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(57) Abstract: The present invention relates to a glazing handling system (1) comprising
a support structure (10) carrying a support base (20), characterised in that the support base
comprises movement means (22) for allowing the glazing to be rotatably moved when the
glazing is laid flat, the movement means having a resistive force whose value allows the
movement means to be rotated when a translational force that is larger than the resistive force
in terms of strength is applied to the glazing, the resistive force also being large enough to
keep the glazing sufficiently stable on the movement means when the only force applied to
the glazing is its own weight.

(57) Abrégé : La présente invention concerne un systeme de manipulation (1) de vitrage
comprenant une structure support (10) portant une base support (20), caractérisé en ce que
la base support comprend des moyens de déplacement (22) pour permettre, par rotation, de

déplacer le vitrage lorsque celui-ci est posé a plat, lesdits moyens de déplacement présentent
un effort résistant dont la valeur autorise la rotation des moyens de déplacement lors de
l'application d'une force de translation au vitrage supérieure en intensité a l'effort résistant,
ledit effort résistant étant en outre suffisamment ¢élevé pour maintenir le vitrage de facon
suffisamment stable sur les moyens de déplacement lorsque la seule contrainte appliquée au
vitrage est son propre poids.
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Description

Titre de l'invention : systeme de manipulation de vitrage

La présente invention concerne les systemes li€s a la manipulation de vitrages
notamment pour des vitrages a destination du secteur du transport : automobile, bus,
camion ou pour des vitrages a destination du batiment.

Art antérieur

Dans de nombreux domaines, les vitrages utilisés sont manipulés lors de nombreuses
occasions comme lors de leur montage, lors de leur installation ou lors de leur
remplacement ou maintenance. Ainsi, le vitrage est manipul€ avant sa mise en place
dans sa structure d’accueil ou apres avoir été extrait de sa structure d’accueil pour un
remplacement ou une maintenance (réparation).

Lors de ces occasions, les vitrages sont portés par un opérateur et mis en place sur
une station d’accueil ou systeme de manipulation. Les vitrages en question sont des
vitrages utilisés dans le secteur du transport ou du batiment et ces vitrages ont des
dimensions importantes et donc un poids important.

Un systeme de manipulation connu consiste en une table composée de deux profilés
métalliques en forme d’arche de pont rectangulaire et articulées le long d’un axe
passant par le milieu de leurs montants verticaux. Vue de profil, ces montants articulés
forment un « X » en position déployée. La position déployée est maintenue par une
chainette tendue entre les deux trongons horizontaux ou au-dessus de I’articulation des
montants latéraux. La partie supérieure de la table, composée de deux barres paralleles,
est destinée a recevoir le vitrage ou panneau de verre. La partie supérieure est
systématiquement revétue de manchons en mousse souple qui évitent de rayer ou de
casser le pare-brise lors d’un contact malencontreux avec la structure métallique de la
table. Ces manchons ont aussi une bonne accroche avec le pare-brise, ce qui permet de
maintenir les vitrages en position stable lors des différentes opérations de préparation
(nettoyage, mise en place du cordon de colle...).

Or, les vitrages automobiles ou de batiments ont tendance a présenter un long rayon
de courbure. Un tel rayon de courbure impose au vitrage un bon positionnement sur le
systeme de manipulation sous peine de voir les vitrages rouler, basculer lors d’une
opération de maintenance du type mise en place d’une colle ou d’un joint. Ce
basculement rend ladite opération inconfortable. Or, une mauvaise orientation du
vitrage sur les deux barres paralleles de la partie supérieure ou un mauvais centrage
peut entrainer un tel basculement.

L’inconvénient de ces tables de manipulation est qu’elles ne sont pas ergonomiques.
En effet, la mise en place du panneau de verre ou du vitrage nécessite de I’opérateur de

porter le vitrage pour le mettre en place, en le centrant le plus possible en évitant
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d’endommager le vitrage par des rayures ou une casse.
Or, la présence des manchons en mousse permettant d’éviter les rayures ne permet

pas de faire glisser le vitrage de sorte que I’opérateur doit manipuler le vitrage pour le
centrer. Cette manipulation consiste a se projeter en avant avec le vitrage pour le poser
de facon la plus centrée possible ou poser le vitrage au bord de la table pour ensuite
effectuer des petits mouvements de rotation pour approcher le vitrage du centre. Une
telle opération peut &tre renouvelée si le vitrage doit subir une opération sur chacune de
ces faces.

Il est connu d’avoir des tables dont les manchons sont remplacés par quatre
ventouses supportant le vitrage. Néanmoins, les ventouses présentent un frottement
important qui impose d’utiliser une méthode nécessitant a 1I’opérateur de se projeter ou
d’effectuer des petits mouvements de rotation.

Ces difficultés sont présentes également lors du retournement. Avec des barres
paralleles en guise de partie supérieure, un grand frottement ne permet de faire glisser
la feuille de verre sur sa tranche et donc oblige I’opérateur a porter le vitrage. Avec les
quatre points d’appui sous forme de ventouse, le portage du vitrage est obligatoire.

