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(54) Dispositif de cambrage de fils métalliques

(57) Linvention a trait & un dispositif de cambrage
de fils métalliques du type comprenant une téte de cam-
brage mobile en rotation autour de I'axe du fil (5) et
comportant deux doigts (41, 42) entre lesquels passe
ledit fil métallique (5), chacun desdits doigts (41, 42)
étant susceptible d'étre mené en rotation concentrique-
ment autour de l'autre qui est alors fixe.

Ce dispositif de cambrage se caractérise essentiel-
lement en ce que lesdits doigts (41, 42) sont portés par
le bout (40) d'un arbre (4) susceptible d'étire mené en
rotation selon I'un ou l'autre des axes (XX, YY') desdits
doigts (41, 42), et porté par des premiers moyens de
guidage en rotation (11, 21) dont I'un est concentrique a
I'un desdits axes tandis que l'autre est concentrique a
l'autre desdits axes, chacun desdits premiers moyens
de guidage en rotation (11, 21) étant porté par un
second moyen de guidage en rotation (12, 22), concen-
trique a celui desdits axes (XX, YY') auquel n'est pas
concentrique le premier moyen de guidage en rotation
(11, 21) qu'il porte.
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Description

[0001] La présente invention a pour objet un dispositif
de cambrage de fils métalliques.

[0002] I existe actuellement deux types de machines
a cambrer les fils métalliques, celles utilisées pour les
grandes séries qui comportent des outils de cambrage
placés dans une position correspondant au profil a don-
ner aux fils métalliques, et celles utilisées pour les peti-
tes séries, qui permettent de passer d'un profil & un
autre sans nécessiter, contrairement aux précédentes,
de changement d'outils.

[0003] Les machines de cette deuxiéme catégorie
mettent pratiquement toutes en oeuvre le méme pro-
cédé de cambrage qui consiste a faire passer le fil entre
deux doigts dont I'un est fixe et I'autre mobile en rotation
autour dudit doigt fixe.

[0004] En pratique, le fil issu d'une bobine ou d'une
botte, passe par un redresseur, puis est pris en charge
par un systéme d'amenage qui le pousse de la longueur
voulue vers l'outil de cambrage, lequel comporte géné-
ralement une téte de cambrage, mobile en rotation
selon I'axe du fil, comprenant un doigt fixe de maintien
du fil et un doigt muni d'un galet, susceptible de tourner
concentriquement a I'axe dudit doigt fixe, selon un écart
angulaire déterminé, afin de cambrer le fil.

[0005] Le changement de sens de courbure est réa-
lisé, puisque le fil ne peut tourner axialement, en modi-
fiant la position de départ des doigts, ce qui est obtenu
soit en effectuant une rotation de la téte de cambrage,
soit en inversant la position des doigts par leur escamo-
tage dans la téte de cambrage.

[0006] Ces machines a commande numérique sont
d'une grande souplesse d'utilisation, et permettent de
réaliser des séries de piéces allant de quelques dizai-
nes a plusieurs milliers.

[0007] Victimes de leur succés, elles sont utilisées
pour des séries plus importantes car avec I'expérience,
leur programmation devient aisée.

[0008] Face a de grandes séries, on constate rapide-
ment leur lenteur par rapport aux machines a outils
fixes, le temps d'escamotage par exemple, représentant
en effet 40% du temps total de cambrage.

[0009] Afin de pallier cet inconvénient la Demande-
resse a proposé dans le document FR-A-2.744.941 un
dispositif de cambrage permettant de faire passer le fil
métallique transversalement entre deux doigts parallé-
les, dont chacun est susceptible d'étre mené en rotation
concentriquement a l'autre qui alors est fixe.

[0010] De maniére plus précise, ce dispositif com-
porte dans une téte de cambrage mobile en rotation
autour de I'axe du fil, d'une part deux arbres paralléles,
entre les extrémités desquels passe transversalement,
extérieurement a ladite téte de cambrage, le fil a cam-
brer, lesdits arbres étant reliés par l'intermédiaire d'une
pieéce comprenant deux roues dentées identiques soli-
darisées I'une a l'autre non concentriquement par leurs
flancs, lesdits arbres traversant chacun axialement et
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solidairement I'une desdites roues dentées; d'autre
part, pour chacun desdits arbres, un chemin de guidage
en arc de cercle, le chemin de guidage d'un arbre étant
coaxial a l'autre arbre; et d'autre part encore une roue
dentée susceptible d'étre menée en rotation dans un
sens ou dans l'autre, et positionnée a équidistance des-
dits arbres de maniére a s'engrener sur lesdites roues
dentées.

[0011] Les arbres sont montés glissants dans les che-
mins de guidage par I'intermédiaire de patins dans les-
quels ils sont montés en libre rotation, lesdits patins
étant en forme de segment d'anneau.

[0012] Ce dispositif, du fait que chacun des doigts
peut étre tour & tour doigt de cambrage ou doigt de
maintien, permet de passer d'un sens de courbure & un
autre sans nécessiter d'escamotage, et en limitant le
temps de rotation de la téte de cambrage.

