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(57) Abstract : The present invention relates to a device for
handling cases and boxes contained in the cases, having a
housing intended to receive a case, said housing being closed
at a first longitudinal end and open at a second longitudinal
end, a holding device (14) mounted in the region of the se-
cond end of the housing, said holding device (14) having two
clamping jaws, said clamping jaws applying a clamping force
to the case (E), an actuator for opening and closing said jaws,
two abutment jaws (36, 38), each (36, 38) of which is carried
by a clamping jaw and being articulated freely about and
with respect to the clamping jaw, springs (40) connecting
said abutment jaws (36, 38) such that the opening of the
clamping jaws causes the opening of the abutment jaws (36,
38) and the abutment jaws (36, 38) may be opened indepen-
dently of the clamping jaws.

(57) Abrégé : Dispositif de manutention d'étuis et de boites
contenus dans les étuis, comportant un logement destiné a re-
cevoir un étui, ledit logement étant fermé a une premiére ex-
trémité longitudinale et ouvert a une seconde extrémité longi-
tudinale, un dispositif de maintien (14) monté au niveau de la
seconde extrémité du logement, celui-ci comportant deux
machoires de serrage, lesdites machoires de serrage appli-
quant un effort de
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serrage sur 1'étui (E), un actionneur pour ouvrir et fermer lesdites machoires, deux méachoires de butée (36, 38), chacune (36, 38)
étant portée par une machoire de serrage et étant articulée de maniére libre autour et par rapport a la machoire de serrage, des res -
sorts (40) reliant lesdits machoires de butée (36, 38), de telle sorte que l'ouverture des machoires de serrage provoque l'ouverture
des machoires de butée (36, 38) et les machoires de butée (36, 38) peuvent étre ouverte indépendamment des machoires de ser-

rage.
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DISPOSITIF DE MANUTENTION D’ETUIS CONTENANT DES OBJETS

DESCRIPTION
DOMAINE TECHNIQUE ET ART ANTERIEUR

La présente invention se rapporte a un dispositif de manutention d’étuis
contenant des objets ; par exemple, il peut s'agir d'étuis contenant des boites remplies de
matériaux destinés a la fabrication du combustible nucléaire.

Les matériaux entrant dans la fabrication du combustible nucléaire par
exemple de MOX sont pour certains transportés dans des boites fermées de maniére
étanche disposées a l'intérieur d’étuis eux-mémes fermés de maniére étanche.

Par exemple dans le cas de la fabrication de combustible MOX, 'oxyde
de plutonium est récupéré aprés retraitement des combustibles usagés, et est stocké
dans des boites métalliques fermées de maniére étanche, ces boites étant empilées dans
un étui également métallique et fermé de maniére étanche. Ces étuis sont alors
transportés des ateliers de retraitement du combustible nucléaire usé vers les ateliers de
fabrication du combustible MOX.

Lorsque cet étui arrive dans l'installation de fabrication du combustible
MOX, celui-ci est ouvert et les boites d’oxyde de plutonium sont déchargées en vue de
I'utilisation de I'oxyde de plutonium.

L'ouverture de I'étui et la manipulation des boites de plutonium se font
dans une bofite a gants a I'aide de robots qui peuvent étre commandés de I'extérieur de la
boite a gants. Par conséquent, le ou les dispositifs manipulant les étuis et les boites
doivent étre de réalisation robuste et fiable afin de réduire le nombre d’incidents et éviter
ainsi les maintenances qui sont complexes et généralement trés longues a réaliser dans
une boite a gants. En outre, les boites doivent é&tre manipulées avec précaution pour
éviter leur endommagement, ce qui pourrait provoquer une fuite du matériau qu'elles
contiennent ou géner leur manutention dans la suite de l'installation, par exemple pour

leur ouverture et /ou leur stockage.
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EXPOSE DE L'INVENTION

C'est par conséquent un but de la présente invention d’offrir un
dispositif de manutention d’étui contenant des objets permettant I'ouverture de I'étui et
I'extraction une a une des boites contenues dans cet étui, le dispositif étant de réalisation
simple et robuste et assurant une manipulation s{ire des étuis et des bofites.

Le but précédemment énoncé est atteint par un dispositif de
manutention comportant un logement destiné a recevoir I'étui, ce logement étant fermé
a une extrémité et comportant a I'autre extrémité des moyens de maintien de I’étui, ces
moyens comportant deux machoires destinées a serrer I'étui, ces moyens comportant
également deux machoires formant butée pour les boites contenues dans I'étui lorsque
I’étui est ouvert. Ces machoires sont montées libres sur les machoires de serrage de I'étui
et sont rappelées l'une vers l'autre par de moyens élastiques de telle sorte que, a
I'ouverture des machoires de serrage, les machoires de butée soient également ouvertes
et de telle sorte que les machoires de butée puissent étre ouvertes indépendamment des
machoires de serrage.

De maniére trés avantageuse, ces machoires de butée coopérent avec
un dispositif de récupération de boites lorsqu’elles sont évacuées de I'étui, ce dispositif
de récupération comportant des doigts destinés a coopérer avec les machoires de butée
pour les écarter et permettre le passage des boites alors que I'étui est maintenu serré par
les machoires de serrage. Les boites sont alors extraites de I'étui et réceptionnées par le
dispositif de récupération.