Il existe donc un besoin d’un systeme de manipulation de vitrage qui permette une
mise en place du vitrage et un retournement plus simple et moins contraignant pour
I’ opérateur.

Résumé de l'invention

La présente invention cherche a pallier aux inconvénients de 1’art antérieur en
proposant un systeme de manipulation de vitrage qui permette une mise en place aisée,
un centrage et un retournement facilités.

A cet effet, la présente invention concerne un systeme de manipulation 1 de vitrage
comprenant une structure support portant une base support, caractérisé en ce que la
base support comprend des moyens de déplacement pour permettre, par rotation, de
déplacer le vitrage lorsque celui-ci est posé a plat, lesdits moyens de déplacement
présentent un effort résistant dont la valeur autorise la rotation des moyens de
déplacement lors de I’application d’une force de translation au vitrage supérieure en
intensité a I’effort résistant, ledit effort résistant étant en outre suffisamment élevé pour
maintenir le vitrage de facon suffisamment stable sur les moyens de déplacement
lorsque la seule contrainte appliquée au vitrage est son propre poids

Selon un exemple, les moyens de déplacement présentent un effort résistant de
rotation ajustable dont la valeur varie entre 5 et 500 Newton.

Selon un exemple, les moyens de déplacement présentent un effort résistant de
rotation constant dont la valeur est comprise entre 5 et 500 newton, de préférence entre
10 et 200 Newton.
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Selon un exemple, les moyens de déplacement sont munis d’au moins un systeme
d’arrét pour bloquer lesdits moyens de déplacement.

Selon un exemple, ’effort résistant des moyens de déplacement provient d’un couple
de matériaux frottant I’un contre I’autre.

Selon un exemple, 1’effort résistant des moyens de déplacement provient d’un
systeme de frottement visqueux reli¢ mécaniquement aux moyens de déplacement

Selon un exemple, les moyens de déplacement comprennent au moins un rouleau, au
moins une roue ou au moins une bille ou une association de ces derniers pour obtenir
un appui stable pour le vitrage

Selon un exemple, les moyens de déplacement comprennent deux rouleaux.

Selon un exemple, les moyens de déplacement comprennent quatre roues, de
préférence agencées aux quatre coins d’un parallélépipede.

Selon un exemple, la base support comprend en outre des moyens de glissage.

Selon un exemple, les moyens de glissage comprennent au moins une plaque ou au
moins un rail.

Selon un exemple, les moyens de glissage sont agencés entre les moyens de
déplacement et de sorte que le plan passant par les sommets des moyens de
déplacements surplombe le plan passant par les sommets des moyens de glissage.

Selon un exemple, il comprend en outre des moyens de soutien sous la forme d’au
moins une barre de soutien, ladite barre de soutien s’étendant depuis la base support.

Selon un exemple, la barre s’étend sensiblement horizontalement.

Selon un exemple, la barre est linéaire ou courbée.

Selon un exemple, la base support est montée mobile en translation par rapport a la
structure support par I’intermédiaire d’éléments de translation.

Selon un exemple, la structure support comprend un chissis composé de tubes ou de
profilés.

Selon un exemple, les moyens de déplacement et les moyens de glissage sont montés
sur des platines, lesdites platines €tant fixées directement ou indirectement a la base
support.

Selon un exemple, chaque platine porte un rail et deux roues, le rail étant agencé
entre les deux roues, essentiellement suivant la méme ligne.

L’invention concerne en outre un procédé de fonctionnement du systeéme de
manipulation lors d’une opération de maintenance d’au moins une face d’un vitrage
selon I’invention, ledit procédé comprenant les étapes suivantes :

- Se munir du vitrage a traiter et se munir du systeme de manipulation ;
- Poser le vitrage sur les moyens de déplacement sur la surface opposée a la
surface a traiter ;

- Déplacer le vitrage pour lui donner la position souhaitée en appliquant audit
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vitrage une force de translation supérieure en intensité a 1’effort résistant des
moyens de déplacement ;

- Effectuer ladite opération de maintenance sur la face du vitrage.
Selon un exemple, I’opération de maintenance d’un vitrage est également opérée sur

I’ autre face du vitrage, ledit procédé comprenant alors une étape de retournement

consistant a :

- se munir du vitrage,

- soulever le vitrage du systeme de manipulation puis a le retourner ;

- poser le vitrage sur les moyens de déplacement sur la surface opposée a la surface a
traiter,

ledit procédé comprenant en outre les étapes suivantes :

- Déplacer le vitrage pour lui donner la position souhaitée en appliquant audit
vitrage une force de translation supérieure en intensité a 1’effort résistant des
moyens de déplacement

- Effectuer ladite opération de maintenance sur la face du vitrage.

Selon un exemple, ledit systeme de manipulation comprend des moyens de glissage,
ladite étape de retournement consistant a :

- Déplacer le vitrage en translation a I’aide des moyens de déplacement et poursuivre
en faisant glisser le vitrage sur les moyens de glissage afin de pouvoir prendre en main
le vitrage ;

- Soulever le vitrage du systeéme de manipulation et le retourner ;

- Poser le vitrage sur sa tranche sur les moyens de glissage ;

- Faire glisser le vitrage sur les moyens de glissage jusqu’a ce que la surface opposée
a la surface a traiter soit posée sur les moyens de déplacement.