[0013] De plus, il autorise un accroissement de la
vitesse d'exécution du fait qu'en cours de cambrage le
fil est toujours en contact avec les deux doigts.

[0014] Ce dispositif présente toutefois des inconvé-
nients notamment en ce que sa construction est déli-
cate, plus particulierement en ce qui concerne les
chemins de guidage, du fait que ceux-ci doivent se croi-
ser.

[0015] Drautre part, on a toutefois pu constater que ce
dispositif fait défaut de fiabilité dans le temps, du fait
notamment d'une usure des patins de glissement, avec
pour conséquence des jeux importants qui engendrent
des imprécisions du guidage, ce qui va a I'encontre du
but recherché a savoir la vitesse d'exécution.

[0016] La présente invention a pour but de proposer
un dispositif de cambrage de fils métalliques permettant
de remédier a cet inconvénient.

[0017] Le dispositif de cambrage de fils métalliques
objet de la présente invention est du type comprenant
une téte de cambrage mobile en rotation autour de I'axe
du fil et comportant deux doigts entre lesquels passe
ledit fil métallique, chacun desdits doigts étant suscepti-
ble d'étre mené en rotation concentriquement autour de
lautre qui est alors fixe, et il se caractérise essentielle-
ment en ce que lesdits doigts sont portés par le bout
d'un arbre susceptible d'étre mené en rotation selon I'un
ou l'autre des axes desdits doigts, et porté par des pre-
miers moyens de guidage en rotation dont I'un est con-
centrique a l'un desdits axes tandis que l'autre est
concentrique a l'autre desdits axes, chacun desdits pre-
miers moyens de guidage en rotation étant porté par un
second moyen de guidage en rotation, concentrique a
celui desdits axes auquel n'est pas concentrique le pre-
mier moyen de guidage en rotation qu'il porte.

[0018] Selon une caractéristique additionnelle du dis-
positif selon l'invention, I'arbre est également porté du
c6té comportant les doigts, par un systéme de guidage
analogue a celui qui le porte de l'autre cbté.

[0019] Selon une autre caractéristique additionnelle
du dispositif selon I'invention, les moyens de guidage en
rotation consistent en des roulements.
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[0020] Selon une autre caractéristique additionnelle
du dispositif selon l'invention, I'arbre porte deux pignons
chacun coaxial a l'axe d'un des doigts, et aptes a
s'engrener sur une roue dentée portée par un arbre
paralléle aux axes desdits doigts et équidistant de ceux-
ci, et susceptible d'étre menée en rotation dans un sens
ou dans l'autre.
[0021] Le dispositif de cambrage selon l'invention est
d'un fonctionnement plus fiable que celui des dispositifs
existants, et notamment celui du document FR-A-
2.744.941, en autorisant un meilleur guidage.
[0022] Les avantages et les caractéristiques du dispo-
sitif selon l'invention, ressortiront plus clairement de la
description qui suit et qui se rapporte au dessin annexé,
lequel en représente un mode de réalisation non limita-
tif.
[0023] Dans le dessin annexé :
- la figure 1 représente une vue schématique en
coupe d'un dispositif de cambrage de fils métalli-
ques selon l'invention ;

- lafigure 2 représente une vue schématique en plan
du méme dispositif.

[0024] Sion se référe a lafigure 1, on peut voir |a téte
de cambrage d'un dispositif de cambrage selon l'inven-
tion.

[0025] Cette téte de cambrage comporte deux flas-
ques 1 et 2 solidarisés entre eux par l'intermédiaire de
deux entretoises 3.

[0026] Les flasques 1 et 2 sont traversés perpendicu-
lairement par un arbre 4 qui porte a son bout 40, du coté
du flasque 1, deux doigts de cambrage 41 et 42 parallé-
les, entre lesquels passe un fil métallique 5 & cambrer.

[0027] L'extrémité 43 de l'arbre 4, opposée au bout
40, est montée en rotation concentriquement a l'axe YY’
dans un flanc 20 par l'intermédiaire d'un roulement 21,
tandis que le flanc 20 est lui-méme monté en rotation,
concentriqguement a l'axe XX, dans le flasque 2 par
I'intermédiaire d'un roulement 22.

[0028] L'arbre 4 est également monté en rotation,
concentriquement a l'axe XX, dans un flanc 10 par
I'intermédiaire d'un roulement 11, tandis que le flanc 10
est lui-méme monté en rotation, concentriquement a
l'axe YY', dans le flasque 1 par l'intermédiaire d'un rou-
lement 12.

[0029] Ce montage permet de faire tourner soit le
doigt 41 concentriquement a lI'axe YY' du doigt 42 qui
alors tourne axialement, soit le doigt 42 concentrique-
ment & I'axe XX' du doigt 41 qui alors tourne axialement.
[0030] D'autre part, I'arbre 4 porte, entre les flasques
1 et 2, deux pignons identiques 44 et 45, qui lui sont
solidaires, le pignon 44 étant coaxial & I'axe XX' du doigt
41, tandis que le pignon 45 est coaxial & 'axe YY' du
doigt 42.

