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Description
Titre de I'invention : Chariot élévateur autonome

de transport de charge, et procédé associé

Domaine technique

La présente invention concerne le domaine des véhicules autonomes pour le transport
automatisé de charges, tels que des chariots €lévateurs autonomes.
Etat de la technique antérieure

Les véhicules autonomes pour le transport de charges sont de plus en plus utilisés
pour gagner en productivité et pour améliorer la gestion logistique dans des usines ou
dans des entrepots.

Les chariots élévateurs automatisés sont un exemple de tels véhicules et permettent
par exemple de charger, transporter et positionner en hauteur une charge sans
intervention humaine.

Cependant, dans des environnements tels que des usines ou des entrepdts,
I’intervention humaine reste nécessaire en complément des opérations automatisées,
par exemple pour contrdler le bon déroulement de ces opérations ou pour réaliser des
taches qui ne peuvent pas étre effectuées par des machines seules. Ces environnements
sont donc partagés entre des humains et des machines autonomes.

La sécurité des personnes est fondamentale dans de tels environnements de travail et
requiert en conséquence la mise en place de procédures spécifiques.

Par exemple, afin de limiter le risque de collision, les chariots élévateurs autonomes
sont classiquement munis de dispositifs de détection sans contact d’obstacles.

Un tel dispositif de détection sans contact est fixé au chariot et émet un faisceau
lumineux qui est orienté vers I’avant pour détecter si un obstacle est présent dans son
champ de détection. Lorsque la présence d’un obstacle est détectée, le chariot élévateur
autonome ralentit, voire effectue un arrét d’urgence.

Lors de la phase de dépose de charge, le chariot élévateur s’approche d’une structure
de stockage, jusqu’a une position de dépose permettant d’effectuer le déchargement.
Lors de I’approche du chariot élévateur, le champ de détection du dispositif de
détection sans contact doit €tre désactivé afin que la structure ne soit détectée par celui-
ci et empéche d’atteindre la position de dépose.

Des lors, il existe un risque d’écrasement d’un piéton entre la charge supportée par le

chariot élévateur et la structure.

Exposé de l'invention
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Au vu de ce qui précede, le but de I’invention est donc de proposer un chariot
élévateur autonome capable d’accroitre le niveau de de sécurité des opérations de
dépose de charge.

L’invention a pour objet un chariot élévateur autonome comprenant un organe de
levage mobile au moins verticalement et muni d’au moins deux bras pour le levage
de charges, un systeme d’entrainement pour le déplacement du chariot élévateur, un
premier dispositif de détection sans contact qui est fixe par rapport au chariot et apte
a émettre un premier faisceau lumineux ayant une direction principale d’émission qui
est orientée horizontalement vers 1’avant du chariot élévateur pour détecter un obstacle
situ€ a I’avant dudit chariot.

Selon une caractéristique générale, le chariot élévateur comprend en outre une
unité de contrdle apte a recevoir des informations représentatives de la présence
d’obstacle issues du premier dispositif de détection sans contact, apte & commander le
fonctionnement du systeme d’entrainement pour guider de fagon autonome le chariot
élévateur en fonction des informations issues du premier dispositif de détection sans
contact et apte a commander le déplacement de 1’organe de levage.

Selon une autre caractéristique générale, le chariot élévateur comprend en outre un
deuxieme dispositif de détection sans contact, ledit deuxieme dispositif de détection
sans contact étant fixe par rapport au chariot et disposé au-dessus du premier dispositif
de détection sans contact. Le deuxieme dispositif de détection sans contact est apte a
émettre un deuxi¢me faisceau lumineux ayant une direction principale d’émission qui
est orientée horizontalement vers 1’avant du chariot élévateur pour détecter un obstacle
situ€ a I’avant dudit chariot.

Selon une autre caractéristique générale, I’unité de contrdle recoit des informations
représentatives de la présence d’obstacle issues du deuxieme dispositif de détection
sans contact.

