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Systéme de préhension d'une piéce textile a fixation déverrouillable, notamment magnétique.

Systéme de préhension d’une piece textile a fixation
déverrouillage, notamment magnétique

Systeme de préhension (2) d'une piece textile (T),
comportant :

Un systeme de support (110), Au moins un module de
préhension (1) fixé de maniére réglable en position relative-
ment au systeme de support, ce module de préhension
comportant :Au moins une buse de succion (10), Au moins
une semelle (40),Au moins un organe de retenue (30) mo-
bile relativement a la semelle, agencé pour s’insérer entre la
piéce et le support de maniére a ce que la piéce soit pincée
entre 'organe de retenue et la semelle,Une fixation, notam-
ment magnétique, déverrouillable (120), pouvant passer
d’'une configuration active ou elle maintient a une position
donnée, notamment par attraction magnétique, le module
de préhension sur le systéme de support a une configura-
tion déverrouillée ou elle permet un réglage en position du
module relativement au systéme de support

Figure pour 'abrégé : Fig. 17




Description

Titre de l'invention : Systeme de préhension d’une piece textile a
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fixation déverrouillable, notamment magnétique

Domaine technique

La présente invention concerne les systémes de préhension de pieces textiles.
Technique antérieure

Dans le domaine de la confection de vétements notamment, des picces textiles sont
préparées séparément puis empilées en attente d’€tre assemblées.

L’ opérateur saisit ensuite les picces a assembler sur le dessus des piles corres-
pondantes, puis les positionne relativement les unes aux autres avant de les coudre
ensemble, par exemple.

On a cherché a automatiser le transport des pieces entre les piles et la zone
d’assemblage, a 1’aide de robots pourvus de systemes de préhension de picces textiles.
Les systemes de préhension actuels utilisent des ventouses, mors ou préhenseurs a

aiguilles, qui présentent des inconvénients.

Les ventouses présentent généralement une action limitée suivant I’épaisseur du
tissu.

Les mors ont tendance a dégrader le textile en créant un pli lors de la saisie de celui-
clL.

Les préhenseurs a aiguilles tendent également a abimer le textile en le perforant et
présentent généralement une action limitée suivant I’épaisseur du textile.

On connait par ailleurs un systeéme de préhension combinant une ventouse et un
organe de retenue mobile entre une position escamotée et une position de maintien du
textile ou il est rabattu sur une semelle présente du méme c6té du textile que la
ventouse.

Un tel systeme de préhension ne fonctionne toutefois qu’avec des tissus assez lourds,
et ne permet pas de saisir des textiles 1égers tels que des doublures de vestes par
exemple ; en effet, pour les textiles 1égers, I’action de la ventouse a tendance a
entrainer plusieurs pieces et non seulement la piece du dessus.

Par ailleurs, les pieces textiles a saisir ne sont pas toujours des mémes dimensions, et
les systemes de préhension doivent pouvoir étre réglés en position relativement a un
systeme de support de maniere a étre adaptés a la géométrie des pieces a saisir. Ac-
tuellement, ce réglage s’effectue manuellement et d’une fagon relativement complexe,
ce qui génere une perte de temps et un risque d’erreur, et gagnerait a pouvoir

s’effectuer plus simplement et/ou de maniére entierement automatique.

Exposé de l'invention
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Il demeure par conséquent un besoin pour disposer d’un systeme de préhension
permettant de remédier aux inconvénients des systemes de préhension connus, et en
particulier capable de saisir de maniere fiable et précise des picces de textiles 1égeres,

sans les dégrader, et capable de les retourner, si nécessaire.
Il existe également un autre besoin pour permettre de régler de manicre relativement

simple et/ou automatique la configuration du systeéme de préhension relativement au

systeme de support, pour 1’adapter a la géométrie des pieces textiles a manipuler.

Résumé de l'invention

L’invention vise, selon un premier de ses aspects, a répondre au moins au deuxi¢me
besoin ci-dessus, et propose a cet effet un systeme de préhension d’une picce textile,
comportant :
— Un systeme de support,
- Au moins un module de préhension fixé de manicre réglable en position rela-

tivement au systeéme de support, ce module de préhension comportant :

. Au moins une buse de succion,
. Au moins une semelle,
. Au moins un organe de retenue mobile relativement a la semelle,

agencé pour s’insérer entre la picce et le support de maniere a ce que
la picce soit pincée entre 1’organe de retenue et la semelle,

. Une fixation, notamment magnétique, déverrouillable, pouvant
passer d’une configuration active ou elle maintient a une position
donnée, notamment par attraction magnétique, le module de
préhension sur le systeme de support a une configuration déver-
rouillée ou elle permet un réglage en position du module relativement
au systeme de support.

