FR 3 123 632 - B1

REPUBLIQUE FRANGAISE (1) N° de publication : 3123 632

- (a n’utiliser que pour les

INSTITUT NATIONAL commandes de reproduction)
DE LA PROPRIETE INDUSTRIELLE @ N° d’enregistrement national : 21 05943
COURBEVOIE

@ IntCI® : B64D 9/00 (2020.12)

@ BREVET D'INVENTION B1

Aéronef comprenant une soute équipée d'un dispositif de chargement et de déchargement de
conteneurs.

@ Date de dépét : 07.06.21. Références a d’autres documents nationaux

apparentés :

Priorité :

O Demande(s) d’extension :

@ Demandeur(s) : A/RBUS (S.A.S.) SAS—FR.

Date de mise a la disposition du public
de la demande : 09.12.22 Bulletin 22/49. (72) Inventeur(s): ALONSO TABARES Diego.

Date de la mise a disposition du public du
brevet d'invention : 14.06.24 Bulletin 24/24.

Liste des documents cités dans le rapport de

recherche : @ Titulaire(s) : AIRBUS (S.A.S.) SAS.

Se reporter a la fin du présent fascicule

Mandataire(s) : ALLICI.




Description

Titre de l'invention : Aéronef comprenant une soute équipée d’un
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dispositif de chargement et de déchargement de conteneurs

La présente demande se rapporte a un aéronef comprenant une soute équipée d’un
dispositif de chargement et de déchargement de conteneurs.

Selon un mode de réalisation, un fuselage d’aéronef comprend, en partie inférieure,
une soute ainsi qu’au moins une porte de soute latérale permettant de faire com-
muniquer la soute avec ’extérieur du fuselage. La soute est configurée pour contenir
une pluralité de conteneurs positionnés les uns a la suite des autres selon une ligne de
stockage. La soute comprend un plancher, des mécanismes de roulement favorisant le
glissement des conteneurs sur le plancher ainsi que des filets ou des butées esca-
motables pour immobiliser les conteneurs une fois qu’ils sont correctement po-
sitionnés.

Préalablement a leur chargement, les conteneurs sont positionnés sur des wagonnets
tract€s par un engin jusqu’au pied de I’aéronef. Chaque wagonnet est généralement
équipé d’un plateau pivotant pour modifier I’orientation du conteneur supporté par le
wagonnet. Un équipement aéroportuaire de transfert comme un élévateur ou un tapis
incliné est nécessaire pour déplacer chaque conteneur du wagonnet vers la porte de
soute latérale.

Lors du chargement des conteneurs dans la soute, un premier opérateur positionné au
sol déplace chaque conteneur d’un wagonnet vers I’équipement aéroportuaire de
transfert et, éventuellement, I’oriente correctement. Un deuxi¢me opérateur controle
I’équipement aéroportuaire de transfert et, éventuellement, un systeéme de chargement
semi-automatique. En 1’absence d’un tel systeme de chargement, d’autres opérateurs
positionnés dans la soute poussent chaque conteneur de la porte de soute latérale
jusqu’a son emplacement définitif et I’immobilise.

Lors du déchargement, des opérateurs positionnés dans la soute poussent chaque
conteneur jusqu’a I’équipement aéroportuaire de transfert alors qu’un autre opérateur
positionné au sol pousse chaque conteneur de 1’équipement aéroportuaire de transfert
vers un wagonnet.

Ce mode opératoire pour le chargement ou le déchargement n’est pas satisfaisant car
les opérations de manutention des conteneurs sont fastidieuses et peuvent difficilement
étre automatisées.

La présente invention vise a remédier a tout ou partie des inconvénients de 1’art
antérieur.

A cet effet, ’'invention a pour objet un aéronef comprenant un fuselage, au moins une
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soute positionnée dans le fuselage et configurée pour stocker des conteneurs selon au
moins une ligne de stockage ainsi qu’au moins une ouverture configurée pour faire
communiquer la soute avec I’extérieur du fuselage, caractérisé en ce que I’ouverture
est positionnée a I’aplomb de la ligne de stockage ou dans le prolongement de la ligne
de stockage et en ce que la soute comprend au moins un dispositif de chargement et de
déchargement comportant au moins un chariot, au moins un systeme de guidage
configuré pour déplacer le chariot le long de la ligne de stockage, au moins un
palonnier équipé d’au moins un systeéme de préhension ainsi qu’au moins un systéme
de déplacement vertical configuré pour déplacer verticalement le palonnier par rapport
au chariot, le systeme de préhension étant configuré pour occuper un état activé dans
lequel le systeme de préhension solidarise le palonnier a un conteneur et un état
désactivé dans lequel le palonnier est désolidarisé du conteneur.