Selon une autre caractéristique générale, 1’unité de contrdle est apte a commander le
fonctionnement du systeme d’entrainement pour guider de fagon autonome le chariot
élévateur en fonction des informations issues du deuxieme dispositif de détection sans
contact.

Avec un tel chariot élévateur autonome, il devient possible de s’assurer, lors des
opérations de dépose de charge, que le rapprochement du véhicule des structures
destinées a accueillir des charges est réalisé sans risque d’écrasement de pi€tons.

Avantageusement, le deuxieme dispositif de détection sans contact est fixé sur ledit
chariot €lévateur a une hauteur constante par rapport au sol comprise entre 150 mm et
2000 mm. En effet, la demanderesse a observé que le risque d’écrasement d’un piéton

augmente avec les structures de stockage comprises dans cette plage de hauteur.
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Avantageusement, le deuxieme dispositif de détection sans contact est fixé sur ledit
chariot €lévateur a une hauteur par rapport au sol comprise entre 300 mm et 1100 mm,
et préférentiellement comprise entre 700 mm et 900 mm. A titre indicatif, le deuxieéme
dispositif de détection sans contact peut étre fixé sur ledit chariot élévateur a une
hauteur par rapport au sol égale a 830 mm. Le chariot élévateur autonome comprend
un dispositif de localisation embarqué configuré pour acquérir des données de position
du chariot élévateur et communiquant avec I’unité de contrdle. De préférence, les
premier et deuxieme dispositifs de détection sans contact sont distincts du dispositif de
localisation.

Selon une configuration particuliére, le faisceau lumineux €émis par chacun des
premier et deuxieme dispositifs de détection balaie au moins une zone de détection
plane prédéfinie. La zone de détection plane peut-étre définie par quatre points
distincts délimitant un rectangle, ou encore par trois points distincts délimitant un
triangle. Il est possible de prévoir pour le premier et/ou le deuxieme dispositifs de
détection un faisceau lumineux de forme plane différente, par exemple un cercle, une
ellipse, etc.

Dans un premier mode de réalisation, I’organe de levage est muni d’une fourche
mobile verticalement et comprenant lesdits deux bras.

Dans ce cas, le deuxieme dispositif de détection sans contact peut Etre décalé vers
I’arriere dudit chariot €lévateur par rapport auxdits deux bras.

La fourche de I’organe de levage peut également comprendre en outre au moins deux
montants supportant chacun un desdits deux bras. Le deuxieme dispositif de détection
sans contact peut alors €tre décalé vers 1’arriere dudit chariot élévateur par rapport aux
montants.

Lesdits deux bras de la fourche sont mobiles entre une position haute extréme et une
position basse extréme qui correspond a une position de roulage. De préférence, le
premier dispositif de détection sans contact est fixé en-dessous desdits deux bras dans
leur position basse extréme.

Dans un deuxieme mode de réalisation alternatif, I’organe de levage est muni d’une
pince mobile verticalement et mobile a rotation et comprenant lesdits deux bras.

Dans ce cas, le deuxieme dispositif de détection sans contact peut Etre décalé vers
I’arriere dudit chariot €lévateur par rapport auxdits deux bras. De préférence, la pince
de I’organe de levage comprend en outre au moins un coulisseau supportant lesdits
deux bras et le deuxieme dispositif de détection sans contact est décalé vers 1’arriere
dudit chariot élévateur par rapport audit coulisseau.

Selon un autre aspect, I’invention a pour objet un procédé de transport et dépose
d’une charge par un chariot €lévateur autonome tel que décrit ci-dessus.

