
POSITIONNEMENT LIBRE
La série - disponible en quatre formats - offre
des  forces  de  préhension  réglables  entre
80 et 500 Newtons et des longueurs de
course entre 6 et 16 mm. Elle a maintenant
été optimisée avec la conversion en -B et
étendue avec la variante de pince -03. En
plus des 32 jeux  de données de pièces
programmables, de la reconnaissance des
pièces (plage +/- 0,05 mm) et de la force
de  préhension  réglable,  deux  fonctions
importantes ont été ajoutées à la nouvelle
version GEP2000-B.

POSITIONNEMENT LIBRE
La variante GEP2000 IL-03 peut être posi-
tionnée librement, ce qui permet de pré-
régler la position et d'adapter la course à
la pièce à usiner, d'où un gain de temps.

CONTRÔLE DE LA PERTE DE PIÈCES
La  série  GEP2000  est  dotée  d'une  com-
mande intégrée et d'un dispositif mécanique
d'autoblocage qui empêche la perte de piè-
ces en cas de panne de courant. En cas de
perte de la pièce due à des influences extéri-
eures, le pince le détecte et le signale.

Série GEP2000
• Trois variantes  de contrôle  :  IO-Link  |

E/S  numériques  |  E/S  numériques
combinées + sortie analogique pour la
détection de la position des mâchoires

• Libération d'urgence
• Transmission  de  données  bidirection-

nelle (version IL)
• Sans entretien  jusqu'à 10 millions  de

cycles
• Idéale  pour  les  composants  légers

(produits  pharmaceutiques,  électroni-
ques ...)

PINCE 
ÉLECTRONIQUE
POUR LES PETITES PIÈCES
La série GEP2000 de pince électroniques est conçue pour l'assemblage et/ou
la manipulation de petites pièces telles que des pièces de montre ou des tubes
à essai dans des environnements de laboratoire automatisés.

La série de pince 
GEP2000 est idéale pour 
la manipulation de 
composants légers, comme
dans les laboratoires 
automatisés

La nouvelle variante de pince électronique, 
optimisée pour la manutention de petites pièces, est 
maintenant disponible avec le positionnement libre 
et le contrôle de la perte de pièces
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L'ORIGINE DE LA PINCE
En 1969, le bras de Stanford est l'un des
premiers  robots  électriques  conçus  pour
une commande par ordinateur. Contraire-
ment  à son prédécesseur  hydraulique,  il
était plus facile à commander. Avec ses 6
degrés de liberté (5 rotatifs, 1 linéaire), il
était idéal pour la manipulation avec une
pince.  Parmi  les  innovations,  il  y  avait
également une pince proportionnelle ser-
vo-actionnée  avec  des  capteurs  tactiles
sur les doigts. Cette première pince était
une pince parallèle  à deux points, l'une
des configurations de pince les plus utili-
sées  jusqu'à  aujourd'hui  dans  un  esprit
'keep-it  simple'.  Bien  que  ce  type  de
pince soit  toujours populaire, on voit  de
plus en plus de pinces spéciales et spéci-
fiques  en  raison  de la  complexité  crois-
sante des tâches pour lesquelles les robots
sont utilisés.

PINCES SPÉCIALES
Aujourd'hui,  la  préhension  est  bien  plus
qu'un simple mouvement d'ouverture et de

fermeture  d'une  pince  parallèle  à  deux
points. La complexité de nombreuses appli-
cations impose des exigences spécifiques
au  préhenseur.  Le  robot,  aussi  précis  et
flexible soit-il, n'est pas le seul à déterminer
la précision ou la flexibilité de la tâche de

préhension.  Avec  un  robot  simple,  une
pince intelligente et intelligemment choisie
ou  conçue  -  en  combinaison  avec  une
bonne commande - est capable d'effectuer
une tâche complexe, alors que le meilleur
robot combiné à une mauvaise pince peut
entraîner  des  performances  médiocres,
voire l'échec de la manipulation.

