wo 20247252081 A1 |0 00000 KOO0 0 0 OO 0

(12) DEMANDE INTERNATIONALE PUBLIEE EN VERTU DU TRAITE DE COOPERATION EN MATIERE DE
BREVETS (PCT)

Organisation Mondiale de 1 N
) Propriété Intelloctuclle g; U0 OO0 OO0 A 0O O A0

Bureau international (10) Numéro de publication internationale

(43) Date de la publication internationale —_ WO 2024252081 A1l
12 décembre 2024 (12.12.2024) WIPO I PCT

(51) Classification internationale des brevets : (72) Inventeur : LABADIE, Jean ; Chateau de Thubocuf,
B60D 1/02 (2006.01) B60D 1/58 (2006.01) 53970 NUILLE SUR VICOIN (FR).

B60D 1/46 (2006.01) B60D 1/00 2006.01) (74) Mandataire : SANTARELLI (SOCIETE IPSIDE) ; Tour

(21) Numéro de la demande internationale : Trinity, 1 bis Place de la Défense, 92400 Courbevoie (FR).

PCT/FR2024/030679 (81) Etats désignés (sauf indication contraire, pour tout titre de

(22) Date de dépot international : protection nationale disponible) . AE, AG, AL, AM, AO,

28 mai 2024 (28.05.2024) AT, AU, AZ, BA, BB, BG, BH, BN, BR, BW, BY, BZ, CA,

CH, CL, CN, CO, CR, CU, CV, CZ, DE, DJ, DK, DM, DO,

DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM, GT, HN,

(26) Langue de publication : frangais HR, HU, ID, IL, IN, IQ, IR, IS, IT, IM, JO, JP, KE, KG,

. L Lo KH, KN, KP, KR, KW, KZ, LA, LC, LK, LR, LS, LU, LY,

(30) Données relatives a la ppgrlte : MA, MD, MG, MK, MN, MU, MW, MX. MY, MZ, NA.

FR2305790 08 juin 2023 (08.06.2023) FR NG. NI, NO, NZ, OM. PA, PE, PG, PH. PL, PT, QA, RO,

(71) Déposant : LABADIS SAS [FR/FR] ; 21 rue Robert RS, RU,RW, SA, SC, SD, SE, 8G, SK, SL, ST, SV, SY, TH,
Vauxion, 53000 LAVAL (FR).

(25) Langue de dépot : frangais

(54) Title: COUPLING DEVICE CONFIGURED TO COUPLE TO A MOBILE TRUCK AND ROBOTIC DRIVE SYSTEM FOR
AT LEAST ONE MOBILE TRUCK COMPRISING SUCH A COUPLING DEVICE

(54) Titre : DISPOSITIF D'ATTELAGE CONFIGURE POUR S'ACCROCHER A UN CHARIOT MOBILE ET SYSTEME
D'ENTRAINEMENT ROBOTISE D'AU MOINS UN CHARIOT MOBILE COMPORTANT UN TEL DISPOSITIF D'ATTELAGE

(57) Abstract: The invention relates to a coupling device (11) configured
to equip a robotic drive system (10) and to connect to a mobile truck (4)
of the type having an articulated drawbar (8), comprising a main struc-
ture provided with an actuating arm movable between a first position of
the coupling device corresponding to a configuration uncoupled from the
mobile truck and a second position of the coupling device corresponding
to a configuration coupled to the mobile truck, and a coupling mechanism
arranged opposite the actuating arm, the coupling device being configured
such that, between its first position and its second position, the actuating
arm is configured to cause the drawbar of the mobile truck to move from a
default position, in which the drawbar is distant from the coupling mech-
anism and the mobile truck is free, to a low position in which the drawbar
is sandwiched between the actuating arm and the coupling mechanism
and the mobile truck is coupled to the coupling device.

(57) Abrégé : L'invention concerne un dispositif d'attelage (11) configuré
pour équiper un systéme d'entrainement robotisé (10) et pour s'accrocher
aun chariot mobile (4) du type a timon articulé (8), comportant une struc-
ture principale pourvue d'un bras d'actionnement mobile entre une pre-
miere position du dispositif d'attelage correspondant a une configuration
dételée avec le chariot mobile et une deuxiéme position du dispositif d'at-
telage correspondant 4 une configuration attelée avec le chariot mobile, et
un mécanisme d'accrochage disposé en regard du bras d'actionnement, le
Fig.3 dispositif d'attelage étant configuré de sorte qu'entre sa premicre position
et sa deuxiéme position, le bras d'actionnement est configuré pour faire
passer le timon du chariot mobile d'une position par

[Suite sur la page suivante]



WO 2024/25208 1 A |10} 00 000000 VOO 0 OO0

TJ, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ, VC, VN, WS,
ZA,ZM, ZW.

(84) Etats désignés (sauf indication contraire, pour tout titre de
protection régionale disponible) . ARIPO (BW, CV, GH,
GM, KE, LR, LS, MW, MZ, NA, RW, SC, SD, SL, ST, SZ,
TZ, UG, ZM, ZW), eurasien (AM, AZ, BY, KG, KZ, RU,
TJ, TM), européen (AL, AT, BE, BG, CH, CY, CZ,DE, DK,
EE, ES, FL, FR, GB, GR, HR, HU, IE, IS, IT, LT, LU, LV,
MC, ME, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO, RS, SE, SI, SK,
SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM, GA, GN, GQ,
GW. KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

Publiée:
— avec rapport de recherche internationale (Art. 21(3))
— avant l'expiration du délai prévu pour la modification des

revendications, sera republiée si des modifications sont
regues (regle 48.2(h))

défaut dans laquelle le timon est a distance du mécanisme d'accrochage et le chariot mobile est libre a une position basse dans laquelle
le timon est pris en sandwich entre le bras d'actionnement et le mécanisme d'accrochage et le chariot mobile est attelé au dispositif
d'attelage.
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DOMAINE TECHNIQUE DE L’INVENTION

[001] L'invention a trait au domaine général de la logistique et en particulier au
transport de chariots mobiles.

[002] En particulier, la présente invention concerne un dispositif d’attelage configuré
pour s’accrocher a un tel chariot mobile, et un ensemble formé du chariot et du dispositif
d’attelage.

[003] L’invention concerne aussi un systéme d’entrainement robotisé d’au moins un tel
chariot mobile, comportant un tel dispositif d’attelage.

[004] L’invention concerne également un site de production pourvu d’au moins une
premiére zone, par exemple une zone de stockage, d’au moins une deuxiéme zone, par
exemple une zone de production, située a distance de la premiére zone, et d’'une pluralité de
chariots mobiles, et d'au moins un systéme d’entrainement robotisé comportant un dispositif
d’attelage configuré pour s’accrocher a un des chariots mobiles pour le faire circuler depuis la
premiére zone vers la deuxiéme zone et/ou inversement.

