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@ Dispositif 8 mouvements programmables adaptable sur divers postes de travail.

@ Dispositif mécanique automatisé installé soit en poste
autonome sur upe console mobile, soit sur machines-outils
traditionnelles permettant de réaliser des opérations d'usinage
ou de fagonnage.

L'invention concerne un dispositif & mouvements program-
mables par calculateur & commande numérique ou par micro-
ordinateur, permettant d'étre installé aisément & un poste de
travail.

Les mouvements de translation de deux chariots 2 et 3
transmis 3 une piéce ou & un outil fixé sur le chariot 3 permet

de décrire un circuit simple ou complexe automatiquement ou-

manuellement.

Deux moteurs 7 et 10 équipés de codeurs 8 et 11 ainsi que
de dynamo-tachymétrique 32 et 33 permettent respectivement
de donner la rotation aux vis & billes 4 et 5, de controler &
tout moment la position des chariots 2 et 3 ainsi que les
vitesses de déplacement de ceux-ci.

Un b&ti 1 rigide recoit les chariots 2 et 3 pour- leur
permettre de se déplacer selon deux directions X et Y. ortho-
gonales. ,

Le dispositif selon linvention est particulierement destiné,
de par son adaptabilité aisée sur une machine-outil tradition-
nelle, & apporter les mouvements programmables nécessaires
pour réaliser un circuit d'usinage ad hoc, en laboratoire, en
atelier d'entreprise. )

Il est recommandé notamment en formation a la program-
mation et la réalisation de prototypes.
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Dispositif & mouvements programmables adaptable sur divers

postes de travail.

~

La présente invention concerne un dispositif & mouvements
programmables, permettant une adaptabilité aisée sur divers
poste de travail dans un atelier mécanique ou laboratoire.

I1 permet de faire évoluer une piéce ou un outil suivant
une trajectoire définie et répétitive par l'intermédiaire de :

a - une intervention manuelle

b - un programme numérique
lt'opération, habituellement réalisée sur une machine- outll
traditionnelle, n'appartient qu'a un seul type de travall.

Par exemple sur un tour classique, sﬁr lequel les mouve-
ments donnés a 1'outil sont indépendants.

Seules des opérations de tournage peuvent-&tre réalisées.

Par exemple sur une pergeuse,rsur laguelle aucun mouvement
de translation donnée & la piéce n'est prévu.

Seules des opérations de pergage sont possibles sur ce
type de machine-outil.

Par exemple sur une fraiseuse traditionnelle sur laquelle
les mouvements de translation donnée & la piéce ou & l'outil
sont indépendants. '

Seules des opérations de fraisage peuvent gtre réalisées
sur ce type de machine-outil.

Le dispositif selon 1'invention présente 1l'avantage d'&tre
installé rapidement par l'intermédiaire d'une piéce d'adapta-
tion sur diverses machines-outils trac_:litionnelles, en
particulier sur le banc d'un tour.

Le poste de travail est alors équipé d'un matériel de haute
technicité.

I1 permet d'obtenir par l'intermédiaire de trajectoires
définies, un circuit d'usinage de formes géométriques simples
ou complexes.

Avec une machine-outil traditionnelle ne possedant pas de
mouvements combinés, il est impossible d'obtenir un circuit
d'usinage équivalent, sans &tre équipé du dispositif selon
l'invention.

En outre, ce dispositif ayant la possibilité d'étre
mobile, présente également l'avantage d'€tre utilisé & un poste
de travail ‘autonome.

-Une potence @ ’ solidaire & une console reposant
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sur des roues pivotantes , permet de fixer par exemple
un laser permettant le découpage ou la soudure de piéces.

Egalement, sur cette console ,€!> , est fixé un support
maintenant en position deux glissiéres @ facilitant la
‘mise en place du dispositif selon l'invention, sur une machi-
ne-outil traditionnelle. o

L'armoire~pupitre,<:> mobile par 1'intermédiaire de qua-
tre roues comportant le calculateur est reliée par des
c8bles de raccordements blindés au dispositif 4 mouvements
progfammables. 7

La géometrie et les caraétéristiques.mécaniques gque posssé-

de le dispositif selon l'inventioh, permet de conférer une
bonne résistance aux vibrations et efforts de coupe dans le
cas d'usinage par enlévement de matiére ou d'opérations de
poingonnage ou de rivetage.
Dans le cas, de la réalisation de prototypes ou de petites
et moyennes séries dans le domaine de la micromécanique, le
dispositif selon 1l'invention permet d'obtenir le fagonnage
programmé ou non impossible 4 réaliser auparavant.

