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d’une station de travail autonome amovible destinée a étre montée sur le béti (3), a proximité du support mobile (5), et par au moins
un posage (13) formant moyen de réception des piéces a traiter et monté sur le support mobile (5). Machine modulaire caractérisée
en ce que chaque moyen de réception (6) est fixé de maniére amovible sur un dispositif de fixation (7) correspondant du béti (3)
muni d'au moins une borne de connexion & une source d'énergie et présente un dispositif d'indexage pour son positionnement sur

ledit dispositif de fixation (7) correspondant.
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Machine modulaire

La présente invention se rapporte au domaine des équipements
de production spécialisés, ct plus particuli¢crement aux machines modulaires
et multiproduits.

Les machines actucllement disponibles sur le marché
présentent un colit relativement élevé qui nécessite, pour leur
amortissement, la production de grandes sérics. Or, selon le type
d'opérations a réaliser sur les produits, il est souvent nécessaire de disposer
de plusieurs machines dont chacune est adaptée a un travail spécifique sur
le produit & réaliser. Ceci a pour conséquence que l'investissement & réaliser
cst trés important.

A cet effet, des systtmes constitués par différents modules
fonctionnels destinés & étre reliés entre eux pour constituer unc chaine de
transfert sont connus, et notamment par le document WO 2005/095048.

Il existe donc un besoin de disposer d'unc machine dite
standard dont la base conviendrait & tout type d'opération sur le produit et
pouvant donc supporter et fonctionner avec différents outillages. Une telle
machine présenterait 1'avantage d'€tre amortissable sur plusieurs produits
différents.

Une telle machine devrait également étre modulable en terme
de postc de travail, c'est-a-dire qu'il devrait &tre possible de pouvoir
I'adapter aussi bien pour un traitement totalement automatisé que pour un
traitement semi-automatisé dans lequel un ou plusicurs opérateurs
interviennent également sur les picces a traiter, en réalisant unc opération
manuelle.

A cet effet, la présente invention a pour objet une machine
modulaire pour le traitement de piéces par au moins une station de travail
autonome amovible, constituée par un bati sur lequel sont montés, d'une
part, la ou les stations de travail autonomes ct, d'autre part, un support
mobile de piéces a traiter command¢ par un automate et mobile par rapport
a la ou aux stations de travail autonomes, par au moins un moyen de
réception d'une station de travail autonome amovible destinée a étre montée
sur le bati, & proximité du support mobile, et par au moins un posage
formant moyen de réception des pic¢ces a traiter et monté sur le support
mobile. La machine modulaire est caractérisée en ce que chaque moyen de
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réception est fixé de mani¢re amovible sur un dispositif de fixation
correspondant du bati muni d'au moins unc borne de connexion & une
source d'énergic ct présentc un dispositif d'indexage pour son
positionnement sur ledit dispositif de fixation correspondant.

L'invention sera micux comprise, gricc & la description ci-
aprés, qui se rapporte & deux modes de réalisation préférés, donnés a titre
d'exemples non limitatifs, et expliqués avec référence aux dessins
schématiques annexés, dans lesquels :

La figure 1 est unc vue en perspective d'un premier mode de
réalisation d'unc machine modulaire sclon 1'invention ;

La figure 2 est une vue en perspective d'un second mode de
réalisation d'une machine modulaire sclon l'invention ;

La figure 3 est unc vue en perspective de la machine
représentée a la figure 2, pourvue d'un sas d'acces opérateur ouvert ;

La figurc 4 est une vue en perspective du sas d'accés opérateur
fermé d'une machine modulaire selon l'invention pourvue d'une bande de
convoyage ;

La figure 5 est une vue en perspective du support mobile ct des
bornes de connexion du bati d'unc machine sclon l'invention ;

La figure 6 est unc vue identique a celle de la figure 5 montrant
les moyens de réception d'une station de travail autonome montés sur des
bornes de connexion du bati ;

La figure 7 est une vue en perspective d'un moyen de réception
d'unc station de travail autonome sclon l'invention ;

Les figures 8A, 8B et 8C sont des vues en ¢lévation latérale, en
¢lévation frontale et en coupe selon le plan A-A d'un moyen de réception
d'une station de travail autonome monté sur une borne de connexion du béti
dec la machine modulaire sclon 1'invention, ct

La figurc 9 est une vue en perspective d'une station de rivetage
montée sur un moyen de réception selon l'invention.

