras mobile autour

du bras et
bras
mebile est solidaire,
sur lequel

1"actionneur, comme
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Sur les 1 a 7, les mémes références désignent

‘_’ =
Q

.

o

des composants identigues ou analogues sur les pinces en C
et en X représentées dans différentes positions décrites ci-

dessous.

Pour assurer le soudage électrique par points d'un
assemblage de tdles 1, les pinces en C des figures 1 a 5
comprennent principalement une électrode fixe 2 montée a
1"extrémité d’un bras fixe 3 solidaire du corps 5 d'un
actionneur de soudage 4, par exemple de type vérin
pneumatique, dont le piston 6 et la tige 7 sont solidaires
en déplacement d’un bras mobile 8, dans le prolongement de
la tige 7, et dont 1l7extrémité libre supporte une électrode
mobile 9, ces composants constituant un sous-ensemble monté
mobile, selon un degré de liberté supplémentaire qui, sur
ces figures, correspond également a une translation, sur un

bati 10 rig_dement fixé a un support, quil peut étre un robot

’D

manipulateur ou un pied rigide, ce degré de liberté
supplémentaire du sous-ensemble (2-9) par rapport au bati 10

étant procuré par un module 11 décrit ci-dessous.

De méme, sur les pinces en X des figures 6 et 7,
17 &lectrode fixe 2 et le Dbras fixe 3 sont solidaires d’un

support de b1 12 monté sur un axe de pivot 13

autour duquel levier rigide 14 supportant le bras

mobile 9, l’actionneur de soudage 4,

2galement linéaire, étant pivotant par son corps 5 sur le

I

N
>

support 12 autour d’un axe 15 parallele & 1l’axe 13, tandis

que libre de la tige 7 de l1l'actionneur 4
actionne le levier 14, sur legquel 1la tige 7 pivote autour

parallele a l’axe 13, de sorte a

commander les pivotements du bras 3 et de 1'électrode 9
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mobiles par rapport au bras 3 et a l'électrode 2 fixes par
rotation autour de 1’axe 13 supporté par une console rigide
17 du bati 10 de 1'outil, fixé rigidement au support d’outil

(pied fixe ou robot manipulateur).

Un degré de liberté supplémentaire, qui est une
rotation, est donné au sous-ensemble des bras (3, 8) et
électrodes (2, 9} fixes et mobiles et de l’actionneur 4 de
soudage par rapport au bati 10 par pivotement de ce sous-

ensemble avec le support de bras 12 et le levier 14 pivotant

(U9)

autour de 1’axe 13 grace a un module 21, dont la structure

et les fonctions sont décrites ci-dessous.

Lorsque le procédé d’assemblage par soudage, qui peut

débuter lorsque les tdles 1 sont enserrées entre les

électrodes 2 et 9, autcmatisé, la pince ou 1’assemblage

N

des tdéles 1 a souder est portéle) a 1l'extrémité d’un bras
articulé d’un robot manipulateur. Mais, dans le mode ie plus
habituel de mise en cuvre du procédé de soudage, comme

décrit ci-desscus, la pince est transportée par le robot et

positionnée devant 17 assemblage de tdles 1, la problématique

étant la

de trajectoire, le robot vient

positionner 1l'electrode fixe 2 de la pince devant
1"assemblage de tdles 1 a souder. Toutefois, pour des
raisons 5 a

- la precision de positionnement du robot ;

(Dr

.
Jjeo

ur la

~
3

trie de la pince

(tolérances d’usinage et de montage de ses
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composants, usure éventuelle des électrodes 2 et 9
lors du procédé);et,
- l’erreur quant a la position réelle de 1’assemblage
de tdles 1 par rapport & sa position théorique,
il est nécessalre, lors de la programmation du robot, de
prévoir une certaine distance entre la position théorique de

1’ électrode fixe 2 au bout du bras fixe 3 et la position

théorique de 1’assemblage de tdles 1.

Cette distance doit permettre, pendant les phases

dynamiques de déplacement du robot, de garantir toute

absence de contact entre 1’7électrode 2 du bras fixe 3 et

1" assemblage de toles 1, afin d’éviter tout frottement et/ou
appul de cette électrode 2 sur les tdles 1 provoquant des

marquages, rayures ou déformations des tdles 1.

En pratique, dans le cas d'un procédé de soudage par
résistance, la valeur de cette distance est comprise entre
environ 5 et environ 15 mm et est appelée course de

détalonnage.

A la suite de cette phase de positionnement de la pince

par rapport a l’assemblage de tdles 1, le degré de liberté
supplemn sur la pince,
de sorte ‘tégrant les
électrodes et Dpras fixes et mobiles (2, 3, 8 et 9) et

t
17actionneur de soudage 4 peut alors effectuer un mouvement
t

relatif par rapport a son bati 10, ce mouvement relatif,
autorisé par le module 11 ou 21 précité, pouvant étre une

a celle du bras mobile 8, comme sgur

(

figures 1 a 5, ou une rotation autour de
es pinces en X des figures ¢ et 7,
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6
cette opérazion, dénommée opération d’accostage, ayant pour
but de permettre a 1’électrode 2 du bras fixe 3 de venir au

contact de 1’assemblage de tdles 1 a souder.

Idéalement, ce mouvement d’accostage doit étre réalisé
complétement, sans pour autant entrainer un effort ou un
choc susceptible de déformer les tdles 1, alors que ce
mouvement doit &tre assuré sans cornalitre avec exactitude
1’ écart entre les positions théorique et réelle de
1’assemblage de toles 1 et de 1’électrode fixe 2, pour
différentes masses de la pince et différentes positions de

son centre de gravité, et quelque soit 1l’inclinaison de la

pince dans L1’ espace.

A la suite de cette opération d’accostage, 1l’'actionneur
de soudage 4 est commandé et déplace le bras mobile 8 de

mobile 9 vient se refermer vers

sorte gue

1’ électrode fixe 2 en enserrant, entre les deux électredes 2

et 9, 1’assemblage de 1. Aprés 1’entrée en contact de

17électrode mobile 9 avec les tdles 1, 1l se déroule une

phase d’application et de montée de l'effort de soudage.

Or, lors d’ine a vide de la pince (en 1’'absence de
14 - A

tHles 17, la position du point de contact entre les
mopile 9 vient dériver en foncticn de
ibilité entre le bras fixe 3 et le bras
e de cette dérive ¢

u
onnelle a la valeur de L'effort

rour éviter toute déformation des tdles

i)

1, 11 est nécessaire que la position de la pince (de ses

électrodes 2 et 9) solt corrigée tout au long de la phase de
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montée de l'effort, de sorte que le point de contact entre
les électrodes 2 et 9 corresponde en permanence a la
position réslle de 1’assemblage de tdles 1, cette opération
étant dénommée opération d’équilibrage ou de centrage de la

pince sur l’assemblage de tdles 1.

De méme que pour 1’opération d’accostage, pour une
pince d’une masse définie, cette opération d’équilibrage
doit idéalement pouvoir étre assurée de facon autonome et
avec la méme qualité pour toutes les inclinaisons de la

pince dans 1l’espace.

D’une maniére générale, lorsqus le point naturel de
contact entre les électrodes 2 et 9 se trouve déplacé du
cété du bras fixe 3, on parle de sous-accostage, et,
inversement, lorsque ce point naturel de contact est déplacé
du co6té du bras mobile 8, on parle de sur-accostage.

Les conséguences d’une opération d'accostage et/ou
d’une opération d’équilibrage pas assurée(s) u  mal

assurée(s) sont un risque de produire une déformation des

tdles 1 irréversible du fait du dépassement
de la contrainte de limite élastique de ces mémes tdéles ou

soudage reallse, et un

augmentation ds  1’effort en cas de sous-accostage) qui

provogue une dégradation de la qualité du proceédé

d’assemblage. En effet, 1’importance de la déformation des

2

téles 1 par rapport au déséguilibre d’effort entre les deux
Pr

¢4

O
D
Ui
+

électrodes 2 et >st fonction de la rigidite de

17 assemblage et de la position des moyens de préhension.
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Enfin, a

d"équilibrage, il

de retour et

dénommée opération

également
orientations de
dite détalonnée,

1" assemblage de

de laqguelle 170

soudure suivant,

Comme

ou la pince est

toéles 1 a
problématique
d’ opérations

1"assemblage de

position de

dans ce cas, n'eétar

rapport au

(rotation) du =

module 11 ou 21,

la suilte

autonone,

toles 1,

indigué

souder

d’acc

10 sur les

pil comprend  ess

2901164

des opérations d’accostage et

est nécessalre d'effectuer une opération

maintien de la pince en position de référence,

de détalonnage, déalement d’une fagon

sans réglage et pour toutes les

la pince dans 1’espace. Dans la position

9]

les deux électrodes 2 et 9 sont écartées de

dans une position initiale a partir

pération d'accostage, pour le point de

peut étre commandée.

précédemment, dans

les cas d'application

fizée sur un support et 1’assemblage de

transporté par un robot manipulateur, la
reste la méme, avec toujours la nécessité

ostage et d’'équilibrage de la pince sur

1, puls de détalonnage (retour en

-

), seule l’inclinaison de la pince,

it plus une variable.

soudage par résistance de 1/état de
es flgures 1 & 7, les opérations
rage et de détalonnage sont rendues

cde  liber—é

supplémentaire, par

mobile (2, 3,

4, 8, 9) par

pinces en C, ou par basculement

is—ensemble mobile autour d’un axe 13 du
pinces en X, et sont assurées grac au

respectivement

entiellement au moins une

2la de guldage en translation, complétée,



10

15

20

25

30

2901164

éventuellement, par des ressorts d’éguilibrage, et au moins
un actionneur 11b ou 21k d’accostage, de détalonnage et de
blocage et maintien du sous-ensemble mobile en position
détalonnée, cet actionneur 1lb ou 21lb pouvant présenter,
lorsque la cassette de guidage ne comporte pas de ressort
d’équilibrage, au moins deux moyens é&lastiques d’équilibrage
sollicitant de maniére antagoniste au moins un organe de cet
actionneur qui est solidaire en déplacement de ladite

cassette, par exemple un actionneur pneumatique a deux

chambres de gaz sous pression de part et d'autre d’un
piston relié rigidement par la tige de 1’actionneur a un
coulisseau monté coulissant en translation dans la cassette,
afin de réaliser deux moyens élastiques antagonistes
d’équilibrage.

