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Description

Titre de l'invention : CHARIOT DE TRANSPORT ET DE MISE
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EN ReFeRENCE POUR DES AILES D’UN AERONEF

Domaine technique

La présente invention concerne un chariot de transport pour des ailes d’un aéronef.
Technique antérieure

Dans le cadre de I’assemblage des ailes sur un aéronef, le transport de I’aile de son
lieu de stockage a son lieu d’assemblage s’effectue a I’aide de chariots. Une fois sur le
lieu d’assemblage, I’ aile est transférée vers un pont roulant qui permet d’amener 1’aile
au niveau de sa position de fixation sur le fuselage.

Bien que de tels chariots donnent entiere satisfaction, ils sont relativement en-
combrants et difficiles a manceuvrer et en outre, il est nécessaire de prévoir des ponts
roulants pour ’acces.

Exposé de l'invention

Un objet de la présente invention est de proposer un chariot de transport pour des
ailes d’un aéronef, qui permette entre autres de s’ affranchir d’un pont roulant et qui
permette d’améliorer la cadence de fabrication en réalisant également la mise en place
des ailes contre la structure de I’aéronef.

A cet effet, est proposé un chariot de transport pour des ailes d’un aéronef présentant
une structure ou les ailes sont solidaires entre elles, ledit chariot de transport présentant
un plan médian vertical et comportant :

- un chassis monté sur des roues pivotantes,

- un berceau avant et un berceau arricre destinés a venir en appui sous la structure de
I’ aéronef,

- pour chaque berceau, un vérin de positionnement, ou ledit berceau est monté sur la
tige du vérin de positionnement, oui chaque berceau se positionne de maniere centrée
par rapport au plan médian,

- deux vérins avant de support et deux vérins arricre de support, chacun présentant un
support monté sur la tige du vérin de support et destiné a venir en appui sous la
structure de 1’aéronef, ol les deux vérins avant de support se positionnent de part et
d’autre du plan médian et les deux vérins arricre de support se positionnent de part et
d’autre du plan médian,

- un support central présentant un cadre et, pour chaque aile, un berceau latéral
destiné a venir en appui sous 1’aile, ot chaque berceau latéral est monté mobile libre en
rotation sur le cadre autour d’un troisicme axe de rotation perpendiculaire au plan

médian, ot le cadre est monté mobile verticalement par rapport au chéssis entre une
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position escamotée et une position levée,

- un troisicme actionneur déplacant le cadre de la position escamotée a la position
levée et inversement,

- pour chaque aile, un systeme de levage qui comporte un mat et un bras, ou les deux
bras se positionnent de part et d’autre du plan médian, ou chaque bras est mobile en
translation verticalement sur le mat entre une position basse et une position haute,

- pour chaque bras, un cinqui¢me actionneur déplacant ledit bras de la position basse
a la position haute et inversement,

- pour chaque bras, au moins deux points d’appui, chacun étant destiné a venir en
appui sous 1’aile correspondante lors du déplacement du bras vers la position haute, et

- une unité de contrdle qui commande chaque vérin de positionnement, chaque vérin
de support, le troisiéme actionneur et le cinquiéme actionneur.

L’utilisation de différents éléments mobiles permet une bonne prise en charge des
ailes et facilite le déplacement des ailes ainsi chargées.

Avantageusement, le chariot de transport comporte des capteurs de pression entre
chaque berceau et la structure, d’une part, et chaque support et la structure, d’autre
part, I’unité de contrdle va ajuster le déplacement de chaque vérin de positionnement et
de chaque vérin de support, a partir des données recueillies par lesdits capteurs de
pression.

Avantageusement, chaque vérin de positionnement est monté mobile en rotation sur
le chissis autour d’un premier axe de rotation et mobile entre une position allongée et
une position relevée, ol en position relevée, chaque berceau se positionne de maniere
centrée par rapport au plan médian, et, pour chaque vérin de positionnement, ledit
chariot de transport comprend un premier actionneur commandé par 1’unité de contrdle
et déplacant ledit vérin de positionnement de la position allongée a la position relevée
et inversement.

Avantageusement, chaque vérin de support est monté mobile en rotation sur le
chassis autour d’un deuxicme axe de rotation et est mobile entre une position allongée
et une position relevée, ol en position relevée, les deux vérins avant de support se po-
sitionnent de part et d’autre du plan médian et les deux vérins arricre de support se po-
sitionnent de part et d’autre du plan médian, et, pour chaque vérin de support, ledit
chariot de transport comprend un deuxieme actionneur commandé par 1’unité de
contrdle et déplacant ledit vérin de support de la position allongée a la position relevée
et inversement.