Selon un exemple, les moyens de déplacement sont munis d’un systeme d’arrét, ledit
systeme d’arrét étant désenclenché pour permettre de déplacer le vitrage pour lui faire
prendre la position souhaitée puis enclenché une fois la position du vitrage atteinte.
Description des figures

D’autres particularités et avantages ressortiront clairement de la description qui en est
faite ci-apres, a titre indicatif et nullement limitatif, en référence aux dessins annexés,
dans lesquels :

- la [Fig.1] représente une vue de profil du systeme de manipulation de vitrage selon
I’invention;

- la [Fig.2] représente une vue du systeme de manipulation de vitrage muni de
rouleaux;

- la [Fig.3] représente une vue du systeme de manipulation de vitrage muni de roues;

- la [Fig.4] représente une vue du systeme de manipulation de vitrage muni d’un



WO 2024/251756 PCT/EP2024/065377

[0048]

[0049]

[0050]

[0051]

[0052]

[0053]

[0054]

[0055]

[0056]

[0057]

[0058]

[0059]

rouleau et d’une roue;
- la [Fig.5] représente une vue du systeme de manipulation de vitrage muni de

moyens de glissage sous forme de plaque;

- la figure 6 représente une vue du systeme de manipulation de vitrage muni de
moyens de glissage sous forme de rail;

- les figures 7 et 8 représentent une vue des moyens de soutien du systéme de
manipulation de vitrage selon I’invention et une vue de leur fonctionnement;

- les figures 9 a 12 représentent des vues de différentes structures supports du
systeme de manipulation de vitrage selon I’invention.

Description détaillée

La [Fig.1] représente un systeme de manipulation 1 de vitrage selon I’invention. Ce
systeme de manipulation de vitrage permet a un opérateur d’intervenir sur des vitrages
100 tels que ceux utilisés dans le domaine des transport ou tels que ceux utilisés dans
le domaine du batiment. Ces vitrages peuvent &tre plan ou présenter une courbure.

Le systeme de manipulation de vitrage comprend une structure support 10 portant
une base support 20.

Dans un premier mode de réalisation, la base support 20 comprend des moyens de
déplacement 22. Les moyens de déplacement sont utilisés pour supporter le vitrage et
permettre de déplacer le vitrage lorsque celui-ci est posé a plat.

Dans une premicre exécution, les moyens de déplacement 22 comprennent deux
rouleaux 220 montés paralleles comme visible aux figures 1 et 2. Ces deux rouleaux
sont agencé€s pour Etre espacés 1’un de 1’autre.

Dans une seconde exécution visible a la [Fig.3], les moyens de déplacement 22
comprennent des roues 222. Les moyens de déplacement comprennent au moins trois
roues disposées pour former un triangle. Cette disposition permet de supporter le
vitrage.

Dans une variante de cette seconde exécution, les moyens de déplacement 22 sont
des billes. Cette variante permet avantageusement un déplacement plus libre, non
limité a une seule direction.

Bien entendu, il est possible de combiner les modes de réalisations avec des moyens
de déplacement comprenant un rouleau 220 et au moins une roue 222 comme visible a
la [Fig.4]. On comprend alors qu’au moins deux points d’appui sont nécessaires, trois
dans le cas de la présence exclusive de roues.

Les moyens de déplacement 22 sont astucieux en ce qu’ils présentent un effort
résistant lors de leur rotation. Le niveau d’effort résistant tire physiquement son origine
d’un coefficient de frottement de rotation qui est défini comme étant représentatif du

frottement, de la friction, qui existe entre lesdits moyens de déplacement en rotation et
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le support sur lequel ils sont montés. On comprend alors que le coefficient de
frottement de rotation en question est celui présent entre la roue ou le rouleau et 1’arbre
qui porte cette roue ou ce rouleau (ou bien entre 1’arbre qui le porte et les platines
support dans le cas ou I’axe de la roue ou du rouleau est aussi entrain€ en rotation). Ce
coefficient de frottement de rotation est également celui qui est présent entre la bille et
son support.

L’effort résistant résulte d’un compromis. Premic¢rement, il doit &tre suffisamment
faible pour autoriser la rotation des moyens de déplacement. Deuxiemement, il doit
étre suffisamment élevé pour maintenir le vitrage de fagon suffisamment stable sur les
moyens de déplacement pour que 1’opérateur puisse effectuer les opérations de
préparation sur le vitrage (nettoyage, fixation d’un joint périphérique, dépose de colle,
etc...). Cet effort résistant est alors constant ou ajustable.

Cet effort résistant des moyens de déplacement lors des phases de déplacement
provient d’un couple de matériaux frottant 1’un contre 1’autre, I’ajustement de I’ effort
résistant se faisant par la pression appliquée entre ces matériaux.

