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Dispositif de préhension adaptatif permettant de manipuler des éléments de carrosserie.

@ Linvention concerne un dispositif (1) de préhension
pour manipuler un élément de carrosserie de véhicule auto-
mobile, comportant un rail de guidage (3) et une pluralité
d’actionneurs (4) montés mobiles le long du rail de guidage
(3), chaque actionneur (4) comportant une téte (7) de pré-
hension congue pour assurer une fixation, par des moyens
de préhension (8), du dispositif (1) a I'élément de carrosse-
rie (2) en vue de sa manipulation, chaque téte (7) de pré-
hension étant disposée a une extrémité (10) d’un bras
articulé (11) de l'actionneur (4) permettant de déplacer la
téte (7) de préhension par rapport au rail de guidage (3), au
moins une téte (7) de préhension comportant des moyens
d’orientation (13) congus pour orienter les moyens de pré-
hension (8) autour d’'au moins deux axes de rotation sé-
cants. L’invention concerne également une méthode
mettant en ceuvre le dispositif (1).
(Figure 1)
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de manipuler des éléments de carrosserie.

Le domaine technique concerne les dispositifs de préhension pour manipuler des
éléments de carrosserie, ainsi que des méthodes de mise en ceuvre de tels dispositifs.

Il est de plus en plus fréquent qu’un véhicule automobile soit proposé aux clients
dans plusieurs versions différentes, notamment avec diverses silhouettes de carrosserie.
Chaque silhouette présente généralement des particularités propres qui impliquent des
différences structurelles entre chaque silhouette, notamment sur les éléments de car-
rosserie rapportés sur le chassis.

La plupart des éléments de carrosserie doivent €tre manipulés a 1’aide d’outils de
préhension afin de les amener en position sur le chéssis, notamment les pi¢ces formées
d’une t6le particulierement encombrantes. Ces outils de préhension sont généralement
adaptés a une géométrie spécifique d’une picce de carrosserie donnée, ou au mieux
permettent la manipulation d’un nombre limité de pieces de carrosserie. En effet, la
plupart des outils utilisent des ventouses et/ou des €lectro-aimants qui ne permettent
une fixation efficace que lorsqu’ils sont positionnés de manicre correcte par rapport a
la surface de la piece de carrosserie. Ainsi, les outils de préhension sont tres dé-
pendants de la forme des picces de carrosserie mais aussi des variations de ces formes
d’une silhouette a I’autre. Aussi, un ou plusieurs outils spécifiques sont généralement
requis pour chaque silhouette de véhicule. La grande diversité des picces de carrosserie
et de leurs variantes déterminent ainsi la nécessité de changer d’outil de préhension,
manuellement ou automatiquement, lorsqu’une nouvelle pi¢ce ou variante doit étre
manipulée. Ces changements nécessitent évidlemment du temps, de 1la main d’ceuvre et
parfois méme 1’arrét de la chaine d’assemblage.

De plus ces différents outils de préhension sont généralement stockés a proximité des
chaines d’assemblage afin de permettre 1’adaptation rapide des robots d’assemblage en
fonction des silhouettes produites. Or les zones situées a proximité des chaines
d’assemblage sont particulierement encombrées.

Ainsi, la diversité des silhouettes induit nécessairement un accroissement des cofits
de développement et de production, notamment a cause de la diversité des outils spé-
cifiques nécessaires, ainsi qu’une complexification de la gestion des chaines
d’assemblage et de ’assemblage des différentes versions du véhicule.

Ainsi, il existe un besoin de réduire la diversité des outils permettant la manipulation
des pieces de carrosserie.

La présente invention a pour objet de pallier les problemes exposés précédemment.
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Dans ce contexte technique, un but de la présente invention est de fournir un dispositif
de préhension d’un élément de carrosserie qui soit adaptable, qui permette de réduire la
diversité des dispositifs nécessaires et qui facilite I’assemblage des différentes sil-
houettes d’une famille de véhicules.

A cet effet, la présente invention se rapporte a un dispositif de préhension pour
manipuler un élément de carrosserie de véhicule automobile, comportant un rail de
guidage et une pluralité d’actionneurs montés mobiles le long du rail de guidage,
chaque actionneur comportant une téte de préhension congue pour assurer une fixation,
par des moyens de préhension, du dispositif a 1’élément de carrosserie en vue de sa ma-
nipulation, chaque téte de préhension étant disposée a une extrémité d’un bras articulé
de I’actionneur permettant de déplacer la téte de préhension par rapport au rail de
guidage, au moins une téte de préhension comportant des moyens d’orientation congus
pour orienter les moyens de préhension autour d’au moins deux axes de rotation
sécants.

