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(54) Dispositif de freinage d’une machine de travail d’éléments en feuilles

(57)  Ce dispositif de freinage comprend au moins
un organe de freinage souple (1) s'étendant transversa-
lement a la trajectoire des feuilles (2) et monté pivotant
autour d'un axe transversal (4), de maniére que sa tra-

jectoire autour dudit axe coupe la trajectoire desdites

feuilles (2), le sens de rotation de I'extrémité dudit orga-
ne de freinage souple (1) coupant la trajectoire desdites
feuilles (2) étant opposé au sens de déplacement de cel-
les-ci et des moyens d'entrainement pour faire pivoter

lesdits moyens de freinage (1) en fonction de la dimen-
sion longitudinale desdites feuilles (2) et de leur fré-
quence de passage. Les moyens d'entrainement dudit
organe de freinage (1) autour dudit axe transversal (4)
sont constitués par un actuateur électromécanique (5)
a vitesse variable, relié a des moyens d'asservissement
enregistrant, en temps réel, les paramétres relatifs a la-
dite dimension longitudinale des feuilles et a leur fré-
quence de passage.
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Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 1 153 869 A2 2

Description

[0001] La présente invention se rapporte a un dispo-
sitif de freinage au sein d'un poste de réception d'une
machine de travail d'éléments en feuilles.

[0002] Une telle machine comprend usuellement une
station d'introduction dans laquelle est installée une pile
de feuilles qui sont enlevées successivement du dessus
de cette pile pour étre envoyées sur une table de marge.
Sur cette table, chaque feuille est mise en position con-
tre des taquets avant et latéraux avant que son bord
frontal ne soit saisi par une série de pinces de transport
réparties le long d'une barre transversale, dont les ex-
trémités sont solidaires de chaines d'entrainement laté-
rales. Ces pinces de transport entrainent les feuilles a
travers les différents postes de travail de la machine.
Ces postes de travail peuvent étre en particulier un pos-
te de découpage suivi d'un poste d'éjection des décou-
pes, pour aboutir a un poste de réception dans lequel
chaque feuille est relachée par les pinces de transport
ettaquée surle dessus d'une pile formée sur une palette
d'évacuation.

[0003] Pour assurer une chute uniforme de la feuille
avec un taquage correct, il convient que celle-ci soit aus-
si plane que possible une fois a I'arrét, au moment de
I'ouverture des pinces de transport. A cet effet, la feuille
est d'abord soutenue lors de son arrivée dans la station
par une tablette arriére et éventuellement par deux ta-
blettes latérales, qui se rétractent par la suite pour la
laisser tomber.

[0004] Etant donné la fragilisation des feuilles qui,
consécutivement aux opérations de découpe et d'éjec-
tion des découpes ne forment plus que de fragiles grilles
de déchets et compte tenu de la vitesse élevée a laquel-
le ces grilles arrivent au poste de réception, le seul frei-
nage par décélération de la barre de pinces frontale ris-
que de provoquer le gondolement de sa partie arriere
qui tend a rattraper la partie avant. Cette grille de déchet
doit donc étre freinée par un dispositif complémentaire
agissant contre sa surface.

[0005] On a déja proposé dans le brevet CH 689 977
un dispositif de ce type comprenant au moins un organe
de freinage souple, constitué par une longue brosse
s'étendant transversalement a la trajectoire desdites
feuilles et montée pivotante autour d'un axe transversal,
de maniere que sa trajectoire autour dudit axe coupe la
trajectoire desdites feuilles, le sens de rotation de I'ex-
trémité dudit organe de freinage souple coupant la tra-
jectoire desdites plaque étant opposé au sens de dépla-
cement de celles-ci. Ce dispositif présente des moyens
d'entrainement pour faire pivoter lesdits moyens de frei-
nage en fonction de la dimension longitudinale desdites
feuilles et de leur fréquence de passage.