L‘utilisation d’une telle fixation déverrouillable, de préférence magnétique, permet a)
la fois un maintien efficace du module de préhension relativement au systeme de
support, et un réglage aisé de la position du module de préhension lorsque cela est né-
cessaire.

La fixation déverrouillable peut comporter un aimant et/ou une ventouse s’ appliquant
sur une plaque, un changement de position du module de préhension relativement au
systeme de support s’accompagnant d’un changement de la position de la ventouse et/
ou de I’aimant sur la plaque. La plaque peut étre ferromagnétique lorsque la fixation
est magnétique. Sinon, en 1’absence d’aimant, la plaque peut étre dans un matériau non
magnétique.

Au moins un, mieux chaque module de préhension, peut comporter au moins un

aimant mobile relativement au systeme de support entre une position active ot il est
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proche du systeme de support et maintient par attraction magnétique le module a son
emplacement sur le systeme de support et une position inactive ou 1’aimant est plus
éloigné du systeme de support et I’ attraction magnétique moindre ou nulle, de maniere
a permettre de le déplacer relativement au systeéme de support.

L’aimant peut €tre a commande pneumatique, et son activation ou désactivation peut
s’effectuer par air comprimé ; I’aimant est par exemple un aimant circulaire a
commande pneumatique tel que proposé€ par la société MECAMAG. Le pilotage de
I’activation et de la désactivation de 1’aimant peut s’effectuer via un distributeur.

Le changement de position du module relativement au systeme de support une fois
I’aimant en position inactive peut s’effectuer manuellement ou de manicre au-
tomatisée, par exemple en utilisant un robot ou un actuateur pour agir sur le module.

Au moins un, ou mieux, chaque module de préhension, peut comporter une ventouse
anti-rotation qui est reliée a la ligne de vide et qui s’applique sur le systéme de support
a co6té de I’aimant. Cette ventouse peut étre de dimensions relativement petites, car elle
n’assure pas a elle-seule le maintien du module de préhension.

La ventouse crée un point d’attache supplémentaire du module de préhension sur le
systeme de support, qui s’oppose a une rotation du module de préhension autour de
I’axe de I’aimant.

Une telle rotation est susceptible de se produire si la force d’attraction est insuffisante
pour contrer le couple exercé sur le module de préhension sur son environnement,
notamment par des cibles pneumatiques et/ou un systeme porte cable. On €évite ainsi
I’emploi d’un aimant plus gros, lourd et encombrant pour effectuer cette immobi-
lisation en rotation.

Une fois la ventouse activée, le module de préhension conserve son orientation rela-
tivement au systéme de support.

Le module de préhension comporte avantageusement au moins une buse a air pour
souffler un jet d’air a proximité de la piece, notamment entre la picce et le support, afin
de la décoller au moins partiellement d’une picce adjacente,

La présence de la buse de soufflage permet de saisir une picce textile, méme légere,
et de la manipuler précisément, sans risque de saisie simultanée de plusieurs picces su-
perposées ou de dégradation du textile. En effet, en cas de saisie de plusieurs pieces
par la ou les buses de succion, 1’air qui est soufflé permet a la ou aux pieces qui ne sont
pas directement au contact de la ou des buses de succion de retomber.

Autrement dit, la succion créée par la buse de succion permet de sélectionner la picce
textile présente sur le dessus de la pile. La présence de la buse a air permet de souffler
un flux d’air sur la piece qui facilite sa séparation du reste de la pile, et I’'insertion de
I’organe de retenue sous la piece.

Cela permet la saisie de tous types de tissus qu’ils soient fins ou épais, et que ce soit
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des textiles simples ou ouvragés, des velours ou tricots.

Le systeme de préhension selon 1’invention permet alors d’allier modularité,
précision de la saisie, et retournement de picce si nécessaire.

De préférence, I’organe de retenue est rotatif entre une position escamotée inactive et
une position active ou il est rabattu contre la semelle et pince la piece contre celle-ci.

