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@ Dispositif de trancanage automatique d'un cable ou fil sur un touret.

@) Dispositif de trancanage automatique d'un cible [
1 sur un touret 2, comprenant des moyens de guida-
ge de son axe perpendiculairement & ['axe du touret, 8
des moyens de mise en translation relative du touret . —
par rapport & I'axe d'avancement du c2ble, dans un

sens, puis dans l'autre, des moyens pour détecter

un retard du touret par rapport 2 une position de

consigne et pour augmenter sa vitesse de transla- F iG 2
tion, et des moyens pour détecter ['arrivée de la joue ‘

du touret en regard des moyens de guidage et

commander l'inversion de la transiation.

La détection du retard du touret 2 est effectuée par ~17
deux rouleaux de guidage du cable 9, 10, perpendi-

culaires & l'axe d'avance de cible et & I'axe du 23 g

i

touret, entraTnables en rotation par le contact du

cible, et reliés & des dynamos tachymétriques aug-
Ementant alors la vitesse de translation du touret. Les : n=xy =2

moyens de mise en transiation du touret 'entrainent B 3
N normalement & une vitesse un peu inférieure a celle 3~ A4
N d'un enroulement 2 spires jointives. La détection de 2

I'arrivée de la joue au regard des moyens de guida- ?
e est effeciuée par des cellules optiques 11, 12
solidaires du guide-cable.
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Dispositif de trancanage automatique d'un c@ble ou fil sur un touret

La présente invention concerne un dispositif de
trancanage automatique d'un cible ou fil sur un
touret, comprenant des moyens de guidage de
I'avance du cdble ou fil sensiblement perpendi-
culairement a I'axe du touret, des moyens de mise
en translation relative du touret parallélement & son
axe par rapport 2 I'axe d'avancement du cible ou
fil, aiternativement dans un sens, puis dans ['autre,
des moyens pour détecter un retard du touret par
rapport & une position de consigne correspondant
a un enroulement du cible ou fil sur le touret &
spires jointives et pour augmenter sa vitesse de
translation relative, et des moyens pour détecter
I'arrivée de la joue du touret en regard des moyens
de guidage et commander ['inversion de la transla-
tion relative.

En effet, la translation relative du touret par
rapport aux moyens de guidage du céble ou fil doit
naturellement éire exactement égale 2 un diamétre
de céble par tour de rotation du touret. Par ailleurs,
l'inversion du sens de la translation relative doit
avoir lieu lorsqu'une couche de spires a compléte-
ment rempli I'espace enire les joues du tiouret,
c'est-a-dire dés que la spire en cours de formation
vient au contact de la joue concernée.

On connaft par le document EP-A-0226547 un
dispositif de commande d'une opération de tranca-
nage de cable, dans lequel le cible & enrouler sur
un touret est guidé enire des rouleaux montés sur
une coulisse entratnée en translation par un moteur
et dans un tube de guidage porié par I'extrémité
d'un bras pivotant autour d'un tourillon vertical for-
mant guide-cdble. Des capteurs de fin de course
permetient d'inverser le sens de tiranslation de la
coulisse lorsque celle-ci atteint I'une ou l'autre des
deux positions correspondant aux extrémités du
touret.

La vitesse de déplacement de la coulisse peut
prendre I'une ou l'autre de deux valeurs fixées a
I'avance : ['une trop petite, 'autre trop grande pour
maintenir un angle de serrage correct des spires
sur le touret. A un instant donné, le choix entre ces
deux vitesses est déterminé par un capteur angu-
laire placé prés du pivot du bras, ce capteur étant
sensible & la direction occupée par le cdble en
sortie du tube de guidage, et donc & l'angle de
serrage des spires. Ce dispositif n'est cependant
pas entierement efficace, notamment lorsque {'on
enroule des cdbles de petit diaméire & grande
vitesse, car '6cart entre les angles de serrage
correspondant aux deux vitesses de translation de
la coulisse devient trés petit, ce qui impose un
capteur angulaire trés sensible. Mais celui-ci de-
vient alors sensible aux vibrations du céble entre le
guide-cible et le touret. Il n'est par ailleurs pas
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facile de régler les deux vitesses de translation de
la coulisse. Son tube de guidage doit &ire adapté
au cable de plus gros diamétre & emmagasiner sur
le tourst, ce qui diminue son efficacité pour des
cibles de diamétre inférieur. Les capteurs de fin
de course, disposés a une distance prédéierminée
I'un de l'autre, nécessitent un réglage particulier
pour chaque type de touret et ne permettent pas
de tenir compte d'éventuelles variations de largeur
de tourets de méme type.