Alternativement, 1’ effort résistant des moyens de déplacement lors des phases de
déplacement provient d’un systeme de frottement visqueux relié mécaniquement aux
moyens de déplacement

Alternativement, cet effort résistant est obtenu par action mécanique sur un patin qui
freine le moyen de déplacement. Un ajustement de 1’effort résistant se fait alors par
pression, plus ou moins forte, du patin sur le moyen de déplacement. Cela permet
d’avoir un effort résistant ajustable permettant d’obtenir différents compromis entre la
force de poussée exercée sur le vitrage pendant les phases de déplacement du vitrage et
en hors des phases de déplacement du vitrage.

Les moyens de déplacement sont activés indirectement par 1’opérateur qui
simplement pousse ou tire le vitrage. Pour que la rotation des moyens de déplacement
soit effective, il est nécessaire que la surface de ces moyens de déplacement possede
une bonne accroche avec la surface du verre (le coefficient de frottement entre la
surface des moyens de déplacement et le verre est alors €levé) telle que le déplacement
du vitrage, en translation, entraine la rotation des roues, rouleaux ou billes formant les
moyens de déplacement. Le déplacement du vitrage en translation est obtenu par
1’application d’une force, en translation, audit vitrage.

Il est important que le mouvement de translation du vitrage s’effectue par roulement
sans glissement sur les moyens de déplacement. En effet, un tel glissement pourrait
engendrer des rayures a la surface du vitrage au cas ou, par exemple, la surface des
moyens de déplacement serait polluée par des poussieres dures comme des particules
minérales par exemple. Il est donc important de pouvoir adapter la nature du

revétement extérieur des moyens de déplacement a I’effort de poussée ou de tirée
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exercé sur vitrage par I’opérateur afin de toujours avoir une accroche suffisante de la
surface extérieure des moyens de déplacement sur la surface du verre.

La bonne accroche des moyens de déplacement est le résultat d’un coefficient de
frottement de surface. Ce coefficient de frottement est celui qui est présent entre la
surface des moyens de déplacement (roues, billes, rouleaux...) et la surface du vitrage.
Ce coefficient de frottement de surface peut avoir un impact. En effet, si ce coefficient
de frottement de surface est trop faible, il est possible que le vitrage glisse sur les
moyens de déplacement sans les entrainer en rotation. Cette possibilité se présente
surtout si I’effort résistant est élevé. Cette absence de rotation peut également se
produire si, au contraire, le coefficient de frottement de surface est trop faible. Ce
coefficient de frottement de surface élevé permettant une bonne accroche de la surface
du vitrage est obtenu par un matériau de type caoutchouc ou élastomere.

Le coefficient de frottement de surface est choisi en fonction des besoins. Par
exemple, dans le cas d’un coefficient de frottement amené par une bande de roulement,
celle-ci est interchangeable.

Dans une variante, les moyens de déplacement 22 comprennent au moins un systeéme
d’arrét. Ce systeme d’arrét est un systeme tel qu’un frein mécanique permettent de
bloquer totalement la rotation des rouleaux ou des roues. Cela permet alors auxdits
moyens de déplacement d’agir comme de simples patins. Ce systeme d’arrét peut ainsi
équiper au moins une des roues ou billes ou au moins un des rouleaux. Le systeme
d’arrét peut aussi équiper I’ensemble des moyens de déplacement 22.

Le systeme de manipulation de vitrage selon I’invention fonctionne de la maniére
suivante. L’ opérateur qui porte le vitrage ou panneau de verre a main nue ou via des
systemes de préhension a ventouses pose le vitrage ou panneau de verre, a plat, sur la
base support. La bonne accroche qui existe entre la surface des moyens de déplacement
et la surface du verre permet alors de déplacer le vitrage dans au moins une direction
par application d’une force de translation pour autant que cette force de translation soit
supérieure en intensité a I’effort résistant ou au coefficient de frottement de rotation
des moyens de déplacement. Cela permet a I’opérateur de poser le vitrage sur la base
support de sorte que le vitrage soit en porte-a-faux et donc de moins solliciter son dos.
Une fois le vitrage posé, I’opérateur peut faire glisser le vitrage pour le centrer. Le
coefficient de frottement de rotation permet, une fois le vitrage dans sa position, audit
vitrage de ne pas bouger aisément.

L’ opérateur peut alors commencer ses opérations sur la face du vitrage visible.
L’effort résistant des moyens de déplacement permet au vitrage de subir des efforts et
des chocs de la part de I’opérateur durant les opérations portées au vitrage sans que
ledit vitrage ne bouge. On comprend alors que I’effort résistant présente une valeur

telle que I’application momentanée d’une force de translation inférieure a un certain
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seuil, par exemple 10 Newton (€quivalent au poids d’une masse de 1 kg) n’engendre
pas de déplacement significatif du vitrage alors que 1’application d’une force de
translation supérieure a ce seuil, soit 10 Newtons dans notre exemple, engendre un
déplacement du vitrage. Dans le cas d’un effort résistant constant, les moyens de
déplacement ont un effort résistant dont la valeur est comprise entre 5 et 500 Newton,
de préférence entre 10 et 200 Newton.