Les figures anncxées représentent une machine modulaire 1
selon l'invention pour le traitement de piéces par au moins une station de
travail autonome 2 amovible, constituée par un bati 3 sur lequel sont
montés, d'une part, la ou les stations de travail autonomes 2 fixées sur au
moins un moyen de réception 6 d'unc station de travail autonome 2
amovible destinée & étre montée sur le bati 3, & proximité du support mobile
5, et, d'autre part, un support mobile 5 de pic¢ces a traiter commandé par un



WO 2007/104893 PCT/FR2007/050921

10

15

20

25

30

35

-3-
automate et mobile par rapport & la ou aux stations de travail autonomes 2,
ct par au moins un posage 13 formant moyen de réception des picces a
traiter et monté sur le support mobile 5.

De maniére caractéristique, chaque moyen de réception 6 est
fix¢ de maniére amovible sur un dispositif de fixation 7 correspondant du
béati 3 muni d'au moins une borne de connexion 9 a une source d'énergie et
présentc un dispositif d'indexage 8 pour son positionnement sur ledit
dispositif de fixation 7 correspondant.

De manicre avantageuse et selon l'invention, chaque station de
travail autonome 2 peut présenter un systéme intégré de commande et de
programmation. Ceci implique qu'une station de travail autonome 2 peut
réaliser les opérations décrites dans son syst¢me, méme lorsqu'clle n'cst pas
intégrée dans une machine modulaire 1 selon 1'invention.

Les stations de travail autonomes 2 pourront, par exemple, Etre
adaptées pour :

- réaliser un contrdle des piéces avant leur traitement, par la
vérification de la présence d'unc piéce, la lecture de leur code-
barres ou analogue,

- usiner ou déformer les pi¢ces par pergage, fraisage, ébavurage,
sertissage, pliage, emboutissage ou analogue,

- réaliser un assemblage par soudage, collage, rivetage, vissage
ou analogue,

- réaliser un contrdle final des pi¢ces achevées, a savoir par laser,
caméra, fibres optiques ou autres moyens analogucs pour
vérifier les cotes de la piéce, 1a pression, 1'étanchéité, etc. ..

- réaliser un marquage des piéces par jet d'encre, laser,
tampographie, étiquetage ou analogue, et

- décharger et aiguiller automatiquement les piéces traitées vers
des moyens de récupération des picces défectucuses et des
picces traitées correctement.

Le systtme de commande de la machine modulaire 1 présente
deux niveaux. Le premier niveau de commande cst réalisé par 1'automate ou
automatc maitre, pouvant, par ecxemple, Etrc intégré dans le coffret
¢lectrique de la machine modulaire 1. Cet automate commande les
déplacements du support mobile 5 et échange notamment des informations
avec les stations de travail autonomes 2. Le second niveau est réalis¢ dans
le systéme intégré de commande ct de programmation de chaque station de
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travail autonome 2, chaque station pouvant étre programmée ct comportant
un ou des programmes de production.

Chaque moyen de réception 6 peut étre réalisé sous la forme
d'unc embase et le dispositif d'indexage 8 peut étre constitué par un ergot 8'
coopérant avec un évidement 8" correspondant prévu sur chaque dispositif
de fixation 7. L'embase formant moyen de réception 6 réalise ainsi une
interface entre les dispositifs de fixation 7 et les stations de travail
autonomes 2 qui permet un positionnement précis et reproductible des
stations dc travail autonomes 2 sur le bati 3. Elle permet également de
réaliser une fixation rapide et aisée de chaque station de travail autonome 2.
La figure 9 représente a cet effet une station de rivetage montée sur un tel
moyen de réception 6.