Grace au dispositif de chargement et de déchargement, il n’est plus nécessaire de
prévoir un équipement aéroportuaire pour transférer les conteneurs entre le sol et la
soute. Par ailleurs, le dispositif de chargement et de déchargement permet de supprimer
les taches fastidieuses des opérateurs.

Selon une caractéristique, I’ouverture est positionnée en partie inférieure du fuselage.

Selon une autre caractéristique, la soute comprend une paroi supérieure et le systeéme
de guidage comprend au moins un rail solidaire de la paroi supérieure de la soute,
suivant la ligne de stockage et s’étendant entre une premicre extrémité permettant au
chariot de saisir un conteneur positionné a I’extérieur du fuselage et une deuxi¢me
extrémité permettant au chariot d’étre positionné a 1’aplomb d’un emplacement pour
un conteneur le plus €éloigné de I’ouverture.

Selon une autre caractéristique, le systeme de déplacement vertical comprend au
moins un treuil solidaire d’un premier élément parmi le chariot et le palonnier ainsi
qu’au moins un cable reliant le treuil et un deuxi¢me élément, différent du premier
élément, parmi le chariot et le palonnier.

Selon une autre caractéristique, le systeme de préhension comprend au moins un
crochet mobile entre une position attachée dans laquelle il coopere avec un conteneur,
permettant au palonnier de soutenir le conteneur, et une position détachée dans laquelle
le crochet ne coopere pas avec le conteneur ; le systeme de préhension comprenant,
pour chaque crochet, un logement au niveau du conteneur configuré pour recevoir le
crochet lorsqu’il est dans la position attachée.

Selon une autre caractéristique, le systeme de préhension comprend deux premiers
crochets configurés pour coopérer avec des premiers logements positionnés sur une
premicre face du conteneur ainsi que deux deuxiémes crochets configurés pour
coopérer avec des deuxiemes logements positionnés sur une deuxicme face du

conteneur opposée a la premiere face.
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Selon une autre caractéristique, la soute comprend plusieurs emplacements po-
sitionnés le long de la ligne de stockage, un pour chaque conteneur, ainsi qu’au moins
un systeme d’immobilisation pour chaque emplacement configuré pour occuper un état
activé dans lequel le systeme d’immobilisation immobilise un conteneur par rapport a
la soute et un état désactivé dans lequel le systeme d’immobilisation autorise un dé-
placement du conteneur.

Selon une autre caractéristique, chaque conteneur comprend un identifiant conteneur
et/ou chaque emplacement comprend un identifiant emplacement. En complément, le
dispositif de chargement et de déchargement comprend au moins un équipement de
détection parmi au moins un lecteur configuré pour détecter des identifiants em-
placement et/ou conteneur ainsi qu’au moins un systeme de contrdle permettant de dé-
terminer un état activé ou désactivé du systeme de préhension et/ou du systeme
d’immobilisation de chaque emplacement.

Selon une autre caractéristique, le dispositif de chargement et de déchargement
comprend un systeéme de commande configuré pour contrdler au moins un élément
parmi le systeéme de préhension, le systeme de déplacement vertical, le chariot et les
systemes d’immobilisation des différents emplacements.

Selon une autre caractéristique, le dispositif de chargement ou de déchargement
comprend un systeéme de communication configuré pour piloter a distance le systeme
de commande et/ou au moins un programme d’ordinateur configuré pour controler le
systeme de commande.

D'autres caractéristiques et avantages ressortiront de la description de ’invention qui
va suivre, description donnée a titre d'exemple uniquement, en regard des dessins
annexés parmi lesquels :

[Fig.1] est une représentation schématique d’un aéronef illustrant un mode de réa-
lisation de I’invention,

[Fig.2] est une coupe transversale d’un fuselage d’aéronef illustrant un mode de réa-
lisation de I’invention,

[Fig.3] est une représentation schématique d’un systeme d’immobilisation d’un
conteneur a 1’état désactivé illustrant un mode de réalisation de I’invention,

[Fig.4] est une représentation schématique du systeme d’immobilisation d’un
conteneur visible sur la [Fig.3] a I’état activé,

[Fig.5] est une vue schématique de dessus d’une partie d’une soute d’aéronef équipée
d’un dispositif de chargement et déchargement de conteneurs illustrant un mode de
réalisation de I’invention,

[Fig.6] est une vue schématique latérale d’une soute d’aéronef €quipée d’un
dispositif de chargement et déchargement de conteneurs lors d’une étape de préhension

d’un conteneur,
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[Fig.7] est une vue schématique latérale de la soute visible sur la [Fig.6] lorsqu’un
conteneur pénetre dans la soute,

[Fig.8] est une vue schématique latérale de la soute visible sur la [Fig.6] lorsqu’un
conteneur est déplacé dans la soute, et

[Fig.9] est une vue schématique latérale d’un dispositif de chargement et dé-
chargement illustrant un mode de réalisation de I’invention.

