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Le Ministre des Affaires Economiques,

Vu la loi du 28 Mars 1984 sur les brevets d'invention, notamment 1'article 22;

Vu 1' arrété royal du 2 Décembre 198¢ relatif 4 la demande, & la délivrance et
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ARRETE:

ARTICLE 1.- 11 est délivré &4 : STAAR SOCIETE ANONYME
chaussée de Roodebeek 137-143, B-1200 BRUXELLES(BELGIQUE)

représenté(e)(s) par : OVERATH Philippe, CABINET BEDE, Place de 1'Alma, 3 - B 1200
BRUXELLES.

un brevet d' invention d' une durée de 20 ans sous réserve du paiement des taxes
annuelles, pour : PROCEDE DE CONTROLE POUR PREHENSEUR.

INVENTEURgS) : d'Alayer de Costemore d'Arc Stéphane Marie André, rue Emile Frangois
12A, B-1474 WAYS (BE%

ARTIGLE 2.- Ce brevet est délivré sans examen préalable de la_ brevetabilité
de 1 invention, sans garantie du mérite de 1 invention ou de 1'exactitude de
la description de celle-ci et aux risques et périls du(des) demandeurs(s).
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DESCRIPTION
PROCEDE DE CONTROLE POUR PREHENSEUR

La présente invention se rapporte aux moyens de
contrbéle pour préhenseurs et concerne plus particu-
liérement un procédé assurant la gestion d'un préhen-
seur et son positionnement rapide et précis a proxi-
mité d'un objet pour le saisir avec précaution, le
transférer et le déposer a un endroit donné.

Tous les procédés utilisés jusqu'a présent
mettent en oeuvre des détecteurs optiques, magnétiques
de proximité et/ou des éléments de télémétrie pour
contrdler le déplacement du préhenseur et notamment
1'amener rapidement a proximité d'un objet puis le
déplacer lentement pour saisir avec soin cet objet.

Nonobstant leur prix, ces détecteurs et éléments
de télémétrie nécessitent la mise en oceuvre d'une
électronique complete pour les contrdler, ce qui rend
leur l'utilisation colteuse. En outre, ces détecteurs
nécessitent des dispositifs de sécurité, tels des
interrupteurs ou barriéres optiques, pour assurer
qu'en cas de mauvais fonctionnement d'un détecteur, le
mouvement du préhenseur soit interrompu afin d'éviter
d'endommager le préhenseur, les dispositifs stockant
les objets a saisir ou les objets eux-mémes. Si un
tel événement se produit, 1'appareil est mis hors
service et sa réutilisation nécessite 1l'intervention
préalable d'un technicien. En outre, ces détecteurs
ne gérent généralement qu'un seul type d'objets.

Le but de la présente invention est donc de
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remédier 4 ces inconvénients en proposant un procédé
de contrdle simple, efficace et bon marché assurant un
positionnement rapide et précis du préhenseur.

Un autre but de l'invention est de proposer un
procédé garantissant une sécurité totale du préhenseur
lors de son déplacement.

Un autre but de 1l'invention est de proposer un
procédé utilisant les moyens d'entrainement mémes du
préhenseur pour éviter tout composant et électronique
supplémentaires.

Un autre but de 1l'invention est de proposer un
procédé assurant un calibrage et une adaptation
automatiques aux diverses contraintes physiques qui
peuvent étre variables dans le temps.

Un autre but de 1l'invention est de proposer un
procédé permettant au préhenseur de saisir avec soin
des objets de types différents sans nécessiter de
réglage ou d'adaptation spécifique.

Un autre but de l'invention est de proposer un
procédé se dépannant en grande partie par lui-méme.

En vue de la réalisation de ces buts, le procédé
objet de 1l'invention est essentiellement caractérisé
par le contenu de la revendication principale.

D'autres caractéristiques, particularités ressor-
tiront de la description donnée, ci-aprés, d'un mode
de réalisation préféré de 1'invention auquel diverses
modifications peuvent étre apportées sans pour autant
sortir du cadre de 1'invention et dans laquelle

- la figure 1 est une vue générale de face d'un
appareil assurant la préhension et le transfert
d'objets différents : des disques optiques enre-
gistrables du type CD, des boitiers de rangement pour
de tels disques, stockés dans des conduits,

- la figure 2 est une vue de dessus partielle a
plus grande échelle du dispositif de préhension,

- la figure 2A est un détail, a plus grande
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échelle, d'un élément des figures 1 et 2,

- la figure 3 est un schéma partiel de 1l'électro-
nique de contrdle,

- les figures 4A, 4B, 4C, 4D et 4E représentent
des bloc-diagrammes du procédé de l'invention.