Dans les modules d’éguilibrage 11 des figures 1 a 5 et 21
des figures 6 et 7, les fonctions d’accostage et de
détalonnage sont associées a la fonction d’équilibrage, et
les moyens de mise en cuvre de ces trois fonctions sont

un mouvement linéaire du sous-

combinés, et

ensemble comprenant les deux

bras 3, et 1'actionneur de

N

soudage 4, onar rapport au bati 10 rigid
b 14 > iy ]

ent fixé au support

(voir figures 1 & 5}, soit un mouvement de rotation du sous-

\

ensemble mobile par rapport au bati 10 (voir figures 6 et
7.
Sur les figures 1 a 7, chacun des modules d’équilibrage

11 et 21 conmprend une cassette de guidage linéaire lla ou

21a, remplissant #ventuellement la fonction supplémentaire
4 | e

d"accostage et

des ressorts antagonistes,

et un actionneur linéaire de détalonnage 11b ou 21b,
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10

remplissant éventuellement en plus la fonction d’accostage
et d'équilibrage si la cassette lla ou 2la est dépourvue de
ressort d’équilibrage (figure 4 et 5, ou n’est pas présente

(figure 7).

Lorsque les trois fonctions combinées sont réalisées
par des mouvements de basculement (rotation) du sous-
ensemble mobile par rapport au bati 10, les moyens de mise
en ceuvre peuvent &tre transposés a partir de ceux mentionnés
ci-dessus et comprendre au moins un actionneur rotatif
d’ accostage et de détalonnage ainsi gu’au meins une cassette
de guidage en rotation et éventuellement d’équilibrage par

au moins deux ressorts de torsion antagonistes.

Sur les figures 1 a 3, la pince en C de 1l’état de la

technique a son module 11 d’équilibrage, accostage et

détalonnage ¢ d’une cassette 1lla de guidage en

translation, d’accostage et d’éguilibrage a ressort

[¢]

, et
.

d’un actionneur 1lb de détalonnage qui est un actionneur a

simple effet, généralement pneumatique ou hydraulique.

lla comporte un corps rigide rectangulaire

22, dans chacun des deux grands coOtés opposés duquel est

ménagé L'ur sectivement de deux évidements identiques,
traversés longitudinalement chacun par 17une respectivement

de  gulidage 23, ldentiques, espacees,

rallel Lles et aux rands cdtés du corps 22
L ’
"ixées au corps 22 par leur deux extrémités, et montées

coulissantes chacune dans 1’un respectivement de deux

1

coulisseaux ou manchons tubulaires identiques 24, paralleles

et solidaires du bati 10, tandis que le corps 22 est fizeé

rigidemne sous le corps 5 de 1’actionneur de soudage 4.
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Les deux parties d’extrémité axiales opposées de chaque
colonne 23 qui ressortent de part et d’autre du manchon 24
correspondant sont entourées chacune par 1'un respectivement
de deux ressorts hélicoidaux 25, identiques et antagonistes,
prenant appui par une extrémité axiale sur le corps 22, a
1’ extrémité correspondante de 1’évidement correspondant, et
par 1’autre extrémité axiale sur l’extrémité axiale
correspondante du manchon 24 correspondant. Ainsi, quatre
ressorts d’équilibrage 25 prennent appui sur les manchons 24
rigidement fixes au bati 10 pour sol.liciter le corps 22 de
la cassette 1la, et donc aussi le sous-ensemble mobile qui
lui est rigidement 1ié, axialement d’un cdté ou de 1"autre,
pour équilibrer la pince, aprés que le sous-ensemble mobile
(2, 3, 4, 3, 9) a été translaté sulte au mouvement
d’accostage de la position détalonnée {initiale de
référence) de la figure 1 a la position d’équilibrage de la

o~ ~ . .
= ¥

igure 2, par inversion des deux positions du distributeur

26,1interposé entre l’actionneur 1lb

d’une part, et,d’autre part, une conduite d’alimentation en
» 7 i4

le sous-ensemble mobile a été amené en

\

1), dans laguelle 1

®

Tigur

“6les 1, par admission de fluic

chambre de travail 27a délimité

actionneur 1lb par le piston 28 qgui est
solidaire par la tige 29 du corps 22 de cassette lla,
jusqu’a amener le piston 28 en butée contre le cylindre 27.
Ce déplacement

la tige 29 entraine la

translation de 22 de cassette lla avec

le sous-ensemble mobile (2,3,4,8,9) dans le sens qui
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comprime les ressorts 25 & droite des manchons 24 et détend
les ressorts 25 a gauche des manchons 24. Le sous-ensemble
mobile est alors lié de facon rigide au bati 10 et la pince
se trouve en position de référence, dite détalonnée.
L’ inversion du distributeur 26 commande 1"accostage de
17électrode fixe 2 contre les tdles 1 par la vidange de la
chambre de travail 27a précédemment sous pression dans
17actionneur 1lb, sous 1l’effet de la détente des ressorts 25
préalablement comprimés, entrainant la translation en sens
opposé du corps 22 de cassette 1lla avec le sous-ensemble

mobile (2,3,4,8,9), ainsi libéré de sa butée, jusqu’a ce que

le sous-ensemble mobile et le corps 22 de la cassette 1la se
trouvent en équilibre entre les deux paires de ressorts 25

antagonistes (voir figures 2 et 3).

La course de 1’opération d’accostage dépend de la
raideur et de la tension des ressorts 25, de la masse et de
17inclinaison de la charge a équilibrer, et des frottements
éventuels pouvant freiner le déplacement de la charge.
Lorsque la position d’équilibre a été atteinte, le sous-

ensemble mnmehile conssrve une certaine souplesse axiale,

o

Dans c=t exemplie, le cylindre 27 de 1’actionneur 1lb

-

les manchons 24, au bati 10, et

est rigidement
\ A

le corps 22 de 1la cassette 1lla est rigidement fixé au sous-

ensemble mokile. En variante, les manchons 24 peuvent é&tre

«”‘\
ot

solidaires du sous-ensemble mobile, et le corps de te
22 solidaire du bati 10, auquel cas la tige 29 du piston 28
de 1’actionneur 1lb entraine les marchons 24 en traversant

le corps 22. En varlante encore, le cylindre 27 de

|)

17acticnneur 1lb peut étre solidaire de celui du ou des
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éléments, parmi le corps 22 et les manchons 24, qui est ou
sont solidaire(s) du sous-ensemble mobile, auquel cas la
tige 29 du pistcn 28 prend appui sur l'autre ou les autres
des éléments précités qui est ou sont solidaires du bati 10,
pour déplacer le sous-ensemble mobile en translation par
rapport au bati 10, contre l’action ou sous l’action des

~
>

ressorts 25.

Sur la variante de ince en C des figures 4 et 5, la
I4

cassette 1lla ne re de celle des figures 1 a 3 que par

25, de sorte qu’elle ne remplit pas
la fonction dfaccostage et d'équilibrage élastique, mais
uniquement celle de guidage en translation du sous-ensemble
mobile par rapport au bati 10 grace aux colonnes 23 et aux
manchons-coulisseaux 24.

La fonction d’accostage et d’équilibrage st assuree

¢

par 1’actionneur 1ib de détalonnage, qui est un vérin

t

preumatique 4 double effet, dont le cylindre 27 es

solidaire du bati 10 et la tige 29 du piston 28 solidaire du

corps de ¢ 22, lui-méme solidaire du corps o5 de
1"actionneur de soudage 4. La commande pneumatiqgue est

fributeur a deux positions 26 coopérant

[0

assurée par le di:

gulation 30 permettant de piloter ou

a des deux

bloquer 17alir “ion ou la vidange de 1'une 2

chambres de travail 27a et 27b de 1l’acticonneur 1lb (chambre

de droite sur les figures 4 et 5) en air comprimg, qui est
vidangé de chambre de travail 27b ou alimenté vers
cette autre 27b au travers du distributeur 26.