La présente invention a pour but de procurer
un dispositif de trancanage automatique plus sim-
ple, s'adaptant 2 des cibles de diaméires diffé-
rents a I'aide de réglage trés simples. Un tel dispo-
sitif doit permetire d'sffectuer un trancanage précis
3 spires jointives, insensible aux vibrations du c3-
ble, sans présence de vides prés des joues, sur
des tourets de dimensions quelconques. li doit
permetire également, lorsqu'une spire du céble
enfre en contact avec une joue du touret, de main-
tenir fixes le guide-céble ou le bati du touret pen-
dant une fraction de tour du touret, pouvant &ire
égale au plus & un tour, avant qu'ils ne soient
remis en mouvement en sens inverse du précé-
dent. Cette disposition est nécessaire pour former
correctement la dernigre spire d'une couche, qui
est aussi ia premiére spire de la couche suivante,
cette spire devant étre dans son entier en contact
avec la joue du touret,

Le dispositif selon I'invention est caractérisé en
ce que les moyens pour détecter une avance ou
un retard du touret sont constitués par deux rou-
leaux du guidage du céble ou du fil d'axes parallé-
les, perpendiculaires 2 I'axe d'avance du cible ou
du fil et & l'axe du touret, susceptibles d'étre en-
traTnés en rotation par le contact du céble ou du fil,
et reliés 2 des organes augmentant la vitesse de
transiation relative du cible ou du fil, en ce que les
moyens de mise en tiranslation relative du tourst
sont tels que sa vitesse de translation en I'absence
de contact du cabie ou du fil avec les rouleaux soit
un peu inférieure & celle correspondant & un enrou-
lement & spires jointives, et en ce que les moyens
de détection de l'arrivée de la joue du touret en
regard des moyens de guidage du cible ou du fil
sont constitués par deux celiules optiques solidai-
res du guide-cible et alignées sensiblement avec
chacune des deux génératrices du cible qui sont
susceptibles d'&ire en contact avec les rouleaux.

il répond en outre de préférence & au moins
I'une des caractéristiques suivantes :

- Les organes reliés aux rouleaux sont des dyna-
mos tachymétriques.

- La distance entre les rouleaux est telle, rapportée
au diamétre du céble ou du fil, que le jeu entre les
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rouleaux et la surface extérieure du cable ou du fil
soit €gal au total & environ la moitié du diamétre du
cable ou du fil.

- Les moyens de mise en translation relative du
touret par rapport a4 I'axe d'avancement du céble
ou du fil permettent cet avancement, soit a une
premiére vitesse un peu inférieure 2 celle corres-
pondant & un enroulement 2 spires jointives, soit &
une seconde viiesse un peu supérieure a cette
derniére.

- Les moyens pour commander l'inversion de la
translation relative du touret sont tels que celle-ci
n'ait lieu qu'aprés un arrét de cette translation
correspondant 2 une rotation du touret d'un angle
déterminé au plus égal & un four.

- Les moyens pour commander {'inversion de la
transiation relative du touret comprennent un inver-
seur de l'alimentation du moteur de translation
commandé par le signal issu d'une cellule optique
de détection d'une joue et un relais commandé par
un compteur d'impulsions qui compte les impul-
sions émises par un capteur en regard d'un codeur
solidiare de I'arbre du moteur de rotation du touret,
ledit compteur étant mis en marche par le signal
issu d'une cellule de détection d'une joue et arrété
a4 lissue du comptage d'un nombre déterminé
d'impulsions, ledit relais coupant I'alimentation du
moteur de translation pendant toute la durée du
comptage.