De maniére trés avantageuse, I'évacuation des boites s’effectue par
gravité.

Préférentiellement, le logement est réalisé dans une roue mobile en
rotation autour de son axe, le logement s'étendant le long d'un diamétre de la roue, la
rotation de la roue permettant a I'étui d'atteindre différentes stations ou il subit
différentes opérations.

La présente invention a alors pour objet un dispositif de manutention

d'étuis et de boites contenus dans les étuis, les étuis étant de forme cylindrique, ledit
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dispositif comportant un logement d'axe longitudinal destiné a recevoir un étui, ledit
logement étant fermé a une premiére extrémité longitudinale et ouvert a une seconde
extrémité longitudinale, un dispositif de maintien monté au niveau de la seconde
extrémité du logement, ledit dispositif de maintien comportant deux machoires de
serrage aptes a étre déplacées autour d'un axe orthogonal a l'axe longitudinal du
logement, lesdites machoires de serrage étant destinées a appliquer un effort de serrage
sur |'étui de sorte a le tenir longitudinalement dans le logement, au moins un actionneur
pour ouvrir et fermer lesdites machoires de serrage, deux machoires de butée, chacune
étant portée par une machoire de serrage et étant articulée de maniére libre autour de
I'axe de rotation de la machoire de serrage, lesdits machoires de butée étant rappelées
l'une vers l'autre en position butée par des moyens élastiques, de telle sorte que
l'ouverture des machoires de serrage provoque l'ouverture des machoires de butée et de
telle sorte que les machoires de butée peuvent étre ouverte indépendamment des
machoires de serrage.

Le dispositif peut comporter une roue mobile en rotation autour de son
axe, ledit logement étant réalisé dans ladite roue et s'étendant le long d'un diamétre de
ladite roue.

L'une des machoires de serrage peut comporter un épaulement formant
une butée longitudinale pour I'étui. L'autre machoire de serrage peut comporter une face
inclinée par rapport a I'axe du logement vers I'extérieur du logement.

De maniére avantageuse, au moins l'une des machoires de butée
comporte un rouleau libre en rotation bordant le passage délimité par les deux machoires
de butée de sorte a faciliter la sortie de I'objet contenu dans I'étui.

Dans un exemple de réalisation, chagque machoire de butée comporte
des faces d'ouverture de part et d'autre du passage délimité par les deux machoires de
butée, lesdites faces d'ouverture d'une machoire de butée étant en regard des faces
d'ouverture de l'autre machoire de butée, lesdites faces d'ouverture étant destinées a
coopérer chacune avec des rampes portées par un dispositif d’ouverture.

De maniére avantageuse, les faces d'ouverture comportent chacune un

rouleau libre en rotation coopérant avec une desdites rampes.



10

15

20

25

30

WO 2014/009476 PCT/EP2013/064691

De préférence le dispositif de manutention comporte au moins un
capteur de mesure de la position des machoires de butée.

De maniére trés avantageuse, le dispositif comporte un capteur unique
mesurant la position relative des machoires de butée, ledit capteur étant porté par un
bras solidaire en mouvement d'une des machoires et étant sensible au déplacement d'un
autre bras solidaire en mouvement de |'autre machoire de butée.

Le dispositif peut comporter un actionneur pour déplacer en rotation
l'une des machoires de serrage et des moyens de transmission pour transmettre le
mouvement a l'autre machoire de serrage de sorte a provoquer un éloignement ou un
rapprochement des machoires de serrage.

Par exemple, les machoires de serrage comportent deux flasques
latéraux articulés sur un bati du dispositif de manutention, et dans lequel les moyens de
transmission sont formés par des dents portées par chaque flasque latéral, lesdits
flasques latéraux comportant des dents s'engrenant de sorte que la rotation dans un sens
de lI'une des machoire de serrage provoque la rotation dans un sens opposé de l'autre
machoire de serrage.

Les moyens élastiques rappelant les machoires de butée peuvent
comporter deux ressorts hélicoidaux disposés de part et d'autre de I'axe longitudinal du
logement, chaque ressort hélicoidal étant fixé par une extrémité a une machoire de butée
et par une autre extrémité a l'autre machoire de butée. Avantageusement, le dispositif
comporte des moyens de réglage de la tension des ressorts.

Le dispositif de manutention peut comporter un dispositif de
déplacement de I'étui le long de I'axe longitudinal du logement disposé dans le logement.

La présente invention a également pour objet une installation de
manutention d'un étui et des boites contenues dans I'étui comportant un dispositif de
manutention selon l'invention, un dispositif d'ouverture d'étuis pour séparer une téte
d'étui d'un corps d'étui et rendre accessible les objets contenus dans I'étui, et un dispositif
d'extraction et de récupération des objets contenu dans les étuis.

Par exemple, le dispositif d'ouverture d'étuis et le dispositif d'extraction

et de récupération des objets contenus dans les étuis sont disposés autour d’une roue.
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Dans un exemple de réalisation, le dispositif d'ouverture d'étuis est un
dispositif de découpe disposé au dessus de la roue et le dispositif d'extraction et de
récupération est disposé en dessous de la roue de sorte que l'extraction des objets du
corps de I'étui est obtenue par gravité.