De maniére avantageuse, chaque embase formant moyen de
réception 6 peut présenter au moins un dispositif de raccordement 14 & une
borne de connexion 9 correspondante de chaque dispositif de fixation 7.

De mani¢re caractéristique, une borne de connexion 9 de
chaque dispositif de fixation 7 peut étre rcliée & une source d'éncrgic
¢lectrique. Outre le raccordement d'actionneurs, cette borne de connexion 9
peut également réaliser la reconnaissance ou l'identification de la station de
travail autonome 2 installée sur le moyen de réception 6, comme cela sera
décrit ci-apres.

L'invention prévoit aussi qu'une borne de connexion 9 de
chaque dispositif de fixation 7 peut étre reliée & une source d'air comprimé.

Elle prévoit é¢galement qu'une borne de connexion 9 de chaque
dispositif de fixation 7 peut Etre reliée a 'automate par l'intermédiaire d'un
bus de terrain. La liaison établie entre une station de travail autonome 2
montée sur un moyen de réception 6 raccordé a un dispositif de fixation 7
disposant d'une telle borne de connexion 9 et le bus de terrain permet a
l'automate de commander la station de travail autonome 2 de maniére a
coordonner 1'ensemble des opérations réalisées dans la machine modulaire 1
selon l'invention.

En outre, il peut étre prévu de maniére avantageuse que chaque
dispositif de fixation 7 peut comprendre un moyen de reconnaissance de la
station de travail autonome 2 installée sur le moyen de réception 6. Ce
moyen de reconnaissance peut étre lui-méme relié & 1'automate et permettre
a la machine modulaire 1 d'identifier chaque station de travail autonome 2
installée et d'indiquer, par exemple par l'intermédiaire d'un dispositif
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d'affichage, si chaque station de travail autonome 2 correspond ou non au
type de travail programmé.

De maniére avantageuse, chaque embase formant moyen de
réception 6 peut étre fixée de maniére amovible sur un dispositif de fixation
7 correspondant par l'intermédiaire d'un élément de serrage rapide 10
traversant le moyen de réception 6 pour s'engager dans une bague 11 du bati
3. Un tel élément de serrage rapide 10 est représenté sur les figures 7, 8B et
8C. Il permet de réaliser une fixation et une libération aisées et
reproductibles. Pour la fixation du moyen de réception 6, la présence de
'élément de serrage rapide 10 et de la bague 11 correspondante permet un
positionnement et unc fixation précis et reproductibles du moyen de
réception 6. En outre, il peut également &tre créé un coussin d'air entre le
moyen de réception 6 ct le bati 3 dans le cas ou une borne de connexion 9
du dispositif de fixation 7 est reliée & une source d'air comprimé, lors du
retrait du moyen de réception 6 afin de faciliter le glissement de ce dernier.
A cet cffet, on peut prévoir une borne de connexion 9' sur le moyen de
réception 6 pour le raccordement & 1'arrivée d'air comprimé (cf. figurc 8B).

Sclon l'invention, et comme cela est représenté sur les figures 5
ct 6, les posages 13 peuvent étre montés de mani¢re amovible sur le support
mobile 5, ce dernier étant pourvu de moyens de positionnement et de
fixation 12 desdits posages 13. De plus, lesdits moyens de positionnement
ct de fixation 12 peuvent étre disposés sur le support mobile 5, de telle sorte
que leur écartement respectif correspond & celui des stations de travail
autonomes 2 sur le bati 3. Ce positionnement permet le traitement simultané
de chaque picce par chaque station de travail autonome 2. Les posages 13
sont de préférence configurés pour maintenir une pi¢ce spécifique et sont
donc changés lorsque la machine modulaire est configurée pour une
nouvelle gamme.