Pour l'investissement d'un seul appareil piloté par cal—r'
culateur & commande numérique ou par micro-ordinateur, un
lycée ou une entreprise aura la possibilité d'équiper des pos-
tes de travail en fonction dés besoins et de la fabrication du
moment.

Ainsi seront atteints, les résultats concernant 1l'exécu-
tion d'opérations de fagonnage diverses.

L'amélioration de la qualité et la rapidité de la fabri-
cation favorisera la formation en lycée et la compétitivité de
l'entreprise.

Le dispositif selon l'invention—figure 1 comporte un bati

(:)en fonte grise, moulé au sable éomportant en relief un pic-
togramme représentant le repérage des axes par trois doigts
de la main droite. . ’

Sur ce bati (:) reposent deux éléments également en fonte
grise, ayant la possibilité de se déplacer en translation.

Ces deux éléments sont appelés respectivement : chariot
inférieur <:> et chariot supérieur .

Le chariot inférieur est mobile selon le bati <:) sous

l'action d'une vis & billes <:) entrainée en rotation par le

moteur (:) fixé sur la bride (:) .
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Cette mobilité est considérée comme translation reétiligne
assurée par un systéme de guidage constitué de deux rails 12
et quatre patins & circulation de billes .

Ce systéme de guidage de par sa conception permet d'élimi-

5 ner le jeu radial. }

Le chariot supérieur (:) est mobile selon le chariot infé-
rieur (:) sous l'action d'une vis & billes (:) entrainée en
rotation par le moteur fixé sur la bride @ .

Cette mobilité est considérée comme translaticn rectiligﬁe

10 assurée par un systéme de guidage constitué de deux rails (:)
et quatre patins & circulation de billes (:) i

Ce systéme de guidage derpar sa conception permet d'élimi-
ner le jeu radial.

Les deux mouvements de translation des chariots supérieur

15 <:> et inférieur (:) sont perpendiculaires entre-eux, de course
respective 250 mm et 300 mm.

. Le déplacement en translation de chacun de ces deux cha-
riots @ et @ est contrdlé par deux codeurs angulaires
et . )

20 Ces codeurs angulaires et @ sont fixés respective-
ment sur les moteurs & courant continu (:) et (:) équipés de
dynamo—tachyhétriqug. .

De par le rapport du pas de vis éibilles (:) et (:) et le
nombre de résolutions de chacun des codeurs angulaires et

25 (:D la précision de déplacement de chacun des chariots (:) et

(:) est de l'ordre de 5 microns, ce qui permet d'obtenir des
cotes d'usinage de grande précision.

Les deux vis & billes (:) et (:) de par leur conception
permettent 1'élimihation du jeu axial dans le systéme vis-écrou,.

30 . Des capteurs et @ assurent les fins de course du

chariot inférieur (:) . ' ,

Ils sont fixés solidairement au bati (:) .

Des capteurs et @ assurent les fins de course du
chariot supérieur (:) . '

35 Des soufflets de protection fixés sur le batil @ et
sur le chariot supérieur @ protégent les vis & billes @
et @ ainsi que les systémes de guidage @ et @ @

Le chariot supérieur posséde des rainures en Té, per-
mettant de fixer soit la piéce & fagonner, soit un porte-outil

40 conportant un ou plusieurs outils.
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Ce porte-outil, possédant plusieurs mouvements, peut éga-
lement &tre programmé.