Lors de l'extraction des objets, I'axe longitudinal du logement est de
préférence orienté suivant un angle de 45° par rapport a une direction horizontale.

Le dispositif de d'extraction et de récupération peut comporter un bras
d'axe longitudinal déplagable au moins en rotation autour d'un axe paralléle a I'axe de la
roue, un chariot monté mobile en translation sur le bras le long de I'axe longitudinal du
bras, un logement porté par le chariot destiné a recevoir un objet contenu dans I'étui, et
des moyens d'ouverture des machoires de butée.

Les moyens d'ouverture des machoires de butée comportent par
exemple quatre doigts portés par le chariot et bordant le logement, lesdits doigts étant
orientés paralleélement a 'axe longitudinal du bras et étant muni chacun a une extrémité
libre d'une rampe destinée a coopérer avec les machoires de butée de sorte que lorsque
les doigts sont insérés entre les machoires de butée, celles-ci s'écartent I'une de l'autre.

De maniére avantageuse, le chariot comporte des moyens de détection
de la présence de 'objet.

L'installation peut comporter un dispositif de récupération de I'étui vide,
disposé sous la roue de sorte que I'évacuation du corps d'étui vide est obtenue par
gravité et un dispositif de récupération des tétes d'étui.

Il peut étre prévu de maniere avantageuse que, lorsque les objets sont
des boites contenant de l'oxyde de plutonium, l'installation soit confinée dans une bofite a

gants.

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS

La présente invention sera mieux comprise a I'aide de la description qui
va suivre et des dessins en annexe sur lesquels :
- la figure 1 est une représentation schématique d’une installation

compléte de manutention de I'étui et des boites contenues dans cet étui,
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- la figure 2 est une vue de face d'un dispositif de maintien d’étui
formant également une butée pour les boites contenues dans un étui, le dispositif étant
mis en ceuvre dans 'installation de la figure 1, I'étui et les boites n'étant pas représentés

- la figure 3 est une vue arriére du dispositif de la figure 2,

- la figure 4 est une vue de face similaire a celle de la figure 2, un étui
et une boite étant en place,

- la figure 5 est une représentation schématique du dispositif de

récupération des boites contenues dans I'étui.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION PARTICULIERS

Dans la description qui va suivre, le dispositif de manutention d’étuis et
I'installation comportant un tel dispositif seront décrits en relation avec un étui
comportant des boites remplies d’oxyde de plutonium. Cependant, il sera compris gu’il
s’agit d’'un exemple de réalisation, et que ce dispositif de manutention peut étre appliqué
a d’autres objets que des boites contenant de I'oxyde de plutonium, que ce soit dans le
domaine nucléaire ou un autre domaine.

Sur la figure 1, on peut voir une représentation schématique d’une
installation de manutention et de gestion d’étuis contenant des boites remplies d’oxyde
de plutonium. Dans I'exemple représenté, I'étui présente une forme tubulaire.

Les étuis E contenant les boites B d’oxyde de plutonium sont
transportés entre les ateliers de retraitement et les ateliers de fabrication de combustible
nucléaire dans des containers. Lorsqu’ils arrivent aux ateliers de fabrication de
combustible nucléaire, chaque étui est retiré individuellement du container et est
introduit dans une premiére boite a gants en vue de son introduction dans une seconde
boite a gants comportant l'installation représentée sur la figure 1. Cette seconde boite a
gants est symbolisée par un cadre en traits interrompus et est désignée par la référence
2.

Les étuis sont amenés individuellement dans la boite a gants 2 pour étre

chargés dans le dispositif de manutention 4 de maniére horizontale ; les étuis sont encore
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fermés de maniére étanche lorsqu’ils sont chargés a lintérieur du dispositif de
manutention 4.

Dans I'exemple représenté et de maniére avantageuse, le dispositif de
manutention comporte une roue 6 montée mobile en rotation autour de son axe X, cet
axe étant horizontal et étant perpendiculaire au plan de la feuille dans la représentation
de la figure 1.

La roue 6 est apte a pivoter autour de son axe X de sorte a prendre
différentes positions permettant a I'étui de subir différentes opérations au niveau de ces
positions. La rotation de la roue est assurée par exemple par un moteur électrique (non
représenté).

La roue 6 comporte un logement 8 d’axe Y s’étendant diamétralement
dans la roue. Le logement 8 comporte une premiére extrémité longitudinale 10 fermée et
une deuxiéme extrémité longitudinale 12 ouverte par laquelle sont introduits les étuis.
Lorsque que I'étui est disposé dans le logement 8, son axe longitudinal s’étend
parallélement a I'axe Y du logement.

La deuxiéme extrémité 12 est équipée d’un dispositif de maintien de
I'étui et de retenue des boites lorsque I'étui est ouvert. Ce dispositif sera désigné par la
suite « dispositif de maintien » et désigné par la référence 14. En variante, le logement 6
d'étui pourrait étre porté par un bras qui déplacerait en rotation et en translation le
logement.

Le dispositif de maintien 14 est visible sur les figures 2, 3 et 4.

