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Procédé de déchargement et/ou de chargement, et installation convenant pour la mise en ceuvre du
procéde.

La présente divulgation est relative a un procédé de
dechargement et de chargement de chariots pour assurer le 3 T
déchargement d’au moins un objet convoyé (2) par au ] ]
moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’'un premier r-————-"——j {;’
objet convoyé depuis ledit au moins un chariot motorisé (3) : : t
jusqu’a une entrée d’'un convoyeur (Co), puis le chargement G ‘ LWJ |
d’un second objet convoyé, sur le chariot motorisé déchargé Te—smm g b T4
du premier objet, le second objet acheminé a partir d’une { )
sortie du convoyeur. Le chariot motorisé (3) circule suivant 12D
une premiére trajectoire (T1) jusqu’une zone de décharge- L{—)
ment ou travaille une premiere fourche, suivant une deu- é
xiéme trajectoire jusqu’a une zone de chargement ou
travaille une deuxiéme fourche, et suivant une troisieme tra-
jectoire (T3) pour évacuer la zone de chargement, la portion
de trajectoire consistant en la premiere trajectoire, deu-
xiéme trajectoire, et troisiéme trajectoire formant en particu-
lier une trajectoire en U.Figure de 'abrégé : Figure 21




Description
Titre de l'invention : Procédé de déchargement et/ou de chargement,

et installation convenant pour la mise en ceuvre du procédé.

[0001]  La présente divulgation est relative, selon un premier aspect, a un procédé de
déchargement et de chargement de chariots pour assurer le déchargement d’au
moins un objet convoyé par au moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’un
premier objet convoyé depuis ledit au moins un chariot motorisé jusqu’a une entrée
d’un convoyeur, puis le chargement d’un second objet convoyé, sur le chariot
motorisé déchargé du premier objet, le second objet acheminé a partir d’une sortie du
convoyeur.

[0002]  La présente divulgation est relative, selon un deuxi¢me aspect, a un procédé de
déchargement de chariots pour assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé
par au moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’un objet convoyé depuis ledit
au moins un chariot motorisé jusqu’a une entrée d’un convoyeur.

[0003]  La présente divulgation est relative, selon un troisieme aspect, a un procédé de
chargement de chariots pour assurer le chargement d’au moins un objet convoyé, sur
un chariot motorisé, en vue du chargement d’un objet convoyé sur le chariot motorisé,
ledit objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur.

[0004]  La présente divulgation concerne encore une combinaison des procédés selon le
premier aspect et/ou le deuxieme aspect, et/ou le troisicme aspect.

[0005]  La présente divulgation est encore relative a une installation convenant pour la mise

en ceuvre du procédé de déchargement et/ou de chargement.

Domaine technique

[0006]  La présente divulgation releve du domaine des systemes de stockage et de
récupération automatis€s (ASRS) configurés pour automatiser la préparation de
commandes.

[0007]  La présente divulgation concerne plus particulierement les systemes de stockage
comprenant des chariots motorisés circulant dans 1’entrepdt en assurant le transfert des
articles typiquement recus dans un conteneur, tel qu’un bac ou un plateau.

[0008]  Les chariots motorisés peuvent typiquement étre des chariots autoguidés, munis de
modules de communication configurés pour communiquer avec une unité de contrdle
centrale de I’ASRS. L’unité de contrdle centrale assure la coordination des trajectoires
des chariots dans I’entrep6t pour assurer des opérations de préparation de commandes
en transmettant aux chariots motorisés des instructions de guidage.

[0009] Le domaine de la présente divulgation couvre particulierement les chariots motorisés

circulant sur une surface de déplacement, suivant deux directions horizontales de
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I’espace, la surface de déplacement pouvant étre typiquement un sol de 1’entrepot

ou une plate-forme surélevée par rapport au sol. L’entrepdt comprend un ou
plusieurs racks de stockage contenant des emplacements de stockage pour les articles
typiquement contenus dans les conteneurs, typiquement en appui sur le sol.

Le domaine de la présente divulgation couvre, a titre d’exemple, et non
limitativement :

- les systemes de stockage (ASRS) assurant le transfert de conteneurs contenant des
articles notamment entre une station de préparation de commandes et jusqu’au(x)
rack(s) de stockage, par le cheminement des chariots motorisés sur la surface de
déplacement, puis le transfert des conteneurs, depuis les chariots motorisés jusqu’aux
emplacements dans le rack de stockage par un systeme de levage, distinct des chariots
motorisés, a savoir que les chariots motorisés circulent typiquement suivant deux
directions uniquement ;

- les systemes de stockage assurant le transfert de conteneurs contenant des articles
notamment entre une station de préparation de commandes et jusqu’au(x) rack(s) de
stockage, par le cheminement des chariots motorisés sur la surface de déplacement,
puis une élévation des chariots motorisés dans les racks de stockage, par la mise en
action de moyens de grimpe des chariots motorisés, et un transfert des conteneurs sur
les chariots motorisés en hauteur dans le rack de stockage dans les emplacements de
stockage, par 1’action de dispositifs de transfert des chariots motorisés. Dans une telle
solution, les chariots circulent suivant les trois directions de 1’espace.

Les systemes de stockage et de récupération automatisés comprennent encore
typiquement - un systeme de déchargement qui est configuré pour décharger un objet
(typiquement une commande automatisée par I’ ASRS) du chariot motorisé, en vue de
le transférer sur une entrée d’un convoyeur de 1’entrep6t, par exemple en vue d’une
livraison, et
- un systeme de chargement qui est configuré pour charger un objet (par exemple des
articles dans un conteneur) sur le chariot motorisé, depuis une sortie du convoyeur,
et typiquement en vue du transfert du conteneur jusqu’au rack de stockage, lors d’un

réassort.

Technique antérieure

I1 est connu du document DE102008039764 un dispositif pour décharger et charger
un article coopérant avec véhicule autonome ayant sur sa surface supérieure une
structure en peigne adaptée pour supporter un article. Le dispositif comprend deux
convoyeurs a rouleaux juxtaposés 1’un a coté de 1’autre opérant dans deux directions
opposées pour le déchargement et le chargement d’un article, respectivement.

La structure en peigne du véhicule est Iégerement plus haute que les rouleaux
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des convoyeurs, de sorte que lors du passage du véhicule transversalement aux
convoyeurs, les rouleaux s’engagent dans la structure en peigne permettant le
déchargement d’un article du véhicule sur un convoyeur puis le chargement d’un
autre article de I’autre convoyeur sur le méme véhicule. Le dispositif comprend
notamment des butées mobiles, en aval des rouleaux, pour éviter la chute de I’article
lors du chargement sur le véhicule en mouvement sous les convoyeurs. Le véhicule est
cependant relativement haut en taille pour pouvoir coopérer avec le convoyeur et n’est
pas adaptable a différentes hauteurs de convoyeurs. En outre, lors du déchargement
du véhicule, un temps relativement long est nécessaire car 1’article déchargé doit
d’abord étre déchargé latéralement via le convoyeur a rouleaux avant que le véhicule
suivant puisse décharger son article a son tour. Il en va de méme pour le chargement.
Le chargement et le déchargement ne peuvent donc pas s'effectuer sous la forme d'un
courant continu dans lequel les articles se succedent sans interruption.

Résumé

La présente divulgation vient améliorer la situation.

Il est proposé, selon un premier aspect, un procédé de déchargement et de
chargement de chariots pour assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé
par au moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’un premier objet convoyé
depuis ledit au moins un chariot motorisé jusqu’a une entrée d’un convoyeur, puis le
chargement d’un second objet convoyé, sur le chariot motorisé déchargé du premier
objet, le second objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ledit procédé
comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisés comprenant chacun un chassis,
des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer un
changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

- /B1/ un premier systeme configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une premicre position basse (PB) jusqu’a une premicre position haute
(PH), la premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une
zone de déchargement de la surface de roulement,

- /B2/ un deuxieme systeme 1B configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche comprenant des doigts, ladite deuxi¢éme fourche motorisée a la montée et a la

descente depuis une deuxieme position haute jusqu’a une deuxieme position basse, la
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deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur une zone de
chargement de la surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement étant juxtaposée a
ladite zone de chargement, ledit procédé comprenant:

- /C/ Déplacer un chariot motorisé€ supportant un premier objet en direction de ladite
zone de déchargement, suivant une premicre trajectoire, alignée avec les doigts de

la premiere fourche en la premiere position basse, d’attente, en dehors de la zone de
déchargement,

- /D/ Insérer les doigts de la premiere fourche en ladite premiere position basse, entre
le premier objet et le chariot motorisé, par une poursuite du déplacement du chariot
motoris€ suivant la premiere trajectoire, dans la zone de déchargement,

- /E/ Lever la premiere fourche jusqu’a ladite premiere position haute afin de décharger
le premier objet du chariot motorisé,

- /[F/ Déplacer le chariot motorisé déchargé du premier objet, depuis la zone de
déchargement jusqu’a la zone de chargement, suivant une deuxi¢me trajectoire,
suivant une deuxieme direction, transversale a la premicre direction, en particulier
perpendiculaire a la premiere direction,

- /G/ Descendre la deuxieme fourche supportant un deuxieme objet depuis la deuxicme
position haute jusqu’a la deuxieme basse, jusqu’au chargement du deuxieme objet sur
le chariot motorisé,

- /H/ Déplacer le chariot motorisé chargé du deuxieme objet, suivant une troisicme
trajectoire alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone de
chargement.

Il est proposé, selon un deuxieme aspect, un procédé de déchargement de chariots
pour assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé par au moins un chariot
motorisé, en vue du transfert d’un objet convoyé depuis ledit au moins un chariot
motorisé€ jusqu’a une entrée d’un convoyeur, ledit procédé comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisés comprenant chacun un chassis,
des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer un
changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

- /B1/ un premier systeme configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a la

descente depuis une premicre position basse jusqu’a une premiere position haute, la
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premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une zone de
déchargement de la surface de roulement,

-- /B2/ un deuxieme systeme configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche comprenant des doigts, ladite deuxi¢éme fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une deuxieme position haute jusqu’a une deuxieme position basse, la
deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur une zone de
chargement de la surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement étant juxtaposée a
ladite zone de chargement,

ledit procédé comprenant :

- /C1/ Déplacer un chariot motorisé supportant un objet en direction de la zone de
déchargement, suivant une premiére trajectoire, alignée avec les doigts de la premicre
fourche en position d’attente basse, en dehors de la zone de déchargement,

- /D1/ Insérer les doigts de la premiere fourche en la premiére position basse, entre
I’objet et le chariot motorisé, par une poursuite du déplacement du chariot motorisé
suivant la premiere trajectoire, dans la zone de déchargement,

- /E1/ Lever la premicre fourche jusqu’a ladite premiere position haute afin de
décharger 1’objet du chariot motorisé,

- [F1/ Déplacer le chariot motorisé déchargé de 1’objet, depuis la zone de déchargement
jusqu’a la zone de chargement, suivant une deuxi¢me trajectoire , suivant une
deuxiéme direction, transversale a la premiere direction, en particulier perpendiculaire
a la premiere direction,

- /G1/ Descendre la deuxieme fourche a vide depuis la deuxieme position haute jusqu’a
la deuxieme position basse sur le chariot motorisé déchargé de 1’objet,

- /H1/ Déplacer le chariot motorisé€ déchargé de 1’objet, suivant une troisicme
trajectoire alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone de
chargement.

La présente divulgation concerne encore, selon un troisieéme aspect, un procédé de
chargement de chariots pour assurer le chargement d’au moins un objet convoyé, sur
un chariot motorisé, en vue du chargement d’un objet convoyé sur le chariot motorisé,
ledit objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ledit procédé comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisés comprenant chacun un chassis,
des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer un
changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :
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- /B1/ un premier systeme configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une premicre position basse jusqu’a une premiere position haute, la
premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une zone de
déchargement de la surface de roulement,
-- /B2/ un deuxieme systeme configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche comprenant des doigts, ladite deuxi¢éme fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une deuxieme position haute jusqu’a une deuxieme position basse, la
deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur une zone de
chargement de la surface de roulement,
et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement étant juxtaposée a
ladite zone de chargement,
ledit procédé comprenant :
- /C2/ Déplacer un chariot motorisé vide d’objet en direction de la zone de
déchargement de la premiere fourche, suivant une premicre trajectoire, alignée avec
les doigts de la premicre fourche en position d’attente basse, en dehors de la zone de
déchargement,
- /D2/ Poursuivre le déplacement du chariot motoris€ suivant la premicre trajectoire,
dans la zone de déchargement,
- /E2/ Lever la premicre fourche jusqu’a ladite premiere position haute,
- /F2/ Déplacer le chariot motorisé depuis la zone de déchargement jusqu’a la zone
de chargement, suivant une deuxie¢me trajectoire, suivant une deuxieme direction,
transversale a la premiére direction, en particulier perpendiculaire a la premicre
direction,
- /G2/ Descendre la deuxieme fourche supportant un objet depuis la deuxieme position
haute jusqu’a la deuxi¢me position basse jusqu’au chargement de 1’objet sur le chariot
motorisé,
- /H2/ Déplacer le chariot motoris€ chargé de I’objet, suivant une troisieéme trajectoire
alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone de chargement.
Selon un autre aspect, la présente divulgation concerne encore une combinaison du
procédé selon le premier aspect, et/ou le deuxieme aspect et/ou le troisieme aspect.

Par exemple, selon un mode de réalisation, le procédé de déchargement et de
chargement selon le premier aspect peut €tre suivi d’un procédé de déchargement selon
le deuxieme aspect, procédé dans lequel lesdits chariots motorisés comprennent un

premier chariot et un deuxieme chariot, le premicre systeme de fourche et le deuxicme
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systeme de fourche selon le procédé du premier aspect et selon le procédé du deuxicme
aspect étant communs, le procédé comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, /F/, /G/, /H/ du procédé selon le
procédé du premier aspect pour le premier chariot motorisé

- une mise en ceuvre desdites étapes /C1/, /D1/, /E1/, /[F1/, /G1/, /H1/ du procédé

selon le procédé du second aspect pour le deuxieéme chariot motorisé et dans lequel le
premier chariot et le deuxieme chariot circulant I’un derriére 1’autre suivant la méme
trajectoire.