Dans le cas d’un effort résistant ajustable, I’ intérét est d’avoir la possibilité d’ajuster
le coefficient de frottement de rotation afin de pouvoir immobiliser le vitrage pendant
différents types d’opérations de maintenance sans avoir a activer le systeme d’arrét.
Ainsi, dans le cas d’opérations de maintenance nécessitant des efforts importants a
appliquer au vitrage, on reglera le coefficient de frottement de rotation a un seuil élevé,
typiquement de 50 ou 100 Newtons ou supérieur comme 200 Newton. Pour des
opérations particulicres comme le décollage de composants de décollage de
composants collés a la surface du vitrage a I’aide d’un couteau nécessitant d’appliquer
au vitrage des efforts importants et prolongés, des valeurs allant jusqu’a 500 Newton
peuvent étre nécessaires. Ainsi, I’effort résistant a une valeur qui varie entre 5 et 500
Newton.

L’ ajustement de I’effort résistant permet également de s’adapter au vitrage. En effet,
selon les dimensions du vitrage, celui-ci peut &tre plus ou moins lourd. Or, un vitrage
lourd exerce plus de contraintes sur les moyens de déplacement et devient donc moins
facilement déplacable. En ajustant I’effort résistant, on compense cette contrainte
supplémentaire. De plus, un effort résistant ajustable permet, optionnellement, de se
passer de systeme d’arrét.

Ainsi, que Deffort résistant soit constant ou ajustable, il n’empéche jamais le
déplacement du vitrage, celui-ci étant possible tant que 1’utilisateur applique un effort
suffisant sur le vitrage. C’est le systeéme d’arrét qui permet un arrét total du
déplacement du vitrage.

Si le vitrage nécessite des opérations sur son autre face, il est nécessaire pour
I’opérateur de retourner le vitrage. L’opérateur prend alors le vitrage, le retourne et le
pose sur les moyens de déplacement.

Dans une variante, le systeme d’arrét est présent, celui-ci est alors enclenché ou
désenclenché en fonction des besoins. On comprend alors que le systeéme d’arrét est
désenclenché pour permettre de déplacer le vitrage pour lui faire prendre la position
souhaitée puis enclenché une fois la position du vitrage trouvée. L’ opérateur peut alors
commencer ses opérations sur la face du vitrage visible.

Dans un second mode de réalisation, la base support 20 comprend en outre des
moyens de glissage 24.

Dans une premiere exécution visible a la [Fig.5], les moyens de glissage
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comprennent une plaque 240. Cette plaque est plane ou courbe.

Dans une seconde exécution visible a la figure 6, les moyens de glissage
comprennent au moins un rail 242. Ce rail est droit ou courbe.

Les moyens de glissage 24 sont positionnés par rapport au moyen de déplacement 22
de sorte les moyens de glissage 24 sont positionnés dans I’espace entre les moyens de
déplacement.

On comprend alors que les roues 222 ou rouleaux 220 encadrent la plaque ou les
rails.

De préférence, les rouleaux 220 sont associés a des moyens de glissage sous forme
de plaque 240 et les roues 222 sont associées a des moyens de glissage sous forme de
rail 242 mais ces associations ne sont pas limitatives et des moyens de glissage sous
forme de plaque peuvent €tre associées a des roues. De mé€me, il est possible d’avoir
des moyens de glissage sous forme de plaque associés a un rouleau et une roue.

Les moyens de déplacement comme les rouleaux, les roues ou les billes sont
positionnés par rapport aux moyens de glissage, plaque ou rails, pour étre surélevés.
On comprend alors que lorsque le vitrage est posé sur les moyens de déplacement, il
n’entre pas au contact avec les moyens de glissage. Ainsi, le plan passant par le
sommet des moyens de déplacement est plus haut que le plan passant par le sommet
des moyens de glissage, un écartement est donc présente entre ces plans.

La présence des moyens de glissage permet d’améliorer la manipulation du vitrage,
notamment lorsque ledit vitrage nécessite des opérations sur son autre face. Le procédé
de fonctionnement, d’utilisation du syst¢me de manipulation est ainsi le suivant.

L’installation du vitrage consiste a :

- Poser le vitrage sur sa tranche sur les moyens de glissage ;

- Faire glisser le vitrage sur le moyen de glissage jusqu’a ce que la surface
opposée a la surface a traiter soit posée sur les moyens de déplacement ;

- Déplacer le vitrage pour lui donner la position souhaitée en appliquant au
vitrage une force de translation supérieure en intensité a 1’effort résistant des
moyens de déplacement ;

- Effectuer ladite opération de maintenance sur la face visible du vitrage.

Si le vitrage doit étre retourné, les étapes suivantes sont opérées :

- Déplacer le vitrage en translation a 1’aide des moyens de déplacement et
poursuivre en faisant glisser le vitrage sur les moyens de glissage afin de
pouvoir prendre en main le vitrage ;

- Soulever le vitrage du systeme de manipulation comme visible a la [Fig.8] et
le retourner ;

- Poser le vitrage sur sa tranche sur les moyens de glissage ;

- Faire glisser le vitrage sur les moyens de glissage jusqu’a ce que la surface
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opposée a la surface a traiter soit posée sur les moyens de déplacement

- Déplacer le vitrage pour lui donner la position souhaitée en appliquant au
vitrage une force de translation supérieure en intensité a 1’effort résistant des
moyens de déplacement ;

- Effectuer ladite opération de maintenance sur la face visible du vitrage.

