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PRESENTATION ROBOT MANIPULATEUR : PHASES DE FONCTIONNEMENT :

e Commande de serrage galet : Cetle opération consiste a4 déplacer les galets de maniére a venir serrer ou
L& &bt ioul de fil a & desserrer le fil (Fig. 2 et 3).
e robot manipu 2 o "
ipulateur de fil a été congu pour permettre BoailionTesmie: BeTgh galel R e

la préhension du fil en sortie couronne sur le dévidair,
. la translation et 'engagement du fil dans la machine a rétreindre,
- L'engagement du fil dans la dresseuse de bout,
- Le dégagement et la translation du fil dans I'axe du pré-dresseur,
- l'introduction du fil dans le pré-dresseur,

DESCRIPTION DE L'INSTALLATION : (Fig. 1)

MODE OPERATOIRE DE FONCTIONNEMENT :

Les commandes des mouvements sont réalisées a partir d'un pupitre, équipé de boutons & pression
maintenue. Les positionnements sont assurés par des détecteurs.

» Commande de rotation des galets :
Une fois le fil serré on peut le faire
avancer ou reculer en commandant la
rotation des galets (Fig. 4).

« Commande de hauteur de table : Elle permet la montée
ou la descente des galets de maniére a ce que le fil arrive en
face de |'entree de la machine a rétreindre, du pré-dresseur,
ou encore en position de |a prise de fil (Fig. 5 et 6).

Zone d’engagement

du fil

Fig. 1
1 : Robot manipulateur
2 : Machine a rétreindre v
3 : Dresseur de bouts
4 : Pre dresseur . 1
& : Chéassis de guidage n H

: = Fig.6

¢« Commande de transfert de chariot : Cette commande permet la translation du chariot de
maniére a le placer en face de la machine 4 retreindre ou du pré dresseur.
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NOMENCLATURE RU ROBOT MANIPULATEUR 75 ROUE POUR CHAINE DOUBLE 30 DENTS PAS :19,05 SEDIS
74 PLAQUE SUPPORT PIGNON INFERIEUR
73 RONDELLE
72 | AXE PIGNON LIBRE
163 | COUSSINET C40-50x40 2 | METAFRAM 71 PLAQUE SUPPORT PIGNON SUPERIEUR
162 | RAIL TS11 LG:800 1 | STAUFF 70 SUPPORT CHARIOT
161 [ PATIN 4 | GUDEL 69 | CHAINE REF:08 B-2 LG:1638 (129 MAILLONS) SEDIS
160 | ECROU BRONZE REF: BFM 32x6 1 | NAUDER 68 | ATTACHE RAPIDE REF:AR 12 B2 R SEDIS
159 | VIS TRAPEZOIDALE REF: TR32x6 RPTS L:777 1 | NAUDER 67 ATTACHE RAPIDE REF:AR 08 B2 R SEDIS
158 | CHAINE REF:08 B-2 LG:749,3 (53 MAILLONS) 2 | SEDIS 66 MOTEUR REF:4P LS 90 L FCR (IP55) 1,5 Kw (B3) 400 V-50Hz IP55 LERQOY SOMER
157 | ROULEMENT A BILLES REF: 61907-2RS 1__| SKF (serre sur 40) 65 MOTOREDUCTEUR REF:Cb3133 B5 V1 38.8 MI/4P - 1500 tr/mn LS80L 0.75 kW 400 V - 50Hz FCRJ02 10 N.m LEROY SOMER
156 | BUTEE A BILLES REF: 1208 1__| SKF 64 MOTOREDUCTEUR REF:Cb3233 B5 BD2 43 MI /4P -1500tr/mn LS80L 0.75 kW 400 V-50Hz FCRJ02 1.5 .m LEROY SOMER
155 | ROULEMENT A ROULEAUX CONIQUES REF: 7207 1 SKF (serré sur 40) 63 MOTEUR REF : MS1 1121 M04  2,2KW - 1500 tr/mn LEROY SOMER
154 | ROULEMENT A BILLES REF:6210-2RS1 8 | SKF 61 CALE DE REGLAGE
153 | CAPTEUR DE FORCE REF:ZF5T 1 | SCAIME 60 RONDELLE BRONZE
152 | RONDELLE RESSORT 40x20x2,25 40 50 | CALE CHAINE PORTE-CABLE
151 | GOUPILLE CYL. #10x30 8 58 | ECROU
150 | ECROU H M24 10 57 ENTRETOISE
149 | ECROU H M10 4 56 CAPOT FIXE
148 | ECROU H M8 1 55 CAPOT MOBILE
145 | RONDELLE 24 — 35 — 11 1 54 1/2 JUPE
140 | RONDELLE L12 26 53 SUPPORT CHAINE PORTE-CABLE
139 | VIS CHc M18x60 2 52 SUPPORT CAPOT MOBILE
138 | VIS CHe M12x50 4 51 SUPPORT CAPOT FIXE
137 | VIS CHc M12x45 24 50 SUPPORT DETECTEUR
136 | VIS CHc M12x40 12 49 TENDEUR
135 | VIS CHc M12x35 15 48 SUPPORT COFFRET
134 | VIS CHc M12x30 16 47 PIGNON 15 DENTS SEDIS
133 | VIS CHc M12x25 2 46 RONDELLE
132 | VIS CHc M10x70 6 45 | AXE D'ARTICULATION CAPTEUR SERRAGE glissant dans 44 et 42
131 | VIS CHc M10x35 8 44 SUPPORT CAPTEUR
130 | VIS CHc M10x30 12 43 GLISSIERE BRONZE
129 | VIS CHc M10x25 16 42 GUIDE SERRAGE

