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Description

Titre de l'invention : Dispositif de préhension de couches de produits
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DOMAINE TECHNIQUE DE L’INVENTION

L'invention appartient au domaine technique des appareils et systemes applicables au
domaine de la logistique.

En particulier I’invention porte sur un dispositif de préhension pouvant &tre monté
sur un robot de palettisation ou de dépalettisation pour la préhension de couches de
produits.

ARRIERE-PLAN TECHNOLOGIQUE DE L’ INVENTION

Dans ce domaine, des systemes de palettisation ou dépalettisation existent, mettant en
ceuvre un robot pour déposer ou enlever des couches de produits, notamment par
serrage ou saisis par en dessous ou par aspiration.

Les solutions existantes sont généralement adaptées a certains produits seulement et
manquent d'efficacité. Notamment, certaines solutions présentent une plaque de
préhension mobile dans une chambre de dépression, cependant le volume de la
chambre n'est pas adapté a la hauteur des objets, ce qui rend la dépression peu efficace.
D'autres nécessitent systématiquement un serrage mécanique sur les cotés, ce qui ne
convient pas a des objets fragiles.

Certaines solutions utilisent un systéme de soutien par le dessous des objets saisis,
néanmoins ces systémes sont souvent encombrants.

La présente invention a pour objectif de proposer un dispositif de préhension apte a
étre monté sur un robot de palettisation et permettant de régler au moins une partie des
problemes mentionnés ci-dessus.

Résumé de l'invention

A cet effet ’invention concerne un dispositif de préhension destiné a €tre monté sur
un robot de palettisation ou de dépalettisation pour la préhension d'un ensemble de
produits arrangés sous forme d'au moins une couche sur un contenant, ledit dispositif
de préhension comprenant un chéssis sur lequel sont montées :

- une plaque d'aspiration comprenant des faces latérales formant des surfaces
d’appui et une face inférieure qui forme un plan sensiblement horizontal par
rapport au sol lorsque le dispositif de préhension est monté sur le robot, ladite
plaque d'aspiration étant reliée a un premier dispositif de pompage et
présentant des ouvertures de dépression, et étant agencée pour que sa face in-
férieure vienne au contact d’une couche de produits par un déplacement du
dispositif de préhension, et

- une jupe latérale en matériau souple formant une bande entourant lesdites
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faces latérales de la plaque d'aspiration,

Selon l'invention la jupe est configurée pour passer d'une position de repos dans
laquelle elle est a distance avec la ou les couche(s) de produits a une position de travail
dans laquelle elle est en contact avec la ou les couche(s) de produits et les surfaces
d’appui de la plaque d’aspiration et dans laquelle elle forme avec le plan (P) un volume
de dépression fermé au-dessus et sur les cotés de la ou les couche(s) de produits, la
plaque d'aspiration étant mobile verticalement par rapport a la jupe pour adapter le
volume de dépression a la hauteur de la ou les couche(s) de produits a saisir par le
préhenseur.

Le fait d'adapter le volume de dépression aux objets réduit les fuites et maximise
l'effet de la dépression et permet un meilleur maintien des objets.

Le maintien par dépression est un mode de maintien adapté a tous types d'objets,
notamment les plus fragiles qui ne peuvent &tre maintenus par serrage mécanique, tels
que les emballages secondaires de produits laitiers.

Optionnellement, le volume de dépression peut étre adapté a la nature des produits.

Le robot peut Etre poly-articulé, cartésien ou tout autre systeme adapté a la palet-
tisation ou dépalettisation pouvant supporter le préhenseur selon l'invention.

Les produits pouvant €tre de natures différentes, par exemple des cartons, des
produits laitiers ou tout autre produit issues de l'industrie agro-alimentaire susceptibles
d'étre transportés sur une palette.

Avantageusement, la plaque d'aspiration peut comprendre des ouvertures latérales sur
son contour pour coller par aspiration la jupe latérale a ses faces d’appui en position de
travail. Ceci permet une meilleure étanchéité du volume de dépression.

Avantageusement, le dispositif de préhension comprend en outre un dispositif de
serrage apte a &tre activé pour venir au contact et/ou serrer la ou les couche(s) de
produits. Ceci permet assurer ou d'améliorer le maintien des produits, notamment des
produits rigides.