Par exemple selon un mode de réalisation, le procédé de déchargement et de
chargement selon le procédé du premier aspect peut €tre suivi d’un procédé de
déchargement selon le troisieme aspect, procédé dans lequel lesdits chariots motorisés
comprennent un premier chariot et un deuxieme chariot, le premiere systeme de
fourche et le deuxieme systeme de fourche selon le premier aspect et selon le troisicme
aspect étant communs, le procédé comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, /F/, /G/, /H/ du procédé selon le
premier aspect pour le premier chariot motorisé

- une mise en ceuvre desdites étapes /C2/, /D2/, /E2/, [F2/, /G2/, /H2/ du procédé selon
le troisieme aspect pour le deuxieme chariot motorisé,

et dans lequel le premier chariot et le deuxieme chariot circulent ’un derri¢re 1’autre
suivant la méme trajectoire.

Les caractéristiques exposées dans les paragraphes suivants peuvent,
optionnellement, &tre mises en ceuvre, indépendamment les unes des autres ou en
combinaison les unes avec les autres :

Selon un mode de réalisation, la position du centre du chariot motoris€ dans zone de
déchargement et la position du centre du chariot motorisé dans la zone de chargement
sont espacés d’une dimension supérieure a la dimension du chariot suivant la deuxi¢me
direction, et de préférence d’une dimension inférieure a trois fois, de préférence
inférieure a deux fois la dimension du chariot motoris€ suivant la deuxieme direction.

Selon un mode de réalisation, la descente en /G/ selon le procédé du premier aspect,
en /G1/ selon le procédé du deuxieme aspect, ou en /G2/ selon le procédé du troisicme
aspect, de ladite deuxieme fourche est initiée avant que le chariot motoris¢ atteigne la
zone de chargement en /F/ selon le procédé du premier aspect, en /F1/ selon le procédé
du deuxieme aspect, en /F2/ selon le procédé du troisicme aspect.

Selon un mode de réalisation, le chassis du chariot motorisé conserve une méme
orientation au cours de la trajectoire comprenant la premiecre, deuxi¢me et troisicme
trajectoire.

Selon un mode de réalisation, les moyens de roulage comprennent un ou plusieurs

ensembles de roulement comprenant chacun :
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-une roue présentant un axe de révolution perpendiculaire a la direction verticale, axe
de révolution autour duquel la roue pivote pour déplacer le chariot, et des moyens de
liaison pour relier la roue au chéssis,
- des moyens de changement de la direction de déplacement comprenant des moyens
de pivotement pour pivoter la roue et les moyens de liaison autour d’un axe vertical par
rapport au chéssis, I’axe vertical étant de préférence sécant de 1’axe de révolution de la
roue.
Le procédé peut prévoir pour ledit ensemble de roulement, ou chaque ensemble de
roulement :
- /CF/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que le chariot motorisé est dans
la zone de déchargement, pour assurer le changement de direction de déplacement du
chariot motorisé entre la premicre trajectoire en /C/ et la deuxieme trajectoire en /F/
selon le procéd€ suivant le premier aspect, entre la premiére trajectoire en /C1/ et la
deuxieme trajectoire en /F1/ selon le procédé€ suivant le deuxieme aspect, ou encore
entre la premiere trajectoire en /C2/ et 1a deuxieme trajectoire en /F2/ selon le procédé
suivant le troisieme aspect, et
- /[FH/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que le chariot motorisé est dans
la zone de chargement, pour assurer le changement de direction de déplacement du
chariot motorisé entre la deuxieme trajectoire en /F/ et la troisieéme trajectoire en /H/
selon le procédé suivant le premier aspect, ou encore entre la deuxieme trajectoire en /
F1/ et la troisieme trajectoire en /H1/ selon le procédé suivant le deuxieme aspect, ou
encore entre la deuxieme trajectoire en /F2/ et la troisieme trajectoire en /H2/ selon le
procédé suivant le troisieme aspect.

En particulier, le procédé peut prévoir :
- Tourner la roue en /CF/ est effectué€ pendant le levage de la fourche en /E/ selon
le procédé suivant le premier aspect, ou encore en /E1/ selon le procédé€ suivant le
deuxieme aspect, ou encore en /E2/ selon le procédé suivant le troisieme aspect, et/ou
- Tourner la roue en /FH/ est effectué pendant la descente de la fourche en /G/ selon
le procédé suivant le premier aspect, ou encore en /G1/ selon le procédé suivant le
deuxieme aspect, ou encore en /G2/ selon le procédé suivant le troisieme aspect.

Selon un mode de réalisation du procédé selon le procédé suivant le premier aspect,
du deuxieéme aspect, ou encore du troisieéme aspect :
fournir en /B/ peut comprendre :
- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage comprenant un ou
plusieurs organes de convoyage formant une premiere surface de convoyage a hauteur

de ladite entrée du convoyeur,
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- le deuxieme systeme qui comprend une deuxiéme unité de convoyage comprenant
un ou plusieurs organes de convoyage formant une deuxieme surface de convoyage a
hauteur de la sortie du convoyeur.

Selon un mode de réalisation du procédé selon le premier aspect :

- /E/ est suivie du transfert du premier objet soutenu par ladite premiere fourche en la
premicre position haute jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur et,

- /G/ est précédée du transfert du deuxieme objet d’une sortie du convoyeur jusqu’a la
deuxieme fourche en deuxieme position haute.

Selon un mode de réalisation du procédé selon la premier aspect /E/ est suivie par :
- /EO1/ Transférer ledit premier objet soutenu par ladite premiere fourche en la
premicre position haute jusqu’a la premiere unité de convoyage,

- /[E02/ Transférer le premier objet de ladite unité de convoyage jusqu’a ladite entrée
du convoyeur,

et dans lequel /G/ est précédée par :

- /GO1/ Transférer le deuxieme objet depuis ladite sortie du convoyeur jusqu’a ladite
deuxiéme unité de convoyage,

- /GO2/ Transférer le deuxicme objet depuis la deuxiéme unité de convoyage jusqu’a
ladite deuxieme fourche en la deuxieme position haute.

Selon un mode de réalisation du procédé selon le premier aspect, le transfert du
premier objet soutenu par ladite fourche en position haute jusqu’a ladite entrée dudit
convoyeur, en particulier le transfert en /EO1/ et/ou en /E02/, est obtenu par 1’action
de poussée d’un premier organe de poussée, motorisé, et dans lequel le transfert du
deuxiéme objet provenant d’une sortie du convoyeur jusqu’a la deuxi¢me fourche
en position haute, en particulier le transfert en /G01/ et/ou en /G02/, est obtenu par
I’action de poussée d’un deuxieme organe de de poussé€e, motorisé.

Selon un mode de réalisation, la premicre trajectoire et la troisieéme trajectoire
s’étendent parallelement, d’un méme c6té de la deuxieme trajectoire, la portion de
trajectoire consistant en la premicre trajectoire, la deuxi¢me trajectoire, et troisieme
trajectoire formant une trajectoire en U.

Selon un mode de réalisation du procédé selon le premier aspect, deuxieéme aspect,
ou troisieme aspect, les doigts de la premicre fourche sont paralleles aux doigts de la
deuxieme fourche.

La présente divulgation est encore relative a une installation de déchargement et de
chargement de chariots pour assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé
par un au moins chariot motorisé, en vue du transfert d’un premier objet convoyé
depuis ledit au moins un chariot motorisé jusqu’a une entrée d’un convoyeur, puis le

chargement d’un second objet convoyé sur le chariot motorisé déchargé du premier
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objet, le second objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ladite installation
comprenant :
- une pluralité de chariots motorisés comprenant chacun un chéssis, des moyens de
roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer un changement de
direction de déplacement,
- un premier systeéme configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une premicre position basse, jusqu’a une premiere position haute, la
premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une zone de
déchargement de la surface de roulement
- un deuxieme systeme configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche comprenant des doigts, ladite deuxi¢éme fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une deuxieme position haute, jusqu’a une deuxi¢me position basse, la
deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur une zone de
chargement de la surface de roulement
et dans lequel ledit premier systeme et le deuxieme systeme sont agencés 1’'un a c6té de
I’ autre, ladite zone de déchargement étant juxtaposée a ladite zone de chargement,
- une unité de contrdle comprenant un ou plusieurs microprocesseurs et au moins une
mémoire contenant des instructions pour la mise en ceuvre des étapes /C/, /D/, /E/, /
F/, /G/, /H/ du procédé selon le procédé du premier aspect, et/ou des instructions pour
la mise en ceuvre des étapes /C1/, /D1/, /E1/, /F1/, /G1/, /H1/ du procédé du deuxicme
aspect, et/ou des instructions pour la mise en ceuvre des étapes /C2/, /D2/, /[E2/, [F2/, /
G2/, /H2/ du procédé selon le troisieéme aspect.

Selon un mode de réalisation, ladite installation peut comprendre :
- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage comprenant un ou
plusieurs organes de convoyage formant une premiere surface de convoyage a hauteur
de ladite entrée du convoyeur,
- le deuxieme systeme qui comprend une deuxiéme unité de convoyage comprenant
un ou plusieurs organes de convoyage formant une deuxieme surface de convoyage a
hauteur de ladite sortie du convoyeur,
la premiere unité de convoyage et la deuxi¢me unité de convoyage étant juxtaposées,
et dans lequel la mémoire contient des instructions pour la commande du premier
organe de poussée pour assurer le transfert du premier objet soutenu par ladite fourche
en position haute jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur et la commande du second

organe de poussée pour assurer le transfert du deuxi¢me objet provenant d’une sortie
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du convoyeur jusqu’a la deuxieme fourche en position haute pour la assurer la mise en
ceuvre des étapes /EO1/, /E02/, /GO1, /G02/.
Breve description des dessins

D’autres caractéristiques, détails et avantages apparaitront a la lecture de la
description détaillée ci-apres, et a I’analyse des dessins annexés, sur lesquels :
Fig. 1

[Fig.1] est une vue en perspective d’un systeme de déchargement d’un objet convoyé
par un chariot motorisé, apres séparation de 1’objet par une élévation d’une fourche,
illustrant la fourche dans une position intermédiaire a la montée, un organe de poussée
dans une position escamotée, d’attente, pour le déchargement.
Fig. 2

[Fig.2] est une vue consécutive de la [Fig.1], apres que la fourche a atteint une
premicre position a hauteur de la surface de convoyage d’une unité de convoyage du
systeme, et dans une position intermédiaire pour laquelle I’organe de poussée exerce
une poussée sur ledit objet pour le transférer depuis la fourche jusqu’a la surface de
convoyage de I’unité de convoyage, et en vue de son transfert jusqu’a une entrée du
convoyeur.
Fig. 3

[Fig.3] est une vue schématique de la transmission du mécanisme de poussée, a
chaine, illustrant diverses positions de I’organe de poussée, a savoir dans une position
escamotée de déchargement au niveau des doigts de la fourche, dans une position
escamotée de chargement au niveau de la deuxieme extrémité de 1’unité de convoyage,
opposée a la premiere extrémité en prolongement avec la fourche.
Fig. 4

[Fig.4] est vue de dessus schématique du dispositif de chargement illustrant la
fonction de déflecteurs latéraux pour centrer 1’objet convoyé suivant une direction
transversale a la fourche lorsque ledit objet est poussé depuis 1’unité de convoyage
jusqu’a ladite fourche, en prolongement.
Fig. 5

[Fig.5] montre un systeéme pourvu d’un moyen de détection (tel qu’une caméra)
configuré pour détecter la position de I’objet convoyé sur le systeme en particulier sur
la fourche ou sur la surface de convoyage de I’unité de convoyage, voire configuré
pour détecter la taille de I’objet.
Fig. 6

[Fig.6] est une variante de la [Fig.5] pour lequel le véhicule est dépourvu de
dispositif amovible pour le support dudit objet par le chariot motorisé.

Fig. 7
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[Fig.7] illustre schématiquement une possibilité de pilotage de 1’organe de poussée,
avec détection de I’objet convoyé sur la fourche, avec de maniere notable, une
commande dudit organe de poussée sur une premiere course de déplacement a une
premicre vitesse, avant contact avec 1’objet convoyé, puis une commande dudit organe
de poussée sur une deuxieme course de déplacement, apres contact avec I’objet, a une
deuxieme vitesse supérieure a la premiére vitesse, en particulier lors du déchargement.
Fig. 8

[Fig.8] illustre schématiquement une possibilité de pilotage lors du chargement, avec
détection de la position et la taille de I’objet convoyé sur la surface de convoyage de
I’unité, et une commande de I’organe de poussée de sorte a assurer un transfert de
I’objet convoyé jusqu’a une position cible sur ladite fourche, suivant la longueur de
la fourche, et en particulier une position cible centrée suivant la longueur de ladite
fourche.

Fig. 9

[Fig.9] montre un chariot motorisé comportant, au niveau de sa surface supérieure,
un bras télescopique d’un dispositif de transfert, le bras illustré dans une position
rétractée configurée pour assurer le chargement dudit objet convoyé sur la surface
supérieure du chariot motorisé, le bras déployable jusqu’a une position déployée (non
illustrée) pour laquelle le bras télescopique est déployé en porte-a-faux du chassis
dudit au moins un chariot motorisé pour assurer le transfert de I’objet convoyé dans un
rack de stockage, le chariot motorisé étant notable en ce qu’il comprend deux rainures
pour les doigts de la fourche, lesdites rainures agencées de part et d’autre du bras
télescopique, parallelement a la direction de déploiement du bras.

Fig. 10

[Fig.10] montre schématiquement un systeéme de chargement ou déchargement
comprenant un chéssis pour 1’unité de convoyage et le systeéme de fourche, de hauteur
réglable le long de pieds.