Selon un mode de réalisation visible sur les figures 1 et 2, un aéronef 10 comprend
un fuselage 12 approximativement cylindrique qui présente un axe longitudinal X.
Bien entendu, I’invention n’est pas limitée a cette forme d’aéronef. Ainsi, I’aéronef
pourrait avoir une forme triangulaire en vue de dessus.

Le fuselage 12 comprend, en partie inférieure, au moins une soute 14 configurée
pour contenir des conteneurs 16 positionnés les uns a la suite des autres selon au moins
une ligne de stockage A14 entre des extrémités avant et arriere 14.1, 14.2 de la soute
14. Dans le cas d’un aéronef 10 avec une forme cylindrique, la soute 14 comprend une
ligne de stockage A14 confondue avec la direction longitudinale X du fuselage 12.
Selon une autre configuration, la soute 14 comprend plusieurs lignes de stockage A14
rectilignes et paralleles entre elles.

Quel que soit le mode de réalisation, I’aéronef 10 comprend au moins une soute 14
qui présente au moins une ligne de stockage Al4.

Selon une configuration, le fuselage 12 comprend un plancher 18 séparant la soute 14
positionnée sous le plancher 18 et une cabine de passagers 20 positionnée au-dessus du
plancher 18.

La soute 14 comprend une paroi inférieure 22 sur laquelle sont positionnés les
conteneurs 16, une paroi supérieure 24 sensiblement parallele a la paroi inférieure 22
ainsi que des parois droite et gauche 26.1, 26.2. Lorsque 1’aéronef 10 est au sol les
parois inférieure et supérieure 22, 24 sont sensiblement horizontales.

Selon un mode de réalisation, chaque conteneur 16 présente une face inférieure 28,
une face supérieure 30, des faces droite et gauche 32.1, 32.2 ainsi que des faces avant
et arriere 34.1, 34.2. Lorsqu’un conteneur 16 est positionné dans la soute 14, ses faces
avant et arricre 34.1, 34.2 sont positionnées dans des plans perpendiculaires a la ligne
de stockage Al14 et les faces droite et gauche 32.1, 32.2 sont orientées respectivement
en direction des parois droite et gauche 26.1, 26.2 de la soute 14.

Selon une configuration visible sur les figures 5 a 9, les différentes faces 28, 30, 32.1,
32.2,34.1, 34.2 sont planes et le conteneur 16 est parallélépipédique. Dans ce cas, les
parois droite et gauche 26.1, 26.2 de la soute 14 sont planes et verticales. Selon une
autre configuration visible sur les figures 2 a 4, les faces inférieure, supérieure, avant et
arricre 28, 30, 34.1, 34.2 sont planes et les faces droite et gauche 32.1, 32.2 com-

rennent chacune un pan supérieur perpendiculaire a la face supérieure 30 ainsi qu’un
p p p perp p q
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pan inférieur incliné de sorte que la face inférieure 28 soit plus petite que la face su-
périeure 30. Dans ce cas, les parois droite et gauche 26.1, 26.2 de la soute 14 ont
également chacune un pan supérieur perpendiculaire a la paroi supérieure 24 ainsi
qu’un pan inférieur incliné de la méme maniere que les faces droite et gauche 32.1,
32.2 du conteneur 16.

Selon un mode de réalisation, chaque conteneur 16 présente une forme approxima-
tivement symétrique par rapport a un plan médian vertical PMV.

Les conteneurs 16 sont tous identiques et présentent tous la méme section
transversale (section prise dans un plan vertical et perpendiculaire au plan médian
vertical PMV) ainsi que la méme largeur (distance séparant les faces avant et arriere).

Selon une configuration, la soute 14 présente des parois droite et gauche 26.1, 26.2
faiblement espacées des faces droite et gauche 32.1, 32.2 des conteneurs 16 lorsque ces
derniers sont positionnés dans la soute 14 selon la ligne de stockage A14.