[005] L’invention concerne en outre un procédé dattelage d'un tel systéme

d’entrainement robotisé avec au moins un chariot mobile a timon articulé.

ETAT DE LA TECHNIQUE

[006] On connait des sites de production pourvus d’au moins une zone de stockage,
d’au moins une zone de production située a distance de la zone de stockage, et d’'une pluralité
de chariots mobiles, et d’au moins un systéme d’entrainement robotisé comportant un
dispositif d’attelage configuré pour s’accrocher a un des chariots mobiles pour faire circuler ce
chariot depuis la zone de stockage vers la zone de production et/ou inversement.

[007] Un tel dispositif d’attelage présente une interface de connexion métallique et
magnétique tandis que le chariot auquel le dispositif d’attelage est prévu pour s’accrocher
présente une interface de connexion complémentaire métallique et magnétique configurée
pour s’accoupler magnétiquement avec l'interface de connexion métallique et magnétique du
dispositif d’'attelage.

[008] L’interconnexion mécanique du dispositif d'attelage avec le chariot se fait donc
magnétiguement.

[009] On connait aussi du brevet européen EP 3 283 308 un véhicule a guidage
automatique destiné a remorquer un chariot roulant ayant quatre roues et équipé d'un chassis,
le véhicule comprenant des roues motrices, un corps monté sur les roues motrices, un systéme

de commande utilisant un systéme de navigation, un mécanisme de fixation de chariot monté
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sur le corps pour coupler le chariot au véhicule, et au moins un capteur de proximité monté
sur le corps.

[010] Le systtme de commande est couplé au capteur de proximité pour régler la
position du véhicule et détecter d'éventuels obstacles.

[011] Le mécanisme de fixation de chariot comprend un bras de remorque qui peut
tourner librement dans un plan horizontal. Le bras est monté a un point de pivot du corps
robotique a une extrémité et est équipé d'une partie a l'autre extrémité pour saisir et retenir le
chariot a remorquer par son chassis.

[012] La partie du bras de remorque pour saisir le chassis du chariot comporte une
barre verticale fixée au bras de remorque, une barre horizontale fixée de facon flexible par le
biais d'un premier point de pivot a la barre verticale, un crochet pour saisir le chassis et qui est
fixé de facon flexible par le biais d'un second point de pivot a la barre horizontale, avec le
crochet qui peut déplacé par des moyens d'actionnement.

[013] La partie du bras de remorque pour saisir le chassis du chariot comporte en outre
des tasseaux de support positionnés sur chaque c6té du crochet pour générer une force de
serrage a I'encontre du chassis du chariot.

[014] L'interconnexion du bras de remorque avec le chassis chariot se fait donc ici

directement mécaniquement par préhension.

EXPOSE DE L'INVENTION

[015] La présente invention vise a fournir un dispositif d’attelage configuré pour
s’accrocher a un des chariots mobiles, d’'un genre similaire, et qui soit particulierement simple
et commode tant a I'utilisation qu’a la fabrication.

[016] L’invention a ainsi pour objet, selon un premier aspect, un dispositif d’attelage
configuré pour équiper un systéme d’entrainement robotisé et pour s’accrocher a un chariot
mobile du type a timon articulé, comportant une structure principale pourvue d’un bras
d’actionnement mobile entre une premiére position du dispositif d’attelage correspondant a
une configuration dételée avec le chariot mobile et une deuxiéme position du dispositif
d’attelage correspondant a une configuration attelée avec le chariot mobile, et un mécanisme
d’accrochage disposé en regard du bras d’actionnement, le dispositif d’attelage étant configuré
de sorte qu’entre sa premiére position et sa deuxiéme position, le bras d’actionnement est
configuré pour faire passer le timon du chariot mobile d’'une position par défaut dans laquelle
le timon est a distance du mécanisme d’accrochage et le chariot mobile est libre a une position
basse dans laquelle le timon est pris en sandwich entre le bras d’actionnement et le

mécanisme d’accrochage et le chariot mobile est attelé au dispositif d’attelage.
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[017] Le dispositif d’attelage selon l'invention permet d’atteler et dételer un chariot
mobile, du type standard a timon articulé, ou un attelage de tel chariots, par un systéme
d’entrainement robotisé, en particulier du type autonome.

[018] En d'autres termes, le dispositif d’attelage selon l'invention permet d’équiper un
tel systéme d’entrainement robotisé pour une utilisation par exemple dans un site de
production déja équipé en chariots mobiles du type standard a timon articulé.

[019] Un tel dispositif d'attelage offre donc I'avantage de ne pas avoir a équiper un tel
site de production avec de nouveaux chariots mobiles d'un type différent, pour leur
entrainement par un systéme d’entrainement robotisé et autonome.

[020] L’invention vise aussi un ensemble comportant le dispositif d’attelage et un tel
chariot mobile.

[021] Des caractéristiques préférées, simples, commodes et économiques du dispositif
d’attelage, et de I'ensemble, selon I'invention sont présentées ci-aprés.

[022] La structure principale peut étre formée de deux colonnes et une traverse reliant
les deux colonnes et montée mobile le long des deux colonnes, avec le bras d’actionnement
qui est assujetti mécaniquement a la traverse.

[023] Le bras d’actionnement peut étre formé d’une plague plane présentant une face
d’appui configurée pour venir en appui contre le timon.

[024] Le bras d’actionnement peut présenter un organe butée ménagé sous la face
d’appui et sensiblement a une extrémité de la plague plane et a proximité de la traverse,
I'organe butée étant configurée pour former une butée de déplacement du timon.

[025] Le dispositif d’attelage peut comporter une structure de guidage formée par deux
montants agencés globalement verticalement et a distance I'un de l'autre et définissant entre
eux un espace pour guider le bras d’actionnement entre la premiére position et la deuxiéme
position du dispositif d’'attelage.

[026] Les montants peuvent étre pourvus de bords internes de guidage délimitant
'espace pour le coulissement du bras d’actionnement, et le bras d’actionnement peut étre
formé d’une plague plane présentant des encoches qui se trouvent chacune en regard d’'un
bord interne de guidage.

[027] Les bords internes de guidage des montants peuvent étre configurés de sorte
qgue lI'espace se rétrécie depuis une position haute du bras d’actionnement correspondant a la
premiére position du dispositif d’attelage, jusqu’a une position basse du bras d’actionnement
correspondant a la deuxiéme position du dispositif d'attelage.

[028] Le dispositif d’attelage peut comporter une structure d’entrainement configurée
pour entrainer a coulissement le bras d’actionnement et comportant un moteur d’entrainement,

un mécanisme a poulies et courroie entrainé en rotation par le moteur d’entrainement, et un
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organe d’attache assujetti mécaniquement d’'une part au mécanisme a poulies et courroie et
d’autre, directement ou indirectement, au bras d'actionnement.