Selon la nature des produits, le dispositif de serrage peut venir serrer les produits
lorsqu'ils sont rigides ou juste au contact pour favoriser le maintien par la dépression.

Selon un exemple de réalisation, le dispositif de serrage comprend quatre barres té-
lescopiques formant un rectangle dont la surface diminue lorsque le dispositif de
serrage est activé pour venir au contact de la couche de produits. Ceci aide a délimiter
l'espace de dépression et augmente l'efficacité de maintien des produits.

Selon un exemple de réalisation, la jupe comprend quatre toiles rectangulaires,
chacune étant disposée d'un coté du rectangle défini par les barres télescopiques et
présentant une longueur similaire a la longueur maximale de la barre télescopique
disposée du méme coté du rectangle et ayant un c6té inférieur particllement fixé a

celle-ci.
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Ceci facilite la maintenance et augmente la durée de vie de la jupe car elle est plus
adaptée au changement de tailles de couches de produits.

Avantageusement, un dispositif d'accumulation peut €tre agencé entre chaque paire
de barres télescopiques adjacentes, ledit dispositif d'accumulation étant configuré pour
recevoir une partie excédentaire de chacune des deux toiles fixées a ladite paire de
barres télescopiques lorsque le dispositif de serrage est activé pour venir au contact de
la ou les couche(s) de produits.

Le dispositif d'accumulation peut présenter une hauteur au moins similaire a la
hauteur des toiles.

Ceci permet une bonne étanchéité ce qui permet d'augmenter 1'efficacité de la dé-
pression. En outre, en empéchant le pliage ou froissage des parties excédentaires des
toiles cela augmente la durée de vie de la jupe.

Avantageusement, le dispositif de préhension peut comprendre en outre un plateau de
support de la ou les couche(s) de produits, mobile horizontalement entre une position
de support dans laquelle il est situé sous la ou les couche(s) de produits et une position
de repli dans laquelle il est a I'écart de des produits. Les produits sont par exemple
maintenus par la dépression et sécurisé par le dessous par le plateau pour éviter qu'un
ou plusieurs produits tombent.

Avantageusement, le plateau de support peut étre formé par une pluralité de
panneaux articulés les uns par rapport aux autres et aptes a &tre déployés sous les
produits en position de support et a &tre repliés en position de repli. Cet agencement
permet de réduire I'espace mort et la taille du systeme, en conséquence le préhenseur
est plus compacte.

Avantageusement, le plateau peut €tre formé de deux parties identiques agencées
chacune sur un coté de la base du chéssis. Cette disposition en deux parties permet de
réduire davantage l'encombrement dans le dispositif de préhension.

Avantageusement, la plaque d'aspiration peut comprendre en outre des ouvertures
d'aspiration reliées a un deuxi¢me dispositif de pompage et configurées pour aspirer
des produits lorsque la plaque d’aspiration est en position de contact avec la ou les
couche(s) de produits.

Les ouvertures d'aspiration distinctes des ouvertures de dépression peuvent par
exemple étre reliées a une pompe a vide pouvant assurer un fort débit et permettre une
aspiration puissante des produits par le dessus.

Les ouvertures d'aspiration peuvent par exemple déboucher dans des ventouses indi-
viduelles ou des plaques en mousse agencées a l'extrémité inférieure de la plaque
d'aspiration.

Avantageusement, le dispositif de préhension peut comprendre au moins un détecteur

de contact entre la plaque d'aspiration et les produits.
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L'invention porte également sur un systeme de palettisation ou dépalettisation
comprenant un robot muni d'un dispositif de préhension tel que décrit ci-dessus.
BREVE DESCRIPTION DES FIGURES

D’autres particularités et avantages de I’invention apparaitront dans la description ci-
apres en relation avec les dessins annexés, donnés a titre d’exemples non limitatifs,
dans lesquelles :

[Fig.1] est une vue globale d'un exemple de préhenseur selon l'invention.

[Fig.2] est une vue éclatée du préhenseur de la [Fig.1].

[Fig.3] est une vue de dessous du préhenseur de la [Fig.1].

[Fig.4] est une vue en perspective de dessous montrant un plateau de support en
position repliée.

[Fig.5] est une vue en perspective de dessous montrant un exemple de plateau de
support en deux parties en position ouverte.

[Fig.6] est une vue en perspective de dessous montrant un dispositif d'accumulation
selon un exemple de réalisation de l'invention.