- It est adjoint & chaque cellule optique une fibre
lumineuse adjacente de projection en face de cette
celiule d'un pinceau lumineux.

Il est décrit ci-aprés, & titre d'exemple et en
référence aux figures du dessin annexé, un dispo-
sitif de trancanage d'un cible électrique 2 touret
mobile selon !'invention.

La figure 1 représente schématiquement un
touret mobile en franslation, les rouleaux de guida-
ge et les cellules de détection d'une joue, le céble
situé entre les rouleaux n'étant en contact avec
aucun d'eux.

La figure 2 représente le touret et les rou-
leaux de guidage lorsque, la translation du touret
étant trop lente, le cdble est venu au contact du
rouleau situé en arriere par rapport au sens de
déplacement du touret indiqué par la fleche.

La figure 3 représente le touret et les celiu-
les de détection de fin de course au moment de
l'inversion du sens de translation du touret sous
I'effet de la détection de sa joue par une cellule
optique solidaire de 'un des rouleaux.

La figure 4 représente en plan un ensemble
dans lequel le guide-cible est fixe et le touret
mobile.

La figure 5 représente le méme ensemble
en élévation.

La figure 6 représente le schéma électrique
de la commande de vitesse de translation du tou-
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ret.

Dans la figure 1, le cible 1 est enroulé sur le
touret 2, d'axe horizontal, présentant les joues laté-
rales 3 et 4, de fagon a former des spires jointives
telles que 5, 6, 7. Ce clble est guidé st se présen-
te dans un plan sensiblement perpendiculaire &
I'axe du touret grice & un guide-cble formé par
une poulie 8 fixée sur un support 17 ef deux
rouleaux 9 et 10 d'axe vertical disposés de part et
d'autre du cible sur le support 17. L'espace libre
entre les rouleaux est supérieur au diamétre du
cible. Il est par exemple égal & environ un diamé-
tre et demi. Chaque rouleau est solidaire d'une
dynamo tachymétrique (non représentée) entrainée
en rotation par la rotation du rouleau. Des cellules
optiques 11 et 12 de détection des joues du touret
sont fixées sur le support 17 & l'aplomb de la
génératrice de chaque rouleau la plus proche du
cable. Ces cellules sont de préférence plus proche
du céble que les axes des rouleaux.

Le touret 2 se déplace par rapport 2 la poulie 8
et aux rouleaux 9 et 10 dans le sens indiqué par la
fleche & une vitesse qui, en l'absence de contact
du céble avec les rouleaux, est un peu inférieure 2
celle qui correspondrait & un enroulement jointif
des spires sur le touret. De ce fait, le cable qui
s'enroule sur le touret se déplace entre les rou-
leaux 9 et 10 jusqu'a venir au contact du rouleau 9
qui est situé en arriere du cable par rapport au
sens de déplacement du tourst.

Il entraTne alors en rotation ce rouleau, dont la
surface extérieure est siriée pour assurer une meil-
leure adhérence sur celle du clble, comme repré-
senté en figure 2. Le rouleau entraine une dynamo
tachymétrique dont la tension électrique est utilisée
a commuter un relais par I'intermédiaire d'une car-
te électronique.

Cette carte permet en particulier de rendre le
dispositif insensible aux contacts fugitifs du cible
avec le rouleau tels ceux qui pourrait tre engen-
drés par exemple par des défauts trés ponctuels
de la géométrie du cable. Ce relais commute le
moteur de franslation de la tension d'alimentation
correspondant & la vitesse inférieure 3 une tension
plus élevée correspondant & une vitesse supérieure
griace 2 laquelle le c@ble cesse d'étre en contact
avec le rouleau 9. La vitesse de translation rede-
vient alors inférieure.

La schéma électrique sera décrit ci-dessous
plus en détail en référence 2 la figure 6.

Le rouleau 10 & droite du cable joue le méme
r6le lorsque le touret se déplace en sens contraire
pour former la couche suivante.