Nous allons maintenant décrire plus précisément ce dispositif de
maintien 14.

Sur les figures 2 et 3, on peut voir une vue de face et une vue arriére
respectivement du dispositif de maintien seul disposé en dehors de la roue 6.

Le dispositif de maintien comporte des moyens de serrage 16 de I'étui.
Les moyens de serrage 16 comportent une machoire supérieure 18.1 et une machoire
inférieure 18.2 (figure 3). Les machoires supérieure 18.1 et inférieure 18.2 sont montées

articulées sur un bati 20.



10

15

20

25

30

WO 2014/009476 PCT/EP2013/064691

Dans I'exemple représenté, la machoire supérieure 18.1 comporte deux
flasques 22 s’étendant parallélement a I'axe Y du logement 8. Chaque flasque est monté
articulé sur le chassis 20 autour de I'axe Z1. La machoire inférieure 18.2 comporte elle
aussi deux flasques 24 s’étendant parallélement a I'axe Y et articulés en rotation sur le
bati 20 autour d’un axe Z2 paralléle a I'axe Z1.

Chague machoire 18.1, 18.2 comporte des mors 26, 28 respectivement
s’étendant entre les deux flasques 22, 24 respectivement et destinés a venir serrer |'étui.
Les deux mors 26, 28 délimitent, en position de fermeture des machoires 18.1, 18.2, un
logement correspondant a la section extérieure de I'étui.

Le dispositif de maintien 14 comporte également des moyens
d’actionnement des machoires 18.1, 18.2 de sorte a provoquer leur rapprochement ou
leur éloignement par pivotement autour des axes Z1, Z2 respectivement. Dans I'exemple
représenté et de maniére trés avantageuse, les flasques 22 et 24 des machoires
supérieure et inférieure comportent des dents s’engrenant I'une l'autre de sorte que la
rotation de l'une des machoires dans un sens provoque la rotation de l'autre des
machoires dans le sens opposé, assurant ainsi la synchronisation de fermeture ou
d’ouverture des machoires 18.1, 18.2. Dans I'exemple représenté, les flasques de la
machoire supérieure 18.1 comportent quatre dents engrenant trois dents des flasques de
la machoire inférieure 18.2.

Cette réalisation a en outre pour avantage de simplifier le dispositif
puisqu’il ne comporte alors plus qu’un seul actionneur pour déplacer simultanément les
deux machoires 18.1, 18.2. Par exemple, le déplacement de I'une des machoires se fait au
moyen d’un unique moteur électrique par l'intermédiaire d’une bielle articulée sur I'un
des flasques (non représentés). Alternativement, un moteur pour chacune des machoires
pourrait étre utilisé pour I'actionnement de chacune des machoires de serrage 18.1 et
18.2, 'actionnement des deux moteurs étant alors synchronisé.

De maniere trés avantageuse, le mors 26 de la machoire supérieure 18.1
comporte un épaulement 30 formant une butée longitudinale pour I'étui. De maniére
avantageuse, le mors de la machoire inférieure 18.2, quant a lui, comporte un chanfrein

32 destiné au guidage des boites sortant de I'étui. Cette réalisation mettant en oeuvre
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une butée longitudinale sur 'une des machoires et un guidage sur I'autre machoire
permet une grande fiabilité d’évacuation des boites et évite tout risque de coincement du
fait d'un défaut de géométrie ou de dimensionnement des machoires.

Le dispositif de maintien 14 comporte également des moyens formant
butée longitudinale pour les boites contenues dans I'étui. Ces moyens désignés 34
comportent une machoire supérieure 36 et une machoire inférieure 38, ces machoires
seront désignées machoires de butée. Les machoires de butée 36, 38 sont portées par les
machoires supérieure 18.1 et inférieure 18.2 de telle maniére qu'elles soient disposées en
aval des machoires 18.1, 18.2 dans le sens d’évacuation des boites contenues dans I'étui
le long de I'axe Y. Les machoires de butée 36, 38 sont montées articulées sur le bati 20
autour des axes Z1 et Z2 respectivement comme les machoires supérieure 18.1 et
inférieure 18.2.

Les machoires de butée 36, 38 sont montées libres sur les machoires
supérieure 18.1 et inférieure 18.2, de sorte que les machoires de butée 36, 38 puissent
étre écartées l'une de 'autre par pivotement autour des axes Z1 et Z2 indépendamment
des machoires 18.1 et 18.2.

Les machoires de butée 36, 38 délimitent entre elles un passage de
forme sensiblement circulaire 47 dont le diamétre est l[égérement inférieur au diamétre
extérieur des boites comme on peut le voir sur la figure 4. Dans un état assurant le
passage des boites, le passage présente un diamétre légérement supérieur au diameétre
extérieur des boites.

Les machoires de butée 36, 38 sont rappelées I'une vers I'autre par des
moyens élastiques 40 disposés latéralement de part et d’autre du passage des boites
entre les machoires. Dans I'exemple représenté, ces moyens élastiques 40 sont formés
par des ressorts hélicoidaux reliant les machoires de butée 36, 38.