[0006] Dans ce dispositif, le mouvement de I'organe
de freinage est commandé par une came reliée par une
chaine cinématique au mécanisme d'entrainement de
la machine. Cette came agit sur cet organe de freinage
par l'intermédiaire d'une coulisse horizontale a déplace-
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ment vertical, dont la partie aval présente une surface
oblique vers le haut. Etant donné que l'organe de frei-
nage est monté sur un chassis déplacable longitudina-
lement, son déplacement reste constant pour les
feuilles présentant une longue dimension longitudinale,
puis il diminue progressivement au fur et a mesure que
I'on avance le chassis vis a vis de la partie oblique de
la coulisse horizontale.

[0007] Avecun tel dispositif, le mouvement de la bros-
se de freinage est optimal pour un format de feuille dé-
terminé au détriment des autres formats. C'est le pas-
sage de la barre de pinces de transport des feuilles qui
détermine la possibilité de descente de la brosse de frei-
nage. Or la liaison cinématique entre la commande de
descente de cette brosse et le mécanisme d'entraine-
ment de la machine constitue une limitation des accé-
lérations communiquées a la brosse de freinage.
[0008] Le but de la présente invention est de remé-
dier, au moins en partie, aux inconvénients susmention-
nés.

[0009] A cet effet, la présente invention a pour objet
un dispositif de freinage au sein d'un poste de réception
d'une machine de travail d'éléments en feuilles, tel que
défini par la revendication 1.

[0010] Grace a ce dispositif, le mouvement de I'orga-
ne de freinage est toujours optimal en fonction du format
et il peut étre optimisé en temps réel en fonction de la
cadence de défilement des feuilles.

[0011] L'optimisation du freinage des grilles de dé-
chets constitue un facteur clé pour permettre d'éviter les
problémes de bourrage. Pour permettre d'éliminer la
grille de déchet a haute vitesse sans bourrage, la grille
doit étre évacuée rapidement, la grille suivante doit pas-
ser par-dessus la grille en cours d'évacuation, il faut que
la brosse de freinage pince la grille pour la freiner et il
faut libérer la grille des pinces de transport le plus tét
possible pour pouvoir relacher la pression de la brosse
de freinage afin que l'arriére de la grille tombe sur le
tapis transporteur.

[0012] Grace au dispositif objet de la présente inven-
tion, il est possible de remplir ces conditions pour cha-
que format de feuille différent et a toutes les cadences
de la machines, étant donné que les moyens d'asser-
vissement permettent de commander le moteur électri-
que a vitesse variable avec un profil de vitesse adapté
a chaque cas particulier.

[0013] Le dessin annexé illustre, trés schématique-
ment et a titre d'exemple, une forme d'exécution du dis-
positif de freinage objet de la présente invention.

- Lafigure 1 estune vue latérale d'un schéma de prin-
cipe de ce dispositif de freinage;

- la figure 2 est un diagramme montrant la relation
entre les déplacements de I'organe de freinage et
celui de la feuille;

- lafigure 3 est un schéma-bloc du logiciel de com-
mande du dispositif de freinage;

- lesfigures 4-01 a 4-10 sont des schémas explicatifs
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illustrant les différentes positions de I'organe de frei-
nage correspondant aux états successifs du sché-
ma-bloc de la figure 3;

- lafigure 5 représente le schéma-bloc de la boucle
d'asservissement utilisée dans les états 6-10 du
schéma de la figure 3.

[0014] Pour une meilleure compréhension de la des-
cription qui suit, les termes amont et aval sont considé-
rés par rapport au sens de déplacement des feuilles:
une partie amont étant orientée vers I'entrée de la sta-
tion sur la droite de la figure 1, alors qu'une partie aval
est orientée vers la gauche de cette figure. Par souci de
simplicité, seul le déplacement de |'organe de freinage
souple, constitué ici par une brosse 1 s'étendant trans-
versalement au sens de déplacement F des feuilles 2
est représenté étant donné que seul ce dispositif de frei-
nage fait I'objet de la présente invention et que les ma-
chines de ce type sont bien connues dans le domaine
du travail sur des feuilles telles que les machines de dé-
coupage, voire de découpage et d'impression de
feuilles.