Dans un premier temps, la chambre 27a du verin 1llb est

alimentée, tandis chambre 27k est vidangé au travers
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o~

du distributeur 26 de facon a repousser le piston 28 en
butée contre le cylindre 27, et donc, par la tige 29, le
sous-ensemble mobile en position de détalonnage (position de
référence en butée par rapport au bati 10) de sorte que ce
sous-ensemble mobile est alors 1ié de fagon rigide au bati
10 (figure 5), l’électrode fixe 2 étant écartée des téles 1.
La vanne 30 permet d’isoler 1’actionneur pneumatique 11b
dans cette position, pour maintenir la pince dans cette

position détalon

Puis les opération d’accostage et d’équilibrage sont

réalisées en andant 1’inversion du distributeur 26 afin

de remettre sous pression la chambre 27b et en régulant

o}

grace & la vanne 30 la différence de pression entre les deux
chambres 27a et 27b du vérin 1lb, de facon a déplacer le
piston 28 et la tige 29, et donc le sous-ensemble mobile, de
sorte & amener 1’électrode fixe 2 en contact avec les tlles

1'effet de la masse de

47 .

de la différence de pression

entre les chambres 27a et 27b et a la différence de surface

active entre les 2 faces opposees

du piston 28 liéde a la

e la la pince est équilibrée de facon
fine  sux toute la ¢ nécessalre a 17 opération

iy utilisant, comme distributeur 26 et vanne de

régulat =0, au moins un régulateur a commande
proportionnel.e, L'opération d’éguilibrage peut étre

réalisée pour toutes les orientations de la pince dans

1’espace au cours de la mise en ceuvre du procédé de soudage.

e

L’accostage, 1/équilibrage et le détalonnage sont donc

o}

pneumatiques sur cette variante de pince en C.
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Dans cette derniere variante, les deux chambres 27a et
27p de gaz sous pression de part et d’autre du piston 28
relié rigidement par la tige 29 au corps de cassette 22, et
donc au scus-ensemble mobile, réalisent les deux moyens

élastiques antagonistes d’équilibrage.

De maniere analogue, les variantes de pince en X des
figures 6 et 7 se distinguent 1l’'une de 1’autre en ce que la
pince de la figure © bénéficie d’un éqgquilibrage & ressorts
par la cassette de guidage 2la di module 21 réalisant
également la fonction d’accostage, alors gue les fonctions
de deétalonnage sont assurées par l’actionneur 21b de type
vérin a simple effet, pneumatique ou hydraulique, tandis que
sur la pince de la figure 7, le module d'équilibrage 21 ne

comprend pas de cassette de guidage, mais uniquement un

actionneur 21b du type vérin a double effet, pneumatique,
remplissant les fonctions d’accostage, d’équilibrage, et de
détalonnage de la pince.

Sur la figure 6, la cassettle de guidage et

d’équilibrage 21la comprend un piston 31, solidaire d’'une
tige 32 montee pivotante sur le support de bras
d’un axe parallele a 17axze de rotation 13, et le pisten 31

est monta

dans un cylindre 33 monté pivotant, par

son extrémits

a celle traversée par la tige 32, sur

la console L7 du bati 10, autour d'un axe également
14

paralléle de rotation 13, le cylindre 33 logeant
deux ressorts 34 hélicoidaux et antagonistes prenant chacun

apoul sur l’une des extrémités du cylindre 33, d’un cdété, et
Py p 14 I

1

de 1l'autre, contre 17

une respectivement des deux faces

i

opposées du piston 31. Ainsi, les deux ressorts 34 assurent
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1"équilibrage du sous-ensemble mobile en rotation autour de
1"axe 13 par rapport au bati 10, dans les mémes conditions

que les ressorts 25 de la pince en C des figures 1 a 3.

L’actionneur linéaire a simple effet 21b de la pince en
X de la figure 6 a son cylindre 35 et sa tige 36 montés
pivotants, par leurs extrémités opposées, respectivement sur
la console rigide 17 du bati 10 et sur le support de bras
12, autour d’axes paralléles a 1l’axe 13, et le piston 37
solidaire de la tige 36 délimite dans le cylindre 35 une
chambre de travail 35a (du cd6té de la tige 36) qui est
sélectivement mise an communication, par le méme
distributeur fluidique 26 a deux positions des figures 1 a
5, avec unsz alimentation en fluide sous pression ou une
conduite de retour de ce fluide, 1'alimentation de cette
chambre de travail 25a en fluide sous pression permettant de
déplacer le piston 37 en butée contre la partie montée

ce qui fait pivoter le support de

pivotante du
bras 12, ez donc le sous-ensemble mobile supporté par ce

dernier, rotation autcour de 1'axe 13 pour amener et

maintenir ce sous-ensemble mobile en position de détalonnage

dans laguelle 1’électrocde

qu’a l7intérieur de

vers l’7extérieur du

cylindre 33 comprimant a

des ressor: 24 ot en détendant 1’autre. En commandant

3

de commande 26, la chambre de

17 inversion <u <l

travail 35%a de 1’actionneur 21b est mise hors pression grace

A4 la mise en communicatlion avec un échappement 26a. Sous
1'action des ressorts d’équilibrage 34, le piston 31

retrouve a l7intérieur de la

cassette support de bras 12 par
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rapport a la console 17 rigide du batzi 10, ce pivotement du
support de bras 12 exercant simultanément une traction sur
la tige 36 de 1’actionneur 21b, dont 1le piston 37 est
déplacé dans le sens qui tend a rédulre le volume de la
chambre de travail 35a, et de sorte que l’électrode fixe 2
au bout du bras fixe 3 1lié au bras support 12 vienne en
contact avec les téles 1, en position d’'accostage et

d’équilibrage.

Sur la figure 7, 1’équilibrage pneumatique de la pince
est assuré par 1’actionneur 21lb qui est, comme déja
mentionné, un vérin pneumatique a double effet, commandé par
le distributeur 26 et la vanne de régulation 30 utilises
dans les mémes <conditions pour assurer 1'équilibrage
pneumatique de la pince en C des figures 4 et 5. En effet,
par la commande du distributeur 26, la chambre 35b de
1’actionneur 21b est relié a 1’échappement 26a et donc mise
hors pression. Le piston 37 vient alors en butée contre

L
1V extrémité pivotante du cylindre 35 ce quli permet de

maintenir la pince dans cette position de detalonnage.

ration d’accostage et d’équilibrage sont

Tant 1 inversion du distributeur 26 afin

la chambre 35b et en régulant

grace a la vanne 230 v différence de pression entre les deux
chambres de et 35b du wvérin, de facon a
compenser le de 1’axe de rotation 13 créé par

la masse et la position du centre de gravité du sous-

ensemble mobille, et, comme dans l'exemple de la pvince en C
I i i

des figures 4 et b, on utilise de préférence au moins un

régulateur a proportionnelle pour que 1’'opérati

d’équilibrage pulsse étre réalisée avec la méme souplesse
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pour toutes les orientations de la pince dans l'espace, au

cours du procédé de soudage.

Ainsi, dans 1l’état actuel de la technique, sur les

®

pinces en C comme en X, les fonctions de détalonnage
d’accostage et d’équilibrage sont remplies par des moyens
qui font partie intégrante de la pince, puisque montés entre
le sous-ensemble moblle des deux bras, deux électrodes et de
1’ actionneur de soudage, d’'une part, et, d'autre part, le
bati rigidement 1ié au support de la pince, ces fonctions
impliquant, sur la pince, un degré de liberté supplémentaire
(s"ajoutant au degré de liberteé procuré par 1’actionneur de
soudage) soit sous la forme d’un mouvement de translation
(accostage linéaire) solt d’une rotation partielle
(accostage curviligne par basculement autour d'un axe de

rotation).

Dans tous les cas, la partie mobile de la pince lors
de ces opérat: de détalonnage, d"accostage et

d’ équilibrage le sous-ensemble comprenant le bras et

le bras et l7électrode mobile et

17électrode
1'actionneur de soudage (actionneur principal de fermeture

1)

e aucun cas la pince complete.