Le systeme de préhension peut comporter plus d’un module de préhension selon
I’invention, par exemple entre deux et quatre modules.

Un méme module de préhension peut comporter plusieurs buses de succion, par
exemple deux buses de succion, et par exemple une buse a air pour chaque buse de
succion ou une seule pour deux buses de succion ; le module de préhension peut
n’avoir qu’un seul organe de retenue, situé de préférence entre deux buses de succion.

Au moins une buse de succion peut &tre montée sur un systeme de compensation a
ressort. Ce systeme de compensation peut comporter une chambre de dépression reliée
a la ligne de vide, la buse de succion étant mobile relativement a cette chambre de dé-
pression contre 1’action de rappel d’un organe de rappel €lastique, le recul de la buse
de succion dans la chambre de compression s’accompagnant d’une déformation de
I’organe de rappel €lastique. La buse de succion peut notamment comporter un corps
cylindrique coulissant dans une ouverture de la chambre de dépression, et I’organe de
rappel élastique peut se présenter sous la forme d’un ressort hélicoidal monté sur le
corps cylindrique, ce ressort étant par exemple comprimé entre un €paulement a la base
de la buse de succion et ’extérieur de la chambre de dépression autour de I’ouverture
dans laquelle le corps de la buse de succion peut coulisser ; la buse de succion peut
comporter une butée de retenue qui la retient captive de la chambre de dépression.
L’extérieur de la chambre de dépression contre lequel le ressort vient axialement en
appui peut étre défini par un écrou.

Lorsque le systeme de préhension comporte plusieurs modules de préhension, I’un
d’entre eux peut Etre fixe relativement au systeéme de support et le ou les autres fixés de
maniere réglable par I’ utilisateur.

Tous les modules sont de préférence immobilis€s sur le systeme de support par une
fixation magnétique déverrouillable; on peut ainsi obtenir un déplacement rapide des
modules lorsqu’un changement de configuration est nécessaire pour passer d’une picce
textile ayant une géométrie donnée a une picce textile ayant une géométrie différente.

Cette fixation magnétique déverrouillable est avantageusement assistée par au moins
une ventouse portée par le module et disposée a coté de I’aimant, cette ventouse étant
activable pour s’opposer a une rotation de 1’aimant relativement au systeme de support,
comme expliqué plus haut.

Le systeme de support peut comporter au moins deux bras articulés entre eux et

portant chacun au moins un module de préhension respectif, avec une possibilité de
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réglage en position du module le long du bras. En réglant 1’angle entre les bras ainsi

que la position sur les bras on peut couvrir une large plage de positions relatives entre

les modules et le systeme manipulateur.

En variante le systeme de support comporte un chissis avec une ou plusieurs zones
de fixation constituées par une ou plusieurs plaques en matériau ferromagnétique.

Par « aimant » au sens de la demande, il faut comprendre tout aimant permanent ou
assemblage d’un ou plusieurs aimants avec une ou plusieurs picces en matériau ferro-
magnétique.

L’invention a encore pour objet un procédé de préhension d’une piece textile en
utilisant un systéme de préhension selon I’invention, comportant les étapes consistant
a:

- Amener le ou les modules au-dessus de la piece pres d’au moins un bord de
maniere a pouvoir soulever celle-ci avec la ou les buses de succion corres-
pondantes,

- Insérer le ou les organes de retenue correspondants sous la piece alors que
celle-ci est aspirée par la ou les buses de succion, de manicre a pincer la piece
entre le ou chaque organe de retenue et la ou les semelles associées.

Lorsque le module comporte, comme mentionné plus haut, une ventouse anti-
rotation, le procédé peut comporter 1’activation de la fixation magnétique pour
maintenir a une position donnée le module de préhension, et ’activation de la ventouse
anti-rotation.

Le procédé de préhension peut comporter un soufflage d’air a proximité de la piece a
I’aide de la ou des buses correspondantes pour détacher la piece d’une ou plusieurs
pieces sous-jacentes ¢ventuelles aspirées par la ou les buses de succion,

Le soufflage d’air peut s’effectuer simultanément a 1’aspiration par la ou les buses de
succion associées; il est possible de déclencher le soufflage au méme instant que
I’aspiration par la ou les buses de succion, ou en variante avec une avance ou un retard
dans le temps, par exemple pour tenir compte du délai nécessaire a I’établissement du
vide dans la ou les buses de succion, compte-tenu des caractéristiques de la ligne de
vide a laquelle la ou les buses de succion sont reliées.