[029] Le mécanisme d’'accrochage peut étre pourvu d’'un socle fixe et d’une piéce
d’accrochage montée mobile en rotation sur le socle fixe.

[030] Le mécanisme d’accrochage peut étre pourvu d’un organe de rappel en position
configuré pour étre assujetti d’'une part a un élément structurel du systéme d’entrainement
robotisé et d'autre part a la piéce d’accrochage qui est mobile en rotation.

[031] Le mécanisme d’accrochage peut étre pourvu d'une piéce d’accrochage
présentant un pion central formant crochet, et le bras d’actionnement peut étre formé d’une
plague plane présentant une face d’appui configurée pour venir en appui contre le timon et
dans laquelle est ménagé un trou configuré pour recevoir le pion central dans la deuxiéme
position du dispositif d’attelage, avec le timon qui est alors pris en sandwich entre la piéce
d’accrochage et la face d’appui et qui est pourvu d’une fente au travers de laquelle le pion
central est introduit.

[032] La piéce d’accrochage peut présenter en outre un plot de positionnement formé
en aval du pion central et/ou une paroi formant butée ménagée en amont du pion central et a
I'opposé du plot de positionnement, avec le plot de positionnement qui est configuré pour étre
introduit dans la fente du timon et/ou le timon qui est configuré pour venir en butée contre la
paroi formant butée.

[033] L’invention a aussi pour objet, selon un deuxiéme aspect, un systéme
d’entrainement robotisé, notamment autonome, d’au moins un chariot mobile, comportant un
dispositif d’'attelage tel que décrit ci-dessus.

[034] Le systéme d’entrainement robotisé peut comporter une base portante montée
sur des mécanismes additionnels a roulettes, des éléments systémiques qui sont au-dessus
de la base portante, qui sont recouverts par un capot, et qui sont formés par au moins 'un
parmi un ou plusieurs moteurs d’entrainement des mécanismes additionnels a roulettes pour
entrainer en déplacement le systéme d'entrainement robotisé, des capteurs de position et/ou
de détection, une ou plusieurs unités de contrble et de commande configurées pour contréler
et commander le ou les moteurs, traiter les informations des capteurs, et aussi controler et
commander le dispositif d’attelage.

[035] L’invention a également pour objet, selon un troisieme aspect, un site de
production pourvu d’au moins une premiére zone, par exemple une zone de stockage, d’au
moins une deuxiéme zone, par exemple une zone de production, située a distance de la
premiére zone, et d'une pluralité de chariots mobiles du type a timon articulé, et d’'au moins un
systéme d’entrainement robotisé tel que décrit ci-dessus, comportant un dispositif d'attelage
configuré pour s’accrocher a un des chariots mobiles pour le faire circuler depuis la premiére

zone vers la deuxiéme zone et/ou inversement.
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[036] L’invention a en outre pour objet, selon un quatriéme aspect, un procédé
d’attelage d’'un systéme d’entrainement robotisé tel que décrit ci-dessus avec au moins un
chariot mobile a timon articulé, comportant les étapes : d’actionner le bras d’actionnement du
dispositif d’'attelage du systéme d’entrainement robotisé depuis une position haute pour
entrainer le timon depuis une position par défaut inclinée-relevée vers une position basse du
bras d’actionnement et du timon, position basse dans laquelle le timon est pris en sandwich
entre le bras d’actionnement et le mécanisme d’accrochage et le chariot mobile est attelé au
systéme d’entrainement robotisé ; et de déplacer le systéme d'entrainement robotisé vers
l'avant en s’écartant du chariot mobile lorsque le bras d’actionnement se trouve dans une
position intermédiaire entre sa position haute et sa position basse.

[037] Pour mettre en ceuvre le procédé d’attelage, le systéme d’entrainement robotisé
peut comporter plusieurs capteurs, dont par exemple un capteur de détection disposé sur le
bras d’actionnement et des capteurs de position complémentaires disposés a différentes
hauteurs le long de la course de déplacement du bras d’actionnement, en face arriére du
systéme d’entrainement robotisé.

[038] En particulier, le capteur de détection peut étre configuré pour détecter la
présence du timon lorsque le bras d’actionnement se trouve en position basse et en regard de
la pieéce d’accrochage ; tandis que les capteurs de position complémentaires peuvent étre
configurés pour détecter la position du bras d’actionnement, entre la premiére position du
dispositif d’attelage et la deuxiéme position du dispositif d’attelage, respectivement entre la
position par défaut du timon et sa position basse.

[039] Le capteur de détection et les capteurs de position complémentaires peuvent étre
configurés pour transmettre les informations de présence du timon et/ou de position du bras
d’actionnement a une unité de contréle et de commande et ainsi contréler et commander le
systéme d’entrainement robotisé.

[040] L’accrochage du systéme d’entrainement robotisé et du chariot mobile peut se
dérouler selon les étapes ci-dessous.

[041] Le bras d’actionnement est en position haute et le timon en position par défaut.
Le capteur de détection ne détecte pas la présence du timon. Un premier capteur de position
complémentaire qui est positionné le plus haut détecte la position haute du bras
d’actionnement.

[042] Le bras d’actionnement est déplacé depuis sa position haute vers une position
basse en direction de la piéce d’accrochage, entrainant ainsi le timon, jusqu’a une position
intermédiaire ou le bras d’actionnement est détecté par un deuxiéme capteur de position
complémentaire qui est positionné plus bas que le premier capteur de position

complémentaire.



WO 2024/252081 6 PCT/FR2024/050679

[043] Le systéme d’entrainement robotisé est déplacé vers I'avant et s’écarte du chariot
mobile, sans stopper le mouvement du bras d’actionnement vers sa position basse, jusqu’a ce
gu’un troisieme capteur de position complémentaire, positionné plus bas que le deuxiéme
capteur de position complémentaire, détecte le bras d’actionnement en position basse.

[044] Si le capteur de détection détecte la présence du timon lui aussi en position basse
et pris en sandwich entre le bras d’actionnement et le mécanisme d’accrochage, alors le
systéme d’entrainement robotisé confirme que le chariot mobile est attelé.

[045] Au contraire, si le bras d’actionnement est en position basse et le capteur de
détection ne détecte pas la présence du timon, alors le systéme d'entrainement robotisé
confirme que le chariot mobile n'est pas attelé.

[046] Cela peut se produire par exemple si le systéme d’entrainement robotisé est
déplacé trop rapidement vers l'avant par rapport a la vitesse de descente du bras
d’actionnement vers sa position basse.

[047] Le mouvement du bras d'actionnement peut étre stoppé en position
intermédiaire. Le systéme d’entrainement robotisé est alors déplacé vers I'avant et s’écarte du
chariot mobile d'une distance déterminée, par exemple jusqu’a ce que le capteur de détection
détecte la présence du timon, puis le bras d’actionnement est déplacé jusqu’'a sa position
basse, avec le timon qui se trouve alors lui aussi en position basse, pris en sandwich entre le
bras d’actionnement et le mécanisme d’accrochage.