128 | VIS CHc M10x20 41 ECROU BRONZE SERRAGE

127 | VIS CHc M8x80 40 AXE FILETE M30X81, p=3.5

126 | VIS CHc M8x70 39 COUVERCLE BOITIER DE SERRAGE

8
8
2
125 | VIS CHc M8x65 : 38 PIGNON 25 DENTS
8

ZAAAAM_\..l.._x..n...xl\'.lI\JI\JI\)I\)Al\)MI\}L.&LJ&J&MMLQMMA—LM_‘_L_\_\_;_LAAAAMM,|:._L_x_x_\_LMMAAAAM&ANAA]\)A.AQ]MNJAMLAN

SEDIS
124 | VIS CHc M8x35 37 RONDELLE
123 | VIS CHc MB8x30 36 COUVERCLE BOITIER DE SERRAGE
122 | VIS CHc M8x25 16 35 BOITIER DE SERRAGE
121 | VIS CHc M8x20 58 34 SUPPORT ROULEAUX MOBILE
120 | VIS CHc M8x16 34 33 DRAPEAU MONTE ET BAISSE
112 | VIS FHc M6x12 13 32 GLISSIERE BRONZE
110 | CLAVETTE PARALELLE 8x7x48 1 31 SUPPORT DETECTEUR
109 | CLAVETTE PARALELLE 8x7x33 1 30 DRAPEAU OUVERTURE GALET
108 | CLAVETTE PARALELLE 6x6x30 1 29 PLAQUETTE D'ARRET
107 | TIGE FILETE M20x350 10 28 AXE ARTICULATION SERRAGE
106 | CORNIERE GENIE CIVIL 1 27 SUPPORT ROULEAUX MOBILES
105 | CAME LONGUE 1 26 AXE RONDELLE ELASTIQUE
104 | CAME LONGUE 1 25 GUIDE GALET REGLABLE
103 | SUPPORT DETECTEUR & 24 PLAQUE DE FERMETURE GALET REGLABLE
102 | SUPPORT DETECTEUR 1 23 COUVERCLE GALET
101 | DRAPEAU 3 22 ENTRETOISE ROULEMENT
99 CHASSIS 1 29 ENSEMBLE GALET APRES USINAGE
98 COUVERCLE DE SUPPORT CHAINE PORTE-CABLE 1 20 AXE GALET
a7 SUPPORT CHAINE PORTE-CABLE 1 19 GALET MAINTIENT FIL
96 TOLE DE FERMETURE LATERALE 2 18 AXE GALET MAINTIENT FIL
a5 TENDEUR DE CHAINE 2 17 SUPPORT MAINTIENT FIL
93 GUIDE DE CHAINE PORTE-CABLE 1 16 SUPPORT PATIN
92 PLAQUE DE JOINTURE 1 15 RONDELLE
91 PLAQUE A SOUDER 1 14 RONDELLE
90 CHAINE REF:08 B-2 LG:685.8 (54 MAILLONS) 2 | SEDIS 13 PIGNON 25 DENTS SEDIS
89 RAIL EXTERIEUR 3 12 RONDELLE
88 RAIL INTERIEUR 3 11 TENDEUR MOTORISATION GALET
87 TOLE DE FERMETURE INFERIEURE 1 10 SUPPORT ROULEAUX
86 TOLE DE FERMETURE CENTRALE 1 9 RONDELLE
85 TOLE DE FERMETURE EXTERIEURE 1 8 PIGNON 15 DENTS SEDIS
84 TOLE DE FERMETURE INFERIEURE 1 7 RONDELLE
83 TOLE DE FERMETURE CENTRALE 1 6 TENDEUR MONTE ET BAISSE
82 TOLE DE FERMETURE EXTERIEURE 1 5 RONDELLE
81 TENON 2 4 PIGNON 30 DENTS SEDIS
80 ROUE POUR CHAINE DOUBLE 30 DENTS PAS :19,05 1 | SEDIS 3 ENSEMBLE VIS ECROU
79 AXE PIGNON MOTEUR 1 2 MECANO COULISSANT
77 ENTRETOISE 4 1 CHASSIS FIXE
76 | ENTRETOISE 2 REP | DESIGNATION b | FOURNISSEUR