Le procédé de transport et dépose comprend :
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- une étape de positionnement du chariot élévateur par rapport a une structure
destinée a supporter la charge dans une position d’approche par rapport a ladite
structure, le premier dispositif de détection sans contact étant dans un état activé lors
de I’étape de positionnement du chariot,

- lorsque le chariot a atteint la position d’approche, une étape de levage des bras de
I’organe de levage au-dessus du deuxieme dispositif de détection sans contact, et une
étape de désactivation du premier dispositif de détection sans contact,

- apres I’étape de levage des bras de 1’organe de levage du chariot élévateur, une
étape d’activation du deuxie¢me dispositif de détection sans contact,

- apres I’étape d’activation du deuxieme dispositif de détection, une étape
d’avancement du chariot élévateur autonome jusqu’a une position de dépose si aucun
obstacle n’est détecté par le deuxicme dispositif de détection sans contact,

- une étape de désactivation du deuxieme dispositif de détection sans contact apres
que le chariot élévateur autonome a atteint la position de dépose, et

- apres ou simultanément a I’étape de désactivation du deuxieme dispositif de
détection sans contact, une étape de descente des bras de I’organe de levage du chariot
élévateur pour déposer la charge a la position de dépose.

Avec ce procédé de dépose, on améliore la sécurité des opérateurs travaillant ou
pouvant €tre a proximité des structures de stockage en permettant de contrdler qu’il
n’y a pas d’opérateur entre un chariot élévateur autonome transportant une charge a
déposer et une structure de stockage, lorsque le chariot élévateur se rapproche de la
structure lors des opérations de dépose.

De préférence, lorsque le chariot élévateur a atteint la position d’approche, 1’étape de
désactivation du premier dispositif de détection sans contact est réalisée apres 1’ étape
de levage des bras de 1’organe de levage au-dessus du deuxieme faisceau lumineux du
deuxieme dispositif de détection sans contact.

En alternative, il est possible de réaliser I’étape de désactivation du premier dispositif
de détection sans contact avant 1’étape de levage des bras de I’organe de levage au-
dessus du deuxieme faisceau lumineux du deuxieme dispositif de détection sans

contact.

Breve description des dessins

D’autres buts, caractéristiques et avantages de I’invention apparaitront a la lecture de
la description suivante, donnée uniquement a titre d’exemple non limitatif, et faite en
référence aux dessins annexés sur lesquels :

[Fig.1] est une vue en perspective d’un chariot élévateur autonome selon un premier

exemple de réalisation de I’invention ;
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[Fig.2] [Fig.3] [Fig.4] [Fig.5] illustrent schématiquement le chariot élévateur de la
[Fig.1] lors de son utilisation dans un procédé de transport et dépose d’une charge
selon un mode de mise en ceuvre de 1I’invention ;

[Fig.6] illustre I’organigramme d’un procéd€ de transport et de dépose de charge
selon un mode de mise en ceuvre de 1’invention ; et

[Fig.7] est une vue en perspective d’un chariot élévateur autonome selon un
deuxieme exemple de réalisation de 1’invention.

Exposé détaillé d’au moins un mode de réalisation

Sur la [Fig.1] on a représenté les éléments principaux d’un chariot élévateur 1
autonome selon un mode de réalisation de I’invention.

L’architecture du chariot élévateur 1 est donnée a titre d’exemple et ne limite pas
I’invention a la seule configuration de I’architecture présentée. 11 est entendu que
I’invention concerne également des chariots élévateurs prévus pour fonctionner
en mode manuel et qui ont été adaptés pour permettre un deuxicme mode de
fonctionnement en mode autonome.

Le chariot élévateur 1 autonome illustré a la [Fig.1] comprend un organe de levage 2
comprenant un tablier 3 et muni d’une fourche 4 comprenant deux bras 4a, 4b espacés
latéralement et s’étendant vers 1’avant du chariot. La fourche 4 comprend également
deux montants 4’a, 4’b qui supportent chacun un des bras 4a, 4b.

Les bras 4a, 4b de la fourche sont généralement utilisés pour s’insérer dans des
tunnels d’insertion prévus dans les palettes de transport supportant les charges a
soulever. Les montants 4’a, 4’b permettent de soulever les bras 4a, 4b afin de pouvoir
soulever une palette a transporter ou un autre type de charge et de pouvoir placer ou
attraper une palette ou un autre type de charge en hauteur.