Les exigences spécifiques imposées à la
pince (et  au robot)  dépendent  de l'ap-
plication
La  demande  croissante  d'assemblage
flexible,  par  exemple,  augmente  la
demande  de  préhenseurs  très  spéci -
fiques (pour  la  manipulation de pièces
complexes  au  sein  du  processus  d'as -
semblage)  et  de préhenseurs  universels
(afin de pouvoir  manipuler  une grande
variété de pièces).
Une  automatisation  flexible  avec  des
pinces très spécifiques nécessite la com-
plexité et  le temps supplémentaires  des
changeurs d'outils (automatiques) et d'un
magasin  de  pinces,  très  similaire  au
monde de la CNC. 
Il est également possible de monter plu-
sieurs  pinces  sur  un  même  robot  afin
d'éviter ce changement d'outil. Pensez à
une pince radiale et à une pince à deux
doigts,  chacune  étant  montée  sous  un
angle de 45°. Cela permet au robot de
manipuler  des  formes  rectangulaires  et
des formes rondes sans changer d'outil.

Les robots sont les bêtes de somme de l'automatisation industrielle. Le but d'un robot industriel est bien sûr 
d'apporter un changement dans un processus de production. Cependant, sans mains spécialisées, un robot 
n'est rien d'autre qu'un bras, capable de se déplacer dans un espace dégagé - même si certains modèles sont
plus précis que d'autres. Il existe aujourd'hui une vaste gamme d'outils, mais la manipulation d'objets reste 
l'une des tâches les plus importantes des robots dans l'automatisation actuelle. Il suffit de penser à 
l'assemblage ou à la manipulation de matériaux, comme le pick & place de grandes planches en bois dans 
une scierie ou le ramassage de gâteaux sur un tapis roulant. Rien de tout cela n'est possible sans une pince. 
Outre les possibilités de la vaste gamme de pinces standard, le potentiel des pinces spéciales est devenu un 
aspect important dans la sélection.

Frederik Debrouwere

LA MANIPULATION
NÉCESSITE DES 'MAINS' 
SPÉCIALISÉES
LES PINCES TRANSFORMENT UN BRAS ROBOTIQUE
EN UN OUTIL DE MANIPULATION UTILE

Sans mains spécialisées, un robot n'est rien d'autre qu'un bras

LA COMPLEXITÉ DE
NOMBREUSES
APPLICATIONS

IMPOSE DES EXIGENCES
SPÉCIFIQUES AU

PRÉHENSEUR
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Le besoin important de pinces très spéci-
fiques  ainsi  que  de  pinces  très  flexibles
entraîne une augmentation de la diversité
de l'offre de pinces spéciales et stimule le
développement de pinces personnalisées.

DES PINCES PROGRAMMABLES 
REMPLIES DE CAPTEURS
Le  bras  de  Stanford  était  déjà  équipé
d'une  pince  proportionnelle  servo-action-
née  avec  des  capteurs  tactiles  sur  les
doigts.  Aujourd'hui,  il  existe  également
des  variantes  commerciales  entièrement
programmables. Ainsi, il est généralement
possible de régler la vitesse, la position et
la force, avec un retour d'informations. En
outre,  certaines pinces peuvent  comman-
der  les  doigts  et  les  griffes  de  manière
indépendante.  Leur  grand  avantage  est
qu'elles  peuvent  être  utilisés  de  manière

très souple (taille de l'objet, force de pré-
hension réglable, vitesse de fermeture des
doigts, etc.) Des extensions pour les cap-
teurs  standard  sont  disponibles,  par
exemple pour mesurer la force de préhen-
sion, afin de prévoir un degré de liberté
supplémentaire  (par  exemple,  tourner  la
pièce lorsque le robot ne dispose pas de
suffisamment de degrés de liberté) ou des
kits d'extension pour augmenter la plage
de  travail  du  robot  (par  exemple,  un
module linéaire).

MODULES INTERMÉDIAIRES
Les modules intermédiaires (entre le préhen-
seur et l'effecteur final du robot) ouvrent une
nouvelle gamme de possibilités. Les vibra-
tions mécaniques peuvent être compensées
par  un module intermédiaire  spécialement
conçu à cet effet et doté d'un contrôle intelli-

gent. Les cellules de puissance plates, qui
peuvent être montées entre le préhenseur et
l'effecteur  final  (éventuellement  à 6  axes),
peuvent être utilisées pour mesurer la force
d'interaction (et non la force de préhension)
avec  l'environnement,  compte  tenu  d'une
prise rigide de l'objet. Il s'agit par exemple
d'effectuer des insertions basées sur la force
avec un robot industriel classique.