Fig. 11

[Fig.11] montre schématiquement un ensemble vue de haut comprenant :

- un premier systeme de déchargement d’un chariot motorisé selon la présente
divulgation, configuré pour décharger au moins un premier objet convoyé en vue du
transfert de I’objet convoyé depuis au moins un chariot motorisé€ jusqu’a un convoyeur
lors du déchargement,

- un deuxieme systeme de chargement d’un chariot motorisé selon la présente
divulgation, configuré pour charger un chariot motoris€ en vue du transfert d’un
deuxiéme objet convoyé depuis le convoyeur jusqu’au chariot motorisé lors du

chargement, le premier systéme et le deuxi¢me systéme étant agencés juxtaposés,
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parallelement ’un a 1’autre, la fourche du premier systeme étant parallele a la fourche
du deuxieme systeme.
Fig. 12

[Fig.12] est vue schématique de I’ensemble de la [Fig.11].
Fig. 13

[Fig.13] est vue d’un ensemble roulant comprenant un ou plusieurs ensembles de
roulement comprenant chacun :
- une roue présentant un axe de révolution perpendiculaire a la direction verticale, axe
de révolution autour duquel la roue pivote pour déplacer le chariot, et des moyens de
liaison pour relier la roue au chéssis,
- des moyens de changement de la direction de déplacement comprenant des moyens
de pivotement pour pivoter la roue et les moyens de liaison autour d’un axe vertical par
rapport au chéssis, I’axe vertical étant de préférence sécant de 1’axe de révolution de la
roue.
Fig. 14

[Fig.14] est une autre vue de I’ensemble de la [Fig.13].
Fig. 15

[Fig.15] est vue d’une vue d’une premicre étape d’un procédé de déchargement et de
chargement au cours de laquelle un chariot motorisé supportant un premier objet est
déplacé en direction de ladite zone de déchargement, suivant une premicre trajectoire,
alignée avec les doigts de la premicere fourche en position d’attente basse, en dehors de
la zone de déchargement.
Fig. 16

[Fig.16] est vue d’une deuxieme étape, consécutive a la [Fig.15], au cours de laquelle
les doigts de la premicre fourche sont insérés, en une position basse, entre le premier
objet et le chariot motorisé, par une poursuite du déplacement du chariot motorisé
suivant la premiere trajectoire.
Fig. 17

[Fig.17] est vue d’une troisicme étape, consécutive a la [Fig.16], au cours de laquelle
la premiere fourche est levée jusqu’a ladite position haute afin de décharger le premier
objet du chariot motorisé.
Fig. 18

[Fig.18] est vue d’une quatrieme étape, consécutive a la [Fig.17], au cours de laquelle
le chariot motorisé déchargé de 1’objet est déplacé, depuis la zone de déchargement
jusqu’a la zone de chargement, suivant une deuxi¢me trajectoire, suivant une deuxi¢me
direction, transversale a la premicre direction, en particulier perpendiculaire a la

premiere direction.
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Fig. 19

[Fig.19] est vue d’une cinquieme étape, consécutive a la [Fig.18], la deuxieme
fourche supportant un deuxieme objet est descendue depuis la position haute jusqu’au
chargement du deuxiéme objet sur le chariot motoris€.
Fig.20

[Fig.20] est vue d’une sixieme étape, consécutive a la [Fig.19] au cours de laquelle le
chariot motorisé chargé du deuxi¢me objet est déplacé suivant une troisicme trajectoire
alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone de chargement.
Fig.21

[Fig.21] est une vue schématique d’une trajectoire des chariots motorisés, lors
de la mise en ceuvre du procédé€ de déchargement et/ou chargement, la trajectoire
consistant en une premiere trajectoire du chariot motorisé selon une premiere direction,
jusqu’au cheminement du chariot motorisé dans la zone de déchargement, a la verticale
de la premicre fourche, puis notamment apres déchargement du premier objet par
déplacement du chariot motorisé par une deuxieme trajectoire selon une deuxicme
direction, transversale a la premicre direction, jusqu’a la zone de chargement, a la
verticale de la deuxieme fourche, puis notamment aprés chargement d’un objet,
déplacement selon une troisieéme trajectoire selon la premiere direction, a contre-sens
d’un chariot circulant suivant la premicre trajectoire, la trajectoire consistant en la
premicre trajectoire, la deuxi¢me trajectoire et la troisieme trajectoire formant une
trajectoire en U, les chariots motorisés a décharger et/ou a charger, circulant selon la
trajectoire en U, en passant par la zone de déchargement et la zone de chargement,
les uns a la suite des autres selon un flux de chariots circulant dans un méme sens,
par exemple un premier chariot motorisé dans la zone de chargement, alors qu’un
deuxiéme chariot motorisé est simultanément dans la zone de déchargement, la
trajectoire comprenant une dérivation autorisant un chariot motorisé de circuler
directement depuis la premicre trajectoire jusqu’a la troisicme trajectoire, sans passer
par la zone de déchargement et de la zone de chargement.
Description des modes de réalisation

La présente divulgation est relative a un systeme 1 de déchargement, en particulier
un premier systeme de déchargement 1A configuré pour décharger au moins un objet
convoyé¢ 2, en particulier un premier objet 21, par au moins un chariot motorisé, en
vue du transfert de 1’objet convoyé depuis au moins un chariot motorisé€ 3 jusqu’a un
convoyeur Co lors du déchargement, ledit systeéme 1, en particulier le premier systeme
1A, comprenant un systeme de fourche de levage qui comprend au moins une fourche
5, en particulier une premiere fourche 51, comprenant des doigts 50, ledit systeme de

fourche de levage comprenant un actionneur configuré pour déplacer ladite au moins
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une fourche 5 entre une position haute PH dans laquelle la fourche est a la hauteur
dudit convoyeur pour autoriser un transfert dudit objet convoyé entre ladite fourche et
ledit convoyeur et au moins une position basse PB dans laquelle ladite fourche est a
une hauteur distincte de la position haute, inférieure, pour autoriser un transfert entre
ledit au moins un chariot et ladite au moins une fourche qui est insérée sous I’objet
convoyé€ 2 soutenu par ledit au moins un chariot motorisé 3 lors du déplacement dudit
chariot suivant la direction desdits doigts 50.

Le systeme de déchargement 1, en particulier le premier systeme de déchargement
1A peut comprendre un mécanisme de poussée dudit objet convoyé qui comprend
un organe de poussée 6 motorisé, en particulier un premier organe de poussée 61,
ledit mécanisme configuré pour assurer, lors du déchargement, une poussée de I’objet
convoyé€ 2 (en particulier du premier objet 21) par ledit organe de poussée 6, depuis
une position dudit objet convoyé 2 sur ladite au moins une fourche 5 alors en position
haute vers ledit convoyeur, en particulier jusqu’a une entrée du convoyeur Co.

De maniere générale, le systeme de déchargement permet la mise en ceuvre d’un
procédé de déchargement comprenant :

- Déplacer un chariot motorisé supportant un objet suivant une trajectoire du chariot
motorisé alignée avec les doigts 50 de ladite au moins une fourche 5 alors en position
basse PB, en attente, jusqu’a une insertion des doigts sous I’objet convoyé soutenu par
le chariot motorisé 3,

- Actionner la fourche en élévation pour séparer 1’objet convoyé 2 de la surface
supérieure du chariot motorisé 3 et pour déplacer ladite au moins une fourche jusqu’a
la position haute PH pour laquelle ladite au moins une fourche est a hauteur d’une
entrée du convoyeur, directement en prolongement d’une entrée du convoyeur, ou
encore indirectement par I’intermédiaire d’une unité de convoyage appartenant au
systeme de déchargement, et éventuellement,

- Actionner ledit organe de poussée 6 pour assurer un transfert de 1’objet convoyé 2 (en
particulier le premier objet 21 en appui sur ladite au moins une fourche 5, vers ladite
entrée du convoyeur Co, en particulier jusqu’a ladite entrée du convoyeur, ou encore
jusqu’a ladite unité de convoyage, intermédiaire.

La présente divulgation est encore relative a un systeéme 1 de chargement, en
particulier un deuxi¢me systéme de chargement 1B configuré pour charger au moins
un objet convoyé 2, en particulier un deuxiéme objet 22, en vue du transfert dudit objet
convoyé€ 2 depuis le convoyeur Co jusqu’au chariot motorisé lors du chargement, ledit
systeme 1 comprenant un systeme de fourche de levage qui comprend au moins une
fourche 5 comprenant des doigts 50, en particulier une deuxieme fourche 52, ledit
systeme de fourche de levage comprenant un actionneur configuré pour déplacer ladite

au moins une fourche entre une position haute PH dans laquelle la fourche est a la
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hauteur dudit convoyeur pour autoriser un transfert dudit objet convoyé entre ladite
fourche et ledit convoyeur et au moins une position basse dans laquelle ladite fourche
est a une hauteur distincte de la position haute, inférieure, pour autoriser un transfert
entre ledit au moins un chariot motorisé 3 et ladite au moins une fourche 5 qui est
insérée sous 1’objet convoyé 2 soutenu par ledit au moins un chariot motorisé 3.

Le systeme de chargement 1, en particulier le deuxieme systeme de chargement 1B
peut comprendre un mécanisme de poussée dudit objet convoyé qui comprend un
organe de poussée 6 motorisé, en particulier un deuxieéme organe de poussée 62, ledit
mécanisme configuré pour assurer, lors du chargement, une poussée de 1’objet convoyé
2 par ledit organe de poussée 6 jusqu’a ladite au moins une fourche a ladite position
haute PH, dans un sens orienté du convoyeur vers ladite au moins une fourche 5.

De manicre générale, le systeme de chargement permet la mise en ceuvre d’un
procédé de chargement comprenant :

- actionner ledit organe de poussée 6 pour assurer un transfert de 1’objet convoyé 2
provenant d’une sortie du convoyeur, dans un sens depuis ladite sortie du convoyeur
Co jusqu’a ladite au moins une fourche dans ladite position haute,

- actionner ladite au moins une fourche 5 depuis la position haute PH vers la position
basse PB et déposer ledit objet convoyé 2 en appui sur ladite au moins une fourche

5 sur la surface supérieure d’un chariot motorisé€ par descente de ladite au moins une
fourche 5 jusqu’a la position basse.

De maniere générale, le systeme de déchargement ou le systeme de chargement
peuvent étre non réversibles, a savoir fonctionnement uniquement au déchargement ou
au chargement.

De maniecre générale, le transfert de I’objet convoyé 2 en appui sur ladite au moins
une fourche 5, lors du déchargement, au-dela de ladite au moins une fourche, ou le
transfert inverse de 1’objet convoyé jusqu’a une position sur ladite fourche, lors du
chargement, peut &tre opéré par ’action de 1’organe de poussée 6, qui est déplacable
typiquement suivant la direction des doigts 50 de ladite au moins une fourche 5, dans
un espace de poussée au-dessus de ladite au moins une fourche 5. Les doigts de la
fourche peuvent étre typiquement passifs, a savoir dépourvus d’organes de convoyage
motorisés, tels que des galets ou des bandes pour assurer un tel déplacement de 1’objet
convoyé€ sur la fourche.

Les doigts passifs peuvent étre avantageusement de hauteur limitée par exemple
inférieure a 30 mm, de préférence 15mm, et par comparaison inférieure a une
alternative ou les doigts de hauteur supérieure comprendraient des organes de
convoyage. Limiter la hauteur des doigts peut permettre de faciliter I’insertion de

ladite au moins une fourche entre 1’objet convoyé en appui sur la surface supérieure
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du chariot motorisé, voire encore permet de limiter la hauteur de rainures Ra, Ra2,
recevant les doigts de ladite au moins une fourche lors de I’insertion.

De manicre générale, les doigts de 1a fourche s’étendent parallelement les uns aux
autres suivant une direction qui peut étre horizontale, ou proche de 1’horizontale de
plus ou moins 15°. De maniere générale ; ladite au moins une fourche 5, premicre
fourche 51 et deuxieme fourche 52 notamment, peut étre mobile suivant une
translation verticale entre ladite position haute PH et ladite position basse PB, et en
particulier afin de limiter I’emprise horizontale dudit systéme de déchargement ou
chargement.

Selon une possibilité illustrée a titre indicatif aux figures (notamment N°1, 2, 5, 6,

12 et 15 a 20), ledit au moins un chariot motorisé€ 3 est configuré pour circuler sur
une surface de déplacement, telle que le sol, de niveau inférieur au convoyeur, ladite
surface supérieure dudit chariot motorisé de niveau inférieur au convoyeur.

De manicre notable, le chariot motorisé situé dans une zone de déchargement sous
ladite fourche peut-Etre déplacé, apres séparation de 1I’objet convoyé par 1’élévation de
la fourche a partir de la position basse PB, et sans attendre que ladite fourche ait atteint
ladite position haute PH.

De maniecre générale, le systeme déchargement ou chargement peut comprendre une
unité de convoyage 4, configurée pour assurer le transfert dudit objet convoyé 2 sur
une surface de convoyage SC formée d’un ou plusieurs organes de convoyage 40, de
préférence motorisé€s, ladite surface de convoyage SC en prolongement de ladite au
moins une fourche a ladite position haute, agencée a la hauteur dudit convoyeur, qui
est distincte de la hauteur de la surface supérieure dudit au moins un chariot motoris€.
Les organes de convoyage peuvent étre des rouleaux, typiquement montés en parallele,
motoris€s et actionnés en rotation pour assurer le convoyage de 1’objet sur la surface de
convoyage SC, en particulier dans un sens de convoyage orienté depuis ladite au moins
une fourche 5 a la position haute PH vers I’entrée du convoyeur lors du déchargement,
ou encore dans un sens de convoyage orienté depuis la sortie du convoyeur vers ladite
au moins une fourche 5 a ladite position haute, lors du chargement.