La fourche 4 est apte a se déplacer en translation dans un plan vertical V défini
par le tablier 3, le long d’un mat 5 vertical du chariot. Les montants 4’a, 4’b peuvent
coulisser le long du mat 5. Les bras 4a, 4b de la fourche sont mobiles entre une
position haute extréme, et une position basse extréme qui est illustrée aux figures 1 et
2 et qui correspond a une position de roulage. Dans la position basse extréme, les bras
4a, 4b sont situés a distance du sol.

Les axes longitudinaux des bras 4a, 4b de la fourche 4 sont paralleles. Ces axes
longitudinaux sont orientés parallelement a un axe horizontal X, et définissent
un plan horizontal H appelé plan de levage. Les bras 4a, 4b de la fourche 4 sont
perpendiculaires au plan vertical V. Les bras 4a, 4b de la fourche sont aussi de
préférence déplacables latéralement 1’un par rapport a 1’ autre.

En variante, les bras de la fourche 4 pourraient étre également télescopiques ou

escamotables, et/ou orientables angulairement autour de leur axe longitudinal.
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De maniere connue en soi, le chariot 1 est équipé d’un systeéme d’entrainement 6
permettant le déplacement du chariot 1. Le systeme d’entrainement comprend au
moins un moteur électrique ou thermique (non représenté) permettant 1’entrainement
des roues du chariot 1.

Le chariot 1 est également équipé d’un dispositif de localisation 7 embarqué, et
d’une unité de contrdle 8 ([Fig.2]) embarquée recevant les informations issues du
dispositif de localisation 7 pour commander de facon autonome le déplacement du
chariot €lévateur.

L’unité de contrdle 8 comprend les moyens matériels et logiciels pour commander le
fonctionnement du systeme d’entrainement 6 en fonction des informations recues du
dispositif de localisation 7. L’unité de controle 8 permet également de commander le
déplacement autonome de 1’organe de levage 2.

Le chariot 1 est équipé d’un premier dispositif 9 de détection sans contact qui est
fixé sur le chariot 1 sans possibilit€ de déplacement relatif par rapport audit chariot.
Le dispositif 9 de détection sans contact est fixé€ a une hauteur constante par rapport
au sol. Le dispositif 9 de détection sans contact est situ€ en-dessous des bras 4a, 4b de
I’organe de levage 2 dans leur position basse extréme. Le dispositif 9 de détection sans
contact est fixé sur le chariot 1. Le dispositif 9 de détection sans contact est fixé sur le
chariot 1 sans possibilité de déplacement relatif en translation par rapport audit chariot.
Le dispositif 9 de détection sans contact se situe en-dessous du mat 5 et est décalé vers
I’arriere du chariot élévateur par rapport aux bras 4a, 4b et par rapport aux montants
4’a, 4’b.

Le chariot 1 est équipé en outre d’un deuxi¢me dispositif 11 de détection sans contact
qui est aussi fixé sur le chariot 1. Le dispositif 11 de détection sans contact est fixé
sur le chariot 1 sans possibilité de déplacement relatif en translation par rapport audit
chariot. Le dispositif 11 de détection sans contact est fixé a une hauteur constante
par rapport au sol. Le dispositif 11 de détection sans contact est disposé au-dessus
du dispositif 9 de détection sans contact. Les dispositifs 9, 11 de détection sans
contact forment respectivement des dispositifs de détection inférieur et supérieur. Les
dispositifs 9, 11 de détection sont distincts I’un de I’autre. Les dispositifs 9, 11 de
détection sont également distincts du dispositif de localisation 7. Les dispositifs 9, 11
de détection peuvent par exemple étre des capteurs laser du type Lidar.