La figure 3 représente I'opération de trancana-
ge au moment ol vient de se produire l'inversion
du sens de translation du tourst. La cellule optique
11 est parvenue en face du bord de la joue 3 du
touret, qu'elle a détecté.
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Plus précisément, l'inversion du sens de dépla-
cement du touret est commandée par le passage
du bord interne de la joue du touret devant la
cellule située a l'aplomb de la génératrice de
contact avec le cible du rouleau situé en avant de
la spire en cours de formation, c'est-a-dire le rou-
leau 9 associé 2 la cellule 11. Celle-ci est sensible
3 I'énergie lumineuse réfléchie par la tranche de la
jouse, ladite énergie lumineuse pouvant provenir soit
de I'énergie lumineuse ambiante, soit préférable-
ment d'un pinceau lumineux émis par |'exirémité
d'une fibre optique (non représentée) adjacent 2 la
cellule. La cellule 11 engendre un signal électrique
de commande d'un automate qui pilote l'inversion
du sens de translation du touret. Afin de permetire
4 la derniére spire d'une couche, qui est aussi la
premiére (13) de la couche suivante, d'tre en
totalité en contact avec la jous, 'automate arréte la
franslation du touret pendant un intervalle de temps
correspondant & I'enroulement du cible sur une
fraction de tour du touret qui, du fait de la vitesse
d’enroulement qui peut &tre élevée et de l'inertie
des masses en mouvement, est inférieur 2 la va-
leur théorique de un tour. Puis il fait repartir le
touret dans le sens inverse pour former la deuxig-
me spire (14) de la couche suivante, comme repré-
senté.

La cellule optique 12 joue le méme rdle lors-
que la cible est parvenu & l'autre extrémité du
touret.

Les cellules 11, 12 doivent avoir un angle d'ou-
verture faible, ce qui s'obtient par un systéme de
lentilles optiques placées en avant de celles-ci, ou
en les plagant a I'extrémité d'une fibre optique.

L'écartement entre les rouleaux 9, 10 combiné
avec la distance enfre la poulie 8 et les rouleaux,
détermine I'angle de serrage maximum de la spire
en cours de formation. Pour éviter le chevauche-
ment des spires qui dépend aussi de la tension du
cdble et de I'effort de frottement d'une spire sur
{'autre, cet angle doit &tre assez petit. Un espace
entre rouleaux d'environ 1,5 fois le diamétre du
cible est convenable.

Pour les machines destindes & fonctionner
avec des cibles de diameétre trés différents, cha-
que ensemble rouleau 9 ou 10, dynamo tachymé-
trique et cellule 11 ou 12, sera avantageusement
monté sur un support auxiliaire, lui-m8me fixé au
support 17 par un systéme de fixation permettant
de régler la position de chaque rouleau et donc
I'espace entre rouleaux tout en conservant la posi-
tion reiative du rouleau et de la cellule qui lui est
associée.

Les figures 4 et 5 représentent en plan et en
élévation I'ensemble d'une réalisation préférentielle
d'un dispositif de trancanage automatique confor-
me & l'invention, dans lequel le touret est mobile
en translation, le guide-c@ble étant fixé au sol par
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des moyens non représentés.

Le touret est porté par un arbre 15 supporié
par un bati 16. et entrainé en rotation par un
moteur élecirique 20. Le cable est guidé jusqu'a
proximité du touret par un guide-cible 17, muni
dans sa partie postérieurs de ia poulie 8.

A P'avant du guide-cable sont disposés les rou-
leaux de guidage 9, 10 et les cellules optiques 11,
12 correspondant aux organes déja mentionnés en
référence aux figures 1 & 3. Les rouleaux de guida-
ge peuvent entratner lorsque I'un ou l'autre est au
contact du céble, des dynamos tachymétriques
(non représentées). L'arbre 15 de mise en rotation
du touret est muni d'un codeur 21 qui défile devant
un capteur 22 de conirGle de sa rotation. Cet
ensemble capteur-codeur peut étre soit du type
optique, soit du type magnétique ou & induction.
Dans le premier cas, le codeur est formé par un
disque opaque muni d'orifices réguligrement répar-
tis sur sa périphérie. Ces orifices laissent passer
jusqu'au capteur formé d'une cellule photoélectri-
que, la lumiére émise par une source. Dans le
second cas, il est formé par un disque muni de
masses magnétiques régulierement réparties sur
sa périphérie. Ces masses en passant au voisinage
du capteur, formé par une bobine, y induisent des
signaux électriques. D'autres dispositions sont utili-
sables. Le bati 16 se déplace sur des rails 32, 33
par l'intermédiaire des roues 26, 27, 28 et 29. Le
moteur 23 de translation du bati du touret entratne
par l'intermédiaire des engrenages 24, 25 la roue
29.