Avantageusement, chaque mat est monté mobile en rotation sur le chassis autour
d’un quatrieme axe de rotation entre une position allongée et une position relevée, ol
en position relevée, les deux bras se positionnent de part et d’autre du plan médian, ou

lorsque le mat est en position relevée, chaque bras est mobile en translation verti-
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calement sur le méat entre la position basse et la position haute, et, pour chaque mat,
ledit chariot de transport comprend un quatrieme actionneur commandé par I’unité de
contrdle et déplacant ledit méat de la position allongée a la position relevée et in-

versement.
Avantageusement, chaque point d’appui est monté sur le bras par I’intermédiaire

d’une troisicme table croisée qui permet, en position haute, le déplacement du point
d’appui selon deux directions orthogonales et horizontales.

Avantageusement, chaque troisi¢me table croisée est montée sur la tige d’un vérin de
levage fix€ au bras et commandé par 1’unité€ de contrdle.

Avantageusement, chaque berceau est monté sur la tige du vérin de positionnement
par I’intermédiaire d’une premicre table croisée qui permet le déplacement du berceau
selon deux directions orthogonales et horizontales.

Avantageusement, le support est monté sur la tige du vérin de support par
I’intermédiaire d’une deuxie¢me table croisée qui permet le déplacement du support
selon deux directions orthogonales et horizontales.

Avantageusement, le support central présente un cadre additionnel qui est commun
aux deux berceaux latéraux et qui est monté mobile en rotation sur le cadre autour du
troisieme axe de rotation, et chaque berceau latéral est monté mobile en rotation sur le

cadre additionnel.

Breve description des dessins

Les caractéristiques de l'invention mentionnées ci-dessus, ainsi que d'autres, appa-
raitront plus clairement a la lecture de la description suivante d'un exemple de réa-
lisation, ladite description étant faite en relation avec les dessins joints, parmi lesquels :
[fig.1]

est une vue en perspective d’un chariot de transport des ailes d’un aéronef selon
I’invention,
[fig.2]

est une vue partielle et de coté du chariot de la Fig. 1 transportant une aile, et
[fig.3]

est une vue de coté d’un détail du chariot de transport de la Fig. 1.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION

Dans la description qui suit, les termes relatifs a une position sont pris en référence a
un chariot de transport pour des ailes d’un aéronef, c'est-a-dire comme il est représenté
sur la Fig. 1. Les ailes de 1’aéronef sont des ailes solidaires entre elles au niveau de la
partie centrale et qui viennent se fixer a la structure de 1’aéronef par le dessous de la
structure.

La Fig. 1 montre un chariot de transport 100 qui permet de transporter des ailes d’un
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aéronef et de les positionner sous la structure de I’aéronef, c'est-a-dire a I’endroit ot
elles doivent étre fixées.

La Fig. 2 montre le chariot de transport 100 portant les ailes 50.

Chaque aile 50 présente classiquement une extrémité proximale qui est 'extrémité
qui est destinée a €tre fixée au fuselage de I’aéronef et une extrémité distale qui est
I’autre extrémité de 1’aile, c'est-a-dire I’extrémité libre. Les extrémités proximales des
deux ailes 50 sont fixées I’une avec 1’autre.

Les positions « avant » et « arriere » qui sont mentionnées dans la description sont
définies par rapport a I’orientation avant et arriere des ailes 50 qui reposent sur le
chariot de transport 100, c'est-a-dire que 1’avant du chariot de transport 100 correspond
a ’avant des ailes 50 et I’arricre du chariot de transport 100 correspond a I’arriere des
ailes 50. Sur la Fig. 1 et la Fig. 2, ’avant est ainsi a gauche et I’arriere est ainsi a
droite.

Le chariot de transport 100 comporte un chassis 102 qui est monté sur des roues 104
pivotantes et dont au moins certaines peuvent €tre motorisées. Le chariot de transport
100 présente un axe longitudinal X qui est la direction principale de roulement des
roues 104 et un plan médian de symétrie verticale. Alternativement, le chariot de
transport 100 peut €tre tracté par un tracteur. Les deux ailes sont jointives au niveau du
plan médian.

Le chariot de transport 100 comporte une unité de contrdle qui commande chaque
roue motorisée 104.

L’unité de contrdle comporte, reliés par un bus de communication : un processeur ou
CPU (« Central Processing Unit » en anglais) ; une mémoire vive RAM (« Random
Access Memory » en anglais) ; une mémoire morte ROM (« Read Only Memory » en
anglais) ; une unité de stockage telle qu’un disque dur ou un lecteur de support de
stockage, tel qu’un lecteur de cartes SD (« Secure Digital » en anglais) ; au moins une
interface de communication, permettant a I’unité de controle de communiquer avec les
différents composants du chariot de transport 100.

Le processeur est capable d’exécuter des instructions chargées dans la RAM a partir
de la ROM, d’une mémoire externe (non représentée), d’un support de stockage (tel
qu’une carte SD), ou d’un réseau de communication. Lorsque 1’équipement est mis
sous tension, le processeur est capable de lire de la RAM des instructions et de les
exécuter. Ces instructions forment un programme d’ordinateur causant la mise en
ceuvre, par le processeur, de tout ou partie des algorithmes et étapes permettant le fonc-
tionnement du systéme de manutention 100.