[048] La présence du timon détectée par le capteur de détection et la position basse
du bras d’actionnement détectée par le troisiéme capteur de position complémentaire permet

de confirmer que le chariot mobile est attelé.

BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

[049] La figure 1 représente schématiquement et partiellement, en vue de dessus, une
zone de stockage d'un site de production, pourvue d’'une pluralité de chariots mobiles rangés
en lignes les uns derriére les autres, et un systéme d’entrainement robotisé comportant un
dispositif d’attelage selon I'invention, ici en configuration attelée avec un des chariots mobiles.
[050] La figure 2 représente schématiqguement et partiellement, en vue de dessus, une
zone de production du site de production, dans laquelle le systéme d’entrainement robotisé
dépose un chariot mobile qu’il a récupéré dans la zone de stockage.

[051] La figure 3 représente schématiquement en perspective, le systéme
d’entrainement robotisé comportant le dispositif d’attelage, ici en configuration dételée avec
un chariot mobile.

[052] La figure 4 est similaire a la figure 3, en vue de coté.

[053] La figure 5 est similaire aux figures 3 et 4, en vue de face.
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[054] La figure 6 est une vue similaire a celle de la figure 3, en configuration attelée.
[055] La figure 7 est similaire a la figure 6, en vue de coté.

[056] La figure 8 est similaire aux figures 6 et 7, en vue de face.

[057] La figure 9 est une vue en perspective du dispositif d’attelage pris isolément,

dans une premiére position correspondant a la configuration dételée.

[058] La figure 10 est similaire a la figure 9, en vue de c6té.
[059] La figure 11 est similaire aux figures 9 et 10, en vue de face.
[060] La figure 12 est une vue en perspective similaire a celle de la figure 9, avec le

chariot mobile approchée du dispositif d’attelage dans sa premiére position correspondant a

la configuration dételée.

[061] La figure 13 est similaire a la figure 12, en vue de coté.
[062] La figure 14 est similaire aux figures 12 et 13, en vue de face.
[063] La figure 15 est une vue en perspective du dispositif d’attelage pris isolément,

dans une deuxiéme position correspondant a la configuration attelée.

[064] La figure 16 est similaire a la figure 15, en vue de coté.
[065] La figure 17 est similaire aux figures 15 et 16, en vue de face.
[066] La figure 18 est une vue en perspective similaire a celle de la figure 15, avec le

chariot mobile approchée du dispositif d'attelage dans sa deuxiéme position correspondant a

la configuration attelée.

[067] La figure 19 est similaire a la figure 18, en vue de coté.
[068] La figure 20 est similaire aux figures 18 et 19, en vue de face.
[069] Les figures 21 a 23 représentent schématiquement et partiellement le passage

de la configuration dételée a la configuration attelée du dispositif d'attelage avec le chariot
mobile.
[070] La figure 24 représente schématiquement et partiellement une configuration non

attelée du dispositif d’attelage avec le chariot mobile.

DESCRIPTION DETAILLEE DE L’INVENTION

[071] Les figures 1 et 2 illustrent schématiquement et partiellement un site de
production 1, ou usine, dont en particulier une premiére zone dit ici zone de stockage 2 et une
deuxiéme dite ici zone de production 3 située a distance de la zone de stockage 2.

[072] La zone de stockage 2 est prévue pour y stocker des composants qui seront
utilisés dans la zone de production 3 pour y fabriquer et/ou assembler des articles.

[073] Ainsi, de tels composants ont besoin d’étre acheminés depuis la zone de
stockage 2 vers la zone de production 3. Une telle zone de stockage 2 est aussi appelée

magasin, généralement située en entrée du flux de production de l'usine 1.
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[074] En variante, la zone de stockage peut aussi étre prévue pour recevoir les articles
finaux en vue de leur expédition depuis l'usine 1.

[075] L'usine 1 comporte une pluralité de chariots mobiles 4, sur lesquels sont
disposés, ou gerbés, des contenants 5 souvent appelés bacs, et dans lesquels sont stockés
les composants.

[076] La zone de stockage 2 comporte une pluralité de rangs 6 ou couloirs prévus pour
recevoir des chariots mobiles 4 et séparés, en entrée et/ou en sortie, par des plaques
d’écartement e de guidage 7 disposées au sol.

[077] Les chariots mobiles 4 peuvent étre attelés, ou pas, les uns aux autres, sur un
méme rang 6 par l'intermédiaire respectivement d'un timon 8 articulé d'un chariot mobile 4 en
coopération avec un crochet 9 d’'un autre chariot mobile 4, immédiatement adjacent.

[078] Sur la figure 1 est ainsi représentée une zone de stockage 2 avec trois rangs 6
dans chacun desquels sont attelés deux chariots mobiles 4.

[079] L’usine 1 comporte en outre un systéme d’entrainement robotisé 10 comportant
un dispositif d’attelage 11 configuré pour coopérer avec un timon 8 d’un chariot mobile 4.
[080] Sur la figure 1, le systéme d’entrainement robotisé 10 a son dispositif d’attelage
11 en configuration attelée a un chariot mobile 4 situé ici sur le rang 6 du milieu et au plus
proche de I'entrée et/ou sortie du coté des plaques d'écartement et de guidage 7.

[081] Dans cette configuration attelée, le systéme d’entrainement robotisé 10 est
configuré pour extraire les chariots mobiles 4 de leur rang 6 et ainsi de la zone de stockage 2
pour les emmener jusqu’a la zone de production 3, de maniére autonome.

[082] La zone de production 3 présente ici par exemple deux rangs
d’approvisionnement 12 formés par des structures a galets roulants 13 configurées pour faire
coulisser les contenants 5, et un rang central 14, situés entre les deux rangs
d’approvisionnement 12, pour le passage du chariot mobile 4 entrainé en déplacement par le
systéme d’entrainement robotisé 10.

[083] Par exemple, le rang central 14 peut étre utilisé pour I'approvisionnement de
composants dont le poids et/ou 'encombrement ne permettent pas de disposer les contenants
sur les structures a galets roulants 13.

[084] Comme la zone de stockage 2, la zone de production 3 est pourvue de plaques
d’écartement et de guidage 7 en entrée et/ou sortie du rang central 14 et des rangs
d’approvisionnement 12.

[085] Dans la configuration attelée, le systéme d'entrainement robotisé 10 est donc en
outre configuré pour insérer le chariot mobile 4 dans le rang centra 4, de maniére autonome.
[086] En d’'autres termes, le systéme d’entrainement robotisé 10 est configuré aussi

bien pour entrainer les chariots mobiles 4 en marche avant qu'en marche arriére.
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[087] Les figures 3 a 8 montrent plus en détail le systéme d’entrainement robotisé 10
dans une configuration dételée avec le chariot mobile 4 a proximité immédiate, puis en
configuration attelée avec ce chariot mobile 4.