L’invention concerne également une méthode de préhension mettant en ceuvre un
dispositif selon I’invention, comprenant une premicre étape consistant a définir un
ensemble de positions de fixation sur un élément de carrosserie, la premicre étape étant
suivie d’une étape consistant a déplacer des actionneurs pour amener une téte de
préhension en regard de chacune des positions de fixation et a orienter les moyens de
préhension respectifs suivant une direction normale a une portion de surface de
I’élément de carrosserie autour de chaque position de fixation, lorsque 1’élément de
carrosserie est fixé sur le dispositif.

Ainsi, le dispositif de préhension offre une adaptabilité nouvelle grace a la pluralité
d’actionneurs mobiles le long du rail de guidage. Les déplacements le long du rail de
guidage, en combinaison avec les mouvements des bras robotisés de chaque actionneur
permettent de positionner les tétes de préhension dans une position adaptée a chaque
élément de carrosserie. Enfin, les moyens d’orientation permettent de garantir que les
moyens de préhension sont toujours correctement orientés par rapport a I’élément de
carrosserie pour une fixation optimale. Lors d’un changement de forme de I’élément de
carrosserie, il suffit donc de repositionner chaque téte de préhension puis de 1’orienter
correctement par rapport au nouvel élément de carrosserie. Ainsi, un seul dispositif
selon I’invention permet de remplacer une pluralité d’outils de préhension classiques
puisqu’il s’adapte a toutes les variations de forme possibles d’un élément de car-
rosserie.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, les moyens d’orientation présentent au
moins deux articulations distinctes permettant respectivement une rotation autour d’un
des axes de rotation.

Selon une possibilité, le rail de guidage forme une boucle.
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Avantageusement, la boucle présente une forme oblongue.

Selon une caractéristique de I’invention, les moyens de préhension sont agencés en
ventouse pour permettre la saisie d’un élément de carrosserie présentant au moins une
portion de surface globalement plane. Une ventouse est un moyen efficace et simple de
fixer un €lément de carrosserie sans risquer de I’endommager.

Selon un mode de réalisation, chaque actionneur présente un organe de liaison
permettant de solidariser I’actionneur au rail de guidage et permettant de déplacer
I’actionneur le long du rail de guidage.

Avantageusement, I’organe de liaison permet une rotation du bras articulé de
I’actionneur par rapport au rail de guidage.

Selon une possibilité, le dispositif de préhension comporte des moyens
d’automatisation congus pour commander le déploiement du dispositif dans une confi-
guration opérationnelle, dans laquelle chaque téte de préhension est amenée dans une
position et une orientation prédéterminées par rapport au rail de guidage, en vue de la
saisie de I’élément de carrosserie.

Avantageusement, les moyens d’automatisation sont congus pour commander le re-
pliement du dispositif dans une configuration de stockage, dans laquelle les bras
articulés et les tétes de préhension sont disposées de sorte a minimiser 1’encombrement
du dispositif.

L’invention sera mieux comprise a la lecture de la description détaillée qui va suivre,
donnée uniquement a titre d’exemple non limitatif et faite en se référant aux dessins
annexés sur lesquels :

[Fig.1] la [Fig.1], représente une vue en perspective d’un dispositif de préhension
dans sa configuration de stockage ;

[Fig.2] la [Fig.2], représente une vue en perspective du dispositif de la [Fig.1] dans
une configuration opérationnelle et fixé a un élément de carrosserie ;

[Fig.3] la [Fig.3], représente une vue schématique d’une téte de préhension du
dispositif de la [Fig.1].

Dans ces figures, les mémes références sont utilisées pour désigner les mémes
éléments.

Un dispositif 1 de préhension selon I’invention, illustré sur les figures 1 et 2, est
congu pour manipuler un élément de carrosserie 2 de véhicule automobile, en vue de sa
mise en ceuvre sur une chaine d’assemblage du véhicule. Le dispositif 1 comporte un
rail de guidage 3 et une pluralité d’actionneurs 4 montés mobiles le long du rail de
guidage 3, comme illustré sur les figures 1 et 2. Le rail de guidage 3 forme une
structure rigide permettant de supporter le dispositif 1 et I’élément de carrosserie 2
éventuellement fixé sur le dispositif 1, ainsi que sa manipulation par un bras robotisé,

non représenté. A cet effet, le rail de guidage 3 comporte avantageusement des moyens
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permettant de solidariser le dispositif 1 a un tel bras robotis€. Dans le mode de réa-
lisation illustré sur les figures, le rail de guidage 3 présente une forme de boucle, en
particulier une boucle oblongue présentant deux longueurs 5 de rail de guidage 3 pa-
ralleles et deux portions 6 formant un arc de cercle entre les longueurs 5. Le rail de
guidage 3 est congu afin de permettre le déplacement par translation des actionneurs 4
le long du rail de guidage 3.