La soute 14 comprend plusieurs emplacements 36 (visibles sur la [Fig.5]) positionnés
le long de la ligne de stockage A14, un pour chaque conteneur 16. Les conteneurs 16
ayant tous la méme largeur, les emplacements 36 sont régulierement répartis selon la
ligne de stockage A14, entre les extrémités avant et arriere 14.1, 14.2 de la soute 14.

Selon un mode de réalisation, chaque emplacement 36 comprend un identifiant em-
placement IDE, comme un marquage appos€ sur la paroi inférieure 22 et/ou au moins
’une des parois droite et gauche 26.1, 26.2 de la soute 14 par exemple.

Pour chaque emplacement 36, la soute 14 comprend un systéme pour centrer chaque
conteneur 16 par rapport a ’emplacement 36 qu’il occupe. A titre d’exemple, la paroi
inférieure 22 de la soute 14 comprend, pour chaque emplacement 36, au moins un pion
de centrage configuré pour se loger dans un logement prévu sur la face inférieure 28 de
chaque conteneur 16.

Selon un mode de réalisation, la soute 14 comprend, pour chaque emplacement 36,
un systeme d’immobilisation 38 configuré pour occuper un €tat activé dans lequel le
systeme d’immobilisation 38 immobilise le conteneur 16 par rapport a la soute 14 et un
état désactivé dans lequel le systeéme d’immobilisation 38 autorise le déplacement du
conteneur 16.

Selon une configuration visible sur les figures 3 a 5, chaque systéme
d’immobilisation 38 comprend au moins un verrou 38.1 solidaire de la soute 14,
mobile entre une position déverrouillée correspondant a 1’état désactivé, visible sur la
[Fig.3], et une position verrouillée correspondant a 1’état activé, visible sur la [Fig.4].
En complément, chaque systeéme d’immobilisation 38 comprend, pour chaque verrou
38.1, un logement 38.2 positionné sur chaque conteneur 16 et configuré pour loger le
verrou 38.1 lorsque le conteneur 16 est positionné sur I’emplacement 36 et que le

verrou 38.1 occupe la position verrouillée.
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Selon une configuration visible sur les figures 3 et 4, les verrous 38.1 sont po-
sitionnés au niveau de la paroi inférieure 22 ou des zones de jonction de la paroi in-
férieure 22 ainsi que des parois droite et gauche 26.1, 26.2. Lorsqu’ils sont en position
déverrouillée, les verrous 38.1 ne sont pas en saillie par rapport a la paroi inférieure 22
ou a la paroi droite ou gauche 26.1, 26.2.

Selon une configuration visible sur la [Fig.5], chaque emplacement 36 comprend
quatre verrous 38.1 et chaque conteneur 16 comprend quatre logements 38.2, des
premier et deuxieme logements 38.2 positionnés sur la face droite 32.1, a proximité de
la face inférieure 28, ’un étant proche de la face avant 34.1 et ’autre proche de la face
arriere 34.2, des troisieme et quatrieme logements 38.2 positionnés sur la face gauche
32.2, a proximité de la face inférieure 28, I’un étant proche de la face avant 34.1 et
1’autre proche de la face arriere 34.2. Les quatre verrous 38.1 d’un emplacement 36
sont positionnés de manicre a étre plac€s en vis-a-vis des logements 38.2 d’un
conteneur 16 positionné sur I’emplacement 36.

Selon un mode de réalisation, les systemes d’immobilisation 38 fonctionnent de
maniére automatique et autonome. Selon ce mode de réalisation, la soute 14 comprend
au moins un actionneur de verrouillage/déverrouillage configuré pour positionner
chaque verrou 38.1 de chaque emplacement 36 dans la position verrouillée ou dans la
position déverrouillée.

Bien entendu, I’invention n’est pas limitée aux modes de réalisation précédemment
décrits pour les systeémes d’immobilisation 38. La soute 14 peut également €tre adaptée
pour stocker des objets en vrac (hors conteneur). Dans ce cas, des filets peuvent étre
mis en place pour immobiliser les objets en vrac dans la soute 14.

Le fuselage 12 comprend au moins une ouverture 40 configurée pour faire com-
muniquer la soute 14 avec I’extérieur du fuselage 12.

Selon un mode de réalisation, I’ouverture 40 est positionnée en partie inférieure du
fuselage 12 et configurée pour permettre d’introduire chaque conteneur 16 dans la
soute 14 selon une translation verticale. Cette ouverture 40 présente une section 1é-
gerement supérieure a la section horizontale maximale des conteneurs 16.