1a base de 17invention =st que la fonction

pas remplie par des movyens falsant

N

de 17outil, mals par des moyens montés a

partie
1'extérieur de la pince proprement dite, tout en conservant,

our réaliser opdration d’éguilibrage, les movyens connus a
© 7

et effet, pneumatiques gqu’ hydrauliques,

C

on électromécaniques, afin de bénéficler

des avantages suivants.
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La fonction d’équilibrage peut é&tre fournie en tant
qu’option, sans surcofit sur la pince de base, ce qui est
particuliérement intéressant dans le cas d’applications
n’ imposant oas la fonction d’équilibrage, comme cela est le
cas lorsque 1’accostage et le positionnement de 1’électrode
fixe sur l’assemblage de tdles sont directement assurés par
le robot manipulateur. En effet, dans ce cas, il convient de
supprimer sur la pince le degré de liberté supplémentaire
lié a cette fonction d’équilibrage, car le robot,
bénéficiant d’une précision suffisante, est renselgné sur
1'évolution de la géométrie de la pince, liée &, notamment,
1’usure des électrodes, et la dérive du point de contact
entre les électrodes, lors de 1'application de 1'effort.
Grice a la connaissance de ces valeurs, 1l’incertitude sur le

positionnement relatif des tdles est reéeduite et le robot

peut réaliser de lul-mé les opérations d’accostage de la
pince sur les idles, cette solution présentant 1'intérét

d’ étre économiqué grace a la uppression du degrée de

liberté sur le corps de pince, et d'étre opérationnelle
indépendamm=nt de 1’orientation de la pince dans l'espace

Un autre avantage de 17invention est que le module

J

semblant  les moyvens d’éguilibrage) peut
étre COomman R standardisé a toutes les pinces,
leur cinématique, en permettant

sortante simplification de la pince de

réduction importante du nombre de piléces

A cet effet, 1’invention propose une pince destinée a

enserrer des tdles et utillsée en association avec un bras

manipulateur, dit robot =t comprenant
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- un bati rigide, 1lié a un support, tel qu’un pied
rigide ou ledit robot,
- un sous-ensemble mobile, 1ié audit bati, et
comportant :
- un premier bras, dit fixe,
- un second bras, dit mobile, et
- un actionneur, prenant appul sur ledit bras
fixe pour déplacer le bras mobile par rapport au bras fixe,
suivant un premier degré de liberté, en translation ou
rotation, afin de fermer ou d’ouvrir la pince pour,
respectivemant, enserrer un assemblage de tdles entre les
bras fixe et mobile ou libérer 1’assemblage de tdles, et
un module d’équilibrage, introduisant un degré de liberté
supplémentaire, en translation ou rotation, entre le

support, d’une part, et, d’autre part, un ensemble intégrant
N i -

ledit sous-ensern mobile afin d'équilibrer les efforts

- .

exercés sur les extrémités respectivement des bras fixe et

mobile en position de fermeture, et qul se caractérise en ce

que ledit est deéporté a l'extérieur de

17ensemble sous-ensemble mobile et ledit

bati.
Ce déport du module d’équilibrage a

1
mobile et du bAti ne géne en

17 ensemble du sgous-:
rien le fait que, comme connu sur les pinces a souder par
résistance de 1’état de la technique, et tel gue décrit ci-
dessus en référence aux figures 1 a 7, le module
d’équilibrage est avantageusement combiné a des moyen

d’accostage, permettant d’amener l’extrémité fixe au contact
de 17assemblage de téles, par déplacement dudit sous-
ensemble moblile apres 1ibération dudit degré de liberté

a un positicnnement initial de la
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pince ouverte avec un Jjeu initial entre 1’assemblage de

tdles et 1’

fixe, et/ou a des moyens de
détalonnage, permettant de ramener et maintenir le sous-
ensemble mobile en position de référence, en butée par
rapport audit support, et, avantageusement sur une pince
selon 1l’invention, le module d’équilibrage est combiné a des

moyens d’accostage et a des moyens de détalonnage.

Selon 1’invention, le module d’équilibrage peut étre
monté en interface entre deux parties dudit support, dont
une premiére partie est solidaire dudit bati et/ou du sous-
ensemble mooile et la seconde partie constitue le reste du
support ou est solidaire du resze du support, mais,
avantageusenent, le module d’équi_ibrage est monté en
interface entre le ledit support et ledit bati et/ou sous-

ensemnble mobile.

Dans ce dernier cas, 11 est avantageux que le module

fixe sur un flanc du bati supportant le

le et/ou du corps de l’actionneur du sous-

d7sgquilibrage  peut, comme les modules
de 1’état de la technique, autoriser

translation ou en rotation du sous-

au suppgoert, en

e son bati par rapport
abinég d'équilikbrage, d’accostage et de

que module indépendant fizé sur 1l'un des
chtés de la pince, a 1l'interface du peoint de fixation de la
£

pince par son biti avec le support, du type pied support
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Que le module d’équilibrage autorise des déplacements
en translation ou en rotation du sous-ensemble mobile et de
son bati par rapport au support, le module d’equilibrage

comprend avantageusement :

- au moins une cassette de guidage du mouvement
relatif, selon le degré de liberté supplémentaire, entre le
sous-ensemb_e mobile avec son bati et le support,

- au moins deux moyens élastiques d’équilibrage

sollicitant de

antagoniste au moins un organe qui
est guidé dans ladite cassette de guldage, ou solidaire en
déplacement de ladite cassette, et

- au moins un actionneur d’accostage, de
détalonnage et de blocage et maintien du sous-ensemble

mobile en position détalonnée.

En particulier sur une pince de type en C, a mouvement
linéaire du bras mobile par rapport au bras fixe, le module
d’ équilibrage est avantageusement mis en place de sorte que

es déplacements en translation autorisés par ledit module
sont sensiblement paralléles aux déplacements du bras
mobile, ot donc sensiblement perpendiculaires au plan

d’assemblage des tdles.

sur une pince de type en X, a

‘on du bras mobile par rapport au bras
&

fixe, le module d’&quilibrage, quil peut é&tre le méme que

celui monté sur une pince en C, est mis en place de sorte

L

4 e . P

acements en translation autorisés par le module

que les dépl

sont également  sensiblement  perpendiculaires au plan

ralléles a 1la

-

d’ assemblage des tdles, et donc sensiblement

3
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direction des deux électrodes bout a bout en position de

A

fermeture de la pince en X.

Dans une réalisation avantageuse, simplifiant 1la
structure et le montage du module d’équilibrage sur des
pinces de 1l’un ou l’autre des deux types en C et en X, et
simultanément simplifiant la réalisation de ces pinces, le
module d’équilibrage est monté sur une premiére face d'une
plaque dfinterface qui est tournée vers un organe solidaire
du support et sur leguel le module prend appul pour déplacer
ladite plague d’interface, qui est solidaire par sa seconde
face du bati et/ou du sous-ensemble mobile. Avantageusement,
le module d’équilibrage est apte a se monter sur ladite
premiére face de ladite plaque d’interface, dans 1l'une ou

17autre d’" au

deux positions autorisant des
déplacements en translation sensiblement parallele &

17une ou 1l'autre d’au moins deux directions

inclinées entre elles, et de préférence sensiblement

perpendiculaires entre elles, dans le plan de ladite

P

sremiére face, selon que la pince est du type en C ou en X
i AL 4

respectivement a deépl: slation ou en rotation

acements er trar

du bras mcbile par rapport au bras fixe.

le

1
du bras

La vpince selon 1’'invention est avantageusement une
pince a souder par résistance et les extrémités
respectivement des bras fixe et mobile sont des électrodes
de soudage.

N

r une telle pince & souder, comme dans les pinces en

)

o

C et en X de l'#4tat de la technique, un transformateur d

QLr
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soudage est avantageusement intégré a 17’ ensemble du sous-
ensemble mobile et du bati, et est solidaire du bati et/ou
du bras fixe.

Dans ce cas, le transformateur de soudage est
avantageusement fixé rigidement a ladite seconde face de la
plagque d’interface.

Avantageusement, pour que le module d’équilibrage ainsi
que la plaque d’interface solent totalement interchangeables
entre des pinces en X et des pinces en C, ladite plaque
d’ interface est en cutre percée d'une ouverture de passage

aménagée pour la reception d'un axze d’articulation du bras

mobile en rotation, de préférence ledit axe d’articulation

D

se montant également dans une plaque de renforcement fix

o

é
Ledit ave d’articulation et l17actionneur de

rigidement entre

soudage, sur une pince de type en X.

eur de soudage est fizé

N

Fn outre, lorsgu’un transform

de la plaque d’interface, deux conducteurs

électrigues sont avantageusement fixeés sur la sortie du

transformateur de soudage et destinés chacun a

l7alimentation rigue de 1l’un respectivement des deux

bras mobile et fize du sous-ensemble mobile, le conducteur

j-

a sortie du

-

destiné au bras fixe s’ étendant de

manchon de serrage, fixé en saillie sur

la plaque d’interface, pour la fixation

4 ladite plague ¢’ interface.

Dans un mode de réalisation particuliérement adapté a

entre les pinces en C et en X, la

s

pince de 1l’invention est équipée d'un module dont la
cassette de guidage comporte avantageusement un cadre rigide

rectangulaire, traversé parallélement & deux cotes oppoOses,
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de préférence les grands cétés, par ceux colonnes de guidage
fixées de facon rigide a ladite plaque d’interface, espacées
et paralléles, et guldées en translation a leurs extrémités
sur des paliers solidaires du cadre, au moins une barrette

étant fixée solidaire des colonnes et liée elle-méme a la

tige d’un linéaire de type vérin, parallele aux
colonnes et s’étendant entre elles, =t dont le cylindre est
fixé au cadre de la cassette, le cadre étant fixé de facon

directe ou au moyen d’un support intermédiaire rigide au

\D

bras manipulateur ou & un pied rigide , ou inversement, le
cadre étant fixé rigidement a la premiere face de la plaque
d’interface et le sous-ensemble rigide constitue par les
colonnes et la ou les barrettes est fixé de facon directe ou
au moyen d’un support intermédiaire rigide au Dbras
manipulateur ou a un pied rigide, de sorte que l’actionneur
est apte & commander l’accostage et le détalonnage, au moins
une colonne de guidage étant entcurée de deux ressorts
nélicoidaux antagonistes prenant chacun appul par une
extrémité sur le cadre et par 1l7autre extrémité sur l’une au
moins des barrettes , du cété opposé a 1l'autre ressort, ou
ledit actionneur étant pneumaticgue 2 deux chambres de gaz

de part et d’autre d'un piston relié
la tige 4 17une au molns des barrettes , afin

les deux  movens  élastiques  antagonistes

caractéristiques et avantages de 1'invention,
ressortiront de la description donnée ci-dessous, a titre
non  limitztif, d’exemples de réalisations décrits en

référence auv dessins annexés, sur lesquels :
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- la figure 1 est une vue schématique en partie en
coupe axiale et en partie en élévation latérale d'une pince
en C de 1’état de la technique a module d’équilibrage a

ressorts, en position détalonnée ;

- la figure 2 est une vue analogue a la figure 1

représentant La pince en C en position

d’accostage/d’ équilibrage ;

- la figure 3 est une vue schématique, en partie en

plan et en partie en coupe horizontale, de la pince en C

dans la méme position que sur la figure 2 ;
- la figure 4 est une vue analogue a la figure 2
d’une pince en C de 1’état de la technique a module

pneumatique, en position

rage ;

5 est une vue analogue & la figure 3 de

la pince en C de la figure 4, en position détalonnée ;

- la ficure & est une vue analogue a la figure 1
d’une vpince en X de _f de la technigue, a module
d’équilibrage A ressorts, en position
d’accostage/d’ ¢ librage.