Afin de permettre de réaliser une coordination de 1'ensemble
des opérations réalisées dans la machine modulaire 1 selon l'invention, les
moyens de positionnement et de fixation 12 peuvent étre reliés a 1'automate.

De plus, comme cela est déja le cas pour les dispositifs de
fixation 7, les moyens de positionnement et de fixation 12 peuvent
comprendre un moyen de reconnaissance de chaque posage 13 installé sur
le support mobile 5. Ce moyen de reconnaissance, qui peut &tre relié a
I'automate, permet donc 4 la machine modulaire 1 d'identifier chaque
posage 13 installé.
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Bien entendu, il peut également Etre prévu que le bati 3
comporte un moyen de reconnaissance de chaque posage 13 installé sur le
support mobile 5.

Les moyens de reconnaissance des stations de travail 2 et des
posages 13 peuvent Etre du méme type ou non et se présenter, par exemple,
sous la forme de moyens de lecture de code-barres situés sur les stations de
travail 2 ou les posages 13, ou encore sous la forme de systémes
d'identification inductifs ou magnétiques sans contact.

L'ensemble des moyens de reconnaissance automatique dcs
stations de travail 2 et des posages 13 permet ainsi de garantir 1'utilisation
des bons outillages pour les bonnes picces & traiter et permet également, de
manicre avantageuse, un changement de production nc nécessitant pas de
compétences techniques particulicres.

Sclon l'invention, le bati 3 peut étre constitué¢ par au moins trois
montants 18 verticaux. De manicre préférée, et comme représenté sur les
figures 1 4 4 annexées, le bati est constitué par quatre montants 18.

De plus, comme ccla est également représenté sur les figures 1
a 4, au moins un des montants 18 peut présenter unc trappe 19 d'accés a un
passage traversant 20 réalisé dans ledit au moins un montant 18 pour un
moyen de convoyage 21 d'amenée ou de décharge de picces a traiter vers
les ou hors des posages 13 de piéces a traiter. Ce moyen de convoyage 21
peut Etre réalisé sous la forme d'une goulotte ou d'une bande de convoyage,
par exemple, comme cela est représenté sur la figure 4. Cette configuration
présente l'avantage d'étre compacte ct dec réaliser une optimisation de
'espace de travail.

Sclon un premier mode de réalisation, la machine modulaire
présente un fonctionnement totalement automatique. Une machine selon ce
mode de réalisation est représentée sur la figure 1. Des panncaux de
protection 4 peuvent étre disposés entre chaque montant 18 pour empécher
l'accés aux stations de travail autonomes 2 lors du fonctionnement de la
machine modulaire 1.

Selon un second mode de réalisation, la machine modulaire 1
peut présenter, entre deux montants 18, un poste d'intervention 22 pour un
opérateur. Ici, la machine peut présenter un fonctionnement semi-
automatique dans lequel un ou plusieurs opérateurs interviennent dans le
cycle de traitement des pic¢ces. La figure 2 représente une telle machine
modulaire 1 dans laquelle a été intégré un poste d'intervention 22. Ce
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dernier donne accés a l'opérateur au support mobile 5 sur lequel sont
montés les posages 13 de picces a traiter. Tel que cela est représenté sur les
figures, le poste d'intervention 22 peut &tre délimité par des parois de
protection 16 (illustrées en transparence sur les figures 2 et 3) ne permettant
a l'opérateur d'accéder qu'a unc scule picce a la fois. Ces parois de
protection 16 peuvent présenter des éléments coulissants 15 situés au
niveau du support mobile 5, lesdits ¢léments coulissants 15 s'ouvrant pour
le déplacement dudit support mobile 5 et se refermant lorsque ce dernier est
a l'arrét.

I1 peut également Etre prévu d'équiper le poste d'intervention 22
d'un sas 23 & accés protégé. Ce sas, représenté aux figures 3 et 4, peut
présenter deux portillons 24 dont 1'ouverture et la fermeture peuvent Etre
commandées soit par l'opérateur, soit par l'automate.