Selon des configurations, le fuselage 12 comprend une seule ouverture 40 a I’aplomb
de la ligne de stockage A14 ou des différentes lignes de stockage Al4 de la soute 14.
Selon d’autres configurations, le fuselage 12 comprend plusieurs ouvertures 40, par
exemple une pour chaque ligne de stockage Al4.

Selon une configuration, I’ouverture 40 est positionnée a une extrémité parmi les ex-
trémités avant et arrieére 14.1, 14.2 de la soute 14. L’ouverture 40 coincide avec un des
emplacements 36 de la soute 14.

En complément de chaque ouverture 40, le fuselage 12 comprend au moins une porte

42 configurée pour occuper une position ouverte dans laquelle elle dégage totalement
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I’ouverture 40 ainsi qu’une position fermée dans laquelle elle obture 1’ouverture 40 et
affleure avec le reste du fuselage 12.

Selon une configuration, le fuselage 12 comprend deux portes 42 articulées autour
d’axes de pivotement A42 paralleles a la ligne de stockage Al4 et positionnées a
I’extérieur du fuselage 12 en position ouverte.

Bien entendu, I’invention n’est pas limitée a cette configuration pour la (ou les)
ouverture(s) 40 et la (ou les) porte(s) 42. Ainsi, au moins une ouverture pourrait étre
positionnée sur le coté du fuselage 12 dans le prolongement d’une ligne de stockage
Al4.

Selon une autre caractéristique de I’invention, la soute 14 comprend au moins un
dispositif de chargement et de déchargement comportant au moins un chariot 44, au
moins un systeme de guidage 46 configuré pour déplacer le chariot le long de la ligne
de stockage A14, au moins un palonnier 48 équipé d’au moins un systéme de
préhension 50 d’un conteneur ainsi qu’au moins un systeme de déplacement vertical 52
configuré pour déplacer verticalement le palonnier 48 par rapport au chariot 44.

Selon une configuration, le systeéme de guidage 46 comprend au moins un rail 54
solidaire de la paroi supérieure 24 de la soute 14, suivant la ligne de stockage A14 qui
s’étend entre une premiere extrémité permettant au chariot 44 de saisir un conteneur 16
positionné a I’extérieur du fuselage 12 et une deuxieme extrémité permettant au chariot
44 d’étre positionné a ’aplomb de I’emplacement 36 le plus éloigné de 1’ouverture 40.

Selon une configuration, I’aéronef 10 comprend un systéme de guidage 46 pour
chaque ligne de stockage A14.

Selon un mode de réalisation, lorsque la soute 14 comprend une unique ligne de
stockage A14, le systeme de guidage 46 comprend un unique rail 54 positionné a €qui-
distance des parois droite et gauche 26.1, 26.2 de la soute 14.

Lorsque la ligne de stockage A14 est rectiligne, le rail 54 est rectiligne.

Lorsque I’ouverture 40 est positionnée en partie inférieure du fuselage 12, la
premiere extrémité de chaque rail 54 du systeme de guidage 46 est positionnée de
maniére a permettre au chariot 44 d’€tre positionné a 1I’aplomb de 1’ouverture 40, ap-
proximativement centré par rapport a I’ouverture 40.

Lorsque I’ouverture 40 est positionnée sur le c6t€ du fuselage 12, le systeme de
guidage 46 est extensible pour pouvoir s’étendre a I’extérieur du fuselage 12 lors du
chargement et du déchargement de maniere a permettre au chariot 44 d’étre placé a
I’aplomb d’un conteneur 16 positionné au sol ou sur un wagonnet.

Le chariot 44 est configuré pour se déplacer le long du (ou des) rail(s) 54 du systeme
de guidage 46. Selon une configuration, le chariot 44 comprend au moins une moto-
risation 56 lui permettant de se déplacer de maniére automatique et autonome le long

du systeme de guidage 46. Au moins un élément parmi le chariot 44 et le systeme de
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guidage 46 comprend un systeme d’immobilisation du chariot 44 par rapport au rail 54.

Selon une configuration, le chariot 44 et/ou le systeme de guidage 46 sont configurés
pour permettre de désolidariser le chariot 44 du systeme de guidage 46. Selon un mode
de réalisation, I’une des extrémités du rail 54 est espacée de I’extrémité de la soute cor-
respondante de maniere a pouvoir retirer le chariot 44 depuis cette extrémité du rail 54.
En variante, un trongon du rail 54 est démontable.