- la figure 7 est une vue analogue a la figure ©

d’une pince en ¥ de 17état de la technique, a module
d’équilibrage pnesumatigue, dans la méme position que sur la

figure ¢ ;



10

15

20

25

30

2901164

27
- le figure 8 est une vue schématique, en partie en
&lévation latérale et en partie en coupe, d’une pince en C
avec module d’éguilibrage pneumatique, analogue a celle des
figures 4 et 5, malis avec mise en place du module
d’équilibrage indépendant sur un cdte de la pince et avec
guidage linéaire parallele au vecteur n normal au plan

d’assemblage des tdles ;

- les figqures 9 et 10 sont des vues schématiques
respectivement en plan et de face de la pince en C avec
module d’éqguilibrage pneumatique de la figure 8 ;

- les

11, 12 et 13 sont des vues analogues

respectivement aux figures 8, 9 et 10 pour une pince en X,

analogue a celle des figure 6 et 7, équipée du méme module

d’ équilibrage pneumatique indépendant que la pince en C des

figures 8 & 10, également montée sur l'un des cotés de la

pince et avec son guidage linéaire parallele au vecteur n
perpendiculaire au d’ assemblage des tdles ;

- K res 14 et 15 sont des vues schématiques en
perspective d’une autre pince en C avec une plagque

d’interface ortant le modu d’équilibrage Iindépendant

correspondant, respectivement du cété de la pince et du cdte

du module

et 17 scnt des vues analogues

14 et 15 pour une pince en X avec

; et
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- la figure 18 est une vue de la plaque d’ interface

commune aux deux types de pinces en C et en X.

Selon 1’ invention, comme représenté sur les figures 8 a
18 et décrit ci-dessous, les pinces en C comme en X, ayant
1a méme structure de base et fonctionnant selon le méme
principe que les pinces analogues de 1’état de la technique,
sont également équipées d’un module d’ équilibrage,
d’accostage et de détalonnage, lui-méme réalisé selon les
structures connues et pour mettre en ccuvre les mémes
principes que les modules analogues de 1l’état de la

technique. Pour cette raison, sur les figures 8 a 18, les
I

mémes références numériques sont utilisées pour désigner les
mémes composants identiques ou analogues des pinces de
1’ invention comme des pinces de 1’état de la technique, et
des modules d’éguilibrage, d’accostage et de détalonnage de

de 17état de la technigu puisqgue

L iy

1 invention comme

\y,\

les pinces équipées de tels modules selon 1’ invention ne se

modules selon 1’état

distinguent des pinces équipées de t«
de la technique gue par la position des modules, gqui sont
déportés a l’eztérieur de la pince proprement dite, a savolr

1’ensemble constitué par le sous-ensemble mobile de chaque

pince et le correspondant, ledit sous-ensemble mobile

rassempblant et les deux électrodes, £

mobiles, P& soudage.
Selor 1" invent le module d’”éguilibrage,
avantageusement combiné & des moyens d’accostage et a des

moyens de détalonnage, est, dans un premier exemple, monté

,,J
n)
-
-
[l
[
D
o)
15
o
i

en interfe parties du support (tel que pied

dont une premiere partie est

fixe ou

solidaire du Dbati, lui-méme solidaire du corps de
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1"actionneur de soudage de la pince, tandis que la seconde
partie constitue le reste du support ou est solidaire du

reste du support. Selon un autre exemple, et comme décrit

D>

ci-dessous en référence aux figures 8 a 18, le module
d’équilibrage, d’accostage et détalonnage est menté  en
interface entre le support, d’une part, et, d’autre part, le
bati est solidaire du corps de 1l’actionneur de soudage, et
donc du sous-ensemble mobile de la pince. Dans les exemples

préférés de réalisation des figures 8 a 18, le module

d’équilibrage, d’accostage et de détalonnage est transféré,
q g g g

Q.

sous la forme d’un module indépendant, sur l’un des cotés de

la pince proprement dite, en interface entre le bati et le

support.

Dans ces exemples, le module indépendant d’équilibrage
décrit et représenté offre un degré de liberté en
translation, dont les avantages peuvent également étre

obtenus avec un module d’équilibrage indépendant et déporté,

décrits et représentés pour procurer un

transposée de

mouvenent d"equilibrage par basculement partiel de

1’ensemble de lsa proprement dite [(sous-ensemble mobile
et bati) autour d’un axe.

selon 1’ :nvention, 1" opération

yeut donc étre indifféremment obtenue par un

mo

linéaire ou par un mouvement de rotation.

de premier exemple, la pince ave module

0

d’accostage et de détalonnage pneumatique de

Ui

figures 8 a 10 a la structure de pince proprement dite et la
méme structure de module d’équilibrage, d'accostage et de

détalonnage pneumatigue que la pince décrite ci-dessus en
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référence aux figures 4 et 5, avec pour seules différences
que le bati 10 est réalisé sous la forme d’une plaque
verticale dJirectement solidaire d'un cé6té du corps 5 de
17 actionneur de soudage 4 qui supporte le bras fixe 3 avec
17électrode fixe 2 et qui déplace linéairement le Dbras
mobile 8 avec 1’électrode mobile 9, le corps 22 de la
cassette de guidage 1la étant directement solidaire de la
face de la plague de bati 10 du coété opposé a la face de
liaison de cette plagque de bati 10 au sous-ensemble moblle
(2, 3, 4, 8, 9y, et le corps du cylindre 27 de 1l'actionneur

11b pneumatique d’équilibrage, d’accostage et détalonnage

5

étant direcrement solidaire d’une plaque verticale 38, elle-
méme solidaire de la partie verticale d’une corniere 39
rigide, constituant un élément du support 40 de la pince, ce
support 40 pouvant é&tre, comme déja dit, solit un pied fixe
soit encore un bras manipulateur.

Une autre diff est que les deux manchons-

\L
i
0]
=
2
[©)

coulisseaux 24, dans lesqguels sont guidées en translation

lengitudinale, ps a4 la direction de déplacement

5
1
i

du bras nmoblle Co

onnes de guidage 23 de la

cassette de guidage lla, sont rigidement liés a la plaque 38

du support. Al la tige 29 liée au piston de l’actionneur
11b pneumatique & double effet, alimenté, comme sur les

figures 4 et 5, par un distributeur 26 et une vanne de
régulation 30 (non représentés), déplace le corps 22 et les

23 de la cassette de guildage 1lla par

colonnes de
coulissement dans les manchons 24 sclidaires du support 38-
40, parallélement & la direction de déplacement du bras 8 et

de 1'électrode ¢ mobiles.
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Ainsi, la cassette 1la, et plus généralement le module
11 d’équilibrage, d’accostage et détalonnage pneumatique,
est monté sur 1l’un des cotés de 1’ensemble constitué par le
sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) et le bati 10 de la
pince, avec son guidage parallele au vecteur n normal au
plan d’assemblage des toéles 1. Il est clair que les
fonctionnements de la pince proprement dite et de son module

11 sont identiques aux fonctionnements décrits ci-dessus en

N

2t

fixN
D

référence aux

En variante, quatre ressorts tels que les ressorts 25
des figures 1 a 3 peuvent étre montés autour des extrémités

des deux colonnes de guidage 23 dans la cassette 1lla des

H]

igures 8 a 10, de sorte a obtenir une cassette lla de
guidage et d’équilibrage élastique, 1’actionneur 1llb pouvant
alors étre simplement un vérin hydraulique ou pneumatique a

simple effet, assurant les fonctions d’accostage, de

détalonnage et de maintien de la pince en position
détalonnée comme décrit précédemrent en référence aux

figures 1 a 3.

Ainsi, la de soudage proprement dite n’integre
pas les fonctions d’éqguilibrage, d"accostage et de
détalonnage, et e medule indépendant  d’

éguilibrage,
rfa

mage est monté en inte

la pince proprement cdite, d’une part, et le support, du type

ied fixe ou bras manipulateur, d’autre part.
14
En outre, et comme connu de 1’7état de la technique, un

transformateur des scudage 41 est avantageusement intégrée a
J J

la pince proprement dite, en étant rendu solidaire du corps
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5 de 1’actionneur de soudage 4 et/ou de la plaque de bati

10.