Une fois la maintenance terminée, les €tapes suivantes sont opérées :

Déplacer le vitrage en translation

De préférence, I’écartement entre le sommet des moyens de déplacement 22 et les
moyens de glissage 24 est tel que lorsque le vitrage glisse sur lesdits moyens de
glissage, le contact avec les moyens de déplacement entraine la transition du vitrage
harmonieuse et sans heurt des moyens de glissage vers lesdits moyens de déplacement
afin que le positionnement du vitrage se poursuive. Si I’écartement est trop important,
les moyens de déplacement font office de butée empéchant le vitrage de glisser plus
avant. Il en est de méme si les moyens de déplacement sont trop surélevés par rapport
aux moyens de glissage. Dans une variante des modes de réalisation visible a la [Fig.7]
, le systeme de manipulation comprend des moyens de soutien 30 sous la forme d’au
moins une barre de soutien 32. Cette barre de soutien s’étend depuis la structure
support ou depuis la base support. Cette barre de soutien est utilisée pour permettre au
vitrage de se reposer sur ladite barre sur sa tranche. De préférence, le systeéme de
manipulation comprend des barres agencées par paire. Cela permet d’avoir deux points
d’appui pour le vitrage.

La ou les barres de soutien 32 s’étendent sensiblement horizontalement ¢’est-a-dire
horizontalement ou avec un angle de sorte a &tre 1égerement relevées. Cela permet
d’assurer le maintien du vitrage. Les barres peuvent €tre rectilignes ou présenter une
courbure, étre lisses ou crantés. Elles sont de préférence revétues d’un matériau
présentant une bonne accroche avec la tranche du vitrage afin de minimiser le risque de
ripage et de chute du vitrage.

De préférence, le systeme de manipulation comprend deux paires de barres de
maintien 32, les paires €tant agencées sur des cOtés opposé€s, de préférence de part et
d’autre des moyens de déplacement.

Cette variante comprend optionnellement des moyens tampons 34. Ces moyens
tampons 34 sont agencés pour coopérer avec les barres de maintien 32. Ces moyens
tampons comprennent des rondelles en matériau souple ayant une bonne accroche avec
la surface du verre comme du caoutchouc. Ces moyens tampons permettent, lorsque le
vitrage est posé sur sa tranche sur les barres, audit vitrage de prendre appui sur les
moyens tampons. Cela évite alors d’endommager le vitrage.

Ces barres sont alors utilisées pendant le fonctionnement du systéme de manipulation

lors de multiples phases. Par exemple, ces barres peuvent étre utilisées avant de poser
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le vitrage sur le systeme de manipulation afin que 1’opérateur puisse potentiellement
reprendre son souffle. Dans un autre exemple, les barres sont utilisées lors du
retournement du vitrage.

La structure support peut prendre différentes formes.

Dans une premiere forme, la structure support 10 se compose d’une plaque de base
12 soutenue par au moins un pied 14 comme visible a la [Fig.9]. Ce pied se présente
sous la forme d’une paroi périphérique. Sur la plaque de base, les moyens de
déplacement et les moyens de guidage (si présents) sont agencés.

Dans une variante de cette premicre forme, la paroi périphérique verticale est
remplacée par quatre pieds agencés au coin de la plaque de base comme visible a la
[Fig.10]. Chaque pied se présente sous la forme d’un poteau vertical. Cette variante
permet de libérer de I’espace sous la plaque de base.

Dans une autre variante de cette premicre forme, les pieds sont agencés sous la forme
d’une paire de pieds. Les pieds de cette paire sont agencés sur des cOtés opposés.
Chaque pied se présente sous la forme d’un pilier central fixé a une extrémité a la
plaque de base et comprenant a sa seconde extrémité des points d’appui sur lesquels le
systeme de manipulation repose. Chaque pied comprend de préférence deux points
d’appui.

Dans une alternative, chaque pied comprend une structure en H. cette structure
présente ainsi deux points fixés a la plaque de base et deux points servant de points
d’appui.

Dans une seconde forme, la structure support 10 se présente sous la forme d’un
chéssis 16 portant la base support 20 comme visible a la [Fig.11]. Le chéssis est
composé de tubes 161, profilés métalliques par exemple sous la forme de deux treillis
en H reli€s par au moins une poutre centrale.

La partie supérieure des treillis en H est apte a supporter la base support c’est a dire
moyens de déplacement et les moyens de glissage si présents. Ces moyens de glissage
et ces moyens de déplacement sont portés par au moins une platine, fixée aux treillis en
H.