De maniére trés avantageuse, des moyens de réglage de la tension des
ressorts 40 sont prévus. Pour cela, les ressorts de réglage sont montés sur chaque
machoire de butée par une piéce 44 articulée sur les machoires de butée autour d’axes Z3
et Z4 paralléles aux axes Z1 et Z2 et une vis de réglage 46 est prévue pour modifier la

tension des ressorts.
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La machoire de butée 36 comporte deux mors 47 définissant un arc de
cercle et la machoire de butée 38 comporte également deux mors 49 en forme d’arc de
cercle. De maniére trés avantageuse, chacune des machoires 36, 38 comporte entre ses
deux mors un rouleau 48 destiné au guidage et au roulage des boites lors de leur
extraction. Chaque rouleau 48 est monté libre en rotation autour d’un axe paralléle aux
axes Z1 et Z2.

En outre de maniére trés avantageuse, les machoires de butée 36, 38
sont destinées a étre écartées 'une de I'autre au moyen d’un dispositif extérieur qui sera
décrit par la suite, ce dispositif extérieur étant en outre destiné a récupérer
simultanément les boites qui sont évacuées de I’étui.

Dans I'exemple représenté et de maniére avantageuse, le dispositif de
maintien 14 comporte des moyens de détection de la position des machoires de butée 36
et 38 I'une par rapport a I'autre. Avantageusement, ces moyens de détection comportent
un seul capteur 52 mesurant la position relative des deux machoires de butée 36 et 38.
Dans l'exemple représenté, le capteur 52 est monté sur un bras 54 solidaire en
mouvement de la machoire de butée 38 et coopérant avec un bras 56 solidaire en
mouvement de la machoire de butée 36. Ce capteur 52 est avantageusement uniquement
mécanique, ce qui réduit les risques de défaillance par rapport a un capteur électronique,
notamment dans une boite a gants d’une installation de fabrication de combustible
nucléaire.

En variante, on pourrait prévoir de disposer un capteur sur la machoire
de butée inférieure 38 et un capteur sur la machoire de butée supérieure 36, et de
comparer les mesures afin de déterminer la position relative des machoires de butée 36
et 38.

Concernant la détection des positions des machoires 18.1 et 18.2 de
serrage de I'étui, celle-ci peut se faire directement au niveau du moteur électrique
déplagant au moins 'une des deux machoires 18.1, 18.2. Des capteurs portés par les

machoires de serrage pourraient étre prévus en variante.



10

15

20

25

WO 2014/009476 PCT/EP2013/064691
11

Nous allons maintenant décrire le dispositif d’ouverture des machoires
de butée et de récupération des boites a l'aide de la représentation schématique de la
figure 5.

Comme nous le verrons par la suite, les boites sont avantageusement
évacuées par gravité. Le dispositif de récupération 60 comporte un bras 62 articulé en
rotation autour d’un axe horizontal par une premiére extrémité et comportant a une
deuxiéme extrémité un logement de réception 64 des boites évacuées de I'étui. Cette
extrémité comporte également des moyens d’ouverture des machoires de butée 36, 38
formées par quatre doigts 66. Ces quatre doigts sont destinés a coopérer avec les faces en
regard des machoires 36, 38 et a provoquer leur écartement l'une de l'autre en
éloignement de I'axe Y de sorte a élargir le passage délimité par les mors des machoires
de butée 36, 38.

Pour cela, les doigts comportent des extrémités libres 68 munies d’une
face inclinée — également dénommées rampes 68 - de sorte que leur pénétration
longitudinale le long de l'axe Y entre les machoires de butée 36, 38 provoque
I’écartement des machoires de butée a I'encontre de I'effort exercé par les ressorts 40.
De maniére trés avantageuse, chaque machoire 36, 38 comporte deux rouleaux 70 de
part et d'autres des mors 47, 49 destinés a coopérer avec les extrémités inclinées des
doigts 66 de sorte que ces extrémités 68 roulent sur les rouleaux 70. Cette réalisation
présente I'avantage d’éviter les coincements et de réduire I'usure des doigts et des
machoires de butée 36, 38.

Le dispositif de récupération comprend également une pince 72 qui se
referme lorsqu’il est détecté que la boite se retrouve dans le logement.

De maniére avantageuse, un capteur est prévu dans le logement pour
déterminer la présence ou non de la boite. Avantageusement, le logement est porté par
un chariot 74 mobile le long de I'axe A du bras, ce qui permet de déplacer la boite
contenue dans le logement et de la déplacer vers un chariot de stockage (non représenté)
en vue, par exemple, d'une étape de pesée de la boite et/ou d’une étape suivante

d’ouverture et de vidage pour le fabrication du combustible nucléaire MOX.
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Par exemple, la pince est commandée au moyen d’un vérin et le chariot
est déplacé par un moteur de type a vis.

Nous allons maintenant décrire les différentes stations de l'installation
de manutention et de gestion de I'étui contenant les boites en relation avec la figure 1.

L'installation contenue dans la boite a gants 2 comporte différentes
stations réparties autour de la roue 6. Elle comporte un dispositif d’ouverture 75 de |’étui,
comportant des moyens de découpe d’'une extrémité de I'étui, ce dispositif de découpe
est par exemple celui décrit dans le document FR 2 182 902. Il comporte une molette de
découpe montée en rotation et qui va découper la circonférence du tube.