Sclon une caractéristique de l'invention, l'ouverture ct la
fermeture desdits portillons 24 et des éléments coulissants 15 sont
synchronisées avec le déplacement du support mobile 5, de telle sorte que le
support mobile 5 n'est déplacé que lorsque les portillons 24 ferment le sas
23 et que les ¢éléments coulissants 15 sont ouverts.

Bien quc les figures annexées représentent un scul poste
d'intervention 22, il est possible d'équiper la machine modulaire 1 de
plusicurs postes d'intervention 22, par exemple de deux postes
d'intervention 22 situés I'un en face de 1'autre dans une machine modulaire 1
présentant quatre montants 18.

Comme représenté sur les figures annexées, le support mobile 5
peut étre réalisé sous la forme d'un plateau tournant sur lequel sont disposés
les posages 13 de piéces a traiter, tandis que la partic du bati sur laquelle
sont disposés les dispositifs de fixation 7 est réalisée sous la forme d'une
plaque plane.

Le support mobile 5 peut ¢galement Etre réalisé sous la forme
d'un transfert linéaire, les stations de travail 2 étant dans ce cas alignées le
long de ce transfert linéaire.

La machine modulaire 1 sclon l'invention permet donc de
réaliser de nombreuses séries de piéces différentes sans avoir & réaliser de
modifications structurelles de ladite machine modulaire 1, ni de changer de
machine afin d'en sélectionner une spécialement dédiée au travail a réaliser.
En effet, il suffit de changer de stations de travail autonomes 2 et/ou de
posages 13 pour adapter la machine modulaire 1 a4 la séric de picces a
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réaliser. En outre, la machine modulaire 1 selon l'invention est également
adaptée pour les opérations nécessitant l'intervention manuelle d'un
opcrateur.

Bien entendu, l'invention n'est pas limitée aux modes de

5 réalisation décrits et représentés aux dessins anncxés. Des modifications

restent possibles, notamment du point de vuc de la constitution des divers

¢léments ou par substitution d'équivalents techniques, sans sortir pour
autant du domaine de protection de 1'invention.
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REVENDICATIONS

1. Machine modulaire pour le traitement de pi¢ces par au moins
une station de travail autonome (2) amovible, constituée par un bati (3) sur
lequel sont montés, d'unc part, la ou les stations de travail autonomes (2) et,
d'autre part, un support mobile (5) de piéces & traiter commandé par un
automate ct mobile par rapport & 1a ou aux stations de travail autonomes (2),
par au moins un moyen de réception (6) d'unc station de travail autonome
(2) amovible destinée & Etre montée sur le bati (3), & proximité du support
mobile (5), et par au moins un posage (13) formant moyen de réception des
picces a traiter et monté sur le support mobile (5),

machine modulaire caractérisée en ce que chaque moyen de
réception (6) est fixé de mani¢re amovible sur un dispositif de fixation (7)
correspondant du bati (3) muni d'au moins unc borne de connexion (9) a
une source d'énergic et présente un dispositif d'indexage (8) pour son
positionnement sur ledit dispositif de fixation (7) correspondant.

2. Machine modulaire selon la revendication 1, caractérisée en
ce que chaque station de travail autonome (2) présente un syst¢me intégré
de commande et de programmation.

3. Machine modulairc selon I'une quelconque des
revendications 1 et 2, caractérisée en ce que chaque moyen de réception (6)
est réalisé sous la forme d'unc embase et en ce que le dispositif d'indexage
(8) est constitué par un ergot (8') coopérant avec un évidement (8")
correspondant prévu sur chaque dispositif de fixation (7).

4. Machine modulaire selon la revendication 3, caractérisée en
ce que chaque embase formant moyen de réception (6) présente au moins
un dispositif de raccordement (14) & unc borne de connexion (9)
correspondante de chaque dispositif de fixation (7).

5. Machine modulaire selon la revendication 4, caractérisée en
ce qu'unc borne de connexion (9) de chaque dispositif de fixation (7) est
reliée & une source d'énergie électrique.