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SCHEMA TECHNOLOGIQUE DU ROBOT MANIPULATEUR DE FIL
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Entrainement par systéme VIS-ECROU

L’effort de traction délivré par un systéme vis écrou est donné par la relation :
F(N)=Cpot/ (TImoy.tg 0 ) dans le cas de frottements négligés
Avec 1, =rayon moyen de la vis (m)

tga=p/(2.m.1m)

p = pas de vis

Cmﬂt= Couple moteur (Nm )

______________________________________________________________________________________



FILOGAMME POUR LE DEMONTAGE DE L'ENSEMBLE GALETS DE SERRAGE CARACTERISTIQUES DIMENSIONNELLES DES VIS NORMALISEES

Hypothése : e chariot mobile est en position ouverte (fig. 3 DT1)
Longueurs | et longueurs filetées x

............................................................ Longueurs |
I . . . - w i
Ensemble galets de serrage {Outillage et/ou action: Observations/Précautions | 9 6 8 10 12 16 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 80 90 100 110120 130 140 150 160 180 200
ROBOT MANIPULATEUR : i 3 12 12 12
133 \Desserrer avec clé 6 pans méles de 10 mm |Ne pas dévisser entiérement i 4 1414
2 ! ! 5 16
» 00 jﬁ'd main E 6 18
1: ; 8 R 2 n 22
»130 1126 pars male de Bmm E 10 26 26 26 26 2626 26 26
:Ai ) E 12 3013030 30 30 30 30 30 30
»24 e : (14) 3¢ 3434 3434 34 30 M EYREY |
; _ ; 16 38 38 38 38 38 38 38 38 38 38 38 38 38
»{25 120 2321 154 22 20 26 152114 la main Annoter le montage rondelles | 20 46 46 46 46 46 46 46 46 46 46 46
—>120 et b il D ; SHIpans creie Téte cylindrique NF EN 1SO 4762
A ever ; La capacite de transmission du couple de serrage estun pey | @ SIX pans creux
—»23 : = ; plus faible que celle des modes d'entrainement hexagonal
] [} ¥
'A la main i UL Carth
21 154 22 s ' Elle présente notamment l'avantage
1 L ' P : i L,
. 'A la presse + extracteur ' . d'une absence d'aretes vives exténeures (secunte, esthe
154 ; ; tigue,..) ;
‘A la maii :r r d'un mode d'entrainement de faible encombrement.
- 1 i
g : :, i S e o T
»20 : M16 3 352 1,5 09 MI2 18 225 10 8 ' e
| Téte fraisée
' M2 38 44 15 13 M6 24 30 14 10 a six pans creux
»152 | M2S 45 55 2 15.M20, 30 38 172 12
: M3 55 55 25 2 M2 3% - 19
M4 7 g4 -3 25 M30 45 - 22
M5 g5 93 4 3 M3e 54 27 -
M& 10 113 5 i M42 B3 - 32
MB 113 158 & 5 M4z 72 - 36
Mi0 16 183 &8 ] = = = < =