Tout ou partie des algorithmes et étapes peut €tre implémenté sous forme logicielle
par exécution d’un ensemble d’instructions par une machine programmable, par

exemple un DSP (« Digital Signal Processor » en anglais) ou un microcontrdleur, ou
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étre implémenté sous forme matérielle par une machine ou un composant dédié, par
exemple un FPGA (« Field-Programmable Gate Array » en anglais) ou un ASIC («
Application-Specific Integrated Circuit » en anglais).

Le chariot de transport 100 comporte un berceau avant 110a et un berceau arricre
110b. Chaque berceau 110a-b est destiné a venir en appui sous la structure de
I’aéronef. Chaque berceau 110a-b présente une forme arquée autour de I’axe lon-
gitudinal X.

Chaque berceau 110a-b est monté sur la tige d’un vérin de positionnement 112a-b
qui permet d’ajuster la position dudit berceau 110a-b verticalement, et pour un gain
d’encombrement chaque vérin de positionnement 112a-b est ici monté mobile en
rotation sur le chassis 102 autour d’un premier axe de rotation 114a-b et est ainsi
mobile entre une position allongée (Fig. 2) dans laquelle le vérin de positionnement
112a-b est horizontal pour s’escamoter dans le chassis 102 et une position relevée (Fig.
1) dans laquelle le vérin de positionnement 112a-b est vertical.

En position d’utilisation et plus particulicrement ici, en position relevée, chaque
berceau 110a-b se positionne de maniere centrée par rapport au plan médian.

Le chariot de transport 100 comporte, pour chaque vérin de positionnement 112a-b,
un premier actionneur, moteur ou vérin par exemple, qui déplace ledit vérin de posi-
tionnement 112a-b de la position allongée a la position relevée et inversement. L’ unité
de contrdle commande chaque premier actionneur et chaque vérin de positionnement
112a-b.

Dans le mode de réalisation de 1’invention présenté sur la Fig. 1, le premier axe de
rotation 114a-b est perpendiculaire au plan médian.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, chaque vérin de po-
sitionnement 112a-b est monté sur une poutrelle 116 et c’est cette poutrelle 116 qui est
mobile en rotation sur le chéssis 102, mais selon un autre mode de réalisation, chaque
vérin de positionnement 112a-b pourrait &tre monté directement mobile en rotation sur
le chassis 102.

Chaque berceau 110a-b présente plusieurs supports 118a-b et une base 120. Chaque
support 118a-b est arqué et est monté libre en rotation sur la base 120 autour d’un axe
de basculement parallele a I’axe longitudinal X. La base 120 est montée sur le vérin de
positionnement 112a-b associé.

Pour permettre un ajustement de chaque berceau 110a-b par rapport a la structure de
I’aéronef, le berceau 110a-b, et plus particulierement ici la base 120, est monté sur la
tige du vérin de positionnement 112a-b par I’intermédiaire d’une premicre table
croisée 122 qui permet, en position relevée, le déplacement du berceau 110a-b selon
deux directions orthogonales et horizontales. La premicere table croisée 122 peut €tre

motorisée et est alors commandée par 1’unité de controle.
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Le chariot de transport 100 comporte deux vérins avant de support 130a-b et deux
vérins arriere de support 132a-b.

Chaque vérin de support 130a-b, 132a-b présente un support 136 monté sur la tige du
vérin de support 130a-b, 132a-b et destiné a venir en appui sous la structure de
I’aéronef, et le déplacement du vérin de support 130a-b, 132a-b permet d’ajuster la
position dudit support 136 verticalement. Pour un gain d’encombrement, chaque vérin
de support 130a-b, 132a-b est ici monté mobile en rotation sur le chassis 102 autour
d’un deuxieme axe de rotation 138a-b et est ainsi mobile entre une position allongée (a
babord sur la Fig. 1 par rapport au plan médian) dans laquelle le vérin de support
130a-b, 132a-b est horizontal pour s’escamoter dans le chassis 102 et une position
relevée (a tribord sur la Fig. 1 par rapport au plan médian) dans laquelle le vérin de
support 130a-b, 132a-b est vertical. En position verticale, chaque support 136 est
orienté vers le haut.

En position d’utilisation et plus particulicrement ici, en position relevée, les deux
vérins avant de support 130a-b se positionnent de part et d’autre du plan médian et les
deux vérins arriere de support 132a-b se positionnent de part et d’autre du plan médian.

Le chariot de transport 100 comporte, pour chaque vérin de support 130a-b, 132a-b,
un deuxiéme actionneur, moteur ou vérin par exemple, qui déplace ledit vérin de
support 130a-b, 132a-b de la position allongée a la position relevée et inversement.