Afin de faciliter la description de 1'invention
et pour éviter de surcharger les figures, on n'a
représenté sur celles-ci que les éléments essentiels a
la compréhension de 1l'invention.

Comme montré aux figures 1 a 2A, 1l'appareil 1
incorporant le procédé objet de l'invention assure la
préhension de disques 2 et de boitiers 4 stockés dans
des conduits 10, le transfert des disques 2 vers une
unité 15 assurant leur enregistrement, le transfert
des boitiers 4 vers une unité d'impression 20, le
transfert de disques 2 aprés enregistrement dans le
boitier 4 se trouvant sur l'unité d'impression, enfin
1'acheminement de 1l'ensemble disque et boitier a une
position de sortie 24 pour remise a l'utilisateur.

Le préhenseur est constitué d'un chassis 30,
portant un bras 35 en forme de "Y', muni a ses deux
extrémités de soupapes 37 reliées a un dispositif
pneumatique (non représenté) assurant une dépression
dans les soupapes 37 pour les transformer en ventouses
et saisir 1'objet contre lequel elles sont appliquées.
Le chissis 30 est positionné dans 1'espace a l'aide de
moyens d'entralnement conventionnels, a savoir deux
moteurs 32, 34 en prise avec des courroies crantées 40
pour le déplacer horizontalement sur des guides 70,
verticalement le long de tubes 71.

Comme montré schématiquement a la figure 3,
un circuit de contrdle 50 gére les éléments d'entrai-
nement et de commande de 1l'appareil 1 : les moteurs
32, 34, leurs compteurs 42, 44, les interrupteurs 60,
62 indiquant l'origine des guides 70 et des tubes 71.

Plus particuliérement, le circuit 50 est un micro-
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processeur du type Motorola 68HC11 rythmé par une
horloge 54 et, conformément a 1'invention, les bornes
d'alimentation des deux moteurs 32, 34 sont reliées
aux entrées/sorties de convertisseurs 52 analogiques/
numériques, internes au microprocesseur.

Selon l'invention, ces convertisseurs 52 assurent
pour chaque moteur d'une part le contrdle de la
tension, par exemple en 17 pas de 0 a 16 volts,
appliquée a leurs bornes par un circuit de puissance
56 tel le L293E et d'autre part la mesure, a l'aide
d'une résistance montée en série avec le moteur, de
l'intensité du courant les traversant.

Lorsque 1l'appareil 1 est mis sous tension, le
microprocesseur 50 assure son initialisation et
notamment raméne le chidssis 30 en haut et & droite de
l'appareil. Comme 1l'indique la figure 4A, le micro-
processeur 50 sélectionne un moteur, de préférence le
moteur 32, et augmente pas-a-pas la tension qui lui
est appliquée par 1l'intermédiaire du convertisseur 52
jusqu'a détecter la mise en mouvement du moteur 32 et
donc du chassis 30 en surveillant le compteur 42
associé au moteur 32. En effet, chaque moteur 32, 34
porte sur son axe une roue codeuse 33 (figure 2A) dont
le sens et 1l'amplitude de la rotation sont détectés
par un senseur optique conventionnel du type SFH-900
de Siemens. Dés que la valeur du compteur 42 est
modifiée d'une impulsion, signalant un déplacement
horizontal du chassis 30, le pas correspondant a la
valeur de la tension appliquée au moteur 32 par le
convertisseur 52 est mémorisé comme puissance minimum
de déplacement, dans ce cas la puissance minimum
horizontale PMH pour servir de référence a tout
déplacement horizontal fin. Cette mesure est 1'une
des caractéristiques du procédé de 1'invention puisque
la puissance minimale est celle réellement mesurée,

qui varie en fonction de la température, de 1'usure,
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de la charge de 1'appareil et est ainsi automatique-
ment adaptée aux conditions réelles et instantanées
d'utilisation de 1l'appareil. Le moteur 32 est ali-
menté avec cette puissance minimum jusqu'a ce que
1'interrupteur horizontal 60 soit actionné ce qui
indique que le chdssis 30 est positionné a 1l'extrémité
droite des guides 70 et simultanément le microproces-
seur 50 remet a zéro le compteur 42 correspondant.

Ensuite, le microprocesseur effectue la méme
démarche que décrite ci-dessus pour le moteur vertical
34 et 3 1l'aide du compteur 44 mémorise la valeur de sa
puissance minimale verticale PMV, puis a l'actionne-
ment de 1'interrupteur 62 remet a zéro le compteur 44
associé au moteur 34. L'appareil est donc initialisé.