PINCES STANDARD
AVEC DOIGTS SPÉCIFIQUES
La  plupart  des  pinces  sont  équipées  de
doigts. Malgré l'énorme variété de doigts,
il arrive qu'on ait besoin d'une forme spé-
cifique ou de certains capteurs. Cela peut
être le cas lorsqu'un robot doit saisir des
pièces  de forme très  spécifique (automo-
bile,  usinage, industrie électrique, plastur-
gie,  fonderie  ...).  Dans  ce  cas,  les

En 1969, le bras de Stanford, avec ses 6 degrés de liberté, était idéal pour la manipulation avec une pince (photo Stanford)

Les exigences spécifiques imposées à la pince (et au robot) 
dépendent de l'application

Les changeurs d'outils automatiques peuvent faciliter l'automatisation de manière flexible
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accessoires  pour  les  doigts  peuvent  être
fait sur mesure.
Aujourd'hui,  l'imprimante  3D  offre  un
énorme éventail de possibilités: du proto-
typage rapide de doigts pour des petits
lots jusqu'à un produit final de haute qua-
lité  pouvant  gérer  un  grand nombre  de
picks.  L'impression  3D  peut  également
être utilisée pour créer des formes qui ne

sont  généralement  pas  possibles  avec
l'usinage  traditionnel,  et  des  capteurs
peuvent être intégrés dans le doigt. Des
marques de pinces bien connues s'asso-
cient  à  des  fabricants  réputés  d'impri-
mantes 3D de qualité dans le cadre d'un
processus  de  commande  entièrement
automatisé et très rapide de doigts impri-
més en 3D.

MAINS ROBOTIQUES
Si l'on considère les  possibilités incroyables
de notre propre main, il semble logique d'utili-
ser une main robotique. Bien entendu, pour
offrir cette énorme flexibilité, la complexité est
considérablement accrue.
Les mains robotiques les plus populaires sont
les pinces à trois doigts bien connues, dans
lesquelles les doigts sont actionnés individuel-
lement par un moteur et peuvent être pivotés
de manière à pouvoir être placés dans des
directions opposées ou en ligne. Ces pinces
existent  depuis  la  fin des  années 80 mais
deviennent aujourd'hui populaires. Leur vitesse
et leur puissance peuvent être programmées.
Aujourd'hui,  il  existe  aussi  des  mains  plus
complexes sous la forme d'une main à part
entière  avec  5  doigts  et,  par  exemple,  9
moteurs pour 20 articulations, avec ou sans
capteurs  dans  les  extrémités.  L'objectif  est
d'être  capable  d'effectuer  des  actions  déli-
cates presque aussi bien qu'un humain. Un
mouvement  semblable  à  celui  d'un  être
humain  nécessite  évidemment  une  certaine
puissance de calcul et un contrôle complexe.
Un autre type de main robotique est entière-
ment basé sur la pneumatique. L'actionne-
ment n'est pas électrique avec des moteurs

Les pinces destinés à être utilisés en combinaison avec des cobots doivent avoir une certification
spéciale à cet effet

L'objectif des mains robotiques est de pouvoir effectuer des actions délicates presque aussi bien qu'un humain

IMPRESSION 3D:
PROTOTYPAGE RAPIDE
DES DOIGTS POUR DES
PETITS LOTS JUSQU'À
UN PRODUIT FINAL

DE QUALITÉ POUVANT
GÉRER UN GRAND
NOMBRE DE PICKS
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dans  les  articulations  mais  avec  des
chambres à air dans les doigts. Le remplis-
sage  des  chambres  entraîne  la  fermeture
des doigts tandis que lorsque les chambres
sont  vides,  les  doigts  sont  ouverts.  Des
valves piézoélectriques proportionnelles pré-
cises, montées juste sous la main, permettent
un contrôle précis des doigts. Cette façon
de  commander  les  pinces  ne  nécessite
qu'une seule conduite d'air comprimé vers

l'effecteur  du robot.  La  conception  spéci-
fique de ce genre de pince permet d'utili-
ser  ces  mains  dans  des  tâches  où
l'interaction  homme-robot  est  requise  ou
souhaitée.