L’ unité de contrdle commande chaque deuxi¢éme actionneur et chaque vérin de support
130a-b, 132a-b.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, le deuxieme axe de
rotation 138a-b est perpendiculaire au plan médian.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, chaque vérin de
support 130a-b, 132a-b est monté sur une poutrelle 134 et c’est cette poutrelle 134 qui
est mobile en rotation sur le chassis 102, mais selon un autre mode de réalisation,
chaque vérin de support 130a-b, 132a-b pourrait étre monté directement mobile en
rotation sur le chassis 102.

Pour permettre un ajustement de chaque support 136 par rapport a la structure de
1’aéronef, le support 136 est monté sur la tige du vérin de support 130a-b, 132a-b par
I’intermédiaire d’une deuxieme table croisée 140 qui permet, en position relevée, le dé-
placement du support 136 selon deux directions orthogonales et horizontales. La
deuxieme table croisée 140 peut étre motorisée et est alors commandée par 1’unité de
controle.

Le chariot de transport 100 comporte un support central 150 qui présente un cadre
152 et, pour chaque aile 50, un berceau latéral 154a-b. Chaque berceau latéral 154a-b
est destin€ a venir en appui sous 1’aile 50 correspondante et présente une forme arquée

autour d’un axe perpendiculaire au plan médian. Chaque berceau latéral 154a-b est
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monté mobile libre en rotation sur le cadre 152 autour d’un troisicme axe de rotation
156 perpendiculaire au plan médian. Les berceaux latéraux 154a-b sont disposés de
part et d’autre du plan médian.

La Fig. 3 montre en vue de coté le cadre 152 avec les ailes 50.

Le cadre 152 est monté mobile verticalement par rapport au chassis 102 entre une
position escamotée (Fig. 1) dans laquelle il est abaissé et ainsi escamoté dans le chassis
102 et une position levée (Fig. 3) dans laquelle il est soulevé de maniére a mettre
chaque berceau latéral 154a-b en appui sous 1’aile 50 correspondante.

Le chariot de transport 100 comporte un troisieme actionneur, moteur ou vérin par
exemple, qui déplace le cadre 152 de la position escamotée a la position levée et in-
versement. L’unité de contrdle commande le troisi¢me actionneur.

Comme cela est mieux vu sur la Fig. 2, dans le mode de réalisation de 1’invention
proposé ici, le support central 150 présente un cadre additionnel 160 qui est commun
aux deux berceaux latéraux 154a-b et qui est monté mobile en rotation sur le cadre 152
autour du troisieme axe de rotation 156. Chaque berceau latéral 154a-b se décompose
ici en deux supports 162a-b alignés I’un derriere 1’autre selon 1’axe longitudinal X et
ou chacun est monté mobile en rotation sur le cadre additionnel 160, chacun autour
d’un axe de rotation perpendiculaire au plan médian.

Le chariot de transport 100 comporte, pour chaque aile 50, un systeme de levage
170a-b qui comporte un mat 172 et un bras 174. Pour un gain d’encombrement, le mat
172 est monté ici mobile en rotation sur le chassis 102 autour d’un quatriéme axe de
rotation 176 entre une position allongée (a babord sur la Fig. 1 par rapport au plan
médian) dans laquelle le méat 172 est horizontal pour s’escamoter au niveau du chassis
102 et une position relevée (a tribord sur la Fig. 1 par rapport au plan médian) dans
laquelle le mat 172 est vertical.

En position d’utilisation et plus particulicrement ici en position relevée, les deux bras
174 se positionnent de part et d’autre du plan médian. Dans le mode de réalisation de
I’invention présenté ici, les deux bras 174 s’étendent parallelement a 1’axe longitudinal
X.

Le chariot de transport 100 comporte, pour chaque mat 172, un quatrieme actionneur,
moteur ou vérin par exemple, qui déplace ledit mat 172 de la position allongée a la
position relevée et inversement. L’ unité de contrdle commande chaque quatrieme ac-
tionneur.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté sur la Fig. 1, le quatricme axe de
rotation 176 est parallele a I’axe longitudinal X.

Lorsque le mat 172 est en position relevée, chaque bras 174 est mobile en translation
verticalement sur le mat 172 entre une position basse et une position haute. En position

basse, le bras 174 est écarté de ’aile 50 et en position haute, le bras 174 est rapproché
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de I’aile 50.

Le chariot de transport 100 comporte, pour chaque bras 174, un cinquiéme ac-
tionneur, moteur ou vérin par exemple, qui déplace ledit bras 174 de la position basse a
la position haute et inversement. L’unité de contréle commande chaque cinquie¢me ac-
tionneur.

Chaque bras 174 comporte au moins deux points d’appui 178, chacun €tant destiné a
venir en appui sous 1’aile 50 correspondante lors du déplacement du bras 174 vers la
position haute. En position relevée, chaque point d’appui 178 est orienté vers le haut.