Sauf précision contraire, un méme élément apparaissant sur des figures différentes

présente une référence unique.

DESCRIPTION DETAILLEE

La [Fig.1] montre une représentation schématique d'un exemple de réalisation d'un
préhenseur 1 selon l'invention. La [Fig.2] est une vue éclatée du préhenseur 1 de la
[Fig.1].

Le préhenseur 1 peut &tre monté sur un robot poly-articulé ou un robot de type
cartésien.

Selon I'exemple de réalisation illustré, le préhenseur 1 comprend un chassis 2 dont la
base 21 est rectangulaire et des supports 22, 23, 24, 25 montants de la base 21. Un
systeme de ponts croisés 26, 27 peut €tre fixé a l'extrémité supérieure des supports 22,
23, 24, 25. Une plaque d'aspiration 3 est reliée audit systeéme de ponts par un
mécanisme autorisant un déplacement vertical de la plaque d'aspiration par rapport au
chassis. Un tel mécanisme est connu en soi et ne sera donc pas détaill€ ici.

Dans 1'exemple de réalisation, la plaque 3 d'aspiration est reliée a deux pompes a
turbines via des tubes 33, 34 et comprend des ouvertures 30 vers le bas et des ou-
vertures latérales 31.

Avantageusement, la plaque 3 d'aspiration peut comprendre en outre des ouvertures
d'aspiration 32 visibles sur la [Fig.3]. Ces ouvertures d'aspiration sont reliées a une
pompe a vide 35 pour pouvoir aspirer directement par le dessus les produits, lorsque la
plaque d’aspiration est en contact avec la couche de produits et le vide est actionné.

Cela est notamment intéressant pour des produits présentant une face supérieure
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réguliere permettant leur aspiration.

Dans 1'exemple de réalisation illustré, la face inférieure 38 comprend des plaques de
mousse 39 dans lesquelles débouchent les ouvertures d'aspiration 32 a travers
lesquelles les objets peuvent étre aspirés.

Selon un autre mode de réalisation, non illustré, les ouvertures d'aspiration dé-
bouchent dans des ventouses individuelles.

Comme montré par la [Fig.2], une jupe 4 latérale en matériau souple formant une
bande entourant les faces latérales de la plaque 3 d'aspiration.

Selon I'exemple de réalisation illustré en figures 2 et 6, la jupe 4 comprend quatre
toiles 41, 42, 43, 44 rectangulaires. Le c6té inférieur de chaque toile est en partie fixée
a une barre télescopique 61, 62, 63, 64 d'un dispositif de serrage 6 agencé dans la base
21 du chéssis. La fixation est sur la partie restant fixe de la barre télescopique. Sur la
glissiere 71, 72 la toile n'est pas fixée.

Tel que représenté sur la [Fig.3], le dispositif de serrage 6 est dans une configuration
ol les barres télescopiques 61, 62, 63, 64 ont leurs longueurs maximales.

Dans 1'exemple de réalisation montré aux figures 1 et 3, le coté supérieur et les autres
cotés sont également fixés par des moyens connus de sorte que chaque toile garde la
forme d'un rectangle.

Par ailleurs, comme cela est visible notamment sur les figures 1 et 6, un dispositif
d'accumulation 7 est agencé€ entre chaque paire de barres télescopiques adjacentes 61,
62. Les dispositif d'accumulation 7 est configuré pour recevoir la partie excédentaire
de chacune des deux toiles 41, 42 fixées a la paire de barres télescopiques 61, 62
lorsque le dispositif de serrage est activé pour venir au contact de la ou des couche(s)
de produits.

Les figures 4 et 5 montrent un plateau 5, 5' optionnel de support de la ou des
couche(s) de produits en position de support dans laquelle il est déployé sous la ou les
couche(s) de produits.

Selon l'exemple montré, le plateau de support est formé deux parties comprenant
chacune une pluralité de panneaux 51, 52, 53, 51, 52', 53" articulés les uns par rapport
aux autres et pouvant &tre déployés sous les produits en position de support et Etre
repli€s en position de repli comme dans la [Fig.4].