Chaque actionneur 4 comporte une téte 7 de préhension congue pour assurer une
fixation, par des moyens de préhension 8, du dispositif 1 a I’élément de carrosserie 2
en vue de sa manipulation. Avantageusement et comme illustré sur les figures, les
moyens de préhension 8 de chaque t€te 7 de préhension sont agencés pour former une
ventouse 9 permettant la saisie d’un élément de carrosserie 2 présentant au moins une
portion de surface globalement plane. De maniere alternative, non illustré sur les
figures, les moyens de préhension 8 sont magnétiques, par exemple des €électroaimants,
ou encore forment des pinces.

Chaque téte 7 de préhension est disposée a une extrémité 10 d’un bras articulé 11 de
I’actionneur 4. L’extrémité 10 du bras articulé 11 opposée a la téte 7 est solidaire d’un
organe de liaison 12. Le bras articulé 11 permet de déplacer la téte 7 de préhension par
rapport au rail de guidage 3. A cet effet, I’organe de liaison 12 permet de solidariser
I’actionneur 4 au rail de guidage 3 et permet de déplacer I’actionneur 4 le long du rail
de guidage 3. L’organe de liaison 12 permet également une rotation du bras articulé 11
de I’actionneur 4 par rapport au rail de guidage 3. Par exemple, 1’organe de liaison 12
présente une liaison motorisée au bras articulé 11 permettant cette rotation.

Dans le dispositif 1 de préhension selon I’invention, au moins une téte 7 de
préhension, en I’occurrence chaque téte 7, comporte des moyens d’orientation 13
congus pour orienter les moyens de préhension § autour d’au moins deux axes A, B de
rotation sécants, avantageusement orthogonaux, illustrés sur les figures 2 et 3. Comme
illustré sur la [Fig.3], les moyens d’orientation 13 présentent au moins deux arti-
culations 14, 15 distinctes permettant respectivement une rotation autour d’un des axes
A, B de rotations. Avantageusement chacune des articulations 14, 15 est motorisée.

Sur chaque téte 7 de préhension, comme illustré sur la [Fig.3], la ventouse 9 est
montée sur une tige 16 mobile en translation comme indiqué par la fleche de la [Fig.3],
afin de permettre une pression de la ventouse 9 sur la une portion de surface glo-
balement plane de 1’élément de carrosserie 2.

Enfin, le dispositif 1 de préhension comporte des moyens d’automatisation, non
illustrés, congus pour commander le déploiement du dispositif 1 dans une confi-
guration opérationnelle, illustrée sur la [Fig.2] et dans laquelle chaque téte 7 de
préhension est amenée dans une position et une orientation prédéterminées par rapport

au rail de guidage 3, en vue de la saisie de I’élément de carrosserie 2. A cet effet, les
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moyens d’automatisation présentent des unités de contrdle congues pour commander
les divers moteurs de rotation des bras articulés 11 et des articulations 14, 15. Les
moyens d’automatisation sont avantageusement programmables.

Il est entendu que le dispositif 1 de préhension présente une pluralité, voire une
infinité, de positions opérationnelles comme décrit ci-apres.

Avantageusement encore, les moyens d’automatisation sont congus pour commander
le repliement du dispositif 1 dans une configuration de stockage, illustrée sur la [Fig.1]
et dans laquelle les bras articulés 11 et les tétes 7 de préhension sont disposés en vue
du stockage du dispositif 1. En particulier, la configuration de stockage permet de
minimiser I’encombrement du dispositif 1.

Le dispositif 1 de préhension selon 1’invention permet de mettre en ceuvre la méthode
de préhension selon I'invention. Cette méthode de préhension met en ceuvre un
dispositif 1 selon I’invention et comprend une premicre étape consistant a définir un
ensemble de positions de fixation 17 sur I’élément de carrosserie 2. La premicre étape
est ensuite suivie d’une étape consistant a déplacer des actionneurs 4 pour amener une
téte 7 de préhension en regard de chacune des positions de fixation 17 et a orienter les
moyens de préhension 8 respectifs suivant une direction normale a une portion de
surface de 1’élément de carrosserie 2 autour de chaque position de fixation 17, lorsque
I’élément de carrosserie 2 est fixé sur le dispositif 1 de préhension.