La roue 6 comporte avantageusement un systéme de déplacement
longitudinal le long de I'axe Y de I’étui, qui est utilisé pour permettre la découpe de I'étui,
plagant I’étui de sorte que son extrémité destinée a étre découpée fasse saillie de la roue
6 et puisse étre découpée par la molette. Avantageusement, le dispositif de découpe est
disposé verticalement au-dessus de la roue a une position angulaire de 90° par rapport a
la position d’introduction de I’étui dans la roue 6. L'installation comporte également le
dispositif de récupération 60 des boites. De maniére avantageuse, celui-ci est disposé en
dessous de la roue 6 de sorte que le logement soit orienté a 45° par rapport a un axe
horizontal, ce qui assure une évacuation par gravité des boites contenues dans I'étui.

L'installation peut également comporter un dispositif de récupération
76 du corps d’étui lorsque celui-ci a été entierement vidé de ses boites. Dans I'exemple
représenté, celui-ci est disposé en dessous de la roue 6 de sorte que I'axe Y du logement
8 soit orienté verticalement.

Nous allons maintenant décrire les différentes étapes de manutention
et de vidage d’un étui entre son introduction dans la boite a gants 2 et son évacuation
dans le dispositif de récupération 76.

Comme décrit précédemment, I’étui E est introduit dans la boite a gants
2 en position horizontale, la roue 6 est orientée de sorte que I'axe Y du logement 8 soit
également a I'horizontal.

L’étui E fermé est introduit dans le logement 8 par exemple au moyen

d’un poussoir (non représenté). Pour cela les machoires 18.1 et 18.2 ont été
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préalablement écartées de sorte a aménager un passage suffisant pour le passage de
I’étui. Du fait de la structure du dispositif de maintien 14, les machoires de butée 36 et 38
sont également écartées laissant le passage libre a I’étui E. Lorsque I'étui E est en place
dans le logement 8, les machoires 18.1, 18.2 sont refermées tenant serré I'étui E.

La roue 6 est ensuite pivotée d’un angle de 90° dans un sens antihoraire
de sorte que le dispositif de maintien 14 soit disposé dans la partie supérieure de la roue
6 en regard du dispositif de découpe. L'extrémité fermée de I'étui E située du c6té du
dispositif de maintien 14 va alors étre découpée. Pour cela, les machoires de serrage 18.1,
18.2 sont écartées I'une de l'autre provoquant également I'ouverture des machoires de
butée 36, 38. Le dispositif de déplacement le long de I'axe Y déplace alors I'étui qui va
étre déplacé vers le haut, provoquant la sortie de I'extrémité de I’étui destinée a étre
découpée. L'extrémité de I'étui destinée a étre découpée est amenée dans le dispositif de
découpe. Le dispositif de découpe est alors actionné lorsque le bon positionnement de
I'étui E est détecté. La molette découpe la périphérie tubulaire de I'étui E de sorte a
séparer une téte de I'étui du corps de I'étui qui contient les boites. La téte de I'étui
séparée du corps de I'étui est alors récupérée, par exemple au moyen d’un grappin et est
ensuite évacuée.

Lorsque la découpe est terminée, le dispositif de déplacement le long de
I'axe Y abaisse le corps de I'étui dans le logement 8, et les machoires de serrage 18.1 et
18.2 sont refermées provoquant a nouveau de serrage du corps de I'étui, I'épaulement
formé dans la machoire supérieure 18.1 formant une butée pour I'extrémité ouverte du
corps de I'étui. Les machoires 36 et 38 de butée forment alors une butée longitudinale le
long de I'axe Y pour les boites B qui sont maintenant accessibles par |'extrémité ouverte
du corps de I'étui (figure 4).

Lors d’une étape suivante, en vue de |'évacuation des boites contenues
dans le corps de I'étui, la roue 6 pivote autour de son axe en direction du dispositif de
récupération des boites. Dans I'exemple représenté, la roue pivote d’un angle de 135°
dans le sens antihoraire de sorte a orienter I'axe Y du logement selon un axe de 45° par
rapport a I’horizontale. Le bras du dispositif de récupération est orienté de sorte que son

axe A soit sensiblement aligné avec I'axe Y du logement 8. Ensuite, le chariot portant des
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doigts 66 se déplace le long de I'axe A en direction du dispositif de maintien 14 ; les doigts
pénétrent alors entre les deux machoires de butée 36 et 38, et les extrémités inclinées ou
rampes 68 des doigts glissent le long de rouleaux provoquant I’écartement des machoires
de butée 36 et 38 sans provoquer l'ouverture des machoires de serrage 18.1, 18.2. Le
passage délimité par les mors des machoires de butée 36 et 38 est alors suffisant pour
permettre le passage d’une boite B. En outre, du fait de l'inclinaison vers le bas du
logement 8, la boite B glisse naturellement par gravité vers le logement du dispositif de
récupération. Le dispositif de récupération emmeéne ensuite la boite qu'il vient de
récupérer par exemple vers une balance de pesée. Un dispositif de transfert est prévu
pour décharger la boite du chariot et la disposer sur la balance.