Pour permettre un ajustement par rapport a I’aile 50, chaque point d’appui 178 est
monté sur le bras 174 par I’intermédiaire d’une troisieéme table croisée 180 qui permet,
en position haute, le déplacement du point d’appui 178 selon deux directions or-
thogonales et horizontales.

Pour permettre un ajustement vertical de chaque point d’appui 178 en position
relevée, celui-ci est mobile verticalement. A cette fin, chaque troisicme table croisée
180 est montée sur la tige d’un vérin de levage 182 fixé au bras 174. L unité de
contrdle commande chaque vérin de levage 182. Lorsque les ailes 50 sont fixées et
avant que les bras 174 soient abaiss€s, les vérins de levage 182 assurent I’éloignement
des points d’appui 178 des ailes 50.

Toutes les tables croisées peuvent étre déplacées manuellement, mais préféren-
tiellement elles sont motorisées et leurs déplacements sont commandé€s par I’unité de
controle.

Comme cela est expliqué ci-dessous, un tel chariot de transport 100 permet de
prendre en charge des ailes 50, de les transporter sous 1’aéronef, et de les soulever pour
permettre la fixation des ailes 50 a la structure de 1’aéronef. Un tel chariot de transport
permet également d’orienter les ailes pour éviter le fuselage, d’effectuer un réglage fin
lors de I’assemblage.

Le fonctionnement du chariot de transport 100 va maintenant étre décrit.

Les ailes 50 reposent sur des éléments de soutien comme par exemple des poutres
verticales.

Le chariot de transport 100 vient se positionner sous les ailes. Pour ce faire, les vérins
de positionnement 112a-b sont placés en position allongée, les vérins de support
130a-b, 132a-b sont placés en position allongée, le cadre 152 est placé en position
escamotée, chaque mat 172 est placé en position allongée.

Lorsque le chariot de transport 100 est positionné, le cadre 152 est déplacé en
position levée de maniere a ce que les berceaux latéraux 154a-b viennent contre les
ailes 50 et les soulevent des €léments de soutien afin de les libérer. Le chariot de
transport 100 peut alors rouler jusqu’a 1’aéronef auquel les ailes 50 doivent étre fixées.

Pour un gain de place verticalement et de stabilité lors du roulage, chaque berceau



[0077]
[0078]

[0079]

[0080]

[0081]

[0082]

[0083]

[0084]

latéral 154a-b, ici par I’intermédiaire du cadre additionnel 160, est abaissé (fleche 60)
par rotation autour du troisieme axe de rotation 156 et, si possible, le cadre 152 est
déplacé en position escamotée.

Le chariot de transport 100 et les ailes 50 peuvent alors étre déplacés sous 1’aéronef.
Chaque vérin de positionnement 112a-b est alors placé en position relevée (fleches
62), chaque vérin de support 130a-b, 132a-b est placé en position relevée (fleches 64),
et chaque mat 172 est plac€ en position relevée (fleches 66) avec les bras 174 en

position basse.

Chaque vérin de positionnement 112a-b et chaque vérin de support 130a-b, 132a-b
sont alors allongés de maniere a amener chaque berceau 110a-b et chaque support 136
en contact contre la structure de 1’aéronef.

La force exercée par chaque vérin de positionnement 112a-b et chaque vérin de
support 130a-b, 132a-b est surveillée, par exemple par mise en place de capteurs de
pression entre chaque berceau 110a-b et la structure, d’une part, et chaque support 136
et la structure, d’autre part. A partir des données recueillies par lesdits capteurs de
pression permettant la surveillance de ces forces, 1’unité de contrdle va ajuster le dé-
placement de chaque vérin de positionnement 112a-b et de chaque vérin de support
130a-b, 132a-b. Bien siir, des capteurs d’un autre type peuvent étre utilisés. Tout au
long des différentes opérations de montage des ailes 50, I’unité de contrdle va adapter
la position de chaque vérin de positionnement 112a-b et de chaque vérin de support
130a-b, 132a-b de maniere a ce que la structure de 1’aéronef ne se déforme pas. Un tel
agencement €vite donc les déformations de la structure lors de I’assemblage.

Les bras 174 sont alors déplacés verticalement de maniere a rapprocher les deux
points d’appui 178 des ailes 50, les vérins de levage 182 sont alors activés pour amener
les points d’appui 178 contre les ailes 50 et la poursuite du déplacement vertical des
bras 174 décolle les ailes 50 des berceaux latéraux 154a-b. Par action manuelle ou au-
tomatique sur les troisiemes tables croisées 180 et sur les vérins de levage 182, la
position des ailes 50 est ajustée par rapport a la structure et la poursuite du dé-
placement vertical permet de positionner les ailes 50 au niveau de leurs points de
fixation sur la structure. Les déplacements des troisiemes tables croisées 180 et des
vérins de levage 182 peuvent €tre guidés par guidage laser par exemple.