6. Machine modulairc selon I'une quelconque des
revendications 1 & 5, caractérisée en ce qu'unc borne de connexion (9) de
chaque dispositif de fixation (7) est reliée & une source d'air comprimé.

7. Machine modulairc selon I'une quelconque des
revendications 1 & 6, caractérisée en ce qu'unc borne de connexion (9) de
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chaque dispositif de fixation (7) est rcliée & 1'automate par l'intermédiaire
d'un bus de terrain.

8. Machine modulaire sclon 1l'une quelconque des
revendications 1 & 7, caractérisée en ce que chaque dispositif de fixation (7)
comprend un moyen de reconnaissance de la station de travail autonome (2)
installée sur le moyen de réception (6).

9. Machine modulairc selon I'une quelconque des
revendications 1 a 8, caractérisée en ce que chaque embasc formant moyen
de réception (6) est fixée de maniére amovible sur un dispositif de fixation
(7) correspondant par l'intermédiaire d'un élément de serrage rapide (10)
traversant le moyen de réception (6) pour s'engager dans une bague (11) du
bati (3).

10. Machine modulaire selon 1une quelconque des
revendications 1 & 9, caractérisée en ce que les posages (13) sont montés de
manicre amovible sur le support mobile (5), en ce que ce dernier est pourvu
de moyens de positionnement et de fixation (12) desdits posages (13) ct en
ce que lesdits moyens de positionnement et de fixation (12) sont disposés
sur le support mobile (5), de telle sorte que leur écartement respectif
correspond a celui des stations de travail autonomes (2) sur le bati (3).

11. Machine modulaire selon la revendication 10, caractérisée
en ce que les moyens de positionnement et de fixation (12) sont reliés a
l'automate.

12. Machine modulaire selon l'unec queclconque des
revendications 10 et 11, caractérisée en ce que les moyens de
positionnement ct dec fixation (12) comprennent un moyen de
reconnaissance de chaque posage (13) installé sur le support mobile (5).

13. Machine modulaire, selon la revendication 10, caractérisée
en ce que le bati (3) comporte un moyen de reconnaissance de chaque
posage (13) installé sur le support mobile (5).

14. Machine modulaire selon 1lunc queclconque des
revendications 1 & 13, caractérisée en ce que le bati (3) est constitué par au
moins trois montants (18) verticaux.

15. Machine modulaire selon la revendication 14, caractérisée
en ce qu'au moins un des montants (18) présente unc trappe (19) d'acces a
un passage traversant (20) réalisé dans ledit au moins un montant (18) pour
un moyen de convoyage (21) d'amenée ou de décharge de piéces a traiter
vers les ou hors des posages (13).
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16. Machine modulaire, selon 1l'une quelconque des
revendications 14 ct 15, caractérisée en ce qu'clle présente, entre deux
montants (18), un poste d'intervention (22) pour un opérateur.

17. Machine modulaire, selon la revendication 16, caractérisée
en cc que le poste d'intervention (22) est équipé d'un sas (23) & acces
protege.

18. Machine modulaire, selon 1l'une quelconque des
revendications 16 et 17, caractérisée en ce que le poste d'intervention (22)
est d¢élimité par des parois de protection (16) présentant des €léments
coulissant (15) situés au niveau du support mobile (5), lesdits éléments
coulissants (15) s'ouvrant pour le déplacement dudit support mobile (5) et
se refermant lorsque ce dernier est a 'arrét.

19. Machine modulaire, selon les revendications 17 et 18,
caractérisée en ce que le sas (23) présente deux portillons (24) et en ce que
I'ouverture et la fermeture desdits portillons (24) et des éléments coulissants
(15) sont synchronisées avec le déplacement du support mobile (5).
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Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3
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Fig. 4
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Fig. 5



PCT/FR2007/050921

WO 2007/104893

6/9

Fig. 6
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Fig. 7
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