[088] Le chariot mobile 4 est un chariot dit standard, présentant ici des dimensions
normalisées, dont une longueur d’environ 600 mm et une largeur d’environ 400 mm.

[089] Le chariot mobile 4 comporte un chassis 15 globalement en forme de plateau
ayant un contour externe 16 et réalisé en treillis de tiges métalliques soudées a leurs
intersections, ainsi que des mécanismes a roulettes 17, certaines étant fixes et d’autres
pivotantes, qui portent le chassis 15 et rendent mobile le chariot 4.

[090] Le timon 8 du chariot mobile 4 est disposé a I'avant du chariot mobile 4 et est

assujetti au chassis 15 par une liaison pivot 18.

[091] Le timon 8 présente une extrémité inférieure 19 qui est recourbée et située sous
le chassis 15.
[092] Le timon 8 est articulé au chassis 15 entre une position par défaut (figures 3 a 5),

aussi appelée relevée-inclinée, et une position basse (figures 6 a 8) dans laquelle il peut étre
accroché au dispositif d'attelage 11 du systéme d’entrainement robotisé 10.
[093] Le chariot mobile 4 comporte en outre a l'arriére et a I'opposé du timon 8, un
crochet 20 prévu pour coopérer avec le timon 8 d’'un autre chariot mobile 4.
[094] Le chariot mobile 4 comporte un élément de rappel élastique 21, ici un ressort
travaillant en traction, qui est accroché d’une part a un point d’ancrage fixé sous le chassis 15

et d’autre part a I'extrémité inférieure recourbée 19 du timon 8.

[095] L'élément de rappel élastique 21 permet de solliciter le timon 8 vers la position
par défaut.
[096] Le timon 8 présente une fente longitudinale 22 qui est configurée soit pour

recevoir le crochet 20 d'un autre chariot mobile 4 qui y est attelé (figure 1), soit pour coopérer
avec le dispositif d'attelage 11 du systéme d’entrainement robotisé 10.

[097] Le systéme d’entrainement robotisé 10 comporte une base portante 23 et des
mécanismes additionnels a roulettes 24, fixes et/ou pivotantes, assujettis a la base portante
23.

[098] Le systéme d’entrainement robotisé 10 comporte des éléments systémiques (non
représentés) qui sont au-dessus de la base portante 23 et recouverts par un capot 25.

[099] Ces éléments systémiques peuvent étre formés par un ou plusieurs moteurs
d’entrainement des mécanismes additionnels a roulettes 24 pour entrainer en déplacement le
systéme d’entrainement robotisé 10, une pluralité de capteurs de position et/ou de détection
et/ou présentant d’autres fonctions utiles au systéme d’entrainement robotisé 10, une ou

plusieurs unités de contrdle et de commande configurées pour contrbler et commander le ou
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les moteurs, traiter les informations des capteurs, et aussi contréler et commander le dispositif
d’attelage 11.

[100] Il peut s’agir de capteurs intégrant une caméra, ou des éléments infrarouge, voire
aussi un lecteur de code.

[101] La ou les unités de contréle et de commande sont aussi configurées pour
communiquer avec un systéme distant, qui peut se trouver dans 'usine 1 ou méme en dehors
de l'usine 1, et par exemple un systéme de gestion des ressources, qu’il s’agit de stocks de
composants, de flux de production etc.

[102] Le systéme d’entrainement robotisé 10 comporte un premier évidement 26
ménagé dans le capot 25, en face arriére et dans lequel est au moins partiellement logé le
dispositif d’'attelage 11.

[103] Le systéme d’entrainement robotisé 10 comporte un second évidement 27
ménagé dans la base portante 23, en face arriére également, et dans lequel est au moins
partiellement logé le timon 8 du chariot mobile 4 dans la configuration attelée.

[104] Comme visible sur les figures 5 et 8, le systéme d’entrainement robotisé 10
présente un encombrement, en largeur, équivalent a celui du chariot mobile 4 défini par le
contour externe 16 de son chassis 15.

[105] Entre la configuration dételée (figures 3 a 5) et la configuration attelée (figures 6
a 8), le timon 8 est passé de sa position par défaut a sa position basse, aidé par le dispositif
d’attelage 11 qui lui est passé d’une premiére position correspondant a la configuration dételée
a une deuxiéme position correspondant a la configuration attelée.

[106] On va maintenant décrire plus en détail, en référence aux figures 9 a 20, le
dispositif d’attelage 11 dans sa premiére position puis dans sa deuxiéme position, et sa
coopération avec le chariot mobile 4, dans la configuration attelée puis dans la configuration
dételée.

[107] En particulier, sur les figures 9 a 11, le dispositif d’attelage 11 est montré de
maniére isolée dans sa premiére position.

[108] Le dispositif d’attelage 11 comporte une structure principale 30 notamment pour
sa fixation a la base portante 23 et/ou a un élément structurel (non représenté) recouvert par
le capot 25 du systéme d’entrainement robotisé 10, au niveau du premier évidement 26.
[109] La structure principale 30 est formée ici de deux colonnes 31 et d’une traverse
32 reliant les deux colonnes et montée mobile le long des deux colonnes 31.

[110] La structure principale 30 est pourvue d’un bras d’actionnement 33 formé ici par
exemple en une seule piéce avec la traverse 32.

[111] Le bras d'actionnement 33 présente ici par exemple une plaque plane 34 de
laguelle saille globalement perpendiculairement une plaque de renfort 35, chacune de ces

plaques étant reliée a la traverse 32.



WO 2024/252081 11 PCT/FR2024/050679

[112] Le bras d’actionnement 33 présente aussi une face d’appui 37 a 'opposé de la
plaque de renfort 35.

[113] Le bras d’actionnement 33 présente ici aussi un organe butée 38 ménagé sous
la face d’appui 37 et sensiblement a une extrémité de la plaque plane 34 et a proximité de la
traverse 32.

[114] Des encoches 36 sont ménagées sur des cétés opposés de la plaque plane 34.
[115] Un trou 39 débouchant est aussi ménagé dans la plagque plane 34 et dans la
plague de renfort 35.

[116] Le dispositif d’attelage 11 comporte en outre une structure de guidage 40 ici
formée par deux montants 41 agencés par exemple verticalement et a distance I'un de l'autre.
[117] Les montants 41 sont pourvus de bords internes de guidage 42 définissant un
espace 43 pour le coulissement du bras d'actionnement 33 le long des colonnes 31, avec les
encoches 36 qui sont ménagées sur la plagque plane qui se trouvent chacune en regard d’'un
bord interne de guidage 42 respecitif.

[118] Les bords internes de guidage 42 des montants 41 sont configurés de sorte que
'espace 43 se rétrécie depuis une position haute du bras d’actionnement 33 correspondant a
la premiére position du dispositif d’attelage 11, jusqu'a une position basse du bras
d’actionnement 33 correspondant a la deuxiéme position du dispositif d’attelage 11.