[0031] La téte de cambrage comporte également une
roue dentée 6 portée par un arbre, non visible, paralléle
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aux axes XX' et YY' et équidistant de ceux-ci, monté en
rotation dans les flasques 1 et 2, et mené en rotation par
un moteur pas a pas, non représenté, la roue dentée 6
étant apte a s'engrener sur l'un ou l'autre des pignons
44 et 45.

[0032] Le cambrage d'unfil 5 est similaire a celui réa-
lisé au moyen du dispositif décrit dans le document FR-
A-2.744.941, a savoir que, comme cela est visible sur la
figure 2, la rotation de la roue dentée 6 dans le sens de
la fléche A ne peut aboutir qu'a la rotation du pignon 44
selon son XX' dans le sens de la fleche B, tandis que le
pignon 45 entre en rotation autour de I'axe XX' avec
pour conséquence la rotation du doigt 42 autour du
doigt 41 et le cambrage du fil 5 autour de celui-ci.
[0033] Inversement, la rotation de la roue dentée 6
dans le sens de la fleche C ne peut aboutir qu'a la rota-
tion du pignon 45 autour de son axe YY' dans le sens de
la fleche D, tandis que le pignon 44 entre en rotation
autour de 'axe YY' avec pour conséquence la rotation
du doigt 41 autour du doigt 42.

[0034] Le montage particulier de I'arbre 4 dans les
flasques 1 et 2, & savoir que les roulements 11 et 21 ne
sont pas de méme axe, de méme que les roulements 12
et 22, permet qu'un pignon 44 ou 45, soit toujours en
contact avec la roue dentée 6.

[0035] Toutefois, étant donné limportance des efforts
supportés par I'arbre 4 & son extrémité 40 et la distance
séparant les flasques 1 et 2, un guidage de I'arbre simi-
laire a celui monté dans le flasque 2, est prévu du cété
de I'extrémité 40 de 'arbre 4.

[0036] Ainsi, entre les doigts 41 et 42 et le flasque 1,
l'arbre 4 est monté en rotation dans un flanc 70 concen-
triguement a l'axe YY' par l'intermédiaire d'un roulement
71, tandis que le flanc 70 est monté en rotation concen-
triguement a 'axe XX’ par l'intermédiaire d'un roulement
72 dans une plaque 7 solidaire du flasque 1.

[0037] On notera que les doigts 41 et 42 sont de pré-
férence chacun munis d'un galet en rotation libre, non
représenté, et que le cambrage de fils métalliques de
différents diamétres est possible en utilisant des galets
de diamétres adéquats, avec toutefois une influence sur
le rayon de courbure.

[0038] En outre, I'entraxe des doigts de pliage est
variable, il est choisi en fonction du diamétre du fil et du
rayon de courbure désiré.

[0039] On notera que le dispositif de cambrage selon
linvention permet également le cambrage de tubes.

Revendications

1. Dispositif de cambrage de fils métalliques du type
comprenant une téte de cambrage mobile en rota-
tion autour de I'axe du fil (5) et comportant deux
doigts (41, 42) entre lesquels passe ledit fil métalli-
que (5), chacun desdits doigts (41, 42) étant sus-
ceptible d'étre mené en rotation concentriquement
autour de l'autre qui est alors fixe, et il se caracté-
rise essentiellement en ce que lesdits doigts (41,
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42) sont portés par le bout (40) d'un arbre (4) sus-
ceptible d'étre mené en rotation selon I'un ou l'autre
des axes (XX, YY) desdits doigts (41, 42), et porté
par des premiers moyens de guidage en rotation
(11, 21) dont I'un est concentrique a l'un desdits 5
axes tandis que l'autre est concentrique a l'autre
desdits axes, chacun desdits premiers moyens de
guidage en rotation (11, 21) étant porté par un
second moyen de guidage en rotation (12, 22), con-
centrique a celui desdits axes (XX, YY') auquel ¢
n'est pas concentrique le premier moyen de gui-
dage en rotation (11, 21) qu'il porte.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en

ce que l'arbre (4) est également porté du c6té com- 15
portant les doigts (41, 42), par un systéme de gui-
dage (71, 70, 72) analogue a celui (21, 20, 22) qui

le porte de l'autre cbté.

Dispositif selon la revendication 1 ou la revendica- 20
tion 2, caractérisé en ce que les moyens de gui-
dage en rotation consistent en des roulements(11,

12, 21, 22, 71, 72).

Dispositif selon l'une quelconque des revendica- 25
tions précédentes, caractérisé en ce que, l'arbre (4)
porte deux pignons (44, 45) chacun coaxial & I'axe
d'un des doigts (41, 42), et aptes a s'engrener sur

une roue dentée (6) par un arbre paralléle aux axes
desdits doigts et équidistant de ceux-ci, et suscep- 30
tible d'étre menée en rotation dans un sens ou dans
l'autre.

Dispositif selon l'une quelconque des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que les doigts 35
(41, 42) sont chacun munis d'un galet en libre rota-
tion.
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