Dans le schéma électrique représenté en figure
6, la tension apparaissant en sortie de la cellule 11
ou de la cellule 12, lorsque I'une d'elle détecte une
joue du touret, déclenche la commande d'inversion
34 du moteur 23 de translation du bati par l'inter-
médiaire de l'inverseur 35. Simultanément, cette
tension ouvre le compteur 36. Celui-ci déclenche la
commande d'arrét 37 du moteur 23, agissant sur le
relais 39, et compte les impulsions en provenance
du systéme capteur-codeur (22, 21) solidaire de
I'arbre du touret. Lorsque le compteur a compié le
nombre d'impulsions correspondant 2 la fraction de
tour prédéterminée pour I'arrét de la translation, il
bascule le relais 39 qui remet en marche le moteur
23.

La commande d'inversion 34 du moteur 23
commute aussi l'inverseur 38 mettant en circuit
'une des dynamos 30 ou 31. Si linversion est
commandée par la cellule de gauche, c'est la dy-
namo de droite qui est ainsi mise en service.
Quand il existe une tension en sortie de la dynamo
ainsi mise en service, la commande de vitesse 40
bascule ['inverseur 41 sur le pble positif 42 de
l'alimentation 2 vitesse rapide du moteur 23.

Sl n'y a pas de tension en sortie de cette
dynamo, l'inverseur 41 est sur la pble positif 43 de
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I'alimentation & vitesse lente de ce moteur.

Pour que le sysiéme fonctionne correctement,
il est nécessaire que I'énergie lumineuse réfléchie
par la tranche de la joue du touret soit supérieure a
I'énergie lumineuse captée par les cellules lorsque
celles-ci ne sont pas en regard d'une joue. Cette
condition est aisément satisfaite en déplagant le
guide-céble 17 qui porte les cellules 11 et 12, de
telle sorte que la distance entre les cellules et la
tranche des joues soit suffisamment petits. Un ré-
glage précis peut étre obtenu en observant la ten-
sion émise par les cellules lorsque celles-ci sont en
regard de la tranche des joues et en déplagant le
guide-cable 17 paralléglement & son axe de symé-
trie jusqu'a ce que cette tension soit égale & une
tension déterminée, nettemsent supérieure 2 la ten-
sion émise par les cellules lorsque celles-ci ne sont
pas en regard des joues. Dans un mode de réalisa-
tion préférentiel, ce réglage est rendu automatique
de la fagon suivante. Le guide-cdble est monté sur
une glissiere parallele & son axe de symétrie sur
laquelie il peut &tre déplacé par un systéme de vis
sans fin et un moteur. La tension d'alimentation du
moteur est formée dans un comparateur par la
différence existant enire la tension émise par les
cellules 11 ou 12 placées en regard d'une joue et
ladite tension déterminée, la polariié €tant évidem-
ment telle que le déplacement du guide-cZble ait
lieu dans le sens qui réduit cette différence. De
cette fagon, le guide-cible se positionne a la bon-
ne distance des joues. Aprés avoir coupé la
connexion entre le moteur et le comparateur, l'en-
roulement du cible sur le touret peut étre entre-
pris.