[119] En d'autres termes, les montants 41 s'élargissent depuis la position haute du
bras d’actionnement 33 jusqu’a sa position basse.

[120] Ces montants 41 peuvent étre fixés a I'élément structurel recouvert par le capot
25 et/ou sur la base portante 23 du systéme d’entrainement robotisé 10.

[121] Le dispositif d’attelage 11 comporte en outre une structure d’entrainement 50
pourvue d'une platine de fixation 51, par exemple assujettie mécaniquement a I'élément
structurel recouvert par le capot 25.

[122] La structure d’entrainement 50 est ici pourvue aussi d’'un moteur d’entrainement
52, par exemple électrique, assujetti mécaniquement a la platine de fixation 51.

[123] La structure d’entrainement 50 est également pourvue d’'un mécanisme a poulies
présentant une poulie haute 53 montée sur un arbre rotatif du moteur d’entrainement 52 au
travers de la platine de fixation 51, et une poulie basse 54 montée libre en rotation par exemple
sur I'élément structurel recouvert par le capot 25 et/ou sur la base portante 23, a distance de
la poulie haute 53.

[124] La structure d’entrainement 50 est en outre pourvue d'un organe d’entrainement
formé ici par une courroie 55 montée autour de la poulie haute 53 et de la poulie basse 54, et
d'un organe d’attache 56 (figure 10) assujetti mécaniqguement d’'une part a la courroie 55 et

d’autre part a la traverse 32 de la structure principale 30 pour le coulissement de cette derniére
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lorsque la courroie 55 est entrainée par la poulie haute 53, elle-méme entrainée par le moteur
d’entrainement 52.

[125] Le dispositif d’attelage 11 comporte en outre un mécanisme d’accrochage 60
pourvu d'un socle fixe 61 et d’'une piéce d’accrochage 62 montée mobile en rotation, par
exemple grace a des roulements (non représentés), sur le socle fixe 61.

[126] La piéce d’accrochage 62 présente un pion central 63 formant crochet, un plot
de positionnement 64 formé en aval du pion central 63 et une paroi formant butée 65 ménagée
en amont du pion central 63 et a 'opposé du plot de positionnement 64.

[127] Le mécanisme d’accrochage 60 peut étre pourvu d’un organe de rappel en
position 66 (figure 10), formé par exemple par un ressort, assujetti d’'une part I'élément
structurel recouvert par le capot 25 et/ou a la base portante 23 et d’autre part a la piéce
d’accrochage 62 qui est mobile en rotation.

[128] Sur les figures 12 a 14, le dispositif d’attelage 11 est aussi montré dans sa
premiére position, avec le chariot mobile 4 a proximité immédiate, en configuration dételée.
[129] En particulier, le timon 8 du chariot mobile 4 est dans sa position par défaut et
stable du fait de I'action de I'élément de rappel élastique 21.

[130] Dans cette positon, le timon 8 est globalement vertical et incliné, autrement dit
incliné vers le haut, et se trouve immédiatement sous la face d’appui 37 de la plaque plane 34
du bras d’actionnement 33.

[131] Le chassis 15 du chariot mobile 4 se trouve a une premiére distance d1 du
mécanisme d’accrochage 60.

[132] On notera que dans cette position, le timon 8 se trouve sous la plaque plane 34
a distance de l'organe butée 38.

[133] Sur les figures 15 a 17, le dispositif d’attelage 11 est montré de maniére isolée
dans sa deuxiéme position.

[134] En d’autres termes, la traverse 32 a été déplacée vers le bas le long des colonnes
31 de la structure principale 30, du fait de I'entrainement de la poulie haute 53 par le moteur
d’entrainement 51 et donc de la courroie 55, et incidemment de I'organe d’attache 56 assujettie
a la fois a la courroie 55 et a la traverse 32.

[135] Le bras d’actionnement 33 a donc été déplacé dans I'espace 43 qui se rétrécie
et se retrouve ainsi en regard et a proximité immédiate du mécanisme d’accrochage 60, avec
les encoches 36 ménagées dans la plaque plane 34 qui recgoivent les bords internes de
guidage 42 des montants 41 de la structure de guidage 40, et le pion central 63 qui passe au
travers du trou 39 ménagé dans la plaque plane 34 et la plague de renfort 35.

[136] Sur les figures 18 a 20, le dispositif d’attelage 11 est aussi montré dans sa

deuxiéme position, avec le chariot mobile 4 a proximité immédiate, en configuration attelée.
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[137] En particulier, le timon 8 du chariot mobile 4 est passé de sa position par défaut
et stable a sa position basse du fait de I'action du bras d’actionnement 33 a I'encontre de la
force exercée par I'élément de rappel élastique 21.

[138] Dans cette positon, le timon 8 est globalement horizontal et se trouve mis en
prise avec le mécanisme d’accrochage 60 du dispositif d’attelage 11.

[139] Lorsque le timon 8 est poussé vers le bas par le bras d’actionnement 33, il glisse
contre la face d’appui 37 jusqu’a venir au contact de I'organe butée 38.

[140] Ainsi, en poussant vers le bas le timon 8, le chassis mobile 4 est repoussé du
dispositif d’attelage 11 de sorte gqu’'une fois en position basse, le chassis 15 du chariot mobile
4 se trouve a une deuxiéme distance d2 du mécanisme d’'accrochage 60, supérieure a la
premiére distance d1.

[141] En position basse du timon 8, le pion central 63 traverse la fente 22 de ce timon
8 et est introduit dans le trou 39 ménagé dans la plague plane 34 et dans la plaque de renfort
35 du bras d'actionnement 33.

[142] Le plot de positionnement 64 est lui aussi introduit dans la fente 22 du timon 8.
[143] Le timon 8 est alors pris en sandwich entre la piéce d’accrochage 62 et la face
d’appui 37 de la plaque plane 34, avec une extrémité libre du timon 8 qui vient contre la paroi
formant buée 65 du mécanisme d’accrochage 60.

[144] Dans cette configuration attelée, le systéme d’entrainement robotisé 10 est ainsi
capable d’'emmener le chariot mobile 4, comme expliqué plus haut en référence aux figures 1
et 2.

[145] Le systéme d’entrainement robotisé 10 peut faire circuler le chariot mobile 4 en
marche avant et/ou en marche arriére, en fonction du besoin.

[146] La rotation de la piéce d’accrochage 62 aide a la prise de virage, aussi bien en
marche avant qu'en marche arriére, tout en assurant, en combinaison avec I'organe de rappel
en position 66, la remise en position de la piéce d’accrochage 62 pour faciliter I'attelage du
chariot mobile 4, en particulier lorsque ce dernier se trouve dans un rang de la zone de
stockage ou de la zone de production.