Ultérieurement, les valeurs instantanées des
compteurs 42, 44 représentent, lors du déplacement du
chiassis 30 et donc du préhenseur, leur valeur exacte
en abscisse et ordonnée; ainsi, le microprocesseur 50
connalit en permanence les coordonnées exactes du
préhenseur. Cette autre caractéristique de 1'in-
vention évite toute barriére optique de sécurité.

Tout au long d'un déplacement horizontal ou
vertical, méme lors de l'initialisation, 1'inter-
ruption de programme (figure 4D), assure a un rythme
multiple de celui de l'horloge 54, la surveillance de
la consommation des moteurs 32, 34 comme indiqué au
bloc-diagramme de la figure 4C en lisant la valeur du
convertisseur 52 adéquat et si celle-ci dépasse la
limite préétablie, par exemple 300mA, l'alimentation
du moteur actionné est coupée. Dans ce cas le procédé
selon 1'invention met en oeuvre un processus de
dépannage (figure 4E) ou l'alimentation de 1l'autre
moteur, 34 par exemple, est branchée a la puissance
minimum PMV de telle sorte que, si au cours d'un
déplacement horizontal, le bras est bloqué, le

microprocesseur essaie de le déplacer verticalement.
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Si jamais le moteur 34 est arrété suite i une mesure
de surintensité indiquant un blocage lors d'un dépla-
cement vertical, alors le moteur 32 est réalimenté a
la puissance PMH. Ainsi, en alimentant i tour de rdle
les moteurs 32, 34, le procédé permet de débloquer le
préhenseur pour 1l'amener i la position désirée. De
cette fagon, le procédé peut dépanner seul 1'appareil
de situations de blocage sans technicien.

En fonctionnement normal, lorsque le bras 35 et
donc le chéassis 30 doivent étre déplacés pour, par
exemple, saisir un disque 2 dans un conduit 10 dont 1la
position dans 1l'espace est connue par la valeur des
compteurs 42 et 44 mémorisée dans le microprocesseur
50 pour son plan vertical de symétrie, les moteurs 32
et 34 sont successivement actionnés (figure 4B), a
pleine tension (par exemple le pas 15 des 17 pas
disponibles, soit ici 15,6 Volts) si le bras 35 est
éloigné du conduit 10, pour obtenir un déplacement
rapide. A 1'approche d'un conduit, par exemple une
différence de 50 impulsions entre la position instan-
tanée du chassis et la position finale pour le comp-
teur 42 ce qui représente une distance d'environ 7cm,
la tension appliquée au moteur 32 est réduite (par
exemple le pas 10, soit ici 9,5 volts) pour assurer
une approche précise du bras 35. Puis le moteur 34
assurant le mouvement vertical du bras 35 est actionné
et sa tension commutée pour obtenir la puissance
minimum (PMV) dés qu'il est 3 proximité du disque a
saisir (par exemple 10 impulsions de différence entre
la position actuelle et la position voulue) pour
assurer une approche fine du disque 2. Lorsque la
différence en impulsions est inférieure i 2, le
compteur 44 est surveillé et dés qu'aucune impulsion
n'est générée par la roue codeuse endéans un laps de
temps prédéterminé, par exemple le rythme du cycle

d'interruption et/ou que le convertisseur 52 détecte
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une intensité traversant le moteur supérieure a une
limite préétablie (ici 300mA), l1'alimentation du
moteur 34 est immédiatement interrompue et ses pOles
court-circuités pour assurer au bras 35 un arrét
instantané.

L'une quelconque des détections ci-dessus
décrites: absence d'impulsions, surintensité, indique
que le préhenseur ne peut plus étre md, donc que les
soupapes 37 sont au contact du disque 2 situé a la
partie supérieure de la pile contenue dans le conduit
10. Le systéme pneumatique est alors actionné pour
transformer les soupapes 37 en ventouses et assurer la
préhension du disque 2.

Simultanément, les valeurs instantanées des
compteurs 42 et 44 représentant la position du chéassis
30 dans l'espace sont lues et le microprocesseur peut
alors actionner les moteurs 34, 32 d'abord a puissance
élevée, comme l'indique la figure 4B, pour amener le
disque 2 & proximité de 1'unité d'enregistrement 15.
Lorsque le compteur 44 atteint une valeur telle que la
différence entre cette valeur et celle de la position
de 1'unité 15 est inférieure & 50 impulsions, alors le
microprocesseur applique aux bornes du moteur 34 la
tension réduite (par exemple le pas 10) pour approcher
en toute sécurité l'unité 15. Lorsque la différence
de valeur entre la valeur instantanée du compteur 44
et celle de la position de 1'unité 15 est inférieure
ou égale a 10 impulsions, le microprocesseur applique
aux bornes du moteur la puissance minimale PMV pour
que le disque 2 atteigne en douceur l'unité 15.
Lorsque la différence entre la valeur instantanée du
compteur 44 et celle de la position de 1l'unité 15 est
inférieure a 2 impulsions, le systéme pneumatique est
désactivé et le disque ainsi déposé délicatement sur
1'unité 15 pour son enregistrement.