De préférence, le soufflage est retardé par rapport a 1’aspiration par la ou les buses de
succion de la piece textile ; I’intérét de retarder le soufflage est de faciliter la séparation
de deux couches lorsqu’elles ont déja été soulevées par les buses de succion. Lorsque
le fait de souffler avant I’aspiration par la ou les buses de succion pourrait entrainer le
risque de chasser les picces textiles qui restent dans la pile pendant la montée du
préhenseur, il vaut mieux souffler lorsqu’une ou plusieurs de ces picces textiles ont été
éloignées de la pile griace a la ou aux buses de succion au niveau du module de

préhension.
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Le procédé peut comporter la saisie de la piece, son transport et sa dépose, au moins
I’une des buses a air pouvant étre activée lors de la dépose pour limiter le risque de

formation d’un pli.
L’invention a encore pour objet un module de préhension pour un systeme de

préhension selon I’invention, considéré isolément.
Breve description des dessins

L’invention pourra étre mieux comprise a la lecture de la description détaillée qui va
suivre, d’exemples de mise en ceuvre non limitatifs de celle-ci, et a I’examen du dessin
annexé, sur lequel :

[Fig.1] la [Fig.1] représente de maniere partielle et schématique un module de
préhension,

[Fig.2] la [Fig.2] illustre 1’action de la buse de succion,

[Fig.3] la [Fig.3

[Fig.4] la [Fig.4

|

[Fig.5] la [Fig.5] représente de maniere schématique et partielle le systeme de

|
] illustre I’action de la buse a air,
] illustre 1a mise en place de I’organe de retenue sous la piece textile,
|
support,

[Fig.6] la [Fig.6] illustre I’enlevement d’une picce textile apres son saisissement,

[Fig.7] la [Fig.7] illustre la piece textile en cours de transport,

[Fig.8] la [Fig.8] illustre la dépose de la piece textile,

[Fig.9] la [Fig.9] illustre la possibilité de repositionner les modules de préhension sur
le systeme de support, en fonction de la géométrie de la picce textile,

[Fig.10] la [Fig.10] illustre une variante de réalisation du systéme de support,

[Fig.11] la [Fig.11] illustre la possibilité de repositionner les modules de préhension
sur le systeme de support de la [Fig.10] en fonction de la géométrie de la picce textile,

[Fig.12A] la [Fig.12A] représente de manicre partielle et schématique un exemple de
systeme de compensation pour une buse de succion, en configuration de repos,

[Fig.12B] la [Fig.12B] est une vue analogue a la [Fig.12A], représentant le systeme
de compensation en configuration d’appui contre la picce textile,

[Fig.13] la [Fig.13] représente en perspective, de maniere partielle, un exemple de
réalisation du systeme de préhension,

[Fig.14] la [Fig.14] représente le systeme de la [Fig.13] sous un autre angle de vue,

[Fig.15] la [Fig.15] représente de maniere plus détaillée un exemple de module de
préhension, les buses de succion étant apparentes,

[Fig.16] la [Fig.16] représente sous un autre angle de vue le module de préhension de
la [Fig.15],

[Fig.17] la [Fig.17] représente sous un autre angle de vue le module de préhension, la

fixation magnétique et la ventouse anti-rotation étant apparentes,
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[Fig.18] la [Fig.18] représente un autre exemple de systeme de préhension, et
[Fig.19] la [Fig.19] représente le systeme de préhension de la [Fig.18] sous un autre

angle de vue.
Description détaillée

On a illustré a la [Fig.1] un exemple de module de préhension 1 selon l'invention,
comportant au moins une buse de succion 10, représentée schématiquement, au moins
une buse a air 20, reli€e a une source d’air comprimé, et au moins un organe de retenue
30 mobile en rotation entre une position escamotée correspondant a la [Fig.1] et une
position active, de retenue d'une picce textile, dans laquelle cet organe de retenue 30
vient en appui sur une semelle 40 (encore appelée « enclume ») du module. L’organe
de retenue 30 est mobile en rotation sous I’effet d’un actuateur 39, tel qu’un moteur
électrique ou vérin pneumatique. La course en rotation de I’organe de retenue 30 est
par exemple comprise entre 60 et 120°, étant par exemple de 90° environ. L’organe de
retenue (encore appelé « marteau ») peut comporter une extrémité 31 adaptée a
contacter la piece textile, par exemple une extrémité pourvue d’un patin ou d’un
bossage.