Le second exemple des figures 11 a 13 est celui d’'une
pince en ¥, dont la structure de la pince proprement dite
est telle que celle de la pince en X des figures 6 et 7, et
qui est équipée d’un module 11 ind2pendant d’équilibrage,
d’accostage et de détalonnage identique a celui de la pince
en C des figures 8 a 10, mais orienté a 90° par rapport a
1'orientation du module 11 de 1’exemple des figures 8 a 10,
en faisant référence a la direction ¢énérale du mouvement de

1’actionneur 4 de soudage.

ffet, on retrouve sur la pince en X des figures 11
a 13, l’électrode 9 a 1l’extrémité du bras mobile 8 solidaire
du levier 14 pivotant autour de 1’axe de basculement 13 sur

st 1ié au bras fixe 3 avec l'électrode

est monté pivotant, autour de 1’axe

15, le corps 5 s ionneur 4 de soudag dont la tige 7
7 by f P

a son extrémite ivotante autour de 1’axe 16 sur
le levier 14, pour que 1l7actionneur 4 commande les

mopile 8 et du levier 14 autour de

Touvrir  ou de

Par contre, contrairement a 1l’état de la technique

lon les figures & et 7, la partie du bati 10, dont sont

se

,]\

rigidement solidaires le bras fixe 3 et le corps 5 de
17 actionneur 4, ne peut pas étre pivotée autour de 1l axe de

basculement 13, par rapport au reste du bati 10, a l’aide de

a double effet remplissant les

fonctions d’éguilibrage, d’accostage et de détalonnage, ou
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par une cassette de guidage et d’équilibrage élastique
associée a un actionneur a simple effet de détalonnage, mais
le bati 10 se présente sous la forme d’une plaque de bati
verticale et latérale, sur une face de laquelle sont monté

les composants du sous-ensemble mobile, & savoir le bras
fixe 3 et 1lfélectrode fixe 2, le Dbras mobile 8 avec
1"électrode mobile 9 et le levier 14, et 17actionneur 4 de

soudage ainsi que les axes 13 et 15.

De méme que sur les figures 8 a 10, un transformateur
de soudage 41 peut également étre fixé sur cette face de la
plaque de soudage 10, dont 1'autre face est rigidement lice
au corps 22 de 1la cassette de guidage 1la, qui est
positionnée de sorte que, dans cet exemple, ses deux
colonnes de qguidage 23 paralleles et espacées sont
verticales et coulissent longitudinalement dans les deux

fourreaux 24 solidaires d’une face de la plaque de support

w

8 verticale, elle-méme solidaire par son autre face d’'une
corniére de support 39 rigidement liée par son aile
supérieure au support 40 (pied fixe ou bras manipulateur),

pour assurer .a »ison entre ce support 40 et la pince, le

corps 27 de 1

snneur pneumatigque a double effet 11b,

assurant de
détalonnage a

la plaque de support 38, et de sorte Jue sa tige 29 soit
solidaire du corps 22 de la cassette de guldage lla, afin
d’ obtenir, dans cet exemple également, un guidage parallele

~

aL vecteur n normal au plan d’assemblage des tdles 1.

Dans ce cas également, le medule 11 d’équilibr

g\_/\

@

[
et

détalonnage pneumatigue est monté pa: a

o3
~
a
@]
(‘ 3
-~
A
€]
ct
I
e
b
D
{
o
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cassette 22 sur 1’un des coétés du bati 10 de la pince, en
interface entre ce bati 10 et la plague de support 38, la
corniére 39 et le support proprement dit 40, la corniere 39
et/ou la plagque de support 38, pouvant, éventuellement, étre

omise selon les configurations du support 40.

En variante, comme d’ailleurs dans 1'exemple des
figures 8 & 10, le module 11 peut é&tre monté en interface

entre la plaque 38 et 1’aile verticale de la corniere 39, le

corps 22 de la cassette de guidage 1lla etant fixé par
exemple & la plague 38 et les deux manchons 24 ainsi que le
corps 27 de 1’actionneur 1llb & la corniere 39, ou encore le
module 11 peut étre monté en interface entre 1'aile
horizontale de la cornieére 39 et le support 40, le corps 22
de la cassette do guidage 1la étant alors fixé par exemple a
la corniére 39 et les deux manchons 24 ainsi que le corps 27

de 1l’acticnneur 11lb au support 40.
Pr

En variante également, dans l’exemple des figures 11 a

13, les peuvent &tre entourées, de part et

d’autre 24, de 25 d’équilibrage, comme

dans 1l’état de la technique selon les figures 1 a 3, de

sorte que le mble nobile de la pince ainsi que le

bati et, parties du support
rigidement solidaire(s) du bati, se trouvent en éqguilibre

‘ts. Dans ce cas, et également dans

entre les

17état de lLa technigue selon les figures 1 & 3, l’actionneur
r

11b associé peut &tre un actionneur a simple effet,

hydraulique ou seulementla fonction de

détalonne
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Donc, dans L1’exemple de la pince en C des figures 8 a
10, comme dans 1’exemple de la pince en X des figures 11 a

13, le mémre module d’équilibrage 11 peut autoriser des
déplacements en translation du sous-ensemble mobile (2, 3,
4, 8, 9) et de son bati 10 par rapport au support 40,
1’ actionneur 1l1lb associé & la cassette de guidage 1lla de ce
module 11 assurant le détalonnage en permettant de ramener
le sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) en position de
référence, en butée par rapport au support 40. Dans les deux
exemples, les déplacements en translation autorisés par le
module 11 sont sensiblement perpendiculaires au plan

5
y |

d’assemblage des toles 1 a souder, en étant egalement

sensiblement p les au déplacement du bras mobile 8 dans

1l"exemple de a pince en C des figures 8 a 10, et
b

>s & la direction des deux électrodes 2

sensiblement paralls

et 9 bout & bout en position de fermeture de la pince en X

e
(o3
®

Les figures 14 et 15 représentent un autre exempl
pince en C selon 1’invention, wvue respectivement du cdté de
la pince preoprement dite et en position de fermeture, et du
cdté du module indépendant dféquilibrage et pince ouverte,

la pince proprement dite étant montée sur une face d’un cote

sur 1la face du coté

et le modu

opposé d'une plagque d’interface rig.de, représenteée sur la
figure 18, et commune a l'exemple de la pince en C des

h
-

gures 14 a 15 et A 1l’exemple de la pince en X des figures

0

=

& et 17, comme décrit ci-dessous.

Comme  représenté sur la figure 14, la plaque
d’ interface 42 présente, sur sa face 44 du cdte de la pince

proprement dite, deux platines 45a et 45b de montage de
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1’actionneur de soudage 4, dont 1l’une, 45a, est utilisée
pour la fixzation rigide du corps 5 de 1"actionneur de
soudage 4 contre la face 44 de la plague d’interface 42, sur

la pince en C des figures 14 et 15.

Sur cette méme face 44, sont rigidement fixés le
transformateur de soudage 41, éventuellement par
1’ intermédiaire <’une plaque de bati, complétant la plaque
d’interface 42 pour constituer le bati rigide 10, ainsi
qu’un manchon fendu 46 fixé en saillie sur cette face 44 de
la plaque d’interface 42, et dans lequel est emmanché et
serré, par vissage rapprochant 1l’une de l'autre deux parties

du manchon 46 fendu, l’extrémité du bras fixze 3 qui est a

17 opposé de 1'électrode fixe 2, pour la fixation rigide du
P

bras fixe 3 a la plaque d’interface 42. Sur deux sorties
secondaires 47 du  transformateur 41 sont fixés deux
conducteurs électrigques 48 et 49, dont 1’un 48, fixé sous

17autre 49, a l’alimentation électrique du bras

fixe 3, et d’une des scrties secondaires 47 du

transformateur 41 o’ au manchon de serrage 46, de sorte

que l'extrémité du bras fixe 3 emmanchée et serree dans ce

conducteur

49 permet
mobile 9 a extrémité 1 ae

par 1'intermédiaire d’un dispositif 50 de connexion souple
électrique et

brevet FR 06

par au molns

central dans une gaine

souple assurant simultanément 1’alimentation en eau de

refroidissement de sctrode mobile 9 au travers du bras
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mobile 8, sur lequel ce dispositif de connexion souple 50

est raccordé, comme représenté sur la figure 14.

La figure 15 montre que le module indépendant 117
d’équilibrage, d’accostage et de détalonnage est monté sur
1’autre face 43 de la plaque d’'interface 42, cette autre
face 43 étant tournée vers un organe solidaire du support,
par exemple vers une plaque de support telle que 38 ou vers
l7aile verticale de la corniére de support 39 des figures 10
et 13, et sur leguel organe le module 11’ peut prendre appui
pour déplacer la plaque d’interface 42 et donc, avec elle,
le sous-ensemble mobile (2, 3, 4, &, 9) et/ou le bati 10

éventuel, constituant la pince proprement dite.