[147] La rotation de la piéce d’accrochage 62, en combinaison avec I'accrochage au
niveau du timon 8 du chariot mobile 4, permet d’avoir un rayon de braguage optimal et limité.
[148] On va décrire en référence aux figures 21 a 23 le passage de la configuration
dételée a la configuration attelée du dispositif d’attelage 11 avec le chariot mobile 4.

[149] Le systéme d’entrainement robotisé 10 peut comporter plusieurs capteurs, dont
par exemple un capteur de détection 70 disposé sur le bras d’actionnement 33 et des capteurs
de position complémentaires 71, 72, 73 disposés a différentes hauteurs le long de la course
de déplacement du bras d’'actionnement 33, en face arriére du systéme d’entrainement

robotisé 10.
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[150] En particulier, le capteur de détection 70 peut étre configuré pour détecter la
présence du timon 8 lorsque le bras d’actionnement 33 se trouve en position basse et en
regard de la piéce d’accrochage 62 ; tandis que les capteurs de position complémentaires 71,
72 et 73 peuvent étre configurés pour détecter la position du bras d’actionnement 33, entre la
premiére position du dispositif d’attelage 11 et la deuxiéme position du dispositif d’attelage 11,
respectivement entre la position par défaut du timon 8 et sa position basse.

[151] Le capteur de détection 70 et les capteurs de position complémentaires 71 a 73
peuvent étre configurés pour transmettre les informations de présence du timon 8 et/ou de
position du bras d’actionnement 33 a une unité de contréle et de commande et ainsi contrbler
et commander le systéme d’entrainement robotisé 10.

[152] Dans un exemple de réalisation, I'accrochage du systéme d'entrainement
robotisé 10 et du chariot mobile 4 se déroule selon les étapes ci-dessous.

[153] Le bras d’actionnement 33 est en position haute et le timon 8 en position par
défaut (figure 21). Le capteur de détection 70 ne détecte pas la présence du timon 8. Un
premier capteur de position complémentaire 71 qui est positionné le plus haut détecte la
position haute du bras d’actionnement 33.

[154] Le bras d’actionnement 33 est déplacé depuis sa position haute vers une position
basse en direction de la piéce d’accrochage 62, entrainant ainsi le timon 8, jusqu’a une position
intermédiaire ou le bras d’actionnement 33 est détecté par un deuxiéme capteur de position
complémentaire 72 qui est positionné plus bas que le premier capteur de position
complémentaire 71 (figure 22).

[155] Le systéme d’entrainement robotisé 10 est déplacé vers 'avant et s'écarte du
chariot mobile 4, sans stopper le mouvement du bras d’actionnement 33 vers sa position
basse, jusqu’a ce qu’un troisiéme capteur de position complémentaire 73, positionné plus bas
gue le deuxiéme capteur de position complémentaire 72, détecte le bras d’actionnement 33
en position basse.

[156] Si le capteur de détection 70 détecte la présence du timon 8 lui aussi en position
basse et pris en sandwich entre le bras d’actionnement 33 et le mécanisme d'accrochage 60,
alors le systéme d’'entrainement robotisé 10 confirme que le chariot mobile 4 est attelé (figure
23).

[157] Au contraire, si le bras d’actionnement 33 est en position basse et le capteur de
détection 70 ne détecte pas la présence du timon 8, alors le systéme d’entrainement robotisé
10 confirme que le chariot mobile 4 n’est pas attelé (figure 24).

[158] Cela peut se produire par exemple si le systéme d’entrainement robotisé 10 est
déplacé trop rapidement vers l'avant par rapport a la vitesse de descente du bras

d’actionnement 33 vers sa position basse.
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[159] En variante, le mouvement du bras d’actionnement est stoppé en position
intermédiaire, le systéme d’entrainement robotisé est déplacé vers I'avant et s'écarte du
chariot mobile d'une distance déterminée, par exemple jusqu’a ce que le capteur de détection
détecte la présence du timon, puis le bras d’actionnement est déplacé jusqu’'a sa position
basse, avec le timon qui se trouve alors lui aussi en position basse, pris en sandwich entre le
bras d’actionnement et le mécanisme d’accrochage.

[160] La présence du timon détectée par le capteur de détection et la position basse
du bras d’actionnement détectée par le troisiéme capteur de position complémentaire permet

de confirmer que le chariot mobile est attelé.

[161] D’autres variantes non illustrées sont décrites ci-dessous.

[162] Le chariot peut comporter une plaque de fond plutdt gu’un treillis métallique.
[163] Le chariot peut présenter un timon dépourvu d’une fente.

[164] Le chariot peut présenter des dimensions différentes de celles mentionnés plus
haut.

[165] Le systéme d'entrainement robotisé peut présenter une longueur et/ou une

largeur différentes de celles du chariot mobile.
[166] La structure principale peut ne comporter qu'une seule colonne, ou une plaque

plutét gu'une ou des colonnes.

[167] Le bras d’actionnement peut présenter une forme différent de celle illustrée sur
les dessins.
[168] Le bras d’actionnement peut étre dépourvu d'une plague de renfort et/ou d’un

organe butée.

[169] La bras d’actionnement peut étre pourvu d’'une paroi en forme de gouttiére ou
toute autre forme appropriée en remplacement de la plaque plane.

[170] La structure d’entrainement peut comporter une chaine plutét qu'une courroie,
ou tout autre mécanisme approprié.

[171] La structure de guidage peut ne comporter qu’un seul montant.

[172] Le ou les montants de la structure de guidage peuvent présenter des bords droits
plutét qu’en entonnoir.

[173] Le dispositif d’attelage peut étre dépourvu d’une structure de guidage.

[174] Le mécanisme d’accrochage peut étre dépourvu d’un plot de positionnement
et/ou d’'une paroi formant butée.

[175] La piéce d’accrochage du mécanisme d’accrochage peut ne pas étre mobile en
rotation et donc étre fixe avec le socle.

[176] Plus généralement, l'invention ne se limite pas aux exemples décrits et

représentés.
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Revendications

1. Dispositif d’attelage configuré pour équiper un systéme d’entrainement robotisé (10) et
pour s’accrocher a un chariot mobile (4) du type a timon (8) articulé, comportant une structure
principale (30) pourvue d’'un bras d’actionnement (33) mobile entre une premiére position du
dispositif d’attelage (11) correspondant a une configuration dételée avec le chariot mobile et
une deuxiéme position du dispositif d’attelage correspondant a une configuration attelée avec
le chariot mobile, et un mécanisme d'accrochage (60) disposé en regard du bras
d’actionnement, le dispositif d’attelage étant configuré de sorte qu’entre sa premiére position
et sa deuxiéme position, le bras d’actionnement est configuré pour faire passer le timon du
chariot mobile d'une position par défaut dans laquelle le timon est a distance du mécanisme
d’accrochage et le chariot mobile est libre a une position basse dans laquelle le timon est pris
en sandwich entre le bras d’actionnement et le mécanisme d’accrochage et le chariot mobile

est attelé au dispositif d’attelage.