Selon un mode de réalisation, le systeme de déplacement vertical 52 comprend au
moins un treuil 58.1 solidaire d’un premier €lément parmi le chariot 44 et le palonnier
48 ainsi qu’au moins un cable 58.2 reliant le treuil 58.1 et un deuxieme élément,
différent du premier élément, parmi le chariot 44 et le palonnier 48. Selon une confi-
guration, le chariot 44 présente un chéssis horizontal carré ou rectangulaire et le
systeme de déplacement vertical 52 comprend quatre treuils 58.1 positionnés a chaque
angle du chassis du chariot 44 et comportant chacun un céable 58.2 reli€ au palonnier
48, ces treuils 58.1 étant synchronisés de maniere a ce que le palonnier 48 conserve
son assiette horizontale lors des mouvements verticaux.

Bien entendu, I’invention n’est pas limitée a ce mode de réalisation pour le systéme
de déplacement vertical 52 qui pourrait comprendre au moins un mécanisme a ciseaux
par exemple.

En complément du systeme de déplacement vertical 52, le dispositif de chargement et
de déchargement peut comprend un systeme d’immobilisation du conteneur 16 par
rapport au chariot 44 configuré pour occuper un état bloqué dans lequel le conteneur
16 est immobilis€ par rapport au chariot 44 et un état débloqué dans lequel le
conteneur 16 peut bouger par rapport au chariot 44. Selon une configuration, ce
systeme d’immobilisation permet de bloquer et débloquer chaque treuil 58.1.

Selon un mode de réalisation, le palonnier 48 présente un chassis horizontal, sen-
siblement carré ou rectangulaire, configuré pour €tre positionné juste au-dessus de la
face supérieure 30 du conteneur 16 qu’il soutient.

Le systeme de préhension 50 est configuré pour occuper un état activé dans lequel il
solidarise le palonnier 48 a un conteneur 16 et un état désactivé dans lequel le
palonnier 48 est désolidarisé du conteneur 16. Selon un mode de réalisation, le systeme
de préhension 50 comprend au moins un crochet 60 mobile entre une position attachée
(correspondant a I’état activé) dans laquelle il coopere avec un conteneur 16,
permettant au palonnier 48 de soutenir le conteneur 16, et une position détachée
(correspondant a I’état désactivé) dans laquelle il ne coopere pas avec le conteneur 16.
En complément, le systeme de préhension 50 comprend, pour chaque crochet 60, un
logement 62 configuré pour recevoir le crochet 60 lorsqu’il est dans la position
attachée.

Selon une configuration, le systéme de préhension 50 comprend quatre crochets 60,
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60’, deux crochets avant 60 configurés pour coopérer avec des logements avant 62 po-
sitionné€s sur la face avant 34.1 du conteneur 16 et deux crochets arricre 60 configurés
pour coopérer avec des logements arriere 62° positionnés sur la face arriere 34.2 du
conteneur 16. Les logements avant et arriere 62, 62’ sont positionnés a proximité de la
face supérieure 30, les logements avant ou arriere 62, 62 étant les plus proches
possible des faces droite et gauche 32.1, 32.2.

Chaque crochet avant ou arriere 60, 60° est monté pivotant autour d’un axe de pi-
votement parallele a une direction transversale (perpendiculaire a la ligne de stockage
Al4 de la soute 14), les crochets avant 60 pivotant, autour d’un méme axe de pi-
votement, dans un premier sens pour passer de la position détachée a la position
attachée, les crochets arriere 60 pivotant autour d’un méme axe de pivotement, dans
un deuxiéme sens (opposé au premier sens) pour passer de la position détachée a la
position attachée.

Selon une configuration, le systéme de préhension 50 fonctionne de maniere
autonome et automatique, comprenant au moins un actionneur pour contrdler la
position attachée ou détachée des crochets avant et arriere 60, 60°.

Bien entendu, I’invention n’est pas limitée a ce mode de réalisation pour le systéme
de préhension 50. D’autres solutions sont envisageables pour solidariser de maniere
temporaire un conteneur 16 au palonnier 48.

Selon un mode de réalisation, chaque conteneur 16 comprend un identifiant
conteneur IDC, comme une puce RFID, une marque, un code-barre ou un QR-code par
exemple.

En complément, le dispositif de chargement et de déchargement comprend au moins
un équipement de détection parmi au moins un lecteur configuré pour détecter des
identifiants emplacement et/ou conteneur IDE et/ou IDC, au moins un systeme de
contrdle permettant de déterminer un état activé ou désactivé du systeme de préhension
50 et/ou du systeme d’immobilisation 38 de chaque emplacement 36.