Sur la [Fig.1] on a également représenté une pile P de pieces textiles T superposées,
destinées a étre successivement prises par le systeéme de préhension 1.

Chaque buse de succion 10 peut €tre montée sur un systeme 11 de compensation a
ressort, représenté tres schématiquement sur la [Fig.1], qui permet un recul de la buse
de succion 10 relativement a un bati du module 1, contre 1’action élastique du ressort,
ce recul pouvant intervenir par exemple en cas de non planéité de la pile P ou de
décalage en altitude de différentes buses de succion 10 destinées a contacter en méme
temps une méme picce textile T.

Un exemple de systeme de compensation 11 est représenté aux figures 12A et 12B ;
celui-ci peut comporter une chambre de dépression 301 reliée par une canalisation 302
a une ligne de vide. La buse de succion 10 comporte un corps 311 mobile relativement
a la chambre 301, entre une position de repos, illustrée a la [Fig.12A], et une position
d’appui contre la picce textile, illustrée a la [Fig.12B], dans laquelle la buse de succion
a recul€ dans la chambre de dépression.

La buse de succion 10 peut porter, comme illustré, un ressort hélicoidal 320 monté
sur le corps cylindrique 311, ce ressort travaillant en compression et prenant appui a
son extrémité inférieure contre un €paulement 312 a la base de la buse et a son
extrémité supérieure contre a écrou 330 fixe relativement a la chambre de dépression.
Le corps 311 est engagé a travers une ouverture de la paroi 303 de la chambre de dé-
pression attenante a 1’écrou 330 et présente une butée de retenue 314 s’opposant a sa

sortie complete de la chambre de dépression.
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On va maintenant décrire en référence aux figures 2 a 4 le principe d'utilisation du
module de préhension 1 pour saisir la picce textile T se trouvant sur le dessus de la pile
P.

Sur la [Fig.2] on a illustré la premicre étape consistant a poser la buse de succion 10
sur le dessus de la piece textile T. Au cours de cette €tape, le ressort 11 se comprime
légerement et la semelle 40 peut venir en appui contre la picce textile T.

On peut commencer par activer la buse de succion 10, comme illustré a la [Fig.2]. Le
vide créé dans celle-ci aspire la piece textile T. Le module 1 est positionné a proximité
d'un bord B de la picce textile T. La piece textile T est soulevée légerement, créant une
déflexion avec la picce textile sous-jacente de la pile P.

La buse 20 a air est positionnée en regard du bord B, voire en dessous, et de l'air est
émis par cette buse pour dissocier la picce T, l'air s'engageant entre la piece T et le
reste de la pile P, comme illustré a la [Fig.3]. L air souffl€ par la buse permet de déso-
lidariser la piece textile T de la piece sous-jacente.

Le soufflage de I’air peut intervenir simultanément a I’activation de la buse de
succion ou avec un léger décalage temporel. En particulier, comme mentionné pré-
cédemment, il peut €tre préférable de déclencher le soufflage alors que le module de
préhension s’est un peu €loigné de la pile.

Le débit d’air est calibré pour soulever la piece sans toutefois la chasser. La vitesse
d’éjection est réglable soit manuellement, soit automatiquement avec une vanne
pilotée. De préférence, I’air est soufflé au plus proche du tissu entre les buses de
succion.

Le module de préhension 1 peut €tre soulevé par le systéeme manipulateur (non re-
présenté sur les figures 2 a 4, par exemple un bras d’un cobot ou robot 6 axes) et
l'organe de retenue 30 est pivoté vers sa position active. L’organe de retenue 30 vient
s'appliquer par son extrémité 31 contre la semelle 40 pour serrer la piece en textile T
entre les deux. La buse a air 20 et la buse de succion 10 peuvent cesser de fonctionner.

Sur la [Fig.5], on a fait apparaitre le systeme de préhension 2 avec le systeme de
support 110 qui sert a la fixation du module 1 sur un systeme manipulateur 100.

Le systeme de support 110 permet la fixation d’un ou plusieurs modules de
préhension 1 avec un positionnement relatif choisi des modules 1 entre eux.