PINCES 'SOFT ROBOTICS'
Dans  le  contexte  de  la  'soft  robotics',
qui  permet  une interaction  douce avec
l'environnement  tout  en  étant  capable

de réaliser une grande force, il  y a eu
beaucoup  de  développement  dans  le
domaine  des  pinces  ces  dernières
années.  Pensons  aux  pinces/mains
avec des 'doigts mous'. Cette robotique
douce s'inspire généralement des orga-
nismes biologiques (ce que l'on appelle
le bio-mimétisme).

PINCES SUR MESURE
Dans  le  cas  où  les  servo-pinces  spé-
ciales  ci-dessus,  équipées  de  capteurs
et/ou  de  modules  intermédiaires,  ne
permettent  pas  de  répondre  aux  exi -
gences spécifiques de l'application, les
pinces  peuvent  être  conçues,  par
exemple,  par  un  intégrateur.  En  géné-
ral,  on  énumère  les  exigences  et,  sur
base d'une étude de marché approfon-
die, on détermine si ce genre de déve-
loppement spécifique est nécessaire.

PINCES COBOT
Tout comme les cobots proprement  dit,
les pinces des cobots doivent répondre
à des exigences très spécifiques. Toutes
les  pinces  commerciales  ne  peuvent
donc  pas  être  utilisées  pour  toutes  les
applications  cobots.  Cherchez  donc
des pinces spécialement certifiées.

On constate une augmentation de la diversité de l'offre de pinces spéciales et du développement de
pinces personnalisées

Aujourd'hui, l'imprimante 3D offre un large éventail de possibilités

Avec les pinces électriques, la sensibilité et la précision
peuvent être parfaitement atteintes 
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EXEMPLES DE PINCES SPÉCIALES DANS
DES APPLICATIONS SPÉCIFIQUES
Les  applications  très  spécifiques  néces-
sitent des pinces spécialement conçues.
Le  vissage des  bouchons  de  bouteilles
ou des couvercles de bocaux est un bel
exemple  d'application  où l'arsenal  des
pinces à doigts ne suffit pas. Pour cette
tâche,  on  utilise  des  pinces  à  griffes
faites sur mesure, par exemple en forme
de  bouchon  de  bouteille.  Le  couple
maximal  autorisé  pour  le  vissage  des
bouchons  de  bouteilles  constitue  une
complexité supplémentaire.

Il faut aussi des pinces spécialisées pour
la manipulation des aliments, surtout s'ils
ne sont pas encore emballés. On choisit
souvent des pinces sous vide. La surface
de la pince peut être constituée d'un maté-
riau  approuvé  pour  un  contact  direct  et
sûr avec les aliments.

L'émergence  des  robots  dans  le  secteur
agricole ouvre également un nouveau mar-
ché pour les pinces personnalisées, car les
pinces commerciales ne répondent généra-
lement pas aux exigences très spécifiques
de ce  marché.  Il  y  a une énorme  diffé-
rence entre des pinces qui peuvent mani-

puler  et  traiter  des  fruits  tendres  sur  des
tapis roulants (déjà nombreuses sur le mar-
ché) et une pince qui peut cueillir des fruits
tendres sans les abîmer. Pour cela, il faut
une pince sur mesure.

CONCLUSION
Vous avez besoin d'une pince spéciale?
Naviguez à travers l'éventail des possi -
bilités et optez pour une solution person-
nalisée  si  nécessaire.  Les  possibilités
sont légion.

La cueillette des fruits tendres sans les abîmer nécessite une pince personnalisée

Les préhenseurs destinés à la manipulation de denrées alimentaires (crues) doivent faire l'objet
d'un agrément spécifique pour le contact alimentaire

Pour des exigences spécifiques (comme ici : grande variation de 
course, poids importants, fonction de mesure, faible poids mort...), 
le développement de pinces spéciales sur mesure est nécessaire 

LES MODULES 
INTERMÉDIAIRES 
OUVRENT UN 
NOUVEL ÉVENTAIL
DE POSSIBILITÉS
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