Apres fixation des ailes 50, les manceuvres inverses permettent de dégager le chariot
de transport 100. C'est-a-dire que les vérins de levage 182 sont abaissés, puis les bras
sont abaissés et basculés.

Dans certains cas, il peut arriver que la poutre ventrale de la structure de I’aéronef
géne la mise en place des ailes 50. Il est alors nécessaire de la démonter avant le sou-
levement des ailes et de la remonter apres la fixation des ailes 50.

Pour ce faire, le chariot de transport 100 comporte un systeme de manutention 190
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qui est représenté a la Fig. 3 avec la poutre ventrale 70. Le systeme de manutention
190 se positionne au niveau du plan médian.

Le systeme de manutention 190 comporte une plateforme hexapode 192 (€galement
appelée plateforme de Stewart) qui comporte une plateforme supérieure 194, une
plateforme inférieure 198 et un ensemble de six vérins 196 ol chacun est monté
articulé entre la plateforme supérieure 194 et la plateforme inférieure 198. La
plateforme inférieure 198 est disposée horizontalement et la plateforme supérieure 194
peut se déplacer selon la position de chaque vérin 196 et I’unité de contréle commande
chaque vérin 196.

Le positionnement des vérins 196 est classique, c'est-a-dire en pyramide entre la
plateforme supérieure 194 et la plateforme inférieure 198.

La plateforme supérieure 194 comporte des moyens de fixation, comme des €léments
de visserie par exemple, qui permettent de fixer la poutre ventrale 70 a la plateforme
supérieure 194.

Le systeme de manutention 190 comporte une plateforme intermédiaire 202 qui est
horizontale et sur laquelle la plateforme inférieure 198 est montée mobile en
translation paralleélement a 1’axe longitudinal. Le guidage en translation de la
plateforme inférieure 198 est réalisé€ par tous moyens appropri€és comme par exemple
des rails et sa mise en mouvement est assurée par tout type d’actionneur approprié,
moteur ou vérin par exemple, command€ par I’unité de contréle. La mise en place
d’une deuxic¢me plateforme mobile horizontalement permet d’augmenter la distance de
déplacement.

Le systeme de manutention 190 comporte une plateforme ascensionnelle 204 qui est
horizontale et sur laquelle la plateforme intermédiaire 202 est montée mobile en
translation paralleélement a 1’axe longitudinal. Le guidage en translation de la
plateforme intermédiaire 202 est réalis€ par tous moyens appropri€s comme par
exemple des rails et sa mise en mouvement est assurée par tout type d’actionneur
approprié, moteur ou vérin par exemple, command€ par 1’unité de controle.

Le systeme de manutention 190 comporte un systeme additionnel de levage 206 qui
permet de déplacer verticalement la plateforme ascensionnelle 204 et donc par
conséquent la plateforme hexapode 192. Le déplacement vertical est commandé par
tout type d’actionneur approprié, moteur ou vérin par exemple, command¢ par 1’ unité
de controle. Dans le mode de réalisation de I’invention présenté a la Fig. 3, le systeme
additionnel de levage 206 comporte un parallélogramme déformable 208 fixé entre le
chéssis 102 et la plateforme ascensionnelle 204, et un vérin 210 fixé entre le chassis
102 et la plateforme ascensionnelle 204 et commandé par I’unité de contrdle.

Le retrait de la poutre ventrale 70 consiste, lorsque chaque berceau 110a-b et chaque

support 136 sont en contact contre la structure de 1’aéronef, a déplacer la plateforme
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ascensionnelle 204 par I’intermédiaire du systeme additionnel de levage 206 pour
amener la plateforme supérieure 194 contre la poutre ventrale 70. Un ajustement des
vérins de la plateforme hexapode 192 permet un ajustement de la position de la
plateforme supérieure 194.

La poutre ventrale 70 est alors fixée a la plateforme supérieure 194 par les moyens de
fixation et désolidarisée de la structure de I’aéronef.

La plateforme ascensionnelle 204 est alors abaissée par I’intermédiaire du systéme
additionnel de levage 206 de manicre a dégager verticalement la poutre ventrale 70.

La plateforme inférieure 198 est alors déplacée horizontalement vers 1’arriere pour
dégager horizontalement une premiere fois la poutre ventrale 70.

La plateforme intermédiaire 202 est ensuite déplacée horizontalement vers 1’ arriere
pour dégager horizontalement une deuxieme fois la poutre ventrale 70.