De maniere générale, le premier systeme de déchargement 1A peut comprendre
une premiere unité de convoyage 41, et le deuxi¢me systéme de chargement 1B peut
comprendre une deuxieme unit€ de convoyage 42/

Selon un mode de réalisation, notamment illustré, ledit organe de convoyage
40 ou lesdits organes de convoyage 40 de 1’unité de convoyage 4 (en particulier
respectivement de ladite premiere unité de convoyage 41 et de ladite deuxieme unité
de convoyage 42) sont configurés pour assurer un transfert dudit objet convoyé 2
(en particulier respectivement du premier objet 21 et du deuxieme objet 22) suivant

une direction de convoyage dc, les doigts 50 de ladite au moins une fourche 5 (en
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particulier respectivement de la premiere fourche 51 et de la deuxieme fourche 52)
sont orientés parallelement a la direction de convoyage dc.

De maniere générale, I’absence ou la présence de 1’objet peut étre détectée par un ou
plusieurs capteurs, et en particulier tout ou partie des capteurs suivants :

- un capteur associé au chariot motorisé, typiquement embarqué au chariot motorisé,
configuré pour détecter la présence ou 1’absence de 1’objet convoyé sur ledit chariot
motorisé,

- un capteur associé a ladite au moins une fourche, agencé pour détecter la présence ou
I’absence de I’objet convoyé sur ladite au moins une fourche (avec un premier capteur
pour la premiere fourche 51 et un deuxieéme capteur pour la deuxieme fourche 52),

- le cas échéant un capteur associé a 1’unité de convoyage, agencé pour détecter la
présence ou I’absence de 1’objet convoyé€ sur la surface de convoyage SC de 1’unité de
convoyage 4, et en particulier un capteur pour la premiere unité de convoyage 41, et un
autre capteur pour la deuxieme unité de convoyage 42.

De maniere générale, le systeme de chargement ou déchargement peut comprendre
une unité de contréle, comprenant un processeur et une mémoire comprenant des
instructions pour la mise en ceuvre du procédé de déchargement et/ou encore pour la
mise en ceuvre du procédé de chargement, et en particulier pour la commande de la
fourche (premicre et deuxieme fourche), ou encore du premier et deuxieme systeme de
poussée.

Lorsque le systeme comprend une unité de convoyage 4, les instructions de la
mémoire peuvent permettre :

- lors du déchargement, d’actionner le ou les organes de convoyage 40 dans le sens
de convoyage depuis ladite au moins une fourche (a position haute) vers 1’entrée

du convoyeur Co, lors du déchargement, simultanément a la poussée de 1’organe de
poussé 6,

- lors du chargement, d’actionner le ou les organes de convoyage 40 dans le sens de
convoyage depuis le convoyeur vers ladite au moins une fourche (a la position haute),
en particulier simultanément a la poussée de I’organe de poussée.

De maniere générale, I’organe de poussée 6 peut €tre mobile entre au moins une
position escamotée PEsc dans laquelle I’organe de poussée est en dehors d’un espace
de déplacement de I’objet convoyé depuis ladite au moins une fourche (premicre
fourche ou deuxieme fourche) a la position haute jusqu’audit convoyeur et une position
de poussée dans laquelle I’organe de poussée 6 est dans 1’espace de déplacement
de I’objet convoyé sur ladite au moins une fourche a la position haute jusqu’audit
convoyeur.

De maniere générale, I’organe de poussée 6 peut comprendre une traverse de poussée

60 s’étendant transversalement a la direction de convoyage dc, sur toute la largeur
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de ladite au moins une fourche 5 (notamment la premicre fourche 51 ou la deuxi¢me
fourche 52), a savoir transversalement aux doigts 50.

La traverse de poussée 60 est configurée pour balayer en longueur ladite au moins
une fourche 5, en tout ou partie, lors d’un déplacement motorisé€ a la poussée de ladite
traverse de poussée 60 selon la direction de convoyage dc.

En particulier, lors du déchargement, la traverse de poussée 60 du premier organe
de poussée 61 peut balayer toute la longueur de ladite au moins une fourche 3, au-
dessus de ladite au moins une fourche 5 a ladite position haute PH, par un déplacement
suivant un sens S1 orienté depuis les extrémités distales des doigts 50, jusqu’a a la
base des doigts de la fourche, en particulier de la premiere fourche 51, la traverse
de poussée 60 pouvant encore poursuivre I’action de poussée sur I’objet convoyé
2, en particulier sur le premier objet convoyé 21, sur tout ou partie de la surface
de convoyage SC de I’unité de convoyage 4, en particulier de la premiére unité de
convoyage 41, en se déplacant au-dessus de la surface de convoyage SC et du ou des
organes de convoyage 40 le long de la direction de convoyage dc.

Lors du chargement, la traverse de poussée 60 est actionnée dans un sens S2, orienté
depuis la sortie du convoyeur vers ladite au moins une fourche 5 a la position haute
PH, la traverse de poussée pouvant exercer I’action de poussée sur 1’objet convoyé,
en particulier sur le deuxieme objet convoyé 22, sur tout ou partie de la surface de
convoyage SC de I'unité de convoyage, et au moins sur une premiere section de
longueur de ladite fourche a partie de la base de ladite fourche 5, en particulier sur une
premiere section de longueur de la deuxieme fourche 52.

Ainsi et de maniere générale, ledit mécanisme de poussée peut étre configuré pour
assurer un déplacement dudit organe de poussée 6 suivant la direction de convoyage
dc, sur une partie ou préférentiellement sur toute la longueur de ladite unité de
convoyage 4 et de la fourche, pour assurer une poussée dudit objet convoyé 2 sur la
surface de convoyage de ladite unité de convoyage et de la fourche, suivant un sens
S1, lors du déchargement, dirigé de ladite au moins une fourche 5 alors a position
haute PH, vers une deuxicme extrémité E2 de 1’unité de convoyage, opposée a une
premicre extrémité E1 de convoyage en prolongement de ladite au moins une fourche
5 a ladite premiere position, ou suivant un sens S2, lors du chargement, dirigé depuis la
deuxieme extrémité E2 de I’unité de convoyage, opposée a la premicre extrémité E1 de
convoyage en prolongement de ladite au moins une fourche vers ladite au moins une
fourche 5 a la position haute PH.

En particulier, ladite au moins une position escamotée PEsc peut comprendre
une position escamotée de déchargement PEscd, agencée du c6té de 1a fourche, en
particulier de la premiere fourche 51, au niveau des extrémités distales des doigts 50, et

une position escamotée de chargement PEscc au niveau d’une deuxi¢me extrémité E2
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de I’unité de convoyage opposée a la premiere extrémité de 1’unité de convoyage 4, en
prolongement de ladite au moins une fourche 5 en particulier deuxieme fourche 52 a la
position haute PH.

De maniere générale, le mécanisme de poussée peut comprendre un actionneur
avec une transmission comportant au moins une chaine CH entrainant ledit organe de
poussée 6 (a savoir le premier organe de poussée 61 ou deuxieme organe de poussée
62) suivant la direction de convoyage dc, dans la zone de déplacement de 1’objet
convoy¢ 2, au-dessus de ladite au moins une fourche alors dans la premiere position
P1.

Ladite au moins une chaine CH peut comprendre une premiere chaine CH1 et une
deuxieme chaine CH2, agencées en parallele, de part et d’autre de ladite au moins une
fourche 5, dans ladite premiére position P1 de ladite au moins une fourche 5. Ladite
traverse de poussée 60 est solidaire par une premiere extrémité a la premicre chaine
CHI1 et par une deuxiéme extrémité a la deuxieéme chaine CH2.

La chaine, premicre chaine CH1 ou deuxiéme chaine CH2 forme une boucle guidée
entre deux roues dentées agencées respectivement aux niveaux de deux extrémités
d’un chassis support CHA, ladite traverse de poussée 60 étant dans la position de
poussée lorsque solidaire d’une section de longueur de chaine CH1, CH2, alors
agencée supé€rieure aux deux roues dentées.

La position escamotée de déchargement PEscd peut étre obtenue lorsque la traverse
de poussée 60 (en particulier du premier organe de poussée 61) est déplacée par la
chaine CH au-dela des extrémités distales des doigts de la fourche 5, et en particulier
basculée en dessous de la surface de convoyage SC par la roue dentée de ce coté, et
comme visible a droite a la [Fig.3]. Dans cette position escamotée de déchargement,
ladite traverse de poussée laisse libre le passage pour assurer un déplacement de ladite
au moins une fourche 5 de la position basse PB jusqu'a la position haute, sans risque
d’interférence entre, d’une part, ledit objet convoyé en appui sur ladite au moins une
fourche 5, et, d’autre part, la traverse de poussée lors du déplacement de ladite fourche.
La position escamotée de déchargement PEscd est de préférence avantageusement
proche par rapport a I’extrémité distale des doigts pour assurer une mise en action
rapide de la poussée lors du déchargement.

La position escamotée de chargement PEscc peut €tre obtenue lorsque la traverse
de poussée (en particulier du deuxieme organe de poussée 62) est déplacée par
ladite au moins une chaine CH, du c6té de la deuxiéme extrémité E2 de I’unité de
convoyage E2, et en particulier basculée en dessous de la surface de convoyage SC
par la roue dentée de ce cOté. Dans cette position escamotée PEscc, la traverse de
poussée est basculée sous la surface de convoyage SC, entre la sortie du convoyeur

Co et la deuxieme extrémité E2 de I’unité de convoyage en prolongement. La position
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escamotée de chargement PEscc autorise ainsi le transfert de I’objet convoyé depuis la
sortie du convoyeur jusqu’a ladite unité de convoyage, lors du chargement, la position
escamotée de chargement étant avantageusement proche de la deuxieme extrémité E2,
pour assurer une mise en action rapide de la poussée lors du chargement.

Ainsi, de maniere générale, ladite au moins une chaine CH peut €tre configurée
pour déplacer 1’organe de poussée 6 de ladite au moins une position escamotée PEsc
jusqu’a la position de poussée, ladite position escamotée PEsc comprenant une position
escamotée de chargement PEscc agencée a une deuxicme extrémité E2 de 1’unité
de convoyage 4, opposée a une premicre extrémité E1 de I'unité de convoyage 4 en
prolongement de ladite au moins une fourche 5 a la position haute, ou encore une
position escamotée de déchargement PEscd, agencée au niveau d’extrémités distales
des doigts de ladite au moins une fourche 5 a ladite position haute.

De maniere générale, ladite au moins une fourche 5 peut €tre guidée verticalement le
long de guides verticaux GD solidaires de deux des pieds 8 en vis-a-vis.

De maniere générale, ladite unité de convoyage 4 comprenant le ou les organes de
convoyage 40 et le mécanisme de poussée comprenant ledit organe de poussée 6 sont
montés sur un chassis support CHA, soutenu par des pieds 8, par rapport a une surface
de support, telle que le sol. Le chassis support CHA peut comprendre deux longerons
s’étendant paralleles I'un a 1’autre suivant la direction de convoyage dc, de part et
d’autre, de I’unité de convoyage 4, et suivant une premiere section de longueur SL1
s’étendant le long de I’unité de convoyage 4, mais encore, et suivant une deuxi¢me
section de longueur SL2, de part et d’autre de ladite au moins une fourche 5 dans la
position haute PH.

Les pieds 8 sont agencés de sorte a positionner la deuxiéme section de longueur SL2
du chassis support, en porte-a-faux latéral des pieds, et en particulier en porte-a-faux
des deux pieds en vis-a-vis assurant le guidage de ladite au moins une fourche 5. Un
tel positionnement en porte-a-faux du chéssis support CHA sur la deuxiéme section de
longueur SL2 laisse enticrement libre un dégagement sous la deuxieme section SL2 du
chéssis support autorisant la circulation du chariot motorisé 3, sans interférence avec
les pieds. Au contraire la premiere section de longueur SL.1 du chassis support peut
étre stabilisée entre quatre pieds 8.

En particulier, un tel positionnement en porte-a-faux autorise, en particulier, non
seulement le déplacement au sol du chariot motoris€ suivant une premicre direction
de déplacement, alignée avec les doigts de ladite au moins une fourche 5, par exemple
pour autoriser I’insertion de ladite au moins une fourche 5 lors du déchargement, mais
encore permet avantageusement, une fois le chariot déchargé par ladite au moins une

fourche, une sortie du chariot motorisé hors de la zone d’action de ladite au moins
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fourche, par un déplacement, suivant une deuxieme direction au sol, perpendiculaire a
la premiere direction.

[0091]  Un tel agencement permet notamment au systeme de déchargement de décharger
les chariots motorisés, avec une entrée des chariots dans la zone d’action de ladite
au moins une fourche sous le chassis support, et une sortie des chariots de la zone
d’action, distincte de I’entrée. Cela autorise une circulation des chariots motorisés les
uns a la suite des autres, sans interférence entre les chariots arrivant et ressortant de la
zone d’action de ladite fourche et dans un objectif d’une augmentation des capacités de
déchargement.

[0092]  Lorsque le systeme de déchargement ou de chargement est un premier systeme de
déchargement 1A accolé a un deuxi¢me systéme de chargement 1B, comme il est
décrit ci-apres pour I’ensemble de déchargement et de chargement, un tel porte-a-faux
peut permettre au chariot motorisé sortant de la zone d’action de la fourche du premier
systeme de déchargement 1A, déchargé d’un premier objet, de se déplacer suivant la
deuxiéme direction en entrant dans la zone d’action de la fourche du deuxieme systeme
de chargement. Une fois chargé d’un deuxieme objet par ladite au moins une fourche
5 du deuxieme systeme, le chariot motorisé peut se déplacer suivant la direction des
doigts de la fourche du deuxieme systéme pour évacuer, et sans interférence avec les
chariots motorisés suivants en circulation, non encore déchargés, circulant a contre
sens suivant la premicre direction en direction de la zone d’action de la fourche du
premier systeme de déchargement.