Pour charger une ou plusieurs couche(s) de produits par le dispositif 1 de préhension
selon l'invention, les €tapes suivantes sont exécutées par le systeme de palettisation/
dépalettisation comprenant le dispositif 1 :

- le robot portant de dispositif de préhension 1, déplace ce dernier vers la
palette sur laquelle les produits sont chargés,
— la plaque d'aspiration 3 €tant en position basse au niveau de la base 21 du

chassis, le dispositif 1 est déplacé jusqu'a ce qu'un contact se produise entre la



face inférieure de la plaque 3 et la face supérieure des produits, une caméra
3D 9 peut servir a centrer le préhenseur lors de cette descente. Le contact
pouvant Etre détecté par des détecteurs infrarouges disposés en partie in-
férieure du chéssis et/ou un détecteur de mouvement en partie supérieure du
chassis.

le robot continue de descendre ce qui induit un déplacement relatif de la
plaque d'aspiration 3 par rapport a la jupe, ce déplacement étant d'une distance
verticale prédéterminée relativement a I'épaisseur de la ou des couche(s) de
produits a saisir.

selon la nature des produits, le dispositif de serrage 6 peut €tre activé pour
venir au contact des produits seulement ou exercer une force de serrage sur les
produits. Lors du déplacement des barres télescopique 61, 62, 63, 64 au
contact des produits, les toiles de la jupe sont également déplacées jusqu'a ce
qu'un contact se produise entre la jupe et les surfaces latérales 30 de la plaque
3, ainsi qu'avec les produits. Lors du déplacement des toiles formant la jupe
télescopique 4 au contact des produits, la partie excédentaire de chaque toile
41, 42, 43, 44 s'accumule de chaque c6té dans un dispositif d'accumulation 7
de sorte que dans chaque dispositif d'accumulation, les parties excédentaires
de deux toiles se croisent créant une étanchéité de la chambre de dépression.
les turbines peuvent &tre mises en marche pour créer une dépression dans la
chambre et fixer la jupe aux surfaces latérales de la plaque griace aux ou-
vertures 31. Cette dépression peut étre suffisante dans certains cas a prendre la
couche de produits.

une aspiration par les ouvertures d'aspiration 32 peut €tre optionnellement
activée en activant la pompe a vide.

le plateau de support peut également €tre déployé pour passer sous les
produits et sécuriser d'avantage le déplacement des objet saisis par le

dispositif 1.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

Revendications

£ N A

Dispositif (1) de préhension destiné a étre monté sur un robot de palet-
tisation ou dépalettisation pour la préhension d'un ensemble de produits
arrangés sous forme d'au moins une couche sur un contenant, ledit
dispositif (1) de préhension comprenant un chassis (2) sur lequel sont

montés :

— une plaque (3) d'aspiration comprenant des faces latérales
formant des surfaces d’appui et une face inférieure qui forme
un plan (P) sensiblement horizontal lorsque le dispositif de
préhension est monté sur le robot, ladite plaque d'aspiration
étant reliée a un premier dispositif de pompage et présentant
des ouvertures de dépression (30), et étant agencée pour que sa
face inférieure vienne au contact d’une couche de produits par
un déplacement du dispositif de préhension, et

- une jupe (4) latérale en matériau souple formant une bande

entourant lesdites faces latérales de la plaque (3) d'aspiration,

la jupe (4) étant configurée pour passer d'une position de repos dans
laquelle elle est a distance avec la ou les couche(s) de produits a une
position de travail dans laquelle elle est en contact avec la ou les
couche(s) de produits et les surfaces d’appui de la plaque d’aspiration et
dans laquelle la jupe (4) forme avec le plan (P) un volume de dépression
fermé au-dessus et sur les c6tés de la ou les couche(s) de produits, la
plaque d'aspiration (3) étant mobile verticalement par rapport a la jupe
(4) pour adapter le volume de dépression a la hauteur de la ou les
couche(s) de produits a saisir par le dispositif de préhension,

caractérisé en ce que le dispositif de préhension comprend en outre un
dispositif de serrage (6) apte a étre activé pour venir au contact et/ou
serrer la ou les couche(s) de produits, ledit dispositif de serrage (6)
comprenant quatre barres télescopiques (61, 62, 63, 64) formant un
rectangle dont la surface diminue lorsque le dispositif de serrage (6) est
activé pour venir au contact de la ou les couche(s) de produits.
Dispositif (1) de préhension selon la revendication 1 dans lequel la
plaque (3) d'aspiration comprend des ouvertures latérales (31) sur son
contour pour coller par aspiration la jupe (4) latérale a ses faces d’appui

en position de travail.