Par ce fait le temps d'exécution des opérations peut étre
réduit d'une fagon sensible. . '

Le dispositif selon l'invention permet de donner au cha-
riot supérieur (:) une course utile de 250 mm et au chariot
inférieur une course utile de 300 mm. ’

Un calculateur a commande numérique permet de gérer les

informations des capteurs - @ . @ . ainsi que des codeurs
angulaires et @ -

Le programme établi.au préalable définit l'ordre des ip—
formations a transmettre aux moteurs @ et

L'association des mouveménts rectilignes, appelés X pour.
le plus grand et Y pour le plus petit, permet d'obtenir une
trajectoire ou circuit d'usinage soit en mode paraxial ou con-
tournage. )

Dans le but de faciliter le déplacement et l’utlllsatlon
du dispositif selon l'invention, une console métallique (:)
reposant sur quatre roues pivotantes permet de recevoir
ce dispositif et également un laser fixé sur une poternce (:),a

Dans le cas ou il faut installer le dispositif selon l‘in-
vention sur une machine-outil, un systéme de glissiéres (:)
permet de faciliter la manoéuvre.

Dans le cas ou le dispositif selon 1'invention doit etre
installé sur un tour, une piéce d'adaptation (:) permet sa

mise et maintien en position par rapport & l'axe de la broche

du tour.
Solidaire & la console mais pouvant se désolidariser,
une armoire-pupitre équipée d'un siége réglable per-

met de consulter et d'intervenir sur le clavier dépendant du
calculateur & commande numérique. )

Cette armoire-pupitre (:)l contient tous les éléments élec-
triques nécessaires & 1'alimentation et 4 la puissance ainsi
que le cadran et le clavier. .

Les formes et dimensions de.l'armoiré—pupitre (:) , la
console @ et le siége sont approbr‘iées pour former un
ensemble conforme aux régles en Vigueur sur l'ergonomie au
poste de travail.

I1 faut toutefois préciser que le pilotage du dlsp051t1f

selon 1l'invention, peut &tre obtenu par micro-ordinateur.
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Dans ce cas les moteurs @ et les codeurs angulaires
@ seront remplacés par deux moteurs pas a pas.

Cette formule de pilotage par micro-ordinateur offre 1'a-
vantage d'etre moins onéreuse, mais présente moins de diver-
sités de fonctlons par rapport au pilotage par calculateur a
commande numérique.

L'avantage essentiel du dispositif selon l'invention est
son adaptatioh aisée et rapide 4 un poste de travail dans un
atelier ou un laboratoire. '

-Les postes de travall concernés sont :

Fraisage, Tournage, Percage, Découpage laser, Qoudage la-

ser, Poingonnage, Rivetage.

C'est l'assurance d'une grénde souplesse d'utilisation au
moment précis d'une étude ou d'une fabrication en lycée ou en
entreprise.

La figure 1 représente 1l'censemble dn dispositif selon
l'invention. '

La figure 2 représente le dispositif installé sur la con-
sole mobile solidaire & l'armoire-pupitre @ .

La figure 3 représente le systéme de glissiéres <:> sur
le support ' permettant 1l'installation du dispositif selon
l1tinvention sur une machine-outil fraditionnelle.

La figure 4 représente la piéce d'adaptation permet—
tant la mise et maintien en position du dispositif selon 1'in-
vention sur le banc d'un tour. '

La figure 5 représente le dispositif installé sur une ma-

chine-outil '"Perceuse'.
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Revendications :

Dispositif & mouvements programmablcs adaptable sur divers poste de
travail, eongu pour réaliser des opvérations d'usinage ou de fagornage,
eomportant un bdti rigide, de dimensions et f‘omes appropriées

pour étre installé sur une machine-outil traditionnélle par exemple :
Fraiseuse, Perceuse, Tour, Poingonneuse, Soudeuse Argonare, Riveteuse ;
caractérisé_en ce que ledit bdti permet de recevoir un chariot
inférieu guidé en translation appelée X, par l'intermédiaire d'un
systéme de guidage sans jeu rodial, composé de deux rails @ goli-
datre du b&ti @et de quatres patins- d billes solidaires du
chariot inférieur - :
Dispositif selon la revendication 1 caractérisé em ce que ledit chariot
@est mobile par l'intermédiaire d'un systéme vis-écrou & billes
sans jeu axial, la vis est solidaire du bdti '
Dispositif selen la revendicdation 2, caractérisé en ce que ledit chariot
inférieur a sa course en X 1imité rar l'intermédiaire de deux cap-
teurs . et @ solidaire du bam@ )
Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce que ladite vis 4
billes. peut tourner par l'intermédiaire d'un moteur d courant
continu@ équipé d'un codeur angulaire et d'une dynamo~-tachymétri-

que, le tout fizé sur la bride .