Ainsi, le dispositif 1 de préhension selon I’invention permet de positionner puis
d’orienter chaque téte 7 de préhension de maniere adaptée a chaque variante d’un
élément de carrosserie 2. Par ailleurs, les moyens d’automatisation permettent
d’adapter de manicre automatisée la forme du dispositif 1, en I’occurrence les positions
et orientations des téte 7 de préhension pour qu’elles correspondent aux positions de
fixation 17 choisies. Ainsi, un unique dispositif 1 de préhension remplace une pluralité
d’outils de préhension classiques.

L’invention ne se limite pas au mode de réalisation du dispositif de préhension décrit
ci-avant, seulement a titre d’exemple, mais d’autres modes de réalisation peuvent étre
congus par I’homme de métier sans sortir du cadre et de la portée de la présente

invention.



[Revendication 1]

[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

[Revendication 5]

[Revendication 6]

[Revendication 7]

[Revendication 8]

Revendications

Dispositif (1) de préhension pour manipuler un élément de carrosserie
(2) de véhicule automobile, comportant un rail de guidage (3) et une
pluralité d’actionneurs (4) montés mobiles le long du rail de guidage (3),
chaque actionneur (4) comportant une tete (7) de préhension concue
pour assurer une fixation, par des moyens de préhension (8), du
dispositif (1) a I’élément de carrosserie (2) en vue de sa manipulation,
chaque téte (7) de préhension €tant disposée a une extrémité (10) d’un
bras articulé (11) de I’actionneur (4) permettant de déplacer la téte (7)
de préhension par rapport au rail de guidage (3), au moins une téte (7)
de préhension comportant des moyens d’orientation (13) congus pour
orienter les moyens de préhension (8) autour d’au moins deux axes (A,
B) de rotation sécants.

Dispositif (1) selon la revendication 1, caractérisé en ce que les moyens
d’orientation (13) présentent au moins deux articulations (14, 15)
distinctes permettant respectivement une rotation autour d’un des axes
(A, B) de rotation.

Dispositif (1) selon la revendication 1 ou 2, caractérisé€ en ce que le rail
de guidage (3) forme une boucle.

Dispositif (1) selon la revendication 3, caractérisé en ce que la boucle
présente une forme oblongue.

Dispositif (1) selon I'une des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que
les moyens de préhension (8) sont agencés en ventouse (9) pour
permettre la saisie d’un élément de carrosserie (2) présentant au moins
une portion de surface globalement plane.

Dispositif (1) selon I’'une des revendications 1 a 5, caractérisé€ en ce que
chaque actionneur (4) présente un organe de liaison (12) permettant de
solidariser 1’actionneur (4) au rail de guidage (3) et permettant de
déplacer I’actionneur (4) le long du rail de guidage (3).

Dispositif (1) selon la revendication 6, caractérisé en ce que 1’organe de
liaison (12) permet une rotation du bras articulé (11) de I’actionneur (4)
par rapport au rail de guidage (3).

Dispositif (1) selon la revendication 1 a 7, caractérisé en ce qu’il
comporte des moyens d’automatisation concus pour commander le dé-
ploiement du dispositif (1) dans une configuration opérationnelle, dans
laquelle chaque téte (7) de préhension est amenée dans une position et

une orientation prédéterminées par rapport au rail de guidage (3), en vue



de la saisie de 1’élément de carrosserie (2).

[Revendication 9] Dispositif (1) selon la revendication 8, caractérisé en ce que les moyens
d’automatisation sont congus pour commander le repliement du
dispositif (1) dans une configuration de stockage, dans laquelle les bras
articulés (11) et les tétes (7) de préhension sont disposées de sorte a
minimiser I’encombrement du dispositif (1).

[Revendication 10] Méthode de préhension mettant en ceuvre un dispositif (1) selon I'une
des revendications 1 a 9, comprenant une premiere €étape consistant a
définir un ensemble de positions de fixation (17) sur un élément de car-
rosserie (2), la premicre étape étant suivie d’une étape consistant a
déplacer des actionneurs (4) pour amener une téte (7) de préhension en
regard de chacune des positions de fixation (17) et a orienter les moyens
de préhension (8) respectifs suivant une direction normale a une portion
de surface de 1’élément de carrosserie (2) autour de chaque position de
fixation (17), lorsque I’élément de carrosserie (2) est fixé sur le
dispositif (1).
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