Dans le cas des moyens de déplacement comprenant des roues, deux platines sont
utilisées pour leur montage. Dans le cas ou les moyens de déplacement comprennent
quatre roues, deux platines sont utilisées, chaque platine porte deux roues. Les roues de
chaque platine sont placées essentiellement sur la méme ligne. Chaque platine est
montée sur un treillis en H comme visible sur la [Fig.12]. Si des moyens de glissage
sont prévus, comme des rails, ces rails sont portés par les platines. Ces platines peuvent
étre fixées a la base support mais les platines peuvent aussi €tre fixées a la structure
support et forméer ainsi la base support. Dans ce cas, les platines sont susceptibles de

porter également les moyens de soutien 30.
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Dans une variante de la seconde forme, la structure support est congue pour Etre
repliable. Dans cette variante, la poutre centrale est congue pour se plier. La poutre
comprend alors une charniére et des moyens de verrouillage. Lorsque les moyens de
verrouillage sont déverrouillés, la poutre centrale peut se plier. Ce pliage de la poutre
centrale permet aux deux treillis en H de se rapprocher.

Dans une variante, la base support est mobile par rapport a la structure support. La
base support est montée sur des éléments de translation comme des vérins c’est a dire
des éléments mécaniques ou électromécaniques permettant la translation de deux
éléments I'un par rapport a I’autre. Ce réglage en hauteur permet d’ajuster la hauteur
de la base support a la taille de I’opérateur afin de diminuer les efforts a faire. Dans
cette variante du réglage en hauteur, les moyens de soutien 30 peuvent étre agencés
non pas sur la structure support mais sur la base support. Cela permet d’ajuster, en
méme temps, la hauteur les moyens de soutien pour avoir des moyens de soutien 30
dont la hauteur est toujours ergonomique.

Bien entendu, la présente invention ne se limite pas a 1’exemple illustré mais est
susceptible de diverses variantes et modifications qui apparaitront a I’homme de 1’art.
En effet, il est envisageable que des moyens de glissages sous forme de rails ou de
plaque soient utilis€s pour porter directement les moyens de déplacement sous forme

de roues.
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Revendications

Systeme de manipulation (1) de vitrage comprenant une structure
support (10) portant une base support (20), caractérisé en ce que la
base support comprend des moyens de déplacement (22) pour
permettre, par rotation, de déplacer le vitrage lorsque celui-ci est
posé a plat, lesdits moyens de déplacement présentent un effort
résistant dont la valeur autorise la rotation des moyens de
déplacement lors de I’application d’une force de translation au
vitrage supérieure en intensité a 1’effort résistant, ledit effort résistant
étant en outre suffisamment élevé pour maintenir le vitrage de facon
suffisamment stable sur les moyens de déplacement lorsque la seule
contrainte appliquée au vitrage est son propre poids

Systeme selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
de déplacement (22) présentent un effort résistant de rotation
ajustable dont la valeur varie entre 5 et 500 Newton.

Systeme selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
de déplacement (22) présentent un effort résistant de rotation
constant dont la valeur est comprise entre 5 et 500 Newton, de
préférence entre 10 et 200 Newton.

Systeme de manipulation 1 de vitrage selon I’une des revendications
1 a 3 caractérisé en ce que les moyens de déplacement (22) sont muni
d’au moins un systéme d’arrét pour bloquer lesdits moyens de
déplacement.

Systeme de manipulation 1 de vitrage selon I’une des revendications
la 4, caractérisé en ce que I’effort résistant des moyens de
déplacement provient d’un couple de matériaux frottant 1’un contre
1’autre.

Systeme de manipulation 1 de vitrage selon I’une des revendications
1 a 4, caractérisé en ce que I’effort résistant des moyens de
déplacement provient d’un systeme de frottement visqueux relié
mécaniquement aux moyens de déplacement

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel les
moyens de déplacement comprennent au moins un rouleau, au moins
une roue ou au moins une bille ou une association de ces derniers
pour obtenir un appui stable pour le vitrage

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel les

moyens de déplacement comprennent deux rouleaux (220).
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Systeme selon I'une des revendications 1 a 6, dans lequel les moyens
de déplacement comprennent quatre roues (222), de préférence
agencées aux quatre coins d’un parallélépipede.

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel la
base support comprend en outre des moyens de glissage (24).
Systeme selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
de glissage (24) comprennent au moins une plaque ou au moins un
rail.

Systeme selon la revendication précédente, dans lequel les moyens
de glissage (24) sont agencés entre les moyens de déplacement (22)
et de sorte que le plan passant par les sommets des moyens de
déplacements surplombe le plan passant par les sommets des moyens
de glissage.

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel il
comprend en outre des moyens de soutien (30) sous la forme d’au
moins une barre de soutien (32), ladite barre de soutien s’étendant
depuis la structure support ou depuis la base support.

Systeme selon la revendication précédente, dans lequel la barre
s’étend sensiblement horizontalement.

Systeme selon la revendication précédente, dans lequel la barre est
linéaire ou courbée.

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel la
base support (20) est montée mobile en translation par rapport a la
structure support par 1’intermédiaire d’éléments de translation.
Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel la
structure support (10) comprend un chassis composé de tube ou de
profilés.

Systeme selon I'une des revendications précédentes, dans lequel les
moyens de déplacement et les moyens de glissage sont montés sur
des platines, lesdites platines étant fixées directement ou
indirectement a la structure support.

Systeme selon les revendications 9, 11 et 18, dans lequel chaque
platine porte un rail et deux roues, le rail étant agencé entre les deux
roues, sur la méme ligne.