EXEMPLE DE DESIGNATION : Vis a téte cylindrique a six pans
creux 150 4762 - Md % | - classe de qualite***.

Ensemble galets de serrage PRESENTATION DU BANC COMBINE

D17



* Une volute & came supporte deux chariots de serrage, chaque chariot est indépendant et se déplace
horizontalement de droite & gauche et de gauche a droite en alternance.

*Chaque chariot est équipé d'un mécanisme de serrage mécanique de la barre

*Quand le chariot 1 serre la barre, le chariot 2 est desserré, et inversement

* Les translations des 2 chariots sont toujours effectuées en opposition

ETAPE 1

Chariot 1 : Serré Chariot 2 ; Desserré

Filiére — PP —— Sens d’avance de la barre

—_—
Chariot 1 Chariot 2

Volute 4 2 cames

Course chariot]

Course chariot?

"

ETAPE 2

Chariot 1 : Desserré Chariot 2 : Serré

Filiére e—— ——] Sens d’avance de la barre

—_—
%w

“x

Volute 4 2 cames

r N

|

Course chariot] Course chariot2

ETAPE 3 ETAPE 1

Chariot 1 : Serré Chariot 2 : Desserré

Filiére
—_— Fl—— Sens d’avance de la barre
_—
s Chariot | Chariot 2
Course chariot] [ ————> Course chariot? Volute 4 2 cames

Schéma cinématique du serrage sur le chariot 1( cette cinématique est la méme sur le chariot 2)

Barre

DT8



Schéma pneumatique des vérins de serrage des deux chariots

Catalogue HY07-1215/UK Roundline Cylinders
Pivat Mountings MNMB Series
1A 2A
- - ~- Y —_ P+ atpoke e Lo
1 a4 y

(%)
—_—

@
I o
®
© 13—
{3
\}

Iy )
©r

- i._s EP Lk — S
P - — + alioke - a2
Type MP3 avec tenon EX '
0Z arriére a bague
T I
—i®
Y 7bars
L P+ stiaks 2

d K e -
= KO+ shicke i -

Type MPS avec tenon
arriére a embout a rotule

Dimensions -~ MP3 and MP5 See also Rod End Dimensions, page 8

. trake
Bore | Rod | MM A I T = - EX i k& s ¢ 1 b
0] Na. o Cx M s | {BSPP) hi2 LT s SR XC & XO
: 2 i =1 ! .
40 5 28 20 78 Glia 12 20 13 4 25 71 97 231
50 ; gz 25 a5 GYa 22 25 14 52 a2 72 111 257
1 36
83 4 o 32 186 Gy 27 32 18 85 40 82 17 289
1 45 ] , '
0 N S 40 130 Gl 35 40 18 82 50 a1 124 332
100 ; 78 50 158 Gi 40 50 20 o5 &3 08 | 182 395
1 70
195 5 o 83 192 Gl 52 83 23 103 71 121 174 428
160 ; 1'1% 80 232 | Giv 68 80 25 135 a0 143 191 506
200 ; :;g 100 285 | GiY, B4 100 a0 185 112 190 294 815
1 140 _
250 5 ot 125 385 | Gi: 102 125 82 223 180 205 200 773
1 180 — 1 . ' +
320 5 e 180 450 | Gt 130 180 a7 270 200 250 358 930
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Vérin Hydraulique ( Suite)