Le dispositif 11 de détection sans contact est situé au-dessus des bras 4a, 4b de
I’organe de levage 2 dans leur position basse extréme. Le dispositif 11 de détection
sans contact est fix€ sur le mat 5. Le dispositif 11 de détection sans contact est décalé
vers 1’arriere du chariot élévateur par rapport aux bras 4a, 4b et par rapport aux

montants 4’a, 4’b.



[0054]  Le deuxieme dispositif 11 de détection sans contact est dispos€ a une hauteur
constante par rapport au sol qui peut par exemple €tre comprise entre 150 mm et
2000 mm, et préférentiellement comprise entre 300 mm et 1100 mm, et encore plus
préférentiellement comprise entre 700 mm et 900 mm. Le deuxieme dispositif 11 de
détection sans contact peut par exemple €tre disposé a une hauteur égale a 830 mm.

[0055] Comme cela sera décrit plus en détail par la suite, les dispositifs 9, 11 de détection
sont aptes a émettre chacun un faisceau lumineux ayant une direction principale
d’émission qui est orientée horizontalement vers I’avant du chariot élévateur 1 pour
détecter un obstacle situ€ a I’avant dudit chariot. Les faisceaux lumineux émis par les
dispositifs 9, 11 de détection sont distincts.

[0056]  Les dispositifs 9, 11 de détection sont configurés pour acquérir des données de
présence d’un obstacle, et pour transmettre a I’unité de contrdle 8 des informations
représentatives de la présence de I’obstacle détecté a 1’intérieur d’au moins une
zone de détection prédéfinie. En fonction des informations regues, 1’unité de
contrdle 8 commande ensuite le fonctionnement du systeme d’entrainement 6 et le
déplacement vertical de I’organe de levage 2. L unité de contrdle 8 permet €galement
de commander I’état activé ou I’état désactivé de chacun des dispositifs 9, 11 de
détection.

[0057]  On va maintenant décrire, en référence aux figures 2 a 5, le principe de
fonctionnement du chariot 1 élévateur autonome pour 1’opération de dépose d’une
charge 12 sur une structure 13 et le procédé de dépose 20 associé illustré en [Fig.6].

[0058]  Le procédé 20 commence par I’étape 21 de positionnement du chariot élévateur
1 dans une position d’approche prédéfinie par rapport a la structure 13 destinée a
supporter la charge.

[0059] Dans cette phase initiale, 1’unité de contrdle 8 commande le fonctionnement du
chariot 1 pour obtenir son rapprochement de la structure 13 en fonction des données
issues du dispositif de localisation 7 et des informations issues du dispositif 9 de
détection. Cette étape 21 de positionnement est réalisée dans un état activé du premier
dispositif 9 de détection sans contact qui émet un premier faisceau lumineux 10 orienté
horizontalement vers I’avant du chariot 1. Si la présence d’un obstacle situé a I’avant
du chariot lest détectée par le dispositif 9 de détection, ’unité de contrdle 8§ commande
I’arrét d’urgence du chariot 1 et la mise en attente du chariot 1 pour une remise en
ordre par un opérateur (étape 21°).

[0060]  Aucontraire, si le premier dispositif 9 de détection sans contact ne détecte aucun
obstacle, I’unité de contrdle 8 continue a faire avancer le chariot 1 jusqu’a atteindre la
position d’approche.

[0061]  Lorsque le chariot 1 atteint la position d’approche, le procédé 20 se poursuit par une

étape 22 de levage des bras et une étape 23 de désactivation du dispositif de détection
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9 sans contact. L’unité de contréle 8 émet dans ce but une consigne de désactivation du
dispositif 9 de détection sans contact et une consigne de levage des bras 4a, 4b.

Lors de I’étape 22, le déplacement des bras est piloté par 1’unité de contréle 8 pour
qu’ils soient situés au-dessus du dispositif 11 de détection sans contact comme illustré
ala [Fig.3].

De préférence, 1’étape 23 de désactivation du dispositif de détection 9 sans
contact est réalisée apres 1’étape 22 de levage des bras 4a, 4b de ’organe de levage.
Alternativement, 1’étape 23 de désactivation peut étre effectuée avant 1’étape 22 de
levage des bras ou simultanément.