Dans 1'exemple considéré, la fixation des modules sur le systeme de support 110
s'effectue a l'aide de fixations magnétiques 120 comportant chacune au moins un
aimant 121, cet aimant 121 pouvant passer d'une position active ol il maintient de
maniére immobile par attraction magnétique le module 1 sur le systeme de support 110
a une position inactive ot il permet un déplacement du module 1 sur le systéme de
support 110 pour régler sa position, par exemple lorsque l'on change de piece textile T

et que 'on doit adapter le positionnement des modules 1 a la nouvelle géométrie de la



[0082]

[0083]

[0084]

[0085]

[0086]

[0087]

[0088]

[0089]
[0090]

picce T.

La fixation magnétique 120 comporte par exemple un mécanisme qui permet,
lorsqu’actionné, d'éloigner 1'aimant 121 du systéme de support 110 de fagon a diminuer
la force d'attraction magnétique et permettre ainsi le réglage de la position. Ce
mécanisme est par exemple pneumatique.

Le systeme manipulateur 100 peut comporter un bras robotisé, par exemple un bras
six axes. Le robot peut &tre un cobot, de facon a faciliter 1a programmation des
mouvements et taches.

Sur les figures 6 a 8 on a illustré la possibilit€ pour le systeme de préhension 2 de
saisir une piece textile T et de la transporter puis de la poser a I'envers sur une zone de
réception, en vue par exemple de la superposer a une autre picce textile T” qui y a été
amenée préalablement. Durant le déplacement de la piece textile T, le mouvement de
dépose permet de retourner la picce.

On voit sur la [Fig.8] que la picce textile T peut €tre déposée apres avoir été
retournée sur la picce textile T, et lorsque la picce T est positionnée comme il faut,
l'organe de retenue 30 peut €tre pivoté vers sa position initiale, libérant de ce fait la
picce textile T. Le vide de la buse de succion 10 peut €tre coupé ; la piece textile T
retombe alors sous 1'effet de son propre poids sur la piece textile T'. Le cas échéant, la
buse 20 peut souffler de 1’air pour réduire le risque de formation de plis lorsque la
picce textile est déposée.

Le systeme de support 110 peut €tre de type « ciseaux » comme illustré sur la [Fig.9],
avec deux bras 112 articulés 1'un a l'autre autour d'une zone de fixation 130 sur le
systeme manipulateur 100, chaque bras portant de part et d'autre de 'articulation un
module de préhension 1 avec une possibilité de réglage de la position de ce module le
long du bras 112.

On a illustré par les schémas A et B sur la [Fig.9] deux configurations possibles des
modules de préhension 1 sur le systeéme de support 110, pour deux pieces textiles T de
géométries différentes.

Le schéma C illustre la possibilité de n'utiliser que deux modules 1 lorsque par
exemple la picce textile T peut Etre tenue par deux extrémités opposées, ce qui est le
cas notamment lorsque la picce textile T se présente sous la forme d’une bande.

Les modules 1 sont par exemple reliés par des liaisons glissiere aux bras 112.

Le déplacement des modules 1 le long des bras peut étre effectué par des actionneurs
spécifiques (non représentés) présents sur les bras 112, ou par un systeme de réglage
indépendant qui entre en fonction pendant la phase de positionnement ; ce systeme de
réglage indépendant saisit par exemple le module de préhension 1 puis le systeme ma-
nipulateur est alors actionné pour provoquer un déplacement du module ainsi im-

mobilisé sur le bras. On peut encore utiliser un bras manipulateur dédié a 1’opération
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de réglage de la position des modules sur les bras.

Dans l'exemple de la [Fig.9], les bras 112 sont réalisés au moins partiellement en un
matériau ferromagnétique, de manicre a permettre aux aimants de pouvoir se coller aux
bras dans la position active d'immobilisation des modules 1 sur le systeme de support
110.

On peut encore réaliser le systeme de support 110 différemment, et celui-ci peut
notamment étre de type « plateau », comme illustré sur la [Fig.10], comportant un
chéssis 113 présentant plusieurs zones de fixation 114 d’un module 1 par aimantation.
Dans l'exemple illustré, le chassis 113 présente quatre zones de fixation 114 permettant
la fixation par aimantation d'un module 1 correspondant. Chaque zone de fixation 114
comporte par exemple une plaque en un matériau ferromagnétique sur lequel peut se
fixer par attraction magnétique l'aimant 121 de la fixation magnétique 120 du module
1.