Catalogue HYO7-1215/UK
Accessories

Roundline Cylinders
MMB Series

Codification : plaque sans montages rapportés

Rod Eye with Spherical Bearing — ISO 6982

Rod Eye with Plain Bearing — ISO 6981

nombre de commandes prétes a étre
raccordées en empilage vertical
pour 1 commande (sur demande) =1

pour 2 commandes
pour 3 commandes
pour 4 commandes
pour b commandes
pour B commandes
pour 7 commandes
pour 8 commandes
pour 9 commandes
pour 10 commandes

PLATTE

HSR

06— /

=2
=3
=4
=5
=6
=7
=8
=9
=10

blocs d'embases multiples avee = orifices de mesure,
» circuits de réduction de pression, et
= autres fonctions sur demande.

autres indications en clair

orifices de recepteur latéraux
orifices de récepteur en bas

taraudage gaz selon I1SO 228, partie 1

taraudage métrique 1SO selon DIN 3852, partie 1

taraudage NPT

C=
D=
01=
02=
03=
2% =
K=

série 20 4 29 (20 4 29 : cotes de montage
et de raccordement identiques)

avec taraudage de raccordement agrandi
série 30 4 39 (30 4 39 : cotes de montage
et de raccordement identiques)

06 =

calibre 6

Pour la commande d'un bloc d'embases multiples avec
valves montées, voir ci-dessous.

Coles dencombremant : orifices ce récepteur latéraux “C™ — série 3X (2n mm)

-. 313 bar,avec

taraudageagrandi ¢ 533 (72)

r—— Cmax. — rEN— — C max. -!E'M'—
i ’] X
we / —
i 1 =
LE e
! )
CA !
_ J .
A_W
! 1
| KK
] Lul
be= el b -
Dimensions See also Rod End Dimensions, page 8
Spherical |  Plain CA | CKhe EF |[EM®™ | LE | Nominal
Be)  kx Bearing | Bearing | | AX& | » | Bx | C | Z & 2 | & & | force | Mass
PartNo. | Part No. min % | o4 |eNw | ER |EN™ | LF kN kg
40 | M16¥1.5 145239 | 148729 23 25 17 a7 20 25 20 22 20 0.4
50 |M20x15| | 145240 | 148730 29 30 21 58 65 | 25 32 25 | 27 32 07
63 | M27x2 145241 | 148731 37 8 | 27 | 70 | 80 az 0 | 32 32 50 1.2
80 | M33x2 145242 | 148732 48 &7 32 | ss | o7 40 50 | 40 | 4 80 21
100 | M42x2 145243 | 148733 57 58 | 40 | 108 | 120 | 50 63 50 50 125 44
125 | M48x2 145244 | 148734 | | 84 | 70 52 | 132 | 140 | €3 7 63 | &2 200 76
180 | MB4x3 145245 | 148735 86 90 | e | 8 | 180 | 80 90 80 78 220 | 14.5
200 | MBOX3 148724 | 148737 96 | 110 | 84 | 210 | 210 | 100 | 112 | 100 | o8 500 28
250 | Mi00w2 | | 148728 | 148720 13 | 1358 | 102 | 262 | 260 | 1258 | 160 | 128 | 120 | =00 43
320 | M125x4 148727 | 148740 126 | 185 | 130 | 326 | 310 | 160 | 250 | 180 | 150 | 1250 | &0
Bloc Foré
¢ 3 RF 48107/04.06 va
Blocs d‘embases multiples remplace 10.05