Comme dans les exemples précédents, le module 11’7 est
constitué d’une cassette de guidage 11’a et d'un actionneur

11'b. Mais, dans c

exemple, 1’7actionneur 11'b est monté

dans la casszette 117a.

Cette

11’a comporte un cadre rigid

4]

y

parallélement a deux coté

U

grands coOtés, par deux colonnes

de guidage 23 de a ladite plaque

moven de vis au

colonnes 23, Les  colonnes 23 sont

espacées, les et guidées en translation & leurs

extrémités sur des paliers solidaires du cadre 51. Solidaire

des colonnes 23 est fixée au moins une bparrette 52 1liée
11

279 d'un actionneur linéailre

elle-méme a la
vérin, parallele auxz colonnes 23 et s’étendant entre elles,

27 est fixé au cadre 51 de la cassette

11’. Le cadre 51 est lui-méme vissé au moyen des taraudages
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53 au bras manipulateur ou a un pled rigide 40 par
17 intermédiaire <’uns plaque de support telle que 38 ou
17aile verticale de la corniére de support 39 des figures 10
et 13. De sorte que 1’actionneur 11'b est apte a commander
1'accostage, 1’équilibrage et le détalonnage de la pince.
Ledit actionneur 11'b étant pneumatique a deux chambres de
gaz sous pression de part et d'autre d’un piston relié

29 a4 1’une au moins des barrettes 52,

rigidement par la t
afin de réaliser les deux moyens ¢lastiques antagonistes

dféquilibrage tel décrit sur les figures 8, 9 et 10.

Dans cet exemple, la cassette 1l’a est uniquement une

cassette de quidage, 1’actionneur 11’b étant un vérin
pneumatigu a double effet assurant les fonctions
d’accostag équilibrage et détalonnage pneumatique, mais,

des colonnes 23 de part et d'autre

(D

en variante, les partie
de la barrette 5z peuvent étre entourées de quatre ressorts
hélicoidaux wpour assurer un équilibrage a ressorts, auquel

cas la cassette 1l'a est une cassette de guidage et

@

d’équilibrage élastique, 17actionneur 11'b pouvant étre un

h
1

actionneur ligue ou pneumatique a simple effet

assurant la fonction de détalonnage seulement.

d’interface 42, et que le

déplacements linéaires du sous-
ensemble rigide (23, 52, 29) avec la plague d’interface 42
et la pince proprement dite sur l"autre face de cette plaque
42, parallélement a la direction de déplacement donnée par

1"actionneur de soudage 4 au bras £ et a l'électrode 9
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mobiles, c¢’est-a-dire sensiblement perpendiculairement au

plan de l’assemblage des toles a souder.

Lorsque la cassette 117a assure 1’ éqguilibrage
¢lastique, chague colonne 23 est entourée de deux ressorts
hélicoidaux antagonistes tels que les ressorts 25 de
1’exemple cde 1’état de la technique des figures 1 a 3,
chaque ressort prenant appul par une extrémité sur le cadre
51 et par l'autre extrémité sur la barrette 52, du cébte
opposé a l'autre ressort. La pince proprement dite avec le
transformateur 41 et la plaque d’interface 42 sont alors en

orts.

9]

égquilibre entre les res

Lorsque la cassette 11'a assure seulement le guidage
longitudinal, 1l’actionneur 11’b est alors pneumatique avec
deux chambres de gaz sous pression, telles que les chambres
27a et 27b de part et d’autre d’un piston, tel que le piston

28 de

des figures 4 et 5, et relié rigidement

{

N

par la tige 29 a la barrette 52, afin de réaliser deux

L

moyens élastiques

J

Fn variante, le sous-ensemble rigide (23, 52, 29) de la

(

assette |1 rigidement fixé au support et le

N

6 a4 la face 43 de la plaque

d"intert 42, la platine 54 de fixation sur

la plague d’interface 42 étant alors aména ée pour pouvolir
fixer le cadre 51 indifféremment dans 17une ou l'autre d’au

moins deux positions dans lesquelles le cadre 51 est oriente
de sorte a pouvoir coulisser le long des colonnes 23

il
i

deux directions perpendiculaires ’une a 1l’autre, pour

de la méme plague d’interface 4Z et
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du méme module 11’ également sur une pince en X, comme

représenté sur les figures 16 et 17.

A 1l'effe!

T

d’atre également compatible avec une pince en
X, la plaque d’interface 42 présente également une ouverture
transversale circulaire 55, formant palier aménagé pour
recevoir 1’axe 13 de basculement du levier 14 supportant
rigidement le bras mobile 8 avec 1’électrode mobile 9 de la
pince en X, comme représenté sur la figure 16. Sur cette
figure 16, une plaque de renforcement 56 est fixée de facon
rigide entre l'extrémité de 1’axe d’articulation 13 et le
corps 5 de l'actlonneur 4 de soudage, monté pivotant par son
corps 5 sur la platine 45p sur la face 44 de la plaque
d’ interface 42. Comme dans les exenmples précédents de pinces
en X, la tige 7 de l’actionneur 4 de soudage est egalement
montée pivotante par son extrémité extérieure au corps 5
dans une chape supérieure du levier 14 ainsi basculé avec le

bras mobile 8 par 17actionneur 4 autour de 1"axe 13.

fonctions d’éguilibrage, d’accostage

et de détalonnage de cette pince en X, sur l’autre face 43
de la plaque o’ interface 42 est monté le méme module

pince en ¢ des figures 14 et 15,

le vecteur n normal au plan d’assemblage des tdles a souder

est orienté sensiblement verticalement, et non plus
sensiblement horizontalement comme sur la pince en C des

figures 14 et 15, ce module indépendant 117 est fixé sur la

6]

platine de wmontage 54 sur cette face 43 de la plaque
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d’interface 42 de sorte que les colonnes 23 de la cassette
de guidage 11’a et 1’actionneur 11'b sont orientés
sensiblement verticalement, ce qui est alsément permis par
le vissage des qguatre boulons au travers des orifices 57
dans les colonnes 23 pour la fixation du sous-ensemble
rigide (23, 52, 29 de la cassette de guidage 117a, la
platine de montage 54 etant aménagé en conséquence,

d’alésages taraudés.

Ainsi, le module 117, qui fonctionne dans les mémes
conditions ot de la méme maniére que sur la pince en C des
figures 14 et 15, procure encore un degré de liberté en
1

translation perpendiculairement au plan de 1’assemblage des

tdles & soudsar.

Le mcdule 117 d’équilibrage, d’accostage et de

détalonnage est donc apte a se monter sur la face 43 de la
plaque d’interface 42 dans 1l'une ou 1"autre de guatre

positions autorisant des déplacements en translation

sensiblement paralleles a 1'une ou fautre de deux
directions sensiblement perpendiculaires entre elles, dans
le plan de la 43, deux positions opposées l'une a

17autre correspondant a ia cdirection sensiblement
pour une pince en C comme sur les figures 14 et

25 positions opposées correspondant a la

-nt  verticale pour la pince en X des

figures 16 et 17. 8i les ns d’action du module

d’ équilibrage deoivent étre 1’une sur 1'autre, en

passant d’une pince en C a une pince en X, et inversement,

solient perpendiculaires 1'une a

sans  gue ces

fixation du cadre rigide 51 sur la

)

17autre, les
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platine 54 de la plague d’interface 42 doivent étre aménages

en COY‘LSGQUEH(‘,\,

Dans les différentes réalisations de pinces en X et en
C selon 1’invention, on constate que le fait de déporter les
fonctions dféquilibrage, d’accostage et de détalonnage a
1’extérieur de l'ensemble constitué par le sous-ensemble
mobile de la pince proprement dite et son bati permet
d’avoir un olus grand nombre de composants et sous-ensembles
communs aux deuz types de pinces, tout en reédulsant le

¥
nombre d’éléments mobiles sur la pince proprement dite.

Il er également que 1l’invention permet de
procure les fonctions d’équilibrage, accostage et

o

détalonnage sous 1 forme d’un module indépendant et

optionnel, sans surcoGt sur la pince de base, de type en C
ou en X, ce qui est un avantage particulierement interessant

dans le «cas d’applications n’imposant pas la fonction

d’équilibrage cela est le cas lorsque le
pcsitionnement est assuré par un robot. Il en résulte aussi
une importante simplification de la pince de base, ainsi

d’ailleurs que du module dféquilibrage, qul peut étre commun

sour toutes les pinces, indépendamment de

¥ ocu en C, du fait de la fixation du

module sur 17une des faces latérales de la pince, de
préférence par l’intermédiaire d’une plaque d’interface, sur
Laquelle 11 su d’orienter la cassette de guidage, et,

d’éguilibrage, de facon a obtenir un
déplacement du bras et de 1’électrode fixes qui soit

sensiblement perpendiculaire au plan d’assemblage des tdles.
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REVENDICATIONS

1. Pince destinée a enserrer des tdles et utilisées en
association avec un bras manipulateur, dit robot et
comprenant

- un bati (10) rigide, 1ié a un support (40), tel
qu’un pied rigide ou ledit robot,
- un sous-ensemble mobile, 1i1é audit bati (10), et
comportant
- un premier bras (3), dit fixe,
- un second bras (8), dit mobile, et
- un actionneur (4), prenant appul sur ledit

bras fixe (3) pour déplacer le bras (8) mobile par rapport

au bras (3) fixe, suivant un premier degré de liberté, en
translation ou rotation, afin de fermer ou d’ouvrir la pince
pour, respectivement, enserrer un assemblage de tdles (1)
entre les bras fixe et mobile (3, 8) ou libérer 1l’assemblage
{1y, et

- un module d’équilibrage (11), introduisant un
degré de liberté supplémentaire, en translation ou rotation,

1it support (40), d'une part, et, d"autre part, un

srcés sur les extrémités (2,

et mobile (3, 8) en position

module

d’équilibrage (11) est déporté a l'extérieur de l’ensemble

2

constitué par ledit sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 92) et

ledit bati (10).