[0093]  De maniere générale, le systeme de chargement ou de déchargement peut
comprendre un mécanisme de réglage 80 en hauteur du chéssis support sur la hauteur
des pieds 8, configuré pour assurer un réglage de la hauteur de la surface convoyage
SC, et notamment afin de permettre un alignement de hauteur avec un convoyeur
Co. Le mécanisme de réglage peut comporter une pluralité d’ouvertures de réglage,
autorisant diverses positions de montage en hauteur du chéssis support.

[0094]  Le systeme de chargement ou de déchargement peut comporter un moyen de
détection Dt de la position de I’objet convoyé 2 sur ladite au moins une fourche 5 a
ladite position haute. Le moyen de détection Dt peut €tre une caméra dont le champ de
vision cible au moins ladite fourche a ladite position haute, voire également la surface
de convoyage SC de I’unité de convoyage 4, et comme visible notamment aux figures
Setb6.

[0095]  Ledit systeme comprend une unité de contréle comprenant un microprocesseur et
une mémoire contenant des instructions pour assurer un déplacement dudit organe
de poussée 6, a une premiecre vitesse V1 sur une premiere course de déplacement
CD1 dudit organe de poussée, en amont de la position de I’objet convoyé€ 2, avant

contact entre 1’organe de poussée 6 et ledit objet convoyé 2, et a une deuxicme
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vitesse V2, distincte de la premiére vitesse V1 apres contact avec 1’objet convoyé

6, sur une deuxicme course de déplacement CD2, lors de la poussée exercée par
I’organe de poussée 6 sur ledit objet convoyé, ladite deuxieme vitesse V2 par exemple
supérieure a ladite premiere vitesse V1. La deuxieéme course de déplacement CD2
peut s’étendre jusqu’a I’entrée du convoyeur ou de I’unité de convoyage. Un tel
pilotage de I’organe de poussée permet de déplacer rapidement I’objet convoyé hors
de ladite au moins fourche 5, vers le convoyeur voire jusqu’au convoyeur, en limitant
I’impact de I’organe de poussée sur I’objet convoyé, alors statique sur la fourche lors
du déchargement.

Selon un mode de réalisation, le systeéme de chargement peut comprendre un moyen
de détection Dt de la taille de I’objet convoyé sur ladite surface de convoyage, au
moins suivant la direction de ladite au moins une fourche 5. Le moyen de détection
Dt peut étre le méme moyen décrit précédemment, et en particulier ladite caméra. Le
systeme peut comprendre une unité de contréle comprenant un microprocesseur et
une mémoire contenant des instructions pour assurer, lors du chargement, une poussée
dudit objet convoyé par ledit organe de poussée 6, depuis la surface de convoyage
SC et jusqu’a une position cible PCE dudit objet convoyé 2 sur ladite au moins une
fourche 5 a ladite position haute. En particulier ladite position cible PCE peut étre une
position centrée suivant la direction des doigts de ladite au moins une fourche 5. On
obtient ainsi le centrage de 1’objet convoyé 2 sur la longueur des doigts de la fourche.

Comme illustré sur la [Fig.4], ladite unité de convoyage 4 peut encore comprendre
un ou plusieurs déflecteurs latéraux DF, configurés pour assurer un centrage de
1’objet convoyé 2 sur ladite au moins une fourche 5 a ladite position haute, lors du
chargement, et suivant une direction transversale a la direction des doigts 50 de la
fourche 5. Le ou les déflecteurs peut comprendre une surface de guidage inclinée
et configurée pour assurer un déplacement de I’objet convoyé 2 vers 1’axe médian
de la surface de convoyage SC lorsque 1’objet est déplacé vers ladite au moins une
fourche 5, et en particulier lorsque ledit objet convoyé€ est contraint au déplacement
par 'organe de poussée 6 jusqu’a ladite au moins une fourche 5. On obtient ainsi le
centrage de I’objet convoyé€ suivant la largeur de ladite au moins une fourche 5, a
savoir suivant la direction transversale aux doigts 50.

De maniere générale, centrer I’objet convoyage sur la fourche, en longueur et en
largeur permet ensuite, lors du chargement et du déplacement de la fourche de la
position haute PH jusqu’a la position basse, de déposer I’objet convoyé 2 sur la surface
supérieure du chariot motorisé 3, en une position cible sur le chariot robotisé. Déposer
I’objet convoyé 2 en une position cible sur le chariot motorisé peut étre d’intérét, en
particulier lorsque le chariot motorisé comporte un dispositif de transfert comportant

un bras télescopique 7, en vue d’assurer un emboitement entre des ergots EG du bras
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télescopique, les ergots saillants vers le haut, dudit bras, et des cavités sur la face
inférieure de I’objet convoyé.

De maniecre générale, ledit systeme de chargement ou déchargement peut comprendre
un dispositif amovible DA, tel qu’un plateau, agencé en appui sur la surface supérieure
du chariot motorisé 3.

Ledit dispositif amovible présente une surface de soutien pour un objet convoyé
2, et des rainures Ra en profondeur de la surface de soutien. Les rainures Ra sont
configurées pour le passage des doigts 50 de ladite au moins une fourche 5 en ladite
au moins position basse PB, en vue de s’insérer sous 1’objet convoyé 2 lors du
déplacement dudit au moins un chariot motorisé 3 suivant la direction des doigts 50,
et pour permettre une séparation de 1’objet convoyé et du dispositif amovible, lors de
I’élévation de ladite au moins une fourche 5.

Selon un mode de réalisation, ladite au moins deuxiéme position peut comprendre :

- une position basse supérieure, pour laquelle les doigts de ladite au moins une fourche
s’inserent dans les rainures Ra du dispositif amovible DA,

- une position basse inférieure, de niveau inférieur a la position basse supérieure,
configurée pour le passage des doigts de la dite au moins une fourche 5 dans des
secondes rainures Ra2 sur la surface supérieure du chariot motorisé€ 3 pour permettre
la séparation dudit dispositif amovible DA seul ou en association d’un produit soutenu
par le dispositif amovible DA, de sorte que 1’objet convoyé 2 comprend ledit dispositif
amovible DA, seul ou associé audit objet convoyé.

De maniere générale, et en particulier lorsque les doigts de ladite au moins une
fourche sont passifs, a savoir dépourvus d’organes de convoyage, la hauteur des doigts
peut Etre avantageusement limitée, ce qui permet de limiter a son tour la hauteur de
rainures (Ra ou Ra2), qui sont par exemple inférieure a 35 mm de hauteur.

Le dispositif amovible DA peut étre un plateau comprenant les rainures Ra,
s’étendant parallelement les unes aux autres et suivant une configuration spatiale
compatible avec les doigts de ladite au moins une fourche. Le plateau typiquement
rectangulaire peut comprendre des rebords en saillie de la surface de soutien de I’objet
convoyé, sur les quatre cot€s du plateau. Les rainures en profondeur de la surface
supérieure du plateau se prolongent au travers de deux des rebords pour autoriser le
passage des doigts 50 de la fourche 5.

De maniere générale (et comme illustré a la [Fig.1]) la configuration spatiale des
rainures Ra du dispositif amovible, et la configuration spatiale des secondes rainures
Ra2 sur la surface supérieure du chariot motorisé€ 3 peuvent autoriser a une méme
fourche, d’étre utilisée dans la premicre position basse pour I’insertion dans les
rainures Ra et dans la deuxieme position basse pour I’insertion dans les secondes

rainures.
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Selon un autre mode de réalisation (non illustré), ladite au moins une fourche peut
comprendre une premiere fourche avec une configuration spatiale des doigts autorisant
I’insertion dans les rainures Ra du dispositif amovible, et une deuxi¢me fourche avec
une configuration spatiale des doigts autorisant 1’insertion dans les secondes rainures
Ra. En revanche, aucune des deux fourches (premiere ou deuxiéme) n’est compatible
simultanément avec lesdites rainures Ra et les secondes rainures Ra2.

Dans un tel mode de réalisation, la premicre fourche est utilisée pour décharger
1’objet convoyé du dispositif amovible DA lors des opérations de déchargement. Pour
séparer le dispositif amovible DA du chariot motorisé, il est procédé¢ a un retrait de la
premiere fourche qui est remplacée par la deuxieme fourche, distincte de la premicre
fourche.

Selon un mode de réalisation (non illustré), le dispositif amovible DA peut étre
dépourvu des rainures Ra, ladite au moins une fourche 5 permettant la séparation du
dispositif amovible DA, seul ou en association avec I’objet convoyé, par insertion des
doigts 50 de la fourche dans des rainures sur la surface du chariot motorisé.

Selon un mode de réalisation, ledit chariot motorisé 3 comprend des moyens de
roulage sur la surface de déplacement qui est une surface de roulement SR, tel qu’un
sol.

Les moyens de roulage peuvent comprendre un mécanisme autorisant un changement
de direction de déplacement sur la surface de roulement. Par exemple les moyens
de roulage peuvent comprendre des roues motrices destinées a rouler sur la surface
de roulement, aptes a pivoter d'au moins 90°, lesdites roues motrices €tant montées
sur des dispositifs de pivotement et d'entrainement fixés sur le chéssis dudit chariot,
chacun desdits dispositifs de pivotement et d'entrainement comprenant un moteur
d'actionnement de moyens de pivotement d'une roue motrice autour d'un axe vertical,
destinés a permettre de faire pivoter une roue motrice autour d'elle-méme. Il peut
notamment s’agir d’un chariot motorisé selon le document W02023001449 (A1)
comportant un unique moteur d'entrainement en rotation desdites roues motrices
destiné a actionner des moyens d'entrainement en rotation desdites roues motrices.

De maniere générale, les dispositifs de pivotement et d’entrainement autorisent un
changement de direction du chariot motorisé€, sans changement d’orientation du chéssis
du chariot motorisé lors du changement de direction.

Les moyens de roulage pour le déplacement horizontal du chariot 32 comprennent
plusieurs ensembles de roulement 32. Le chariot 3 comprend ici quatre ensembles de
roulement 32, chaque ensemble de roulement 32 étant agencé au niveau d’un coin
inférieur du chassis 31.

Chaque ensemble de roulement 32 peut comprendre une roue 33 présentant un axe de

révolution R perpendiculaire a la direction verticale Z.
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Chaque ensemble de roulement 32 comprend aussi des moyens de liaison pour relier
la roue 33 au chassis 31. Les moyens de liaison peuvent comprendre une chape sur
laquelle la roue 33 est montée pivotante autour de son axe de révolution R. La chape
comporte deux flasques 34 et un arbre 35. Les flasques 34 sont disposés de part et
d’autre de la roue 33 selon la direction de I’axe de révolution R de la roue 33. L’arbre
35 s’étend selon 1’axe de révolution R de la roue 33 entre les flasques 34. L arbre 35
est fixé aux flasques 34. En I’espece, ’arbre 35 traverse ici un trou dans chacun des
flasques 34 et est solidarisé aux flasques 34 par un €crou qui coopere avec une portion
filetée de I’arbre 35. La roue 33 est ainsi montée pivotante sur I’arbre 35 autour de son
axe de révolution R.

Les moyens de roulage sont en outre configurés pour opérer en champ libre au
sol qui est dépourvu de rails de guidage, notamment suivant les deux directions
perpendiculaires.

Chaque ensemble de roulement 32 comprend des moyens d’entrainement pour
entrainer en rotation la roue 33 autour de son axe de révolution R par rapport au
chéssis du chariot motorisé 3. Les moyens d’entrainement comprennent un premier
pignon 37 et un deuxieme pignon 38 coniques agencés 1’un par rapport a I’autre de
sorte a former un renvoi d’angle. Le premier pignon 37 est coaxial avec 1’axe vertical
V et le deuxieme pignon 38 est coaxial avec 1’axe de révolution R de la roue 33. La
roue 33 et le deuxieme pignon 38 sont agencés de part et d’autre de 1’axe vertical V.
Le chariot 3 comprend ici un actionneur pour actionner les moyens d’entrainement de
chaque ensemble de roulement 32.

Chaque ensemble de roulement 32 comprend des moyens de changement de la
direction de déplacement. Ces moyens de changement de direction de déplacement
comprennent des moyens de pivotement pour pivoter la roue 33 et des moyens de
liaison autour d’un axe vertical V par rapport au chassis 31. L’axe vertical V est
sécant de I’axe de révolution R de la roue 33. Les moyens de pivotement de la roue
33 comprennent une roue dentée RO montée pivotante autour de 1’axe vertical V de
pivotement de la roue 33, et une vis sans fin VS s’engrenant avec la roue dentée RO.

Chaque ensemble de roulement 32 comprend un actionneur pour actionner les
moyens de pivotement en entrainant la vis sans fin VS en rotation autour de son axe
d’extension. L’actionneur peut comprendre un moteur fixé au chassis 31 du chariot
3 et comportant un arbre de sortie reli€ a la vis sans fin VS. Alternativement, il peut
étre prévu un actionneur unique pour actionner les moyens de pivotement de chaque
ensemble de roulement 32.

Effectuer un changement de direction de déplacement du chariot 3 de 90° entre
une premiere direction horizontale et une deuxi¢me direction horizontale, ou

inversement, en tournant uniquement la roue 33 et les moyens de liaison de la roue
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33 est avantageusement plus rapide que de tourner 1’intégralité du chassis du chariot
motorisé. En particulier, il a été constaté un gain de 2 secondes pour un changement
de direction de déplacement du chariot 3 de 90°. La cadence de de déchargement et
chargement est donc augmentée.

Par ailleurs, la roue 33 et les moyens de liaison de chaque ensemble de roulement
32 sont pivotés simultanément autour de 1’axe vertical V correspondant de maniere
a pivoter I’axe de révolution R de la roue 33 de chaque ensemble de roulement 32
autour de I’axe vertical V depuis la deuxiéme direction horizontale jusqu’a la premicre
direction horizontale.