Lorsqu’il a été déchargé de la boite, il se remet en position pour évacuer
une nouvelle boite. Ces opérations sont répétées jusqu’a ce que I'étui soit vide. Ensuite, la
roue 6 pivote d’'un angle de 45° dans le sens antihoraire de sorte a positionner I'axe Y du
logement 8 verticalement, et son ouverture orientée vers le bas, en face du dispositif de
récupération des corps d’étuis. L'ouverture des machoires de serrage 18.1, 18.2 est
actionnée au moyen du moteur électrique, les machoires de butée 36, 38 s'ouvrent
simultanément.

Le corps de |'étui est alors libéré et, du fait de la force de gravité, chute
dans le dispositif de récupération des corps d'étui. Ce dispositif peut étre formé par
exemple par un panier destiné a récupérer plusieurs corps d'étui. De méme, concernant
les tétes d’étui, le dispositif de récupération de celles-ci peut étre formé par un panier
recevant plusieurs tétes d’étui. Lorsque les paniers de tétes d’étui et de corps d’étui sont
pleins, ceux-ci sont alors évacués en vue de leur traitement.

Il est envisageable d'ouvrir I'étui avant son introduction dans la roue, la
roue servant uniguement a extraire une a une les boites. Cette variante est plus adaptée
a la manipulation d'objets ne nécessitant pas de confinement.

Ce dispositif de manutention et de gestion des étuis contenant des
boites est particulierement robuste puisqu’il est entierement mécanique. En outre, il peut
comporter un nombre d’actionneurs réduit puisqu'un seul actionneur est suffisant pour

commander le dispositif de maintien. De plus, il est trés fiable, les étuis étant maintenus
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par serrage et une butée longitudinale étant prévue ce qui évite tout risque que I'étui
s'échappe de la roue, tout en facilitant I'évacuation des boftes.

Par ailleurs, la manipulation des étuis et des boites est effectuée avec
beaucoup de précaution, les boites ne subissant aucun choc important. Les risques de
détérioration des boites sont donc considérablement réduits et donc la sécurité de la
manipulation est assurée.

Le dispositif de manutention selon I'invention peut en conséquence étre
appliqué dans des domaines techniques ou la manutention et le transfert d'objets fragiles

sont requis.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de manutention d'étuis et de boites contenus dans les
étuis, les étuis étant de forme cylindrique, ledit dispositif comportant un logement d'axe
longitudinal (Y) destiné a recevoir un étui (E), ledit logement (8) étant fermé a une
premiére extrémité longitudinale et ouvert a une seconde extrémité longitudinale, un
dispositif de maintien (14) monté au niveau de la seconde extrémité du logement (8),
ledit dispositif de maintien (14) comportant deux machoires de serrage (18.1, 18.2) aptes
a étre déplacées autour d'un axe (Z1, Z2) orthogonal a I'axe longitudinal (Y) du logement
(8), lesdites machoires de serrage (18.1, 18.2) étant destinées a appliquer un effort de
serrage sur |'étui (E) de sorte a maintenir I'étui longitudinalement dans le logement (8), au
moins un actionneur pour ouvrir et fermer lesdites machoires de serrage (18.1, 18.2),
deux méachoires de butée (36, 38), chacune desdites méchoires de butée (36, 38) étant
portée par une machoire de serrage (18.1, 18.2) et étant articulée de maniere libre
autour de l'axe de rotation (Z1, Z2) de la machoire de serrage (18.1, 18.2), lesdits
machoires de butée (36, 38) étant rappelées I'une vers l'autre en position butée par des
moyens élastiques (40), de telle sorte que I'ouverture des machoires de serrage (18.1,
18.2) provoque l'ouverture des machoires de butée (36, 38) et de telle sorte que les
machoires de butée(36, 38) peuvent étre ouverte indépendamment des machoires de

serrage (18.1, 18.2).

2. Dispositif de manutention selon la revendication 1, comportant
une roue (6) mobile en rotation autour de son axe, ledit logement (8) étant réalisé dans

ladite roue (6) et s'étendant le long d'un diamétre de ladite roue.

3. Dispositif de manutention selon 'une des revendications 1 et 2,
dans lequel I'une des machoires de serrage (18.1, 18.2) comporte un épaulement formant

une butée longitudinale pour I'étui (E).
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4, Dispositif de manutention selon la revendication 3, dans lequel
l'autre machoire de serrage (18.2, 18.1) comporte une face inclinée par rapport a l'axe (Y)

du logement (8) vers |'extérieur du logement (8).

5. Dispositif de manutention selon ['une des revendications 1 a 4,
dans lequel au moins I'une des machoires de butée (36, 38) comporte un rouleau libre en
rotation bordant le passage délimité par les deux machoires de butée (36, 38) de sorte a

faciliter la sortie de I'objet contenu dans I'étui.

6. Dispositif de manutention selon 'une des revendications 1 a 5,
dans lequel chaque machoire de butée (36, 38) comporte des faces d'ouverture de part et
d'autre du passage délimité par les deux machoires de butée (36, 38), lesdites faces
d'ouverture d'une machoire de butée (36, 38) étant en regard des faces d'ouverture de
l'autre machoire de butée (38, 36), lesdites faces d'ouverture étant destinées a coopérer

chacune avec des rampes (68) portées par un dispositif d’ouverture.