Selon un mode de réalisation, le dispositif de chargement et de déchargement
comprend un systeéme de commande configuré pour contrdler au moins un élément
parmi le systeme de préhension 50, le systeme de déplacement vertical 52, le systeme
d’immobilisation du conteneur 16 par rapport au chariot 44, le chariot 44 et les
systemes d’immobilisation 38 des différents emplacements 36.

Selon une configuration, le dispositif de chargement ou de déchargement comprend
un systeme de communication permettant de piloter a distance le systeme de
commande. Ainsi renseigné par les équipements de détection, un opérateur peut piloter
a distance le systeme de commande et contrdler le systeme de préhension 50, le
systeme de déplacement vertical 52, le chariot 44 et les systemes d’immobilisation 38

des différents emplacements 36.
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Selon une autre configuration, le dispositif de chargement ou de déchargement
comprend au moins un programme d’ordinateur contr6lant de manicre autonome ou
semi-autonome le systeéme de commande a partir d’informations transmises par les
équipements de détection.

Préalablement au chargement, les conteneurs 16 a charger sont généralement po-
sitionné€s sur des wagonnets 64 reli€s les uns a la suite des autres et tract€s par un engin
66, comme illustré sur la [Fig.1].

Le chargement est effectué a partir d’un plan de chargement qui associe chaque
conteneur 16 a un emplacement 36.

Un procédé de chargement comprend les étapes suivantes :

a. de positionnement d’un premier conteneur 16 a I’aplomb de I’ouverture 40,
de descente du palonnier 48 jusqu’a ce qu’il soit positionné juste au-dessus du
conteneur 16,

c. d’activation du systeme de préhension 50 pour solidariser le conteneur 16 au
palonnier 48, comme illustré sur la [Fig.6],

d. de déplacement selon une direction verticale et vers le haut du palonnier 48 et
du conteneur 16 jusqu’a ce que le conteneur 16 soit positionné dans la soute
14, comme illustré sur la [Fig.7],

e. d’activation du systéme d’immobilisation du conteneur 16 par rapport au
chariot 44,

f. de déplacement du chariot 44 horizontalement, le long de la ligne de stockage
Al4, comme illustré sur la [Fig.8], jusqu’a €tre positionné a I’aplomb de
I’emplacement 36 auquel est associé le conteneur 16 dans le plan de
chargement,

g. de descente du palonnier 48 et du conteneur 16 jusqu’a ce que le conteneur 16
repose sur la paroi inférieure 22 de la soute,

h. d’activation du systéme d’immobilisation 38 pour arrimer le conteneur 16 a la
soute 14,

L. de désactivation du systeme de préhension 50 pour désolidariser le conteur 16
du palonnier 48.

Des lors, le chariot 44 et le palonnier 48 sont déplacés pour atteindre un autre
conteneur a charger qui a été positionné a I’aplomb de 1’ouverture 40.

Le dernier conteneur chargé est positionné dans la soute 14, a I’aplomb de
I’ouverture 40, et reste solidarisé au palonnier 48. Les portes 42 de la soute 14 sont
alors fermées.

Pour le déchargement, les conteneurs 16 sont sortis de la soute 14, les uns a la suite
des autres, chacun d’eux étant solidarisé au palonnier 48, désolidarisé de la soute 14,

soulevé, déplacé a I’aplomb de 1’ouverture 40, descendu pour reposer sur un wagonnet
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64, puis immobilisé par rapport au wagonnet 64 et enfin désolidarisé du palonnier 48.
Le dispositif de chargement et de déchargement selon I’invention permet de ne pas
avoir besoin d’un équipement aéroportuaire pour transférer les conteneurs 16 entre le
sol et la soute.
Enfin, il évite aux opérateurs de devoir pousser les conteneurs et peut permettre une

automatisation des opérations de chargement et déchargement des conteneurs.
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Revendications