Enfin, la roue 33 est pivotée autour de I’axe vertical V sans étre entrainée
positivement en rotation autour de I’axe de révolution R par I’actionneur. L’ orientation
du chariot 3 reste fixe lors du changement de direction de déplacement du chariot.
Aussi, il n’est pas nécessaire d’agir sur la roue 33 par ’intermédiaire des moyens
d’entrainement pour compenser une rotation de la roue 33 autour de son axe de
révolution R lorsqu’elle pivote autour de I’axe vertical V. Cela permet de réduire la
consommation énergétique du chariot.

Cela peut étre obtenu par une différence relative entre un rapport entre un rayon r de
la roue 33 et une distance d selon la direction de 1’axe de révolution R séparant un plan
médian M de la roue 33 et I’axe vertical V et un rapport de réduction entre le deuxicme
pignon 38 et le premier pignon 37 inférieure ou égale a 2%. Le rapport de réduction
entre le deuxieme pignon 38 et le premier pignon 37 correspond au rapport entre le
nombre de dents du deuxieme pignon 38 et le nombre de dents du premier pignon 37.
Le plan médian M de la roue 33 est un plan perpendiculaire a I’axe de révolution R de
la roue 33 et qui est équidistant, dans la direction de 1’axe de révolution R de la roue
33, d’une premiere face et d’une seconde face de la roue 33 opposées 1’une de I’autre
selon la direction de 1’axe de révolution R de la roue 33.

De maniere générale, le chariot motorisé 3 peut €tre un chariot destin€ a circuler
uniquement sur la surface de déplacement.

Le chariot motorisé peut encore €tre un chariot motorisé circulant non seulement
suivant deux directions de la surface de déplacement, sensiblement horizontales, mais
encore verticalement.

A cet effet, le chariot motorisé 3 peut comporter, outre les moyens de roulage, des
moyens de grimpe GP, tels que des pignons motorisé€s configurés pour engrener avec
des dentures d’éléments de grimpe, tels qu’une chaine a rouleau ou une crémaillere,
pour assurer le déplacement vertical dudit chariot suivant la hauteur d’un rack de
stockage, et tel qu’enseigné en soi dans le document W0O2019072432 (Al).

Le chariot motorisé peut encore comprendre un dispositif de transfert comprenant

ledit bras télescopique 7 mobile entre une position rétractée configurée pour assurer
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le chargement dudit objet convoyé 2 sur la surface supérieure du chariot motorisé

3, jusqu’a une position déployée pour laquelle le bras télescopique 7 est déployé en
porte-a-faux du chassis dudit au moins un chariot motorisé pour assurer le transfert de
I’objet convoyé 2 dans un rack de stockage. Le segment distal du bras télescopique
peut comprendre le ou lesdits ergots EG, saillants, configuré(s) pour étre inséré(s) dans
une ou plusieurs cavités (ou empreinte) de I’objet convoyé ou dudit dispositif amovible
DA tel que le plateau, et tel qu’enseigné en soi dans le document W02019072432
(Al). L’insertion des ergots du bras télescopique dans les cavités de I’objet a transférer
garantit un positionnement et un couplage correct pour le succes des opérations de
transfert dans un emplacement de stockage du rack.

De manicre notable, et dans le cas d’un chariot avec un bras télescopique muni
d’ergots saillants, une attention particulicre peut tre portée pour assurer le couplage
des cavités avec les ergots lors de la mise en ceuvre du procédé de chargement, en
particulier lors de la dépose dudit objet convoyé 2 en appui sur ladite fourche 5 sur la
surface supérieure d’un chariot motorisé€ 3 par descente de ladite au moins une fourche
5 jusqu’a la position basse PB, lors de la mise en ceuvre du procédé de chargement.

A cet effet le chariot motorisé, en particulier le bras télescopique, 7 peut comporter
un capteur (notamment optique ou laser), orienté vers le haut, configuré pour détecter
la position des cavités de 1’objet convoyé (ou du dispositif amovible DA).

En cas de désalignement entre les ergots et les cavités, suivant la direction de
déploiement du bras télescopique, le procédé de chargement peut comprendre un
ajustement motorisé de la position du bras télescopique afin d’aligner les ergots et les
cavités verticalement, en vue de leur emboitement, lors de la dépose lors de la descente
de ladite fourche jusqu’a la position basse. Dans un tel mode de réalisation, le bras
télescopique est actionné pour assurer le succes du couplage lors des opérations de
chargement du chariot motoris€.

Selon un mode de réalisation, les rainures sur le chariot motorisé 3, en particulier les
secondes rainures Ra2 comprennent deux rainures agencées de part et d’autre dudit
bras télescopique 7. Ladite au moins une fourche peut comprendre, dans ce cas, voire
de maniere plus générale, uniquement deux doigts.

Selon un mode de réalisation, en particulier illustré aux figures 11 et 12, la présente
divulgation concerne un ensemble de déchargement et de déchargement comprenant :

- un premier syste¢me 1A de déchargement d’un chariot motorisé selon la présente
divulgation, configuré pour décharger au moins un premier objet convoyé 21 en vue
du transfert de 1’objet convoyé depuis au moins un chariot motorisé 3 jusqu’a un
convoyeur Co lors du déchargement,

- un deuxieme systeme 1B de chargement d’un chariot motorisé selon la présente

divulgation, configuré pour charger un chariot motoris€ en vue du transfert d’un
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deuxieme objet convoyé 22 depuis le convoyeur Co jusqu’au chariot motorisé lors du
chargement.

[0131]  Le premier systeme 1A et le deuxieme systeme 1B peuvent étre juxtaposés,
parallelement 1’un a 1’autre, la fourche du premier systeme 1A étant parallele a la
fourche du deuxieme systeme 1B, voire le cas échéant, 1’unité de convoyage 4 du
premier systeme 1A étant parallele a I’unité de convoyage 4 du deuxieme systeme 1B.

[0132]  Un tel ensemble permet le déchargement du chariot motorisé dans la zone de
déchargement sous la fourche du premier systeme 1A, puis successivement un
déplacement du chariot motorisé déchargé du premier objet, dans la zone de
chargement sous la fourche du deuxiéme systeme 1B pour permettre le chargement du
chariot motorisé avec le deuxi¢me objet.

[0133]  De maniere générale, le premier systeme 1A et le deuxieme systeme 1B comportent
un chéssis support pour ledit premier systeme 1A et un chissis support pour le
deuxieme systeme 1B. Selon un mode de réalisation, les chassis support des
systtmes1A,1AB peuvent €tre distincts, et comme illustré a la [Fig.12].

[0134]  Selon un mode de réalisation avantageux, les chassis support du premier systeme
1A et deuxieme systeme 1B peuvent étre solidaires I’un a 1’autre par un ou plusieurs
éléments structurels partagés, et en particulier dans un objectif de compacité et/ou de
réductions de couts.

[0135] Selon un mode de réalisation (non illustré), ledit ensemble peut comprendre un
systeme de transfert d’un objet convoyé tel qu’un bras robotisé, configuré pour
transférer un objet de la fourche du premier systeme 1A jusqu’a la fourche du
deuxieme systeme 1B.

[0136]  Les solutions techniques présentées peuvent présenter tout ou partie des avantages
suivants :

- une facilité d’insertion de la fourche dont les doigts de préférence passifs, les doigts
pouvant Etre de faible dimension en hauteur,

- une faible dimension en hauteur des rainures (sur la surface du chariot motorisé ou du
dispositif amovible) nécessaires a I’insertion des doigts de la fourche,

- une emprise au sol du systeme de chargement/ déchargement (ou de I’ensemble de
déchargement et de chargement), qui est réduite par rapport aux dispositifs connus,

- une adaptabilité du systeme de chargement/déchargement voire de I’ensemble, aux
équipements préexistants, et en particulier a la hauteur du convoyeur Co, par une
facilité de réglage en hauteur du chassis support du systeme.

[0137]  De maniere générale, le systeme de chargement/déchargement peut encore
comprendre un ou plusieurs dispositifs de sécurité, en particulier anti-pincement.

[0138] Notamment le mécanisme d’actionnement de ladite au moins une fourche 5 peut étre

configuré pour éviter un pincement du chariot motorisé, voire du dispositif amovible
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en cas de désalignement entre les rainures (Ra, Ra2) et les doigts de ladite fourche lors
des opérations de dépose, par descente jusqu’a la position basse, ou plus généralement
éviter un pincement, lorsqu’un obstacle vient se glisser sous ladite fourche lors de sa
descente.

Le mécanisme d’entrainement peut comprendre un élément entraineur configuré
pour monter ou descendre, alors que ladite au moins une fourche, notamment guidée
verticalement le long des guides est en simple appui sur ledit élément entraineur, par
I’action de la gravité.

Dans le cas d’un obstacle non souhaité lors de la descente de 1a fourche, ledit élément
entraineur peut étre entrainé a la descente de maniere motorisée, sans que la fourche
transmette I’effort d’entrainement de la motorisation en venant comprimer 1’obstacle :
au contraire la fourche s’écarte de I’élément entraineur dés que la réaction de I’ obstacle
sur la fourche est supérieure a 1’action du poids de la fourche et de 1’objet en appui sur
cette dernicre.

De maniere notable, les solutions précitées peuvent présenter pour avantage notable
une conception autorisant des cadences de déchargement (voire de chargement)
élevées, en autorisant un cheminement des chariots dans un sens aller jusqu’au systeme
de chargement/déchargement, puis selon un sens retour, apres déchargement (d’un
premier objet) voire chargement (d’un deuxicme objet), sans interférence entre les
chariots cheminant dans le sens aller et ceux cheminant dans le sens retour, et en
particulier comme compréhensible des procédés divulgués ci-apres.

La présente divulgation concerne ainsi de maniere notable, selon un premier
aspect, un procédé de déchargement et de chargement de chariots pour assurer le
déchargement d’au moins un objet convoyé 2 par au moins un chariot motorisé, en vue
du transfert d’un premier objet convoyé€ depuis ledit au moins un chariot motorisé 3
jusqu’a une entrée d’un convoyeur Co puis le chargement d’un second objet convoyé,
sur le chariot motorisé déchargé du premier objet, le second objet acheminé a partir
d’une sortie du convoyeur.

De maniere notable, ledit procédé de déchargement et de chargement, selon le
premier aspect, peut comprendre :

- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisé€s 3 comprenant chacun un
chassis, des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer
un changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

- /B1/ un premier systeme 1A configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere

fourche 51 comprenant des doigts 50, ladite premiere fourche motorisée a la montée
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et a la descente depuis une premiere position basse PB jusqu’a une premicre position
haute PH, la premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur
une zone de déchargement ZD de la surface de roulement,

- /B2/ un deuxieme systeme 1B configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche 52 comprenant des doigts, ladite deuxieéme fourche motorisée a la montée et

a la descente depuis une deuxi¢me position haute PH2 jusqu’a une deuxi¢me position
basse PB2 , la deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur
une zone de chargement ZC de la surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement ZD étant juxtaposée a
ladite zone de chargement ZC,

ledit procédé comprenant:

- /C/ Déplacer un chariot motoris€ 3 supportant un premier objet 21 en direction de
ladite zone de déchargement, suivant une premicre trajectoire T1, alignée avec les
doigts 50 de la premiere fourche 51 en position d’attente basse, en dehors de la zone de
déchargement (voir par exemple [Fig.15]),

- /D/ Insérer les doigts de la premiere fourche 51 en la premiere position basse PB,
entre le premier objet et le chariot motorisé, par une poursuite du déplacement du
chariot motorisé suivant la premiere trajectoire T1, dans la zone de déchargement ZD
(voir par exemple [Fig.16]),

- /E/ Lever la premiere fourche jusqu’a ladite premiére position haute PH afin de
décharger le premier objet du chariot motoris€ (voir par exemple [Fig.17]),

- /[F/ Déplacer le chariot motorisé déchargé du premier objet, depuis la zone de
déchargement ZD jusqu’a la zone de chargement ZC, suivant une deuxieme trajectoire
T2, suivant une deuxi¢me direction, transversale a la premiere direction, en particulier
perpendiculaire a la premiere direction (voir par exemple [Fig.18]),

- /G/ Descendre la deuxiéme fourche 52 supportant un deuxieme objet 22 depuis

la deuxieme position haute PH2 jusqu’a la deuxieme position basse PB2, jusqu’au
chargement du deuxiéme objet sur le chariot motorisé (voir par exemple [Fig.19]),

- /H/ Déplacer le chariot motorisé chargé du deuxieme objet, suivant une troisicme
trajectoire T3 alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone
de chargement ZC (voir par exemple [Fig.20]).

Selon un mode de réalisation particulier, I’étape /H/ est suivie de la levée de ladite
deuxieme fourche 52 depuis la deuxieme position basse jusqu’a la deuxieme position
haute.

Ainsi, la deuxieme fourche est préte a recevoir un autre objet a charger sur un

chariot.
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Le ou les chariots motorisés 3, le premier systeme de déchargement 1A et le systeéme
de chargement 1B, peuvent étre ceux de structures précitées.

De maniere générale, les doigts 50 de la premiere fourche 51 sont paralleles aux
doigts de la deuxieme fourche 52.

De maniere générale, la zone de déchargement ZD en dessus de laquelle opere la
premiere fourche 51, et la zone de déchargement ZC de chargement en dessus de
laquelle opere la deuxieme fourche peuvent €tre rapprochées 1’une de I’autre ; la
position du centre du chariot motorisé 3 dans zone de déchargement ZD et la position
du centre du chariot motorisé dans la zone de chargement ZC peuvent étre espacés
d’une dimension supérieure a la dimension du chariot motorisé€ 3, suivant la deuxi¢me
direction, et de préférence d’une dimension inférieure a trois fois, de préférence
inférieure a deux fois la dimension du chariot motoris€ suivant la deuxieme direction.

L’écart entre les centres de déchargement et déchargement, permet en particulier a un
premier chariot motorisé d’étre chargé d’un objet dans la zone de chargement ZC, et
alors qu’un deuxi¢me chariot motorisé est en cours de déchargement dans la zone de
déchargement ZD.