7. Dispositif de manutention selon la revendication 6, dans lequel
i uvertu une u uleau li i 5
lesdites faces d'ouverture comportent chacune un rouleau libre en rotation coopérant

avec une desdites rampes.

8. Dispositif de manutention selon 'une des revendications 1 a 7,
comportant au moins un capteur de mesure de la position des machoires de

butée (36, 38).

9. Dispositif de manutention selon la revendication 8, comportant un
capteur unique mesurant la position relative des machoires de butée (36, 38), ledit
capteur étant porté par un bras solidaire en mouvement d'une des machoires (36, 38) et
étant sensible au déplacement d'un autre bras solidaire en mouvement de ['autre

machoire de butée (38, 36).
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10. Dispositif de manutention selon I'une des revendications 1 a 9,
comportant un actionneur pour déplacer en rotation I'une des machoires de serrage
(18.1, 18.2) et des moyens de transmission pour transmettre le mouvement a l'autre
machoire de serrage de sorte a provoquer un éloignement ou un rapprochement des

machoires de serrage (18.1, 18.2).

11. Dispositif de manutention selon la revendication 10, dans lequel
les machoires de serrage (36, 38) comportent deux flasques latéraux articulés sur un bati
(20) du dispositif de manutention, et dans lequel les moyens de transmission sont formés
par des dents portées par chaque flasque latéral, lesdits flasques latéraux comportant des
dents s'engrenant de sorte que la rotation dans un sens de I'une des machoire de serrage

provoque la rotation dans un sens opposé de I'autre machoire de serrage (18.1, 18.2).

12. Dispositif de manutention selon 'une des revendications 1 a 11,
dans lequel les moyens élastiques (40) rappelant les machoires de butée (36, 38)
comportent deux ressorts hélicoidaux disposés de part et d'autre de I'axe longitudinal (Y)
du logement (8), chaque ressort hélicoidal étant fixé par une extrémité a une machoire de

butée (36, 38) et par une autre extrémité a l'autre machoire de butée (38, 36).

13. Dispositif de manutention selon la revendication 12, comportant

des moyens de réglage de la tension des ressorts.

14. Dispositif de manutention selon 'une des revendications 1 a 13,
comportant un dispositif de déplacement de I'étui le long de I'axe longitudinal (Y) du

logement (8) disposé dans le logement (8).

15. Installation de manutention d'un étui et des boites contenues
dans I'étui comportant un dispositif de manutention selon I'une des revendications 1 a 14,

un dispositif d'ouverture d'étuis pour séparer une téte d'étui d'un corps d'étui et rendre
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accessible les objets contenus dans I'étui, et un dispositif d'extraction et de récupération
des objets contenu dans les étuis.

16. Installation selon la revendication 15 en combinaison avec la
revendication 2, dans laquelle le dispositif d'ouverture d'étuis et le dispositif d'extraction

et de récupération des objets contenus dans les étuis sont disposés autour d’une roue (6).

17. Installation selon la revendication 16, dans laquelle le dispositif
d'ouverture d'étuis est un dispositif de découpe disposé au dessus de la roue (6) et le
dispositif d'extraction et de récupération est disposé en dessous de la roue (6) de sorte

que l'extraction des objets du corps de I'étui est obtenu par gravité.

18. Installation selon la revendication 17, dans laquelle, lors de
I'extraction des objets, I'axe longitudinal (Y) du logement (8) est orienté suivant un angle

de 45° par rapport a une direction horizontale.

19. Installation selon I'une des revendications 15 a 18, dans laquelle le
dispositif de d'extraction et de récupération comporte un bras d'axe longitudinal (A)
déplacable au moins en rotation autour d'un axe paralléle a I'axe de la roue (6), un chariot
monté mobile en translation sur le bras le long de I'axe longitudinal (A) du bras, un
logement porté par le chariot destiné a recevoir un objet contenu dans I'étui, et des

moyens d'ouverture (66, 68) des machoires de butée (36, 38).

20. Installation selon la revendication 19, dans laquelle les moyens
d'ouverture (66, 68) des machoires de butée (36, 38) comportent quatre doigts (66)
portés par le chariot et bordant le logement, lesdits doigts (66) étant orientés
paralléelement a I'axe longitudinal (A) du bras et étant muni chacun a une extrémité libre
d'une rampe (68) destinée a coopérer avec les machoires de butée (36, 38) de sorte que
lorsque les doigts (66) sont insérés entre les machoires de butée (36, 38), celles-ci

s'écartent ['une de l'autre.
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21. Installation selon I'une des revendications 19 et 20, dans laquelle
le chariot comporte des moyens de détection de la présence de I'objet.

22. Installation selon 'une des revendications 15 a 21, comportant un
dispositif de récupération de I'étui vide, disposé sous la roue de sorte que I'évacuation du

corps d'étui vide est obtenue par gravité et un dispositif de récupération des tétes d'étui.

23. Installation selon 'une des revendications 15 a 22, dans laquelle
les objets sont des boites contenant de I'oxyde de plutonium et ladite installation est

confinée dans une boite a gants.
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