Durant 1'enregistrement du disque 2, le chéssis
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30 est mi pour permettre aux soupapes 37 du bras 35 de
venir saisir un boitier 4 dans un des conduits 10
appropriés et ce de la méme fagon que pour un disque
2, afin de le déposer sur l'unité d'impression 20.

A l'achevement de l'enregistrement du disque 2,
le bras de préhension, de la méme maniére que décrite
précédemment, est amené en face de 1l'unité 15 pour
saisir le disque 2 puis le placer dans le boitier 4
situé sur l'unité d'impression 20.

Ensuite, 1'ensemble boltier 4, disque 2 est
déplacé par le préhenseur ou tout autre moyen
approprié pour mise a disposition a la sortie 24.

Comme on le comprend aisément, ce procédé de
contrdle du positionnement du préhenseur permet, par
utilisation de différentes puissances et notamment de
la puissance minimum mesurée, d'obtenir un transfert
trés rapide tout en assurant une grande protection du
préhenseur et des objets a saisir, quels qu'ils soient
et méme lorsqu'ils sont de types tres différents en ne
mettant en oeuvre que les moyens assurant le

déplacement dudit préhenseur.
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REVENDICATIONS

1. Procédé de contrdle pour préhenseur comprenant
des moyens de préhension (30, 35, 37) munis de moyens
d'entrainement tels des moteurs électriques (32, 34)
associés a des compteurs d'impulsions (42, 44) ainsi
qu'un circuit de contrdle (50) muni de convertisseurs
analogiques/numériques (52), les moyens d'entrainement
déplagant les moyens de préhension (30, 35, 37) dans
l'espace, 3 l'aide de guides horizontaux (70) et de
tubes verticaux (71), de maniére a pouvoir saisir et
déplacer des objets (2, 4),

caractérisé en ce qu'on relie les bornes
d'alimentation des moteurs électriques (32, 34) aux
entrées/sorties des convertisseurs analogiques/numé-
riques (52) du circuit de contrdle (50) et en ce qu'on
mesure la tension et le courant appliqués auxdites
bornes desdits moteurs (32, 34).

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu'on augmente, respectivement diminue pas-a-pas
la tension appliquée aux bornes des moteurs (32, 34)
par l'intermédiaire des convertisseurs analogiques/
numériques (52)

3. Procédé selon la revendication 2, caractérisé
en ce qu'on associe & chaque moteur (32, 34) un
compteur d'impulsions (42, 44) générées par le
mouvement du moteur y associé et connecté au circuit
de contrdle (50) et en ce qu'on mémorise la valeur du
pas appliqué aux bornes de chaque moteur (32, 34) par
les convertisseurs (52) lorsque lesdits moteurs sont
mis en mouvement, cette valeur étant mémorisée comme
tension/puissance minimale d'actionnement desdits
moteurs.,

4. Procédé selon la revendication 1, caractérisé
en ce que, par l'intermédiaire des convertisseurs
(52), on mesure l'intensité du courant traversant les
bornes des moteurs (32, 34) pour déconnecter et/ou
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court-circuiter leurs bornes lorsque 1'intensité
dépasse une valeur limite préétablie.

5. Procédé selon la revendication 4, caractérisé
en ce que lorsqu'un des moteurs (32, 34) est
déconnecté et/ou court-circuité suite a une
surintensité, 1l'autre moteur (32, 34) est actionné a
sa tension/puissance minimale de mouvement pour
débloquer les moyens de préhension (30, 35, 37).

6. Procédé selon la revendication 5, caractérisé
en ce qu'on connecte, respectivement déconnecte a tour
de rdle les moteurs (32, 34) pour déplacer les moyens
de préhension (30, 35, 37) en cas de blocage.

7. Procédé selon l'une quelconque des revendica-
tions 3 a 6, caractérisé en ce qu'on applique aux
moteurs (32, 34), assurant le déplacement des moyens
de préhension, les tensions/puissances minimales
mesurées pour assurer une approche fine de l'objet (2,

4) a saisir par les moyens de préhension (30, 35, 37).
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