Par exemple, le chariot motorisé 3 peut étre de longueur supérieure a sa largeur et
comprendre ainsi une direction en longueur et une direction en largeur. La direction
en longueur est de préférence orientée suivant la premiére direction et la direction en
largeur suivant la deuxieme direction.

La largeur du chariot peut étre a titre indicatif de 450 mm (a plus ou moins 30%), et
la distance entre les deux centres des zones de déchargement et de chargement de 530
mm (a plus ou moins 30%).

Selon un mode de réalisation, la premicre trajectoire T1 et la troisieéme trajectoire
T3 s’étendent parallelement, d’un méme c6té de la deuxieme trajectoire T2, la portion
de trajectoire consistant en la premicre trajectoire, deuxieme trajectoire, et troisicme
trajectoire formant une trajectoire en U.

De maniere générale le chassis du chariot motoris€ 3 conserve une méme orientation
au cours de la trajectoire comprenant la premiere trajectoire T1, la deuxi¢me trajectoire
T2 et troisicme trajectoire T3. A cet effet, le ou les chariots motorisés 3 peuvent
comprendre les ensembles de roulement 32 précédemment décrits.

De maniere générale, les chariots motorisés peuvent circuler les uns a la suite des
autres, suivant la trajectoire en U, et selon un méme sens de circulation, en particulier
sans interférence des chariots motorisés 3 circulant suivant la premicre trajectoire
T1, dans le sens aller en direction de la zone de déchargement ZD, d’une part, et des
chariots motorisés 3 circulant suivant la troisie¢me trajectoire T3, dans le sens retour, en

sortie de la zone de chargement ZC.
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Selon un mode de réalisation et de maniere générale, le ou les chariots motorisés
de la flotte de chariots motorisés peuvent circuler suivant la méme trajectoire de
chargement de I’ensemble de déchargement et de chargement, lors de la mise en ceuvre
par exemple :
- d’un procédé de déchargement (uniquement par le premier syst¢me de déchargement
1A, et sans chargement d’un objet par le deuxieme systéme de chargement 1B) d’un
chariot motorisé au moyen de I’ensemble précité présentant la premier systeéme de
déchargement 1A y compris la premiere fourche 51, ou encore,
- d’un procédé de chargement (uniquement par le deuxieéme systeme de chargement
1B, et sans chargement par le premier procédé€ de chargement 1A).

Ainsi, la présente divulgation peut encore comprendre, selon un deuxi¢me aspect,
un procédé de déchargement de chariots pour assurer le déchargement d’au moins
un objet convoyé€ 2 par au moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’un
objet convoyé€ depuis ledit au moins un chariot motorisé 3 jusqu’a une entrée d’un
convoyeur Co, ledit procédé comprenant :
- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisé€s 3 comprenant chacun un
chassis, des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer
un changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,
- /B/ Fournir :
- /B1/ un premier systeme 1A configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche 51 comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a
la descente depuis une premicre position basse PB jusqu’a une premiere position haute
PH, la premicere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une
zone de déchargement de la surface de roulement,
- /B2/ un deuxieme systeme 1B configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche 52 comprenant des doigts 50, ladite deuxieme fourche 52 motorisée a la
montée et a la descente depuis une deuxieme position haute PH2 jusqu’a une deuxieéme
position basse PB2, la deuxiéme fourche étant configurée pour charger un chariot
motorisé, sur une zone de chargement de la surface de roulement,
et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement étant juxtaposée a
ladite zone de chargement,

ledit procédé comprenant :
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- /C1/ Déplacer un chariot motorisé 3 supportant un objet 2 en direction de la zone de
déchargement, suivant une premiére trajectoire, alignée avec les doigts de la premicre
fourche en position d’attente basse, en dehors de la zone de déchargement,

- /D1/ Insérer les doigts de la premiere fourche en une position basse, entre 1’objet et
le chariot motorisé, par une poursuite du déplacement du chariot motorisé suivant la
premicere trajectoire T1, dans la zone de déchargement,

- /E1/ Lever la premiere fourche jusqu’a ladite premiere position haute PH afin de
décharger 1’objet du chariot motorisé,

- [F1/ Déplacer le chariot motorisé déchargé de 1’objet, depuis la zone de déchargement
jusqu’a la zone de chargement, suivant une deuxi¢me trajectoire T2, suivant une
deuxiéme direction, transversale a la premiere direction, en particulier perpendiculaire
a la premiere direction,

- /G1/ Descendre la deuxieme fourche 52 a vide depuis la deuxieme position haute
jusqu’a la deuxiéme position basse sur le chariot motorisé déchargé de 1’objet,

- /H1/ Déplacer le chariot motorisé€ déchargé de 1’objet, suivant une troisicme
trajectoire T3 alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone
de chargement ZC.

[0157]  Selon un mode de réalisation particulier, I’étape /H1/ est suivie de la levée de ladite
deuxieme fourche 52 depuis la deuxieme position basse jusqu’a la deuxieme position
haute.

[0158]  Alternativement, dans ce procédé de déchargement, 1’étape /G1/ consistant a
descendre la deuxieme fourche 52 a vide n’est pas mise en ceuvre, la deuxieme fourche
restant a la deuxieme position haute si le chariot motorisé€ n’a pas d’objet a charger.

[0159]  La présente divulgation concerne encore, selon un troisieéme aspect un procédé de
chargement de chariots pour assurer le chargement d’au moins un objet convoyé 2, sur
un chariot motorisé, en vue du chargement d’un objet convoyé sur le chariot motorisé,
ledit objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ledit procédé comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralité de chariots motorisé€s 3 comprenant chacun un
chassis, des moyens de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer
un changement de direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

- /B1/ un premier systeme 1A configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche 51 comprenant des doigts, ladite premiere fourche motorisée a la montée et a
la descente depuis une premicre position basse jusqu’a une premiere position haute, la
premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot motorisé, sur une zone de

déchargement ZD de la surface de roulement,
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- /B2/ un deuxieme systeme 1B configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche 1B, comprenant au moins une deuxicme
fourche 52 comprenant des doigts, ladite deuxiéme fourche motorisée a la montée et a
la descente depuis une deuxieme position haute jusqu’a une deuxiéme position basse,
la deuxieme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur une zone de
chargement ZC de la surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxieme systeme de fourche
sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de déchargement ZD étant juxtaposée a
ladite zone de chargement ZC,

ledit procédé comprenant :

- /C2/ Déplacer un chariot motorisé 3 vide d’objet en direction de la zone de
déchargement de la premiere fourche 51, suivant une premiere trajectoire T1, alignée
avec les doigts de la premicre fourche en position d’attente basse, en dehors de la zone
de déchargement,

- /D2/ Poursuivre le déplacement du chariot motorisé suivant la premiere trajectoire
T1, dans la zone de déchargement,

- [E2/ Lever la premicre fourche jusqu’a ladite premiere position haute PH,

- /F2/ Déplacer le chariot motorisé depuis la zone de déchargement jusqu’a la zone

de chargement, suivant une deuxie¢me trajectoire T2, suivant une deuxi¢me direction,
transversale a la premiére direction, en particulier perpendiculaire a la premicre
direction,

- /G2/ Descendre la deuxieme fourche supportant un objet depuis la deuxieme position
haute PH2 jusqu’a la deuxi¢me position basse PB2, jusqu’au chargement de I’objet sur
le chariot motorisé,

- /H2/ Déplacer le chariot motoris€ chargé de I’objet, suivant une troisieéme trajectoire
T3 alignée avec les doigts de la deuxieme fourche afin de sortir de la zone de
chargement.

Selon un mode de réalisation particulier, I’étape /H2/ est suivie de la levée de ladite
deuxieme fourche 52 depuis la deuxieme position basse jusqu’a la deuxieme position
haute.

Alternativement, dans ce procédé de chargement, 1’étape /E2/ est mise en ceuvre, le
cas échéant, avant I’étape /C2/.

D’une maniere générale :

- le procédé de déchargement et de chargement selon le premier aspect,

- le procédé déchargement selon le deuxi¢me aspect, ou encore,

- le procédé de chargement selon le troisieéme aspect,

peuvent étre opérés en alternance, sur le premier systeme de déchargement 1A et le

deuxieme systeme de chargement 1B, pour les chariots motorisés 3 circulant les uns



[0163]

[0164]

[0165]

[0166]

[0167]

36

derricre les autres, selon un méme sens de défilement, suivant la trajectoire consistant
en la premiere trajectoire T1, deuxieme trajectoire T2 et la troisieme trajectoire T3.

Ainsi, tous les chariots motorisés suivent une méme circulation sur la portion de
trajectoire (consistant en la premiere, deuxieme et troisicme trajectoire), que tout ou
partie des chariots soient :

- déchargés d’un premier objet 21 et chargés d’un deuxicme objet 22,
- déchargés d’un objet, et repartant a vide d’objet,
- arrivant a vide et repartant chargés d’un objet.

Ainsi et par exemple, le procédé de déchargement et de chargement selon le premier
aspect, est suivi du procédé de déchargement selon le deuxiéme aspect, procédé dans
lequel lesdits chariots motorisés comprennent un premier chariot et un deuxi¢me
chariot, le premier systeme de fourche et le deuxieme systeme de fourche selon le
premier aspect et selon le deuxieme aspect étant communs, le procédé comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, /F/, /G/, /H/ du procédé selon le
premier aspect pour le premier chariot motorisé

- une mise en ceuvre desdites étapes /C1/, /D1/, /E1/, /[F1/, /G1/, /H1/ du procédé selon
le deuxieme aspect et dans lequel le premier chariot et le deuxieéme chariot circulant
I’un derriere 1’autre suivant la méme trajectoire .

Par exemple, et lors de la mise en ceuvre d’un tel procédé, le premier chariot motorisé
peut Etre chargé du deuxieme objet dans la zone de chargement, alors que le deuxicme
chariot motorisé est déchargé dans la zone de déchargement.

Encore, et selon un autre exemple, le procédé de déchargement et de chargement
selon le premier aspect peut €tre suivi d’un procédé de déchargement selon le troisieme
aspect, procédé dans lequel lesdits chariots motorisés comprennent un premier chariot
et un deuxieme chariot, le premier systeme de fourche et le deuxiéme systeme de
fourche selon le premier aspect et le troisieme aspect étant communs, le procédé
comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, /F/, /G/, /H/ du procédé selon le
procédé du premier aspect pour le premier chariot motorisé

- une mise en ceuvre desdites étapes /C2/, /D2/, /E2/, [F2/, /G2/, /H2/ du procédé selon
le troisieme aspect,

et dans lequel le premier chariot et le deuxieme chariot circulent ’un derri¢re 1’autre
suivant la méme trajectoire.

De maniere générale, la premiere trajectoire T1 et la troisieme trajectoire T3
s’étendent parallelement, d’un méme c6té de la deuxieme trajectoire T2, la portion
de trajectoire consistant en la premicre trajectoire, deuxieme trajectoire, et troisicme
trajectoire formant une trajectoire en U, et comme visible a titre d’exemple a la
[Fig.21].
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La position du centre du chariot motorisé 3 sur la premiere trajectoire T1 et la
position du centre du chariot motorisé sur la troisieme trajectoire T3 peuvent €tre
écartées du méme écart que la distance entre les centres chariots dans la zone de
déchargement et la zone de chargement, et ainsi €tre espacés d’une dimension
supérieure a la dimension du chariot motorisé 3, suivant la deuxi¢me direction, et de
préférence d’une dimension inférieure a trois fois, de préférence inférieure a deux fois
la dimension du chariot motorisé suivant la deuxieme direction.

Un chariot motorisé€ circulant sur la premicre trajectoire T1, peut €tre commandé,
suivant une quatricme trajectoire T4, selon la deuxi¢me direction, avant d’atteindre la
zone de déchargement, afin de s’insérer au niveau d’une portion intermédiaire de la
troisicme trajectoire T3. Cela permet au chariot motorisé de court-circuiter la zone de
déchargement et la zone de chargement, si le chariot motorisé n’a pas a €tre déchargé
ou charggé.

Selon un mode de réalisation, la descente en /G/ de ladite deuxieéme fourche du
procédé selon le premier aspect, peut €tre initiée avant que le chariot motorisé atteigne
la zone de chargement en /F/.

Selon un mode de réalisation, la descente en /G1/ de ladite deuxiéme fourche du
procédé selon le deuxieme aspect, peut €tre initiée avant que le chariot motorisé
atteigne la zone de chargement en /F1/.

Selon un mode de réalisation, la descente en /G2/ de ladite deuxieéme fourche du
procédé selon le troisieme aspect, peut €tre initiée avant que le chariot motorisé
atteigne la zone de chargement en /F2/.

Afin de conserver une méme orientation du chariot lors des changements de direction
entre les trajectoires (premicre trajectoire T1, deuxieme trajectoire T2, et troisieme
trajectoire T3), les moyens de roulage peuvent comprennent un ou plusieurs ensembles
de roulement 32 comprenant chacun :

- laroue 33 présentant un axe de révolution perpendiculaire a la direction verticale ,
axe de révolution R autour duquel la roue pivote pour déplacer le chariot, et des
moyens de liaison pour relier la roue au chassis,

- les moyens de changement de la direction de déplacement comprenant des moyens de
pivotement pour pivoter la roue et les moyens de liaison autour d’un axe vertical V par
rapport au chéssis, I’axe vertical étant de préférence sécant de 1’axe de révolution de la
roue.