Dispositif selon la revendication 4, caraztérisé en ce que ledit moteur
@ équivé d'un codeur et d'une dynamo-tachymétrique est com-
mandé numériquement par wn caleulateur.

Dispositif selon les revendicaiions 1 et 2, caractérisé en ce que ledit
bati @est équipé d'un soufflet de protection en accordéon fixé
& une extrémité au bati @et 4 U'autre extrémité au chariot infé-
rieur . )

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que le chariot

inférieur permet de recevoir un chariot supérieur guidé en translation

appelée Y, perpendiculaire & X, par l'“ntermédiaire d'un systéme de guidage
sans jeu radial, composé de deux roile solidaires du chariot in-

férieur et de quatre patins d billes @ golidaires du chrariot

supérieur .

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en ce que ledit chariot
supérieur est mobilz par l'intermédiaire d'un systéme vis-Zcrou a
billes sans jeu axial, la vis est solidaire du chariot inférieur .
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9) Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en ce que ledit
shariot supérieur @a sa course en Y limitde par l'intermédiaire de
deux capteurs ‘ et @ golidaires du chariot inférieur

10) Dispogitif gelon la revendication 8, caractérisé:zenzee que Zadzte vig
d billes peut tourmer par l'intermédiaive d'un moteur & courant
eontinu équipé d'un codeur angulaire et d'une dynamo-tachy-
méteique (33) le tout fizé eur la bmlc!e@. ’

11) Dispoeitif Belon la revendication 10, caractérisé en ce que ledit moteur
équipé d'un codeur @ et d'une dynamo-tachymétrique @ est
commandé numériquement par un calculateur.

12) Dispositif selon les revendications 7 et 8, caractérisé en ce que
ledit chariot inférieur @est équipé d'un_soufflet en accordéon

. Flxé & une extrémité au chariot supérieur . '

13) Dispositif selon la vevendication 12, caractérisé en ce que ledit chariot
supérieur posséde des rainures en Té, permettant de fimer 2ott la '
piéce & usiner ou le porte—outil dans le cas ou le dispositif est
installé sur le bane d'un tour par l'intermédiaire de la piéce
d'adaptation .

14) Dispositif selon les revendications 1 et 13, caractérisé en ce que ledit

. dispositif a mouvements programmables est installé sur une console
métallique @ mobile var 1'intermédiaire de quatre roues pivotantes .

16) Dispositif selon la revendication 15, caractérisé en ce que ladite
eonsole @ est munie d'un systéme 4 glissiéres @ sur lequel
est fixé le dispositif selom l'inveniion.

17) Dispositif selon la revendication .15, caractérisé en ce que ladite
eonsole @ est équipée d'une potenée @ .

18) Dispositif selon les revendications 1 et 16, caractérisé enm ce que ledit
dispositif d.mauvements. programmables fizé sur la comsole @ est com-

.

mandé par le calculateur & commande numérique installé sur 1'armoire
pupitre mobile Q équipée de quatre roues pivotantes @ ainst qu'un
siége réglable @ . '

19) Dispositif selon la revendication 18, caractirisé en ce que ladite
armoire-pupitre renferme 1'appareillage électronique de pwissance

et d'alimentation électrique.
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20) Dispositif selon lesrevendications 15, 16, 18, 19, earactérisé en ce
que ledit dispositif d mouvements programmables et L'armoire-pupiire
sont relids par un faisceau de ‘edbles blindés et que 1'armoire—
pupitre peut étre rendue solidaire ou indépendante de la console

5 21) Dispositif selon les revendications § et 11,” carggtérisé en ce que
lesdits moteurs et m dquipés _de codeurs - 9 et @ ainst que
de dynamos-tachymétriques et peuvent &tre remplacés par des

moteurs pas 4 pas, pilotés par micro-ordinateur.
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Fig 2
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Fig 5