Procédé de fonctionnement du systeme de manipulation lors d’une
opération de maintenance d’au moins une face d’un vitrage selon
I’une des revendication précédentes, ledit procédé comprenant les

étapes suivantes :
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- Semunirduvitrageatraiteretsemunirdusystemedemanipulatio
n;

- Poserlevitragesurlesmoyensdedéplacementsurlasurfaceoppo
séealasurfaceatraiter;

- Déplacerlevitragepourluidonnerlapositionsouhaitéeenappliq
uantauditvitrageuneforcedetranslationsupérieureenintensité
al’effortrésistantdesmoyensdedéplacement;

- Effectuerladiteopérationdemaintenancesurlafacesupérieurev

isibleduvitrage.

Procédé de fonctionnement selon la revendication précédente, dans
lequel I’opération de maintenance d’un vitrage est également opérée
sur I’autre face du vitrage, ledit procédé comprenant alors une étape
de retournement consistant a :

- se munir du vitrage,

- soulever le vitrage du systeme de manipulation puis a le retourner ;
- Poser le vitrage sur les moyens de déplacement sur la surface
opposée a la surface a traiter,

ledit procédé comprenant en outre les étapes suivantes :

- Déplacerlevitragepourluidonnerlapositionsouhaitéeenappliq
uantauditvitrageuneforcedetranslationsupérieureenintensité
al’effortrésistantdesmoyensdedéplacement;

- Effectuerladiteopérationdemaintenancesurlafacesupérieured

uvitrage.

Procédé selon la revendication précédente, dans lequel ledit systeéme
de manipulation comprend des moyens de glissage, ladite étape de
retournement consistant a :

- Déplacer le vitrage en translation a I’aide des moyens de
déplacement et poursuivre en faisant glisser le vitrage sur les moyens
de glissage afin de pouvoir prendre en main le vitrage ;

- Soulever le vitrage du systeme de manipulation et le retourner ;

- Poser le vitrage sur sa tranche sur les moyens de glissage ;

- Faire glisser le vitrage sur les moyens de glissage jusqu’a ce que la
surface opposée a la surface a traiter soit posée sur les moyens de
déplacement.

Procédé selon 1’'une des revendications 20 a 22 dans lequel les

moyens de déplacement sont muni d’un systeme d’arrét, ledit
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systeme d’arrét étant désenclenché pour permettre de déplacer le
vitrage pour lui faire prendre la position souhaitée puis enclenché une

fois la position du vitrage trouvée.
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considéré comme particulierement pertinent

"E" document antérieur, mais publié a la date de dépbt international v { particulie t pertinent:: I' i diqué
ou apres cette date ocument particulierement pertinent;; l'invention revendiquée ne peut

o ) o étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
L" document pouvant jeter un doute sur une revendication de inventive par rapport au document considéré isolément

priorité ou cité pour déterminer la date de publication d'une " document i - s - [
o h e P particulierement pertinent;; l'invention revendiquée
autre citation ou pour une raison speciale (telle quindiquee) ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive
"O" document se référant a une divulgation orale, a un usage, a lorsque le document est associé a un ou plusieurs autres
une exposition ou tous autres moyens documents de méme nature, cette combinaison étant évidente
"P" document publié avant la date de dépét international, mais pour une personne du metier
postérieurement a la date de priorité revendiquée "&" document qui fait partie de la méme famille de brevets
Date a laquelle la recherche internationale a été effectivement achevée Date d'expédition du présent rapport de recherche internationale
24 juillet 2024 08/08/2024

Nom et adresse postale de 'administration chargée de la recherche internationale | Fonctionnaire autorisé
Office Européen des Brevets, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk
Tel. (+31-70) 340-2040, . .
Fax: (+31-70) 340-3016 Bonnin, David
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Renseignements relatifs aux membres de familles de brevets

Demande internationale n°

PCT/EP2024/065377

Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de
au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

CN 110181468 A 30-08-2019 AUCUN

UsS 2011309042 Al 22-12-2011 AU 2010215332 Al 21-07-2011
BR PI1007059 A2 22-05-2018
CA 2749425 Al 26-08-2010
CL 2011002031 A1l 13-01-2012
CN 102300730 A 28-12-2011
DK 2398661 T3 26-11-2018
EP 2398661 Al 28-12-2011
ES 2694074 T3 17-12-2018
GB 2467952 A 25-08-2010
HK 1142042 Al 26-11-2010
HR P20181783 T1 28-12-2018
HU E040214 T2 28-02-2019
LT 2398661 T 27-12-2018
MX 361632 B 13-12-2018
NZ 593709 A 21-12-2012
PL 2398661 T3 29-03-2019
PT 2398661 T 15-11-2018
RU 2011134019 A 27-03-2013
ST 2398661 T1 28-02-2019
TR 201816249 T4 21-11-2018
TW 201040097 A 16-11-2010
uUs 2011309042 Al 22-12-2011
WO 2010094931 A1l 26-08-2010

Us 2015232275 Al 20-08-2015 uUs 2015232275 Al 20-08-2015
WO 2015126560 Al 27-08-2015
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