Revendications

1/ Dispositif de {rancanage automatique d'un
cable ou fil (1) sur un touret (2), comprenant des
moyens de guidage de l'avance du cible ou fil
sensiblement perpendiculairement a I'axe du tou-
ret, des moyens de mise en translation relative du
touret parallelement 2 son axe par rapport & l'axe
d'avancement du céble ou fil, alternativement dans
un sens, puis dans l'autre, des moyens pour détec-
ter un retard du touret par rapport & une paosition
de consigne correspondant & un enroulement du
cible ou fil sur le touret 2 spires jointives et pour
augmenter sa vitesse de translation relative, et des
moyens pour détecter I'arrivée de la joue du tourst
en regard des moyens de guidage et commander
I'inversion de la translation relative, caractérisé en
ce que les moyens pour détecter un retard du
touret sont constitués par deux rouleaux de guida-
ge du cable (9, 10) d'axes paralléles, perpendi-
culaires 4 l'axe d'avance du cdble ou du fil et &
l'axe du touref, susceptibles d'ére entraTnés en
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rotation par le contact du cabie ou du fil, et reliés &
des organes augmentant la vitesse de translation
relative du céble ou du fil, en ce que les moyens
de mise en translation relative du touret sont tels
que sa vitesse de translation en l'absence de
contact du cible ou du fil avec les rouleaux soit un
peu inférieure 2 celle correspondant & un enroule-
ment & spires jointives, et en ce que les moyens
de détection de ['arrivée de la joue du touret au
regard des moyens de guidage sont constitués par
deux cellules optiques (11, 12) solidaires du guide-
cable et alignées sensiblement avec chacun des
deux génératrices du c@ble ou du fil qui sont
susceptibles d'étre en contact avec les rouleaux.

2/ Dispositif selon la revendication 1, caractéri-
sé en ce que les organes reli€s aux rouleaux sont
des dynamos tachymétriques augmentant la vites-
se de translation relative du touret lorsqu'elles sont
mises en marche par la rotation des rouleaux, et
diminuant cette vitesse de translation relative lors-
qu'slles cessent d'éire entratnées en rotation par
les rouleaux.

3/ Dispositif selon les revendications 1 ou 2,
caractérisé en ce que la distance enire les rouleaux
(9, 10) est telle, rapportée au diamétre du céble ou
du fil, que le jeu entre ces rouleaux et la surface
extérieure du cble ou du fil, soit égal au total &
environ la moitié de diamétre du cable ou du fil.

4/ Dispositif selon 'une des revendications 1 &
3, caractérisé en ce que les moyens de mise en
translation relative du touret par rapport a I'axe
d'avancement du cible ou du fil permettent cet
avancement, soit 2 une premiére vitesse un peu
inférieure & celle correspondant 2 un enroulement
& spires jointives, soit & une seconde vitesse un
peu supérieure cette derniére.

5/ Dispositif selon I'une des revendications 1 2
4, caractérisé en ce que les moyens pour com-
mander l'inversion de la transiation relative du tou-
ret sont tels que celle-ci n'ait lieu qu'aprés un arrét
de cefte translation correspondant & une rotation
du touret d'un angle déterminé au plus égal & un
four.

6/ Dispositif selon la revendication 5, caractéri-
sé en ce que les moyens pour commander {'inver-
sion de la translation relative du touret compren-
nent un inverseur (35) de I'alimentation du moteur
de transiation et un compteur d'impulsions (36) mis
en marche par le circuit issu d'une cellule (11, 12),
relié & un relais (39) d'alimentation du moteur,
alimenté par le capteur (22) solidaire de I'arbre de
ce moteur, et coupant I'alimentation du moteur dés
qu'il est mis en marche, et la rétablissant dés qu'il
a compté un nombre d'impulsions correspondant &
une rotation prédéterminée du touret.

7/ Dispositif selon I'une des revendications 1 &
8, caractérisé en ce qu'il comporte des moyens
pour régler la distance entre les cellules optiques
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(11, 12) et le bord des joues (3, 4) du tfouret de
fagon que celles-ci engendrent un signai d'arrét,
puis de translation relative en sens contraire, indé-
pendant du pouvoir réflecteur des joues.

8/ Dispositif selon I'une des revendications 1 2
7, caractérisé en ce qu'il est adjoint & chaque
cellule optique une fibre lumineuse adjacente de
projection en face de cette cellule d'un pinceau
lumineux.
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