Aéronef comprenant un fuselage (12), au moins une soute (14) po-
sitionnée dans le fuselage (12) et configurée pour stocker des conteneurs
(16) selon au moins une ligne de stockage (A14) ainsi qu’au moins une
ouverture (40) configurée pour faire communiquer la soute (14) avec
I’extérieur du fuselage (12), caractérisé en ce que 1’ouverture (40) est
positionnée a I’aplomb de la ligne de stockage (A14) ou dans le pro-
longement de la ligne de stockage (A14), en ce que la soute (14)
comprend au moins un dispositif de chargement et de déchargement
comportant au moins un chariot (44), au moins un systéme de guidage
(46) configuré pour déplacer le chariot le long de la ligne de stockage
(A14), au moins un palonnier (48) équip€ d’au moins un systeme de
préhension (50) ainsi qu’au moins un systeme de déplacement vertical
(52) configuré pour déplacer verticalement le palonnier (48) par rapport
au chariot (44), le systeme de préhension (50) étant configuré pour
occuper un état activé dans lequel le systeéme de préhension (50) so-
lidarise le palonnier (48) a un conteneur (16) et un état désactivé dans
lequel le palonnier (48) est désolidarisé du conteneur (16) et en ce que la
soute (14) comprend une paroi inférieure (22) sur laquelle sont po-
sitionnés les conteneurs (16), plusieurs emplacements (36) positionnés
le long de la ligne de stockage (A14), un pour chaque conteneur (16),
ainsi qu’au moins un systeme d’immobilisation (38) pour chaque em-
placement (36) configuré pour occuper un état activé dans lequel le
systeme d’immobilisation (38) immobilise un conteneur (16) par rapport
a la soute (14) et un état désactivé dans lequel le systeme
d’immobilisation (38) autorise un déplacement du conteneur (16).
Aéronef selon la revendication 1, caractérisé en ce que I’ouverture (44)
est positionnée en partie inférieure du fuselage (12).

Aéronef selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
que la soute (14) comprend une paroi supérieure (24) et en ce que le
systeme de guidage (46) comprend au moins un rail (54) solidaire de la
paroi supérieure (24) de la soute (14), suivant la ligne de stockage (A14)
et s’étendant entre une premiecre extrémité permettant au chariot (44) de
saisir un conteneur (16) positionné a I’extérieur du fuselage (12) et une
deuxieme extrémité permettant au chariot (44) d’€tre positionné a
I’aplomb d’un emplacement (36) pour un conteneur (16) le plus éloigné
de I'ouverture (40).
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Aéronef selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le systeme de déplacement vertical (52) comprend au moins un
treuil (58.1) solidaire d’un premier élément parmi le chariot (44) et le
palonnier (48) ainsi qu’au moins un cable (58.2) reliant le treuil (58.1) et
un deuxieme €lément, différent du premier élément, parmi le chariot
(44) et le palonnier (48).

Aéronef selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le systeme de préhension (50) comprend au moins un crochet (60)
mobile entre une position attachée dans laquelle il coopere avec un
conteneur (16), permettant au palonnier (48) de soutenir le conteneur
(16), et une position détachée dans laquelle le crochet (60) ne coopere
pas avec le conteneur (16), le systeme de préhension (50) comprenant,
pour chaque crochet (60), un logement (62) au niveau du conteneur (16)
configuré pour recevoir le crochet (60) lorsqu’il est dans la position
attachée.

Aéronef selon la revendication précédente, caractérisé en ce que le
systeme de préhension (50) comprend deux premiers crochets (60)
configurés pour coopérer avec des premiers logements (62) positionnés
sur une premiere face (34.1) du conteneur (16) ainsi que deux
deuxiemes crochets (60°) configurés pour coopérer avec des deuxicmes
logements (62”) positionnés sur une deuxieme face (34.2) du conteneur
(16) opposée a la premicre face (34.1).

Aéronef selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
que chaque conteneur (16) comprend un identifiant conteneur (IDC) et/
ou chaque emplacement (36) comprend un identifiant emplacement
(IDE) et en ce que le dispositif de chargement et de déchargement
comprend au moins un équipement de détection parmi au moins un
lecteur configuré pour détecter des identifiants emplacement et/ou
conteneur (IDE, IDC) et au moins un systéme de contrdle permettant de
déterminer un €tat activé ou désactivé du systeme de préhension (50) et/
ou du systeme d’immobilisation (38) de chaque emplacement (36).
Aéronef selon I’une des revendications précédentes, caractérisé en ce
que le dispositif de chargement et de déchargement comprend un
systeme de commande configuré pour contrdler au moins un élément
parmi le systeme de préhension (50), le systeme de déplacement vertical
(52), le chariot (44) et les systemes d’immobilisation (38) des différents
emplacements (36).

Aéronef selon la revendication précédente, caractérisé en ce que le
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dispositif de chargement ou de déchargement comprend un systéme de
communication configuré pour piloter a distance le systeme de
commande et/ou au moins un programme d’ordinateur configuré pour

controler le systeme de commande.
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[Fig. 6]
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