En choisissant les emplacements des zones de fixation 114 sur le chassis 113, et au
sein de chaque zone de fixation 114, 'emplacement du module 1, on peut disposer les
différents modules 1 avec un positionnement relatif correspondant a la géométrie de
l'article a saisir, comme illustré sur la [Fig.11].

Sur cette figure les schémas A et B correspondent a deux géométries différentes de la
picce textile T. On voit que le positionnement des modules de préhension 1 sur les
zones 114 a été modifi€ en conséquence. Le schéma C illustre la possibilité de
n'utiliser que deux modules 1 positionnés sur deux zones de fixation correspondantes
114 lorsque la picce textile peut étre saisie au moyen de deux modules de préhension
seulement.

On va maintenant décrire en référence aux figures 13 a 17 un premier exemple de
réalisation d’un systeme de préhension 2 comportant des modules de préhension 1 a
deux buses de succion et deux buses a air.

Ce systeme de préhension 2 comporte deux modules 1 portés par un chéssis 113,
lequel peut présenter comme illustré a la [Fig.14] une plaque 114 en matériau ferroma-
gnétique, permettant la fixation par attraction magnétique de chacun des modules 1
dans la position choisie.

Le chassis 113 présente par exemple une forme généralement triangulaire, la plaque
114 s’étendant le long de la base de ce triangle ; des connexions 400 €électriques et/ou
fluidiques relient chacun des modules 1 a une zone 116 du chassis 113 proche de celle
ol le systeme de manipulation s’accroche, cette zone 116 étant proche du sommet du
triangle.

Le chéssis 113 peut porter une interface utilisateur 117 proche de ce sommet
également.

Chaque module 1 comporte de préférence deux buses de succion 10, lesquelles
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peuvent étre montées chacune sur un systeme de compensation 11 a ressort, tel que
décrit précédemment.

Chaque module 1 peut comporter également un unique organe de retenue 30 qui est
monté rotatif relativement a un bati 154 du module 1, a l'aide par exemple d’un
actuateur 39 a air comprimé.

Chaque module 1 comporte dans cet exemple deux buses 20 a air, associées chacune
a une buse de succion 10, et dont I’axe est sensiblement coplanaire avec I’axe de celle-
clL.

L’organe de retenue 30 peut se présenter sous la forme d'un bras comportant une
partie centrale 30a montée sur I’arbre de 1’actuateur 39, et une portion distale 30b
reliée a la portion centrale par une portion intermédiaire 30c s’étendant sensiblement
parallelement a I'axe de rotation de 1'organe de retenue 30, de telle sorte que 'extrémité
31 de l'organe de retenue se situe sensiblement a mi-distance des deux buses de
succion 10. Lorsque I’organe de retenue est actionné, I’extrémité 31 s’applique contre
une semelle 40.

Chaque module 1 comporte une fixation magnétique 120 qui est apparente sur la
[Fig.17], du coté opposé aux buses de succion 10.

Cette fixation magnétique 120 comporte un aimant piloté 121 , qui est mobile
axialement grace a un actuateur 122, entre une position active ou I’aimant 121 peut
contacter la plaque 114 et une position inactive ou 1’aimant 121 est en retrait et
I’ attraction magnétique insuffisante pour assurer un bon maintien du module 1 sur la
plaque 114.

Une ventouse 500 reliée sé€lectivement a la ligne de vide est disposée a coté de la
fixation magnétique, pour s’appliquer sur la plaque 114 et s’opposer lorsqu’activée a
une rotation de I’aimant autour de son axe.

Cela permet une fois la ventouse activée, d’immobiliser complétement le module 1
par rapport au chassis 113, y compris en rotation autour de 1’axe longitudinal X de
I’aimant 121.

Chaque module 1 peut étre réglé en position en agissant sur le systeme de fixation, en
rendant inactive la ventouse 500 et en faisant passer I’aimant 120 de la position active
d’immobilisation du module a la position inactive.

Le systeme de préhension 2 peut encore comporter quatre modules 1 comme illustré
sur les figures 18 et 19, avec par exemple au moins trois plaques 114 en matériau fer-
romagnétique, permettant la fixation par attraction magnétique d’au moins trois des
modules 1. L’un des modules peut étre fixé relativement au chassis 113, comme
illustré sur la [Fig.18] ; en variante, les quatre modules 1 sont montés de maniere
réglable.