Apres la fixation des ailes 50, les manceuvres inverses permettent une remise en

place de la poutre ventrale 70.
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Revendications

Chariot de transport (100) pour des ailes (50) d’un a€ronef présentant
une structure ou les ailes (50) sont solidaires entre elles, ledit chariot de
transport (100) présentant un plan médian vertical et comportant :

- un chassis (102) monté sur des roues (104) pivotantes,

- un berceau avant (110a) et un berceau arriere (110b) destinés a venir
en appui sous la structure de 1’aéronef,

- pour chaque berceau (110a-b), un vérin de positionnement (112a-b),
ol ledit berceau (110a-b) est monté sur la tige du vérin de posi-
tionnement (112a-b), ou chaque berceau (110a-b) se positionne de
manicre centrée par rapport au plan médian,

- deux vérins avant de support (130a-b) et deux vérins arriere de support
(132a-b), chacun présentant un support (136) monté sur la tige du vérin
de support (130a-b, 132a-b) et destiné a venir en appui sous la structure
de I’aéronef, ol les deux vérins avant de support (130a-b) se posi-
tionnent de part et d’autre du plan médian et les deux vérins arricre de
support (132a-b) se positionnent de part et d’autre du plan médian,

- un support central (150) présentant un cadre (152) et, pour chaque aile
(50), un berceau latéral (154a-b) destiné a venir en appui sous aile
(50), ou chaque berceau latéral (154a-b) est monté mobile libre en
rotation sur le cadre (152) autour d’un troisieme axe de rotation (156)
perpendiculaire au plan médian, ou le cadre (152) est monté mobile ver-
ticalement par rapport au chéssis (102) entre une position escamotée et
une position levée,

- un troisieéme actionneur déplacant le cadre (152) de la position
escamotée a la position levée et inversement,

- pour chaque aile (50), un systeme de levage (170a-b) qui comporte un
mat (172) et un bras (174), ou les deux bras (174) se positionnent de
part et d’autre du plan médian, ou chaque bras (174) est mobile en
translation verticalement sur le mat (172) entre une position basse et une
position haute,

- pour chaque bras (174), un cinquieéme actionneur déplacant ledit bras
(174) de la position basse a la position haute et inversement,

- pour chaque bras (174), au moins deux points d’appui (178), chacun
étant destiné a venir en appui sous ’aile (50) correspondante lors du dé-
placement du bras (174) vers la position haute, et

- une unité de contrdle qui commande chaque vérin de positionnement
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(112a-b), chaque vérin de support (130a-b, 132a-b), le troisicme ac-
tionneur, et le cinqui¢me actionneur.

Chariot de transport (100) selon la revendication 1, caractérisé en ce
qu’il comporte des capteurs de pression entre chaque berceau (110a-b)
et la structure, d’une part, et chaque support (136) et la structure, d’autre
part, et en ce que I'unité de controle va ajuster le déplacement de chaque
vérin de positionnement (112a-b) et de chaque vérin de support (130a-b,
132a-b), a partir des données recueillies par lesdits capteurs de pression.
Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que chaque vérin de positionnement (112a-b) est monté
mobile en rotation sur le chassis (102) autour d’un premier axe de
rotation (114a-b) et mobile entre une position allongée et une position
relevée, ol en position relevée, chaque berceau (110a-b) se positionne
de maniere centrée par rapport au plan médian, et en ce que, pour
chaque vérin de positionnement (112a-b), ledit chariot de transport
(100) comprend un premier actionneur commandé par I’unité de
contrdle et déplacant ledit vérin de positionnement (112a-b) de la
position allongée a la position relevée et inversement.

Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractérisé€ en ce que chaque vérin de support (130a-b, 132a-b) est
monté mobile en rotation sur le chassis (102) autour d’un deuxi¢éme axe
de rotation (138a-b) et est mobile entre une position allongée et une
position relevée, ol en position relevée, les deux vérins avant de support
(130a-b) se positionnent de part et d’autre du plan médian et les deux
vérins arriere de support (132a-b) se positionnent de part et d’autre du
plan médian, et en ce que, pour chaque vérin de support (130a-b,
132a-b), ledit chariot de transport (100) comprend un deuxiéme ac-
tionneur commandé par 1’unité de contrdle et déplacant ledit vérin de
support (130a-b, 132a-b) de la position allongée a la position relevée et
inversement.

Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que chaque mat (172) est monté mobile en rotation sur
le chéssis (102) autour d’un quatrieéme axe de rotation (176) entre une
position allongée et une position relevée, o en position relevée, les
deux bras (174) se positionnent de part et d’autre du plan médian, ou
lorsque le mat (172) est en position relevée, chaque bras (174) est
mobile en translation verticalement sur le méat (172) entre la position

basse et la position haute, et en ce que, pour chaque mat (172), ledit
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chariot de transport (100) comprend un quatrieme actionneur commandé
par ’unité de contrdle et déplacant ledit méat (172) de la position
allongée a la position relevée et inversement.

Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que chaque point d’appui (178) est monté sur le bras
(174) par I’intermédiaire d’une troisieme table croisée (180) qui permet,
en position haute, le déplacement du point d’appui (178) selon deux di-
rections orthogonales et horizontales.