[0015] Les feuilles 2 sont donc déplacées de droite a
gauche sur la figure 1 par une barre transversale 3 mu-
nie d'une pluralité de pinces qui tiennent le bord avant
des feuilles 2 et les tirent dans le sens de la fleche F.
Dans cet exemple, la brosse 1 est montée pivotante
autour d'un axe transversal 4 autour duquel elle est sus-
ceptible de se déplacer entre deux positions limites il-
lustrées par cette figure 1 en trait continu (position hau-
te), respectivement en traits mixtes (position basse). Un
actuateur électromécanique, dans cet exemple, un mo-
to-réducteur 5, sert a entrainer cette brosse 1 dans un
sens ou dans l'autre autour de cet axe de pivotement
transversal 4.

[0016] Bien que I'exemple décrit se rapporte a un or-
gane de freinage constitué par une brosse pivotante, il
est évident, pour 'homme du métier, que cet organe
pourrait étre constitué par tout organe de freinage ap-
proprié, dont le déplacement pourrait étre autre que cir-
culaire, par exemple, paralléle ou sensiblement paralle-
le a la trajectoire des feuilles 2 a freiner ou a la surface
de support sur lesquelles ces feuilles 2 se déplacent.
[0017] Un détecteur 6 sert a détecter le passage de
la barre de pinces 3, tandis qu'un autre détecteur 7 sert
a détecter la position relevée de la brosse de freinage
1. La brosse de freinage 1 doit &tre en position relevée
pour permettre le passage de la barre de pinces trans-
versale 3 alors qu'elle doit s'abaisser pour plaquer cha-
que feuille 2 contre une surface d'appui, dés que labarre
de pinces 3 est passée et que les pinces ont libéré la
feuille 2.

[0018] Leschéma-blocdu logiciel de commande illus-
tré par la figure 3 est une représentation simplifiée dans
laguelle ne sont représentés que les états relatifs a la
commande de brosse proprement dite, ce qui explique
I'absence des états 03, 04, 05. Quant a I'état 06, il est
simplifié et contient en réalité toute la procédure d'ini-
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tialisation qui n'a pas été reproduite ici dans la mesure
ou elle n'est pas nécessaire a la compréhension de la
présente invention.

[0019] Chaque état du schéma-bloc de la figure 3: 01,
02, 06, 07, 08, 09 et 10 est illustré par un schéma spé-
cifique des figures 4-01 a 4-10 le numéro suivant celui
de la figure correspondant a I'état respectif du schéma-
bloc de la figure 3. Il faut préciser que pour permettre
ces commandes, un codeur absolu (non représenté) est
associé au moto-réducteur 5 d'entrainement de la bros-
se de freinage 1 et que le codeur absolu de la machine
de traitement des feuilles 2 détermine la position de la
barre transversale de pinces 3.

[0020] Les deux premiers états ST 00 01 et ST 00 02
de ce schéma correspondent a la séquence de démar-
rage de la machine, qui consistent a enregistrer la po-
sition de la brosse de freinage 1 avec respectivement
le convertisseur du moteur 5 enclenché puis déclenché.
L'état ST 00 06 correspond au déplacementde la brosse
de freinage 1 dans sa position relevée maximum. On
mesure alors I'écart entre la position atteinte par la bros-
se 1 et la position zéro fournie par le codeur absolu du
moteur 5. Si I'écart dépasse une tolérance prédétermi-
née, le codeur est réinitialisé dans cette position. La po-
sition de la brosse est alors enregistrée.

[0021] A Tl'état ST 00 07 la brosse de freinage est as-
servie en position haute dite position " parc ". Les posi-
tions des organes utiles de la machine sont enregis-
trées, ainsi que celle de la barre de pinces 3 qui permet-
tent de déterminer l'instant auquel la brosse de freinage
1 doit commencer a descendre.

[0022] La trajectoire de descente de cette brosse de
freinage 1 est déterminée en fonction de la position et
de la vitesse d'avance des feuilles 2 dans la machine,
a I'étape ST 00 08.

[0023] L'état ST 00 09 détermine le maintient de la
brosse de freinage 1 en position basse en fonction de
la position de la prochaine barre de pinces 3 et de sa
vitesse de déplacement, ou de la vitesse machine.
[0024] Ces mémes paramétres serviront a I'état ST
00 10 de déterminer la trajectoire de montée de la bros-
se de freinage 1 pour permettre de laisser passer la bar-
re de pinces suivantes.