D

g en ce

2 Pince selon la revendication 1, caractérise

{

que ledit module d’éguilibrage (11) est combiné a des moyens

d’accostage (lib), permettant d’amener l7extrémité fixe (2)



10

15

20

25

30

2901164

44
au contact de 1’assemblage de tdles (1), par déplacement
dudit sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) aprés libération

dudit degré de liberté  supplémentaire, suite a un

positionnement ini de la pince ouverte avec un Jjeu
initial entre 1’assemblage de tdles (1) et 1l’extrémité fixe

(2).

3. Pince selon l’une quelconque des revendications 1 et
2, caractérisée en ce que ledit module d’équilibrage (11)
est combiné a des moyens de détalonnage (1llb) permettant de
ramener et maintenir le sous-ensemble mcbile (2, 3, 4, 8, 9)

“férence, en butée par rapport audit support

0]

en position de r

(40) .

4, Pince selon 1'une quelconque des revendications 1 a
3, caractérisée en ce que ledit module d’éqguilibrage (11)

est monté en interface entre deux parties (38, 39) dudit

une premiére partie (38) est solidaire

dudit bati (10} et/ou du sous-ensemble mobile (2, 3, 4, B8,

W
~
®
t
ft
j$)
67

seconda partie (39) constitue le reste du support

ire du reste du support (40).

. Pince se.on Lconque des
, caractériseée en ce que ledit module
est monté en support

6. Pince selon la revendication 5, caractérisée en ce
que ledit module d’&quilibrage (11) se fixe sur un flanc du
pati (10) supportant le sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9)

et/ou du corps (%) de 1'actionneur du sous-ensemble mobile.
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7. Pince selon 1'une quelconque des revendications 1 a
6, caractérisée en ce que ledit module d’équilibrage (11)
autorise des déplacements en translation ou en rotation du
sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) et de son bati (10) par
rapport au support (40).

8. Pince selon 1l’une quelconque des revendications 1 a
7, caractérisée en ce que le module d’équilibrage (11)
comprend :

- au moins une cassette de guidage (1la) du
mouvement relatif, selon le degré de liberté supplémentaire,
entre le sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) avec son bati
(10) et le support (40),

- au moins deux moyens élastiques (25 ; 27a, 27b)
d’équilibrage sollicitant de maniére antagoniste au moins un
organe (24, 28) qgui est guidé dans ladite cassette de

guidage (lla) ou solidaire en déplacement de ladite cassette
(11la), et

~ au moins un actionneur (llb) d'accostage, de
détalonnage et de blocage et maintien du sous-ensemble
mobile (2, 3, 4, 3, 9) en position détalonnée.
des revendications

9. Pince selo lconqgque

d’éguilibrage (11) est

8§, caractérisée

mis en place sur e en C, a4 mouvement
sorte que les déplacements en translation autorisés par
ledit  module (11) sont sensiblement  paralleéeles aux
déplacements du Dbras mobile (83, et  donc sensiblement

perpendiculaires au plan d’assemblage des toles (1).
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10. Pince selon 1’une quelcongue des revendications 1 a
8, caractérisée en ce que le module d’équilibrage (11) est
mis en place sur une pince de type en X, a mouvement de
rotation du bras mobile (8) par rapport au bras fixe (3), de
sorte que les déplacements en translation autorisés par
ledit module (11) sont sensiblement perpendiculaires au plan
d’ assemblage des tdéles (1), et donc sensiblement paralleles
4 la direction des deux électrodes (2, 9) bout a bout en

position de fermeture de la pince.

11. Pince selon 1l'une quelconque des revendications 1 a
10, caractérisée en ce que le module d’équilibrage (11') est
monté sur une premiére face (43) d'une plaque d’interface
(42) qui est tourncée vers un organe (38, 39) solidaire du
support (40) et sur lequel le module (117) prend appul pour
déplacer ladite plaque d’interface {42), qui est solidaire

par sa seconde face (44) du bati (10) et/ou du sous-ensemble

mobile (2, 3, 4, 8, 9.

gque le mod

ladite premiére fa

dans 17une ou

des

U L'autre dfau moins deux directions

rnclinées entre elles, et de préférence sensiblement

t
t

perpendi entre elles, dans le plan de ladite

premiére face (43), selon que la pince est du type en C, ou

en X respec

S0

a déplacements en translation ou en

rotation du bras mobl (8) par rapport au bras fixe (3).
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13. Pince s

{

lon l’une quelconque des revendications 11
et 12, caractérisée en ce que ladite seconde face (44) de la
plaque d’interface (42) est équipée de moyens de fixation

rigide (46 ; 45a) du bras fixe (3) et de l"actionneur (4) du

sous-ensemple mobile (2, 3, 4, 8, 9).

14. Pince selon 1l’une quelconque des revendication 1 a
13, caractérisée en ce que l’outil est une pince a souder
par résistance et que les extrémités (2, 9) respectivement
des bras fixe et mobile (3, 8) sont des électrodes de

soudadge.

15. Pince ss

la revendicationld, caractérisée en ce

a

[ON

qu’un transformateur (41) de soudage est intégr

du

s

1’ ensemble du sous-ensemble mobile (2, 3, 4, 8, 9) e
bati (10), et est solidaire du pati (10) et/ou du bras

fize (3).

(_,r
I
@]
o
oS
6]

16. Pince selon la revendication 15 telle que rat

a4 1’une guelconque des revendications 11 a 13, caractérisée

(41) de soudage est fixé

irte seconde face (44) de la plague

17. Pince selon l7une quelconque des revendications 11
A 13 et 16, caractérisée en ce que ladite plague d’interface
(42) est percée d’une ouverture de passage (55) aménagee

pour la d’un axe (13) d’articulaticn du bras

mobile (8) en  rotation, de préférence ledit axe (13)

d’articulation se montant également dans une plague de
renforcement (56) fixée rigidement entre ledit axe (13}
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d’articulation et 1’actionneur (4) de soudage, sur une pince

de type en X.

18. Pince selon 1’une des revendications 16 et 17,
telle que rattachée a la revendication 13, caractérisée en
ce que deux conducteurs électriques (48, 49) sont fixés sur
la sortie (47) du transformateur (41) de soudage et destinés

chacun & l'alimentation électrique de 1’un respectivement

Q.
p -

des deux bras mobile (8) et fixe (3) sous-ensemble mobile
(2, 3, 4, 8, 9), le conducteur (48) destiné au bras fixe (3)
s’ étendant de la sortie (47) du transformateur (41) a un
manchon {46) de serrage, fixé en saillle sur la seconde face
la plaque d’interface (42), pour la fixation rigide

du bras fixe (3) & ladite plaque d’interface (42).
19. Pince selon 1'une quelconque des revendications 11,
13 et 16 a 18, telle que rattachée a la revendication 8,

ce que la cassette de guidage (1l'a)

cadre rigide rectangulaire (51), traversé
deux cotés opposés, de préférence les grands
colonnes de guidage (23) fixeées de facgon
adite plague d’interface (42) aespacées et

en translation a4 leurs extrémités sur

du cadre (51), au moins une barrette
solidaire des colonnes (22

méme & la tige (29; d’un actionneur linéaire (l1'Db)

[oN
¢
o+
!
ie]
®

vérin, parall aux  colonnes  (23) et s’étendant entre
elles, et dont le cylindre (27) est fixé au cadre (51) de la
cassette (117}, le cadre (51) étant fixé de fagon directe ou

au moyen df

un  support intermédiaire rigide au bras
manipulateur ou & un pied rigide , cu inversement, le cadre

(51) étant fixe rigidement a la premiere face (43) de la
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plaque d’interface (¢

(S

No

2) et le sous-ensemble rigide constitué
par les colonnes (23) et la ou les barrettes (52) est fixé
de facon directe ou au moyen d’un support intermédiaire
rigide au bras manipulateur ou a un pied rigide, de sorte
que 1’actionneur (11’b) est apte a commander 1"accostage et
le détalonnage, au moins une colonne (23) de guidage étant
entourée de deux ressorts hélicoidaux antagonistes prenant
chacun appui par une extrémité sur le cadre(5l) et par
17 autre extrémitée sur 1’une au moins des barrettes (52), du
coté opposé a l1l'autre ressort, ou ledit actionneur (11'Db)
étant pneumatigue a deux chambres de gaz sous pression de
part et d’autre d’un piston relié rigidement par la tige

(29) a l'une au moins des barrettes (52), afin de réaliser

les deux moyens élastiques antagonistes d’équilibrage.
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