Le procédé 20 se poursuit par une étape 24 d’activation du dispositif 11 de détection
sans contact. L’unité de contrdle 8 émet dans ce but une consigne d’activation du
dispositif 11 de détection sans contact qui émet alors un deuxieme faisceau lumineux
14 ([Fig.3]). Le faisceau lumineux 14 est situé en-dessous des bras 4a, 4b de I’organe
de levage. Sur la [Fig.3], le faisceau lumineux 14 est situé au-dessus de la structure 13.

Apres I’étape 24 d’activation du dispositif 11 de détection, le procédé 20 continue
par une étape 25 d’avancement du chariot €lévateur 1 jusqu’a une position de dépose
prédéterminée.

Si le dispositif 11 de détection sans contact détecte un obstacle, 1’unité de contrdle
8 commande 1’arrét d’urgence du chariot 1 et la mise en attente du chariot 1 pour
permettre une remise en ordre par un opérateur (étape 25’).

Au contraire, si le deuxi¢me dispositif 11 de détection sans contact ne détecte aucun
obstacle, I’unité de contrdle § continue a faire avancer le chariot 1 jusqu’a atteindre
ladite position de dépose prédéterminée.

Lorsque le chariot 1 a atteint ladite position de dépose, le procédé 20 se poursuit par
une étape 26 de désactivation du dispositif 11 de détection sans contact. Dans ce but,
1’unité de contrdle 8 émet une consigne de désactivation du dispositif 11 de détection
sans contact.

Le procédé 20 se poursuit avec une étape 27 de descente des bras 4a, 4b de I’organe
de levage pour déposer la charge a la position de dépose. L’€étape 27 peut Etre réalisée
postérieurement a I’étape 26 de désactivation du dispositif 11 de détection sans
contact, ou simultanément a cette étape.

Durant cette étape 27, I’unité de contrdle 8§ pilote 1’abaissement des bras 4a, 4b
de I’organe de levage jusqu’a la mise en contact de la charge 12 avec la partie de la
structure 13 destinée a I’accueillir. L’unité de contrdle 8 continue ensuite 1’abaissement
des bras 4a, 4b induisant un déplacement relatif vertical entre les bras 4a, 4b et la
charge 12 signifiant que celle-ci n’est plus en contact avec les bras 4a, 4b et repose

entierement sur la structure 13.
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Dans I’exemple de réalisation décrit, I’organe de levage du chariot élévateur est
équipé d’une fourche mobile verticalement et équipée des deux bras 4a, 4b.

On ne sort pas du cadre de I’invention si le chariot élévateur est équipé, a la place
de la fourche 4, d’une pince 30, comme cela est illustré a la [Fig.7] sur laquelle les
éléments identiques portent les mémes références. La pince 30 du chariot élévateur
est mobile verticalement le long du mat 5 et mobile a rotation autour d’un axe 31
horizontal et équipé de deux bras 32 aptes a enserrer la charge a déposer, un seul des
deux bras étant visible sur la [Fig.7].

De maniere connue en soi, la pince 30 est équipée d’un coulisseau 33 pouvant
coulisser le long du mat 5 et supportant les bras 32. Les bras 32 de la pince sont
mobiles entre une position haute extréme, et une position basse extréme qui correspond
a une position de roulage. Dans la position basse extréme, les bras 32 sont situés a
distance du sol.

Dans ce cas, le positionnement des dispositifs de détection 9, 11 est similaire a celui
décrit précédemment.

Le dispositif 9 de détection sans contact est fixé sur le chariot 1 de fagon similaire
au premier exemple de réalisation. Le dispositif 9 de détection sans contact est situé
en-dessous des bras 32 de la pince dans leur position basse extréme de roulage. Le
dispositif 9 de détection sans contact se situe en-dessous du mat 5 et est décalé vers
I’arriere du chariot élévateur par rapport aux bras 32 et par rapport au coulisseau 33.