[0025] Le diagramme de la figure 2 illustre les profils
de vitesses de montée et de descente de la brosse de
freinage 1 au cours d'un cycle de freinage d'une feuille
2 montrant I'espace entre la montée de la brosse de frei-
nage 1 et sa descente pour permettre le passage de la
barre de pinces 3 ainsi que les tolérances de montée et
de descente de cette brosse 1 entre les courbes mini et
maxi, constituant la fenétre dans laquelle peut s'effec-
tuer le déplacement de la brosse de freinage 1.

[0026] Le schéma-bloc de la figure 5 représente la
boucle d'asservissement utilisée dans les états 06, 07,
08, 09 et 10 du schéma-bloc de la figure 3. Cette boucle
comporte un régulateur 8 recevant en temps réel la po-
sition de la brosse de freinage 1 et la position absolue
du moto-réducteur 5 d'entrainement de cette brosse. Ce
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régulateur délivre un signal de vitesse comparé a la vi-
tesse entemps réel de la brosse de freinage. Cette com-
paraison donne naissance une consigne de vitesse de
commande d'une boucle de vitesse 9, qui sur cette base
détermine la vitesse du moto-réducteur 5 de la brosse
de freinage 1 et donc la vitesse instantanée de cette
brosse en fonction des paramétres de freinage choisis.
[0027] L'opérateur peutrégler|'amplitude du déplace-
ment de la brosse de freinage 1, c'est-a-dire déterminer
ainsi la force de freinage. Il peut aussi régler le degré
machine auquel la brosse 1 doit descendre. Ce choix
permet de retarder la descente de la brosse a partir du
moment ou le détecteur 6 a détecté le passage de la
barre de pinces 3. Il détermine aussi le degré machine
auquel la brosse de freinage 1 doit remonter. |l détermi-
ne enfin la mise en ou hors service de la brosse de frei-
nage 1 durant le fonctionnement de la machine.

Revendications

1. Dispositif de freinage au sein d'un poste de récep-
tion d'une machine de travail d'éléments en feuilles,
ce dispositif comprenant au moins un organe de
freinage (1) s'étendant transversalement a la trajec-
toire desdites feuilles (2) et susceptible d'étre dé-
placé entre au moins deux positions limites, I'une
dans laquelle sa trajectoire rencontre celle desdites
feuilles (2), I'autre dans laquelle ledit organe de frei-
nage est écarté de la trajectoire desdites feuilles et
des moyens d'entrainement pour déplacer ledit or-
gane de freinage entre lesdites positions limites en
fonction de la dimension longitudinale desdites
feuilles (2) et de leur fréquence de passage, carac-
térisé en ce que lesdits moyens d'entrainement
dudit organe de freinage (1) sont constitués par un
actuateur électromécanique (5) a vitesse variable,
relié a des moyens d'asservissement (8, 9) enregis-
trant, en temps réel, les paramétres relatifs a ladite
dimension longitudinale des feuilles et a leur fré-
quence de passage.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que lesdits moyens d'asservissement compor-
tent une boucle présentant un régulateur (8) rece-
vant en temps réel la position dudit organe de frei-
nage (1), ainsi que la position absolue de 'actuateur
électromécanique (5) et faisant apparaitre a sa sor-
tie un signal de vitesse comparé avec la vitesse en
temps réel dudit organe de freinage, pour délivrer
une consigne de vitesse a une boucle de vitesse (9)
d'asservissement dudit actuateur électromécani-
que (5).

3. Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que lesdits moyens d'asser-
vissement sont programmés pour permettre de mo-
difier les paramétres de fonctionnement dudit orga-
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ne de freinage.

Dispositif selon la revendication 3, caractérisé en
ce que l'un desdits parametres susceptibles d'étre
modifié est I'amplitude de déplacement dudit orga-
ne de freinage.

Dispositif selon la revendication 3, caractérisé en
ce que l'un desdits parametres susceptibles d'étre
modifié est le degré machine auquel ledit organe de
freinage doit étre mis en et/ou hors d'action.



EP 1 153 869 A2

Fig. 1
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Fig. 3
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