2. Dispositif d’attelage selon la revendication 1, caractérisé en ce que la structure
principale (30) est formée de deux colonnes (31) et d’'une traverse (32) reliant les deux
colonnes et montée mobile le long des deux colonnes, avec le bras d’actionnement (33) qui

est assujetti mécaniquement a la traverse.

3. Dispositif d’attelage selon la revendication 2, caractérisé en ce que le bras
d’actionnement (33) est formé d’une plaque plane (34) présentant une face d'appui (37)

configurée pour venir en appui contre le timon (8).

4. Dispositif d’attelage selon la revendication 3, caractérisé en ce que le bras
d’actionnement (33) présente un organe butée (38) ménagé sous la face d'appui (37) et
sensiblement a une extrémité de la plaque plane (34) et a proximité de la traverse (32),

I'organe butée étant configurée pour former une butée de déplacement du timon (8).

5. Dispositif d’attelage selon I'une quelconque des revendications 1 a 4, caractérisé en ce
gu’il comporte une structure de guidage (40) formée par deux montants (41) agencés
globalement verticalement et a distance I'un de l'autre et définissant entre eux un espace (43)
pour guider le bras d’actionnement (33) entre la premiére position et la deuxiéme position du

dispositif d’'attelage (11).

6. Dispositif d’attelage selon la revendication 5, caractérisé en ce que les montants (41)

sont pourvus de bords internes de guidage (42) délimitant I'espace (43) pour le coulissement
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du bras d’actionnement (33), et le bras d’actionnement (33) est formé d’'une plaque plane (34)

présentant des encoches (36) qui se trouvent chacune en regard d’un bord inteme de guidage.

7. Dispositif d’attelage selon la revendication 6, caractérisé en ce que les bords internes
de guidage (42) des montants (41) sont configurés de sorte que I'espace (43) se rétrécie
depuis une position haute du bras d’actionnement (33) correspondant a la premiére position
du dispositif d’attelage (11), jusqu’a une position basse du bras d’actionnement correspondant

a la deuxiéme position du dispositif d’attelage.

8. Dispositif d’attelage selon I'une quelconque des revendications 1 a 7, caractérisé en ce
gu’il comporte une structure d’entrainement (50) configurée pour entrainer a coulissement le
bras d’actionnement (33) et comportant un moteur d’entrainement (52), un mécanisme a
poulies et courroie (53, 54, 55) entrainé en rotation par le moteur d’entrainement, et un organe
d’'attache (56) assujetti mécaniquement d’'une part au mécanisme a poulies et courroie et

d’autre, directement ou indirectement, au bras d’actionnement (33).

9. Dispositif d’attelage selon I'une quelconque des revendications 1 a 8, caractérisé en ce
que le mécanisme d'accrochage (60) est pourvu d’un socle fixe (61) et d'une piéce

d’accrochage (62) montée mobile en rotation sur le socle fixe (61).

10. Dispositif d’attelage selon la revendications 9, caractérisé en ce que le mécanisme
d’accrochage (60) est pourvu d'un organe de rappel en position (66) configuré pour étre
assujetti d’'une part a un élément structurel du systéme d’entrainement robotisé (10) et d’autre

part a la pieéce d’accrochage (62) qui est mobile en rotation.

11. Dispositif d’attelage selon I'une quelconque des revendications 1 a 10, caractérisé en
ce que le mécanisme d’accrochage (60) est pourvu d'une piéce d’accrochage (62) présentant
un pion central (63) formant crochet, et le bras d’actionnement (33) est formé d’une plaque
plane (34) présentant une face d’appui (37) configurée pour venir en appui contre le timon (8)
et dans laguelle est ménagé un trou (39) configuré pour recevoir le pion central dans la
deuxiéme position du dispositif d'attelage (11), avec le timon (8) qui est alors pris en sandwich
entre la piéce d’accrochage (62) et la face d’appui (37) et qui est pourvu d’une fente (22) au

travers de laquelle le pion central est introduit.

12. Dispositif d’attelage selon la revendication 11, caractérisé en ce que la piéce
d’accrochage (62) présente en outre un plot de positionnement (64) formé en aval du pion

central (63) et/ou une paroi formant butée (65) ménagée en amont du pion central (63) et a
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I'opposé du plot de positionnement (64), avec le plot de positionnement qui est configuré pour
étre introduit dans la fente (22) du timon (8) et/ou le timon qui est configuré pour venir en butée

contre la paroi formant butée.

13. Systéme d’entrainement robotisé, notamment autonome, d’au moins un chariot mobile,

comportant un dispositif d’attelage selon 'une quelconque des revendications 1 a 12.

14. Systéme d’entrainement robotisé selon la revendication 13, caractérisé en ce qu'il
comporte une base portante (23) montée sur des mécanismes additionnels a roulettes (24),
des éléments systémiques qui sont au-dessus de la base portante (23), qui sont recouverts
par un capot (25), et qui sont formés par au moins I'un parmi un ou plusieurs moteurs
d’entrainement des mécanismes additionnels a roulettes pour entrainer en déplacement le
systéme d’entrainement robotisé (10), des capteurs de position et/ou de détection, une ou
plusieurs unités de contréle et de commande configurées pour contrbéler et commander le ou
les moteurs, traiter les informations des capteurs, et aussi contréler et commander le dispositif
d’attelage (11).

15. Site de production pourvu d’au moins une premiére zone (2), d'au moins une deuxiéme
zone (3) située a distance de la premiére zone, et d’'une pluralité de chariots mobiles (4) du
type a timon (8) articulé, et d’au moins un systéme d’entrainement robotisé (10) selon l'une
guelconque des revendications 11 a 14, comportant un dispositif d'attelage (11) configuré pour
s’accrocher a un des chariots mobiles pour le faire circuler depuis la premiére zone vers la

deuxiéme zone et/ou inversement.

16. Procédé d'attelage d’'un systéme d'entrainement robotisé (10) selon l'une des
revendications 13 et 14 avec au moins un chariot mobile (4) a timon (8) articulé, comportant
les étapes : d’actionner le bras d’actionnement (33) du dispositif d’attelage (11) du systéme
d’entrainement robotisé (10) depuis une position haute pour entrainer le timon (8) depuis une
position par défaut inclinée-relevée vers une position basse du bras d’actionnement (33) et du
timon (8), position basse dans laquelle le timon (8) est pris en sandwich entre le bras
d’actionnement (33) et le mécanisme d'accrochage (60) et le chariot mobile (4) est attelé au
systéme d’entrainement robotisé (10) ; et de déplacer le systéme d’entrainement robotisé (10)
vers I'avant en s'écartant du chariot mobile (4) lorsque le bras d’actionnement (33) se trouve

dans une position intermédiaire entre sa position haute et sa position basse.
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