Chariot de transport (100) selon la revendication 3, caractérisé en ce que
chaque troisieme table croisée (180) est montée sur la tige d’un vérin de
levage (182) fixé€ au bras (174) et command€ par I’unité de controle.
Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractéris€ en ce que chaque berceau (110a-b) est monté sur la tige du
vérin de positionnement (112a-b) par I'intermédiaire d’une premicre
table croisée (122) qui permet le déplacement du berceau (110a-b) selon
deux directions orthogonales et horizontales.

Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractéris€ en ce que le support (136) est mont€ sur la tige du vérin de
support (130a-b, 132a-b) par I'intermédiaire d’une deuxieme table
croisée (140) qui permet le déplacement du support (136) selon deux di-
rections orthogonales et horizontales.

Chariot de transport (100) selon 1'une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que le support central (150) présente un cadre ad-
ditionnel (160) qui est commun aux deux berceaux latéraux (154a-b) et
qui est monté mobile en rotation sur le cadre (152) autour du troisicme
axe de rotation (156), et en ce que chaque berceau latéral (154a-b) est

monté mobile en rotation sur le cadre additionnel (160).



172

[Fig. 1]
118a 122
150 190 S~ 118b
S _‘hﬂ-1 1 Bb
186 184 g 1 e - 12b
g/ 138b
*i’,f‘]Oa/ /18 102

150

=

104

(=) _
X

178 180



2/2

[Fig. 3]

208 "/ /\\mzm
/4 %
/ rc;f// Ny |
)
102



N° d'enregistrement national : FR1872303 N° de publication : FR3089209

RAPPORT DE RECHERCHE

articles L.612-14, L.612-53 a 69 du code de la propriété intellectuelle

OBJET DU RAPPORT DE RECHERCHE

L'.N.P.l. annexe a chaque brevet un "RAPPORT DE RECHERCHE" citant les éléments
de létat de la technique qui peuvent étre pris en considération pour apprécier la
brevetabilité de linvention, au sens des articles L. 611-11 (nouveauté) et L. 611-14
(activité inventive) du code de la propriété intellectuelle. Ce rapport porte sur les
revendications du brevet qui définissent l'objet de linvention et délimitent I'étendue de la
protection.

Aprées délivrance, I'.N.P.l. peut, a la requéte de toute personne intéressée, formuler un
"AVIS DOCUMENTAIRE" sur la base des documents cités dans ce rapport de recherche
et de tout autre document que le requérant souhaite voir prendre en considération.

CONDITIONS D'ETABLISSEMENT DU PRESENT RAPPORT DE RECHERCHE

'] Le demandeur a présenté des observations en réponse au rapport de recherche
préliminaire.

[X] Le demandeur a maintenu les revendications.
] Le demandeur a modifié les revendications.

[l Le demandeur a modifié la description pour en éliminer les éléments qui n'étaient plus
en concordance avec les nouvelles revendications.

| Les tiers ont présenté des observations aprés publication du rapport de recherche
préliminaire.

1 Un rapport de recherche préliminaire complémentaire a été établi.

DOCUMENTS CITES DANS LE PRESENT RAPPORT DE RECHERCHE

La répartition des documents entre les rubriques 1, 2 et 3 tient compte, le cas échéant,
des revendications déposées en dernier lieu et/ou des observations présentées.

(] Les documents énumérés a la rubrique 1 ci-aprés sont susceptibles d'étre pris en
considération pour apprécier la brevetabilité de linvention.

[X] Les documents énumérés a la rubrique 2 ci-aprés illustrent l'arriére-plan technologique
général.

| Les documents énumérés a la rubrique 3 ci-aprés ont été cités en cours de procédure,
mais leur pertinence dépend de la validité des priorités revendiquées.

1 Aucun document n'a été cité en cours de procédure.




N° d'enregistrement national : FR1872303 N° de publication : FR3089209

1. ELEMENTS DE L'ETAT DE LA TECHNIQUE SUSCEPTIBLES D'ETRE PRIS EN
CONSIDERATION POUR APPRECIER LA BREVETABILITE DE L'INVENTION

NEANT

2. ELEMENTS DE L'ETAT DE LA TECHNIQUE ILLUSTRANT L'ARRIERE-PLAN
TECHNOLOGIQUE GENERAL

GB 2 473 100 A (BOEING CO [US])
2 mars 2011 (2011-03-02)

FR 2 948 099 A1 (AIRBUS OPERATIONS SAS
[FR]) 21 janvier 2011 (2011-01-21)

EP 2 368 799 A1 (BOEING CO [US])
28 septembre 2011 (2011-09-28)

3. ELEMENTS DE L'ETAT DE LA TECHNIQUE DONT LA PERTINENCE DEPEND
DE LA VALIDITE DES PRIORITES

NEANT

2/2



	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings
	Search report