type HSR 06

calibra 6
sefies 2X; 3X
pression de servica maximaie 215 bar

dn GD G0 A1) (S (e LT (1) (3D

(32 (3D &L

8 G (80 (3D

@@ @ B 53 U @

GISHE I REDRITIRETS
5) B (B) (45) (553
FL3 Q \) (S8

Ce Cady (30D
e (5 OB (s OB

(B Y

iz

= vourexemple

#

de commande, nage 2

S i . e
S, % e E%ﬁﬁ]@% 4
SEHESES — ae e e S
—] , = | ]
:—‘)\\ 1 Cetle cote des diffé-
& = TENIS BMpEgEs var
i tizau £st fonction co
leur equpnment en
SR 06-30.C [—120 o vies,
BISR 06-3K0..C [—t3 o 2 parcages ae ke
SHSR 06-3X1.C 20 tion pour ie bice
SHSR 063X 255 dembases mufipies
GHSR 63000 |- 3 3 éectrozimant,a*
THSR 06-201..C 385 = 4 dectrozmant b
BHSR 06-300..0 |=- e 5§  Four dilectives rola:
GHSR Oi-300L.L |~ . : treos au valves 89
1045R 06-230..€ 360 - paque sandwich,
weir page 2,
= 555 § Lacote()estionc-
fion de a longucur
— % ' 068 5 o tavavetisde,
-— R
T Yo 4
5 _,r'l' !
L
87 fi / &7
T 3xMenas T | 8. =
T8 LI 4 4—F LT
Bl 1= ml f ! IBERE: = L
| - =
u{ 102 -5 ;‘1 { = 3 ,»vgﬂ
41 505, 59,5 505 59.5 50,5, 595 505 595, 50,5
A1 A2 A3 4 AS JAB A7 A8 JAS AT
In [ B1 4§2 _l§3 _Pd- _|__B§ ABs _&5? _|§3 B3 _E10
' ; | i | i | e | i | e | s | e |
e
taranetag 7 dage gar selen 1S0 998, taraedags métnges 150 tarmddage MBET
pertie 1 selon DIM 3852 partie 1
orifiea ALAD;B1. 81 | M, P2 F4 T2 | Adae0:B4 B0 | P, D2 T4.72 | ArA10;B1.890 | M, PLT1 T2
© taraudage G 12 G¥a M22315 2722 172~ NPT Fr4-NFT
prof.taraudage 14 1€ 14 1% 23 23
© lamage 3 42 34 42 - -
prof lamage 1 1 1 1 - -
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1A Vérin Pince Enfilage

3A Vérin serrage Galets Pré dresseurs 2A Vérin avance Filiére
1 l '
I |
12G 12
A 2 112G 112G 172G 5 1426
i._ — T e R [ e St o = [—— _I I.._ ————————————————— —r—— . |
. R U B I . | | !
ITp s AT Tzl i |
3V3! E‘I g 3v4 'T p i V4 '1 J0  2Vs :T pdl ! i !
I o 5 (SR e N = ! ! !
| | | i |
| | | | |
' I ! ! :
| N . | | |
! I ! Wl 2V3 | ! !
i | RERAS) i i i
| N T i | |
' L] ! ! !
i | | | |
' I 2V2 ! | V1 !
| 3V2 I TI L [ | I !
i LAk ‘ >Ii ' : W III' ' o ."'x"‘ "'l"'" ' | 'l.u"le'.".- >< _'l"-__] %]B
i AL I . | 3Y2B i 2:Y2A =lr gl A 2Y2:B i . : |
| N | | |
3W1=20 bars b= L1 2v1=20 bars = l [ :
| : || =i | ! ,
| M | | M i i |
| : | ; | | |
| BF3 7 | | BF2 | | BFI !
e | B (O do— . I J | I _
3/4G | 3/4G 34G | 3/4G 3G | 346
'l - ral ™

o Umiy @ 021=0-100 bars
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.....

OM1
Moteur 7,5 KW

Schéma hydraulique
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