[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

[Revendication 6]

[Revendication 7]

[Revendication 8]

Dispositif de préhension (1) selon I’une des revendications précédentes,
dans lequel la jupe (4) comprend quatre toiles (41, 42, 43, 44) rectan-
gulaires, chacune étant disposée d'un c6té du rectangle défini par les
barres télescopiques (61, 62, 63, 64) et présentant une longueur similaire
a la longueur maximale de la barre télescopique (61, 62, 63, 64) disposé
du méme coté du rectangle et ayant un c6té inférieur partiellement fixée
a celle-ci.

Dispositif (1) selon la revendication précédente, dans lequel un
dispositif d'accumulation (7) est agencé entre chaque paire de barres té-
lescopiques adjacentes (61, 62), ledit dispositif d'accumulation (7) étant
configuré pour recevoir une partie excédentaire de chacune des deux
toiles fixées a ladite paire de barres télescopiques lorsque le dispositif de
serrage est activé pour venir au contact de la ou les couche(s) de
produits.

Dispositif (1) de préhension selon I'une des revendications précédentes
comprenant en outre un plateau (5, 5') de support de la ou les couche(s)
de produits, mobile horizontalement entre une position de support dans
laquelle il est situé sous la ou les couche(s) de produits et une position
de repli dans laquelle il est a 1'écart de des produits.

Dispositif de préhension (1) selon la revendication précédente dans
lequel le plateau (5, 5) de support est formé par une pluralité de
panneaux (51, 52, 53, 51, 52', 53") articulés les uns par rapport aux
autres et aptes a étre déployés sous les produits en position de support et
a etre repliés en position de repli.

Dispositif de préhension selon 1'une des revendications précédentes dans
lequel la plaque (3) d'aspiration comprend en outre des ouvertures
d'aspiration (32) reliées a un deuxieme dispositif de pompage et
configurées pour aspirer des produits lorsque la plaque d’aspiration est
en position de contact avec la ou les couche de produits.

System de palettisation ou dépalettisation comprenant un robot muni

d'un dispositif de préhension selon 1'une des revendications précédentes.
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RAPPORT DE RECHERCHE

articles L.612-14, L.612-53 a 69 du code de la propriété intellectuelle

OBJET DU RAPPORT DE RECHERCHE

L'.N.P.l. annexe a chaque brevet un "RAPPORT DE RECHERCHE" citant les éléments
de létat de la technique qui peuvent étre pris en considération pour apprécier la
brevetabilité de linvention, au sens des articles L. 611-11 (nouveauté) et L. 611-14
(activité inventive) du code de la propriété intellectuelle. Ce rapport porte sur les
revendications du brevet qui définissent l'objet de linvention et délimitent I'étendue de la
protection.

Aprées délivrance, I'.N.P.l. peut, a la requéte de toute personne intéressée, formuler un
"AVIS DOCUMENTAIRE" sur la base des documents cités dans ce rapport de recherche
et de tout autre document que le requérant souhaite voir prendre en considération.

CONDITIONS D'ETABLISSEMENT DU PRESENT RAPPORT DE RECHERCHE

[X] Le demandeur a présenté des observations en réponse au rapport de recherche
préliminaire.

| Le demandeur a maintenu les revendications.
[X] Le demandeur a modifié les revendications.

[l Le demandeur a modifié la description pour en éliminer les éléments qui n'étaient plus
en concordance avec les nouvelles revendications.

| Les tiers ont présenté des observations aprés publication du rapport de recherche
préliminaire.

1 Un rapport de recherche préliminaire complémentaire a été établi.

DOCUMENTS CITES DANS LE PRESENT RAPPORT DE RECHERCHE

La répartition des documents entre les rubriques 1, 2 et 3 tient compte, le cas échéant,
des revendications déposées en dernier lieu et/ou des observations présentées.

[X] Les documents énumérés a la rubrique 1 ci-aprés sont susceptibles d'étre pris en
considération pour apprécier la brevetabilité de linvention.

[X] Les documents énumérés a la rubrique 2 ci-aprés illustrent l'arriére-plan technologique
général.

| Les documents énumérés a la rubrique 3 ci-aprés ont été cités en cours de procédure,
mais leur pertinence dépend de la validité des priorités revendiquées.

1 Aucun document n'a été cité en cours de procédure.
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