Un robot peut étre utilisé pour actionner les systemes de fixation magnétique pour
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amener en position inactive 1’aimant, régler la position du module sur le chéssis, puis
ramener I’aimant en position active, afin d’immobiliser le module dans la nouvelle
position.

Bien que le changement de position des modules s’effectue de préférence de maniere
automatique, on ne sort pas du cadre de la présente invention lorsque ce changement
est effectué au moins en partie manuellement.

Le systeme de préhension peut ne comporter qu’un seul module de préhension, le cas
échéant, pour la manipulation de picces textiles de petite taille.

La fixation magnétique peut étre remplacée par une ou plusieurs ventouses, ce qui
peut permettre d’utiliser une plaque non ferromagnétique, dont potentiellement plus
1égere. Toutefois, Iutilisation d’une fixation magnétique est plus économe en énergie

qu’une ventouse, qui tend a consommer de 1’énergie pour réactiver le vide.
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Revendications

Systeme de préhension (2) d’une piece textile (T), comportant :

— Un systeme de support (110),
- Au moins un module de préhension (1) fixé de manicre
réglable en position relativement au systeme de support, ce

module de préhension comportant :

. Au moins une buse de succion (10),
. Au moins une semelle (40),
. Au moins un organe de retenue (30) mobile rela-

tivement a la semelle, agencé pour s’insérer entre la
picce et le support de manicre a ce que la picce soit
pincée entre I’organe de retenue et la semelle,

- Une fixation, notamment magnétique, déverrouillable (120),
pouvant passer d’une configuration active ou elle maintient a
une position donnée, notamment par attraction magnétique, le
module de préhension sur le systeéme de support a une confi-
guration déverrouillée ou elle permet un réglage en position du

module relativement au systeme de support.

Systeme selon la revendication 1, la fixation déverrouillable comportant
un aimant et/ou une ventouse s’appliquant sur une plaque (114),
notamment ferromagnétique, un changement de position du module de
préhension (1) relativement au systeme de support (110)
s’accompagnant d’un changement de la position de la ventouse et/ou de
I’aimant sur la plaque (114).

Systeme selon la revendication 1 ou 2, au moins un, mieux chaque
module de préhension (1), comportant au moins un aimant (121) mobile
relativement au systeme de support (110) entre une position active ou il
est proche du systéme de support et maintient par attraction magnétique
le module a son emplacement sur le systeme de support et une position
inactive ol I’aimant est plus ¢loigné du systeme de support et

I’ attraction magnétique moindre ou nulle, de maniére a permettre de le
déplacer relativement au systeéme de support.

Systeme selon la revendication 3, le module de préhension (1)
comportant une ventouse anti-rotation (500) qui est reli€e a une ligne de

vide et qui s’applique sur le systeme de support (110) a coté de 1’aimant
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(121).

Systeme selon 1’une quelconque des revendications précédentes,
I’organe de retenue (30) étant rotatif entre une position escamotée
inactive et une position active ou il est rabattu contre la semelle (40) et
pince la piece contre celle-ci.

Systeme selon 1’une quelconque des revendications précédentes,
comportant entre deux et quatre modules de préhension (1).

Systeme selon 1’une quelconque des revendications précédentes, un
méme module de préhension (1) comportant plusieurs buses de succion
(10), de préférence deux buses de succion (10).

Systeme selon la revendication 7, comportant au moins deux buses de
succion (10) disposées de part et d’autre de 1’organe de retenue (30).
Systeme selon 1’une quelconque des revendications précédentes, au
moins une buse de succion (10) étant montée sur un systeme de com-
pensation (11) a ressort.

Procédé de préhension d’une picce textile en utilisant un systeme de
préhension tel que défini dans I’une quelconque des revendications 1 a

9, comportant les €tapes consistant a :

- Amener le ou les modules au-dessus de la picce pres d’au
moins un bord de maniére a pouvoir soulever celle-ci avec la
ou les buses de succion correspondantes (10),

— Insérer le ou les organes de retenue (30) sous la piece alors
que celle-ci est aspirée par la ou les buses de succion (10), de
maniere a pincer la picce entre le ou les organes de retenue et

la ou les semelles (40) associées.

Procédé selon les revendications 4 et 10, comportant 1’activation de la
fixation magnétique (120) et celle de la ventouse anti-rotation (500)
pour immobiliser le module de préhension relativement au systeme de

support.
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