Le dispositif 11 de détection sans contact est ¢galement fixé sur le chariot 1 de fagon
similaire au premier exemple de réalisation. Le dispositif 11 de détection sans contact
est disposé au-dessus du dispositif 9 de détection sans contact. Le dispositif 11 de
détection sans contact est situé au-dessus des bras 32 de la pince dans leur position
basse extréme de roulage. Le dispositif 11 de détection sans contact est fixé sur le
mat 5. Le dispositif 11 de détection sans contact est décalé vers 1’arriere du chariot

élévateur par rapport aux 32 bras de la pince et par rapport au coulisseau 33.
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Revendications
Procédé (20) de transport et dépose d’une charge (12) par un chariot

élévateur (1) autonome comprenant :

- un organe de levage (2) mobile au moins verticalement et muni
d’au moins deux bras (4a, 4b ; 32) pour le levage de charges,

- un systeme d’entrainement (6) pour le déplacement du chariot
élévateur (1),

- un premier dispositif de détection (9) sans contact qui est fixe par
rapport au chariot et apte a émettre un premier faisceau lumineux
(10) ayant une direction principale d’émission qui est orientée
horizontalement vers I’avant du chariot élévateur pour détecter un
obstacle situé a 1’avant dudit chariot,

- une unité de controle (8) apte a recevoir des informations
représentatives de la présence d’obstacle issues du premier dispositif
de détection (9) sans contact, apte 8 commander le fonctionnement
du systeme d’entrainement (6) pour guider de fagon autonome le
chariot élévateur en fonction des informations issues du premier
dispositif de détection (9) sans contact, et apte a commander le
déplacement de I’organe de levage, et

- un deuxieme dispositif de détection (11) sans contact qui est fixe
par rapport au chariot élévateur (1) et disposé au-dessus du premier
dispositif de détection (9) sans contact

, caractérisé en ce qu’il comprend les étapes suivantes :

- une étape (21) de positionnement du chariot élévateur (1) par
rapport a une structure (13) destin€e a supporter la charge dans

une position d’approche par rapport a ladite structure, le premier
dispositif de détection (9) sans contact étant dans un €état activé lors
de I’étape de positionnement du chariot (1),

- lorsque le chariot élévateur (1) a atteint la position d’approche, une
étape (22) de levage des bras (4a, 4b) de I’organe de levage (2) au-
dessus du deuxieme dispositif de détection (11) sans contact, et une
étape (23) de désactivation du premier dispositif de détection (9) sans
contact,

- apres I'étape (22) de levage des bras (4a, 4b) de I’organe de levage
(2) du chariot élévateur (1), une étape (24) d’activation du deuxi¢me

dispositif de détection (11) sans contact,



[Revendication 2]

11

- apres I'étape (24) d’activation du deuxieme dispositif de détection
(11) sans contact, une étape (25) d’avancement du chariot élévateur
(1) autonome jusqu’a une position de dépose si aucun obstacle n’est
détecté par le deuxieme dispositif de détection (11) sans contact,

- une étape (26) de désactivation du deuxieme dispositif de détection
(11) sans contact apres que le chariot élévateur (1) autonome a atteint
la position de dépose, et

- apres ou simultanément a 1’étape (26) de désactivation du deuxiéme
dispositif de détection (11) sans contact, une étape (27) de descente
des bras (4a, 4b) de I’organe de levage (2) du chariot élévateur (1)
pour déposer la charge a la position de dépose.

Procédé selon la revendication 1, dans lequel lorsque le chariot
élévateur (1) a atteint la position d’approche, 1’étape (23) de
désactivation du premier dispositif de détection (9) sans contact est
réalisée apres I’étape (22) de levage des bras (4a, 4b) de ’organe

de levage (2) au-dessus du deuxieme faisceau lumineux (14) du

deuxieme dispositif de détection (11) sans contact.
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