Dans un tel cas, le procédé selon le premier aspect, deuxieme aspect ou troisicme
aspect peut prévoir pour ledit ensemble de roulement, ou chaque ensemble de
roulement :

- /CF/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que le chariot motorisé est dans

la zone de déchargement, pour assurer le changement de direction de déplacement du
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chariot motorisé entre la premicre trajectoire en /C/ et la deuxieme trajectoire en /F/
selon le procédé selon le premier aspect, ou encore le changement de direction entre
la premiere trajectoire en /C1/ et la deuxieéme trajectoire en /F1/ selon le procédé selon
deuxiéme aspect, ou encore le changement de direction entre la premicre trajectoire
en /C2/ et la deuxieme trajectoire en /F2/ selon le procédé selon troisieme aspect, et
- /[FH/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que la chariot motorisé est dans
la zone de chargement, pour assurer le changement de direction de déplacement du
chariot motorisé entre la deuxieme trajectoire en /F/ et la troisieéme trajectoire en /H/
selon le procédé selon le premier aspect, ou encore le changement de direction entre la
deuxieme trajectoire en /F1/ et la troisieme trajectoire en /H1/ selon le procédé selon
le deuxieme aspect, ou encore 1 changement de direction entre la deuxieme trajectoire
en /F2/ et la troisieme trajectoire en /H2/ selon le troisicme aspect.

Selon un mode de réalisation avantageux :
- Tourner la roue en /CF/ peut €tre effectué pendant le levage de la fourche en /E/ selon
le procédé du premier aspect et/ou
- Tourner la roue en /FH/ peut étre effectué¢ pendant la descente de la fourche en /G/
selon le procédé du premier aspect.

Selon un mode de réalisation avantageux :
- Tourner la roue en /CF/ peut étre effectué pendant le levage de la fourche en /E1/
selon le procédé du deuxieme aspect et/ou
- Tourner la roue en /FH/ peut étre effectué pendant la descente de la fourche en /G1/
selon le procédé du deuxieéme aspect.

Selon un mode de réalisation avantageux :
- Tourner la roue en /CF/ peut étre effectué pendant le levage de la fourche en /E2/
selon le procédé€ du troisieme aspect et/ou
- Tourner la roue en /FH/ peut étre effectué pendant la descente de la fourche en /G2/
selon le procédé€ du troisieme aspect.

Selon un mode de réalisation fournir en /B/ peut comprendre :
- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage 41 comprenant un
ou plusieurs organes de convoyage 40 formant une premiere surface de convoyage a
hauteur de ladite entrée du convoyeur,
- le deuxieme systeme qui comprend une deuxi¢me unité de convoyage 42 comprenant
un ou plusieurs organes de convoyage 40 formant une deuxieme surface de convoyage
a hauteur de la sortie du convoyeur.

Selon un mode de réalisation du procédé de déchargement et de chargement du
premier aspect :
- /E/ est suivie du transfert du premier objet soutenu par ladite premiere fourche en

ladite premiere position haute PH jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur et,
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- /G/ est précédée du transfert du deuxieme objet d’une sortie du convoyeur jusqu’a la
deuxieme fourche en deuxi¢me position haute PH2

[0180]  En particulier, apres le transfert du premier objet hors de ladite premiere fourche,
I’étape /E/ peut comprendre la descente de la premiere fourche depuis la premiere
position haute PH jusqu’a la premiere position basse PB.

[0181]  Ainsi, la premicre fourche 51 est préte pour décharger un autre objet d’un autre
chariot motorisé 3.

[0182]  En particulier et suivant le procéd€ selon le premier aspect, /E/ peut €tre suivie par :
- /EO1/ Transférer ledit premier objet soutenu par ladite premiere fourche en la
premicre position haute jusqu’a la premiere unité de convoyage,

- /[E02/ Transférer le premier objet de ladite unité de convoyage jusqu’a ladite entrée
du convoyeur,

et dans lequel /G/ est précédée par:

- /GO1/ Transférer le deuxieme objet depuis ladite sortie du convoyeur jusqu’a ladite
deuxiéme unité de convoyage,

- /GO2/ Transférer le deuxicme objet depuis la deuxiéme unité de convoyage jusqu’a
ladite deuxieme fourche en ladite deuxieme position haute.

[0183]  Selon un mode de réalisation du procédé de déchargement du deuxieme aspect :

- [E1/ est suivie du transfert de 1’objet soutenu par ladite premiere fourche en ladite
premicre position haute PH jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur

[0184]  Selon un mode de réalisation, apres le transfert du premier objet hors de ladite
premiere fourche, I’étape /E1/ peut comprendre la descente de la premiere fourche
depuis la premiere position haute PH jusqu’a la premiere position basse PB.

[0185]  En particulier et suivant le procédé de déchargement selon le deuxieme aspect, /E1/
peut étre suivie par :

- /E11/ Transférer ledit objet soutenu par ladite premiere fourche en la premiere
position haute jusqu’a la premiere unité de convoyage,

- /[E12/ Transférer ledit objet de ladite unité de convoyage jusqu’a ladite entrée du
convoyeur.

[0186]  Selon un mode de réalisation du procédé de chargement du troisieme aspect :

- /G2/ est précédée du transfert de 1’objet d’une sortie du convoyeur jusqu’a la
deuxieme fourche en deuxieme position haute PH2.

[0187]  En particulier et suivant le procédé selon le troisieme aspect, /G2/ est précédée par :
- /G21/ Transférer ledit objet depuis ladite sortie du convoyeur jusqu’a ladite deuxieme
unité de convoyage,

- /G22/ Transférer ledit objet depuis la deuxieme unité de convoyage jusqu’a ladite

deuxieme fourche en ladite deuxieme position haute.
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Selon un mode de réalisation du procédé selon le premier aspect, le transfert du
premier objet 21 soutenu par ladite fourche en la premiere position haute PH jusqu’a
ladite entrée dudit convoyeur, en particulier le transfert en /EO1/ et/ou en /E02/ selon
le premier aspect, est obtenu par I’action de poussée d’un premier organe de poussée
61, motorisé, et/ou le transfert du deuxieme objet provenant d’une sortie du convoyeur
jusqu’a la deuxieme fourche en position haute, en particulier le transfert en /GO1/ et/
ou en /G02/, est obtenu par ’action de poussée du deuxieme organe de de poussée 62,
motoris€.

Selon un mode de réalisation du procédé de déchargement selon le deuxiéme aspect,
le transfert de 1’objet soutenu par ladite premicre fourche en la premicre position haute
PH jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur, en particulier le transfert en /E11/ et/ou en /
E12/ selon le deuxieme aspect, est obtenu par I’action de poussée du premier organe de
poussée 61, motorisé.

Selon un mode de réalisation du procédé de chargement selon le troisieme aspect, le
transfert de I’objet provenant d’une sortie du convoyeur jusqu’a la deuxi¢me fourche
en deuxie¢me position haute, en particulier le transfert en /G21/ et/ou en /G22/, est
obtenu par 1’action de poussée du deuxieme organe de de poussée 62, motoris€.

La présente divulgation concerne encore une installation de déchargement et de
chargement de chariots pour assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé
2 par un au moins chariot motorisé, en vue du transfert d’un premier objet convoyé
depuis ledit au moins un chariot motorisé€ 3 jusqu’a un entrée d’un convoyeur Co, puis
le chargement d’un second objet convoyé sur le chariot motorisé déchargé du premier
objet, le second objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ladite installation
comprenant :

- une pluralité de chariots 3 motorisés comprenant chacun un chassis, des moyens

de roulage sur une surface de roulement configurés pour assurer un changement de
direction de déplacement,

- un premier systeme 1A configuré pour le déchargement des chariots motorisés,
comprenant un premier systéme de fourche, comprenant au moins une premiere
fourche 51 comprenant des doigts 50, ladite premiere fourche 51 motorisée a la montée
et a la descente depuis une premiere position basse PB, jusqu’a une premicre position
haute PH, la premiere fourche 51 étant configurée pour décharger un chariot motorisé,
sur une zone de déchargement de la surface de roulement

- un deuxieme systeme 1B configuré pour le chargement des chariots motorisés,
comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant au moins une deuxicme
fourche 52 comprenant des doigts, ladite deuxiéme fourche motorisée a la montée et a

la descente depuis une deuxieme position haute PH2, jusqu’a une deuxi¢me position
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basse PB2, la deuxi¢me fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé, sur
une zone de chargement de la surface de roulement
et dans lequel ledit premier systeme et le deuxieme systeme sont agencés 1’'un a c6té de
I’ autre, ladite zone de déchargement ZD étant juxtaposée a ladite zone de chargement
ZC,
- une unité de contrdle comprenant un ou plusieurs microprocesseurs et au moins une
mémoire contenant des instructions pour la mise en ceuvre des étapes /C/, /D/, /E/, /
F/, /G/, /H/ du procédé selon le premier aspect, et/ou des instructions pour la mise
en ceuvre des étapes /C1/, /D1/, /E1/, [F1/, /G1/, /H1/ du procédé selon le deuxieme
aspect, et/ou des instructions pour la mise en ceuvre des étapes /C2/, /D2/, /[E2/, [F2/, /
G2/, /H2/ du procédé selon la troisieéme aspect.

Selon un mode de réalisation, ladite installation peut comprendre :
- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage 41 comprenant
un ou plusieurs organes de convoyage formant une premicre surface de convoyage a
hauteur de ladite entrée du convoyeur,
- le deuxieme systeme qui comprend une deuxi¢me unité de convoyage 42 comprenant
un ou plusieurs organes de convoyage formant une deuxieme surface de convoyage a
hauteur de ladite sortie du convoyeur,
la premiere unité de convoyage 1A et la deuxieme unité de convoyage 1B étant
juxtaposées,
et dans lequel la mémoire contient des instructions pour la commande :
- du premier organe de poussée 61 pour assurer le transfert du premier objet soutenu
par ladite fourche en la premicre position haute PH jusqu’a ladite entrée dudit
convoyeur et/ou
- du second organe de poussée 62 pour assurer le transfert du deuxiéme objet
provenant d’une sortie du convoyeur jusqu’a la deuxieme fourche en la deuxicme
position haute PH2 en particulier pour assurer la mise en ceuvre des €tapes /EO01/, /
E02/, /GO1, /G02/ selon le procédé du premier aspect, ou encore pour assurer la mise
en ceuvre des étapes /E11/, /E12/, du procédé le deuxieéme aspect, ou encore pour

assurer la mise en ceuvre des €tapes /G21, /G22/ selon le procédé du troisieme aspect.

Liste des signes de référence
-1. Systeme de chargement ou de déchargement,
- 1A. Premier systeme de déchargement,
- 1B. Deuxieme systeme de chargement
- 2. Objet convoyé,
- 3. Chariot motorisé,

- 32. Ensemble de roulement,
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- 33. Roue,

- 37, 38. Premier pignon et deuxieme pignon,

- VS. Vis,

- RO. Roue dentée,

- SR. Surface de roulement (Chariot motorisé)

- 4. Unité de convoyage,

- 40 Organe(s) de convoyage, motorisé(s),

- 41, 42 respectivement premicre unité de convoyage et deuxieme unité de convoyage
- SC. Surface de convoyage (organes de convoyage),

- dc. Direction de convoyage,

- CH. CH1, CH2 Chaine, en particulier premicre chaine et deuxi¢me chaine,

- 5. Fourche,

- 50. Doigts (fourche),

- 51. Premiére fourche,

- 52. Deuxieme fourche,

- 6. Organe de poussée,

- 60. Traverse de poussée,

- 61. Premicere traverse de poussée,

- 62. Deuxiéme traverse de poussée

- S1. Sens de poussée au déchargement,

- S2. Sens de poussée au chargement,

- PEsc. Position escamotée, (en particulier sous la surface de convoyage),

- PEscd. Position escamotée de déchargement,

- PEscc. Position escamotée de chargement,

- CHA. Chassis support (mécanisme de poussée et unité de convoyage),

- 8. Pieds,

- 80. Moyens de réglage en hauteur du chéssis support par rapport aux pieds,

- SL1. Premicre section de longueur (du chassis support et disposée entre les pieds),
- SL2. Deuxieme section de longueur (en porte-a-faux)- 7. Bras télescopique (chariot
motorisé),

- Dt. Moyens de détection,

- CDI. Premiere course de déplacement (sans contact entre 1’objet convoyé et 1I’organe
de poussée),

- V1. Premiere vitesse (sur CD1),

- CD2. Deuxieme course de déplacement

- V2. Deuxieme vitesse (sur CD2) (apres contact entre 1’objet convoyé et I’organe de
poussée),

- DA. Dispositif amovible,
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- Ra. Rainures (en profondeur de la surface supérieure de soutien du dispositif
amovible),

- Ra2. Secondes rainures (chariot motorisé, en particulier disposées de part et d’autre
du bras télescopique),

- DF. Déflecteur latéraux,

- GP. Moyens de grimpe (en particulier pignons motorisés),

- ZD. Zone de déchargement,

- ZC. Zone de chargement,

- T1. Premicere trajectoire,

- T2. Deuxiéme trajectoire,

- T3. Troisieme trajectoire,

- T4. Quatrieme trajectoire,

- PB, PH. Position basse et position haute (notamment premiere position haute et
premicre basse du premier systeme de déchargement),

- PB2, PH2 Deuxieme position basse et deuxieme position haute (notamment du

deuxieme systeme de chargement).
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Revendications

Procédé de déchargement et de chargement de chariots pour

assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé (2) par au
moins un chariot motorisé, en vue du transfert d’un premier objet
convoyé depuis ledit au moins un chariot motorisé (3) jusqu’a une
entrée d’un convoyeur (Co), puis le chargement d’un second objet
convoyé, sur le chariot motorisé déchargé du premier objet, le second
objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ledit procédé
comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralit€ de chariots motorisés (3)
comprenant chacun un chassis, des moyens de roulage sur une
surface de roulement configurés pour assurer un changement de
direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

-- /B1/ un premier systeme (1A) configuré pour le déchargement
des chariots motorisés, comprenant un premier systeme de fourche,
comprenant au moins une premicre fourche (51) comprenant des
doigts, ladite premicre fourche motorisée a la montée et a la descente
depuis une premicre position basse (PB) jusqu’a une premicre
position haute (PH), la premicre fourche étant configurée pour
décharger un chariot motorisé, sur une zone de déchargement de la
surface de roulement,

-- /B2/ un deuxieme systeme (1B) configuré pour le chargement des
chariots motorisés, comprenant un deuxieme systeme de fourche,
comprenant au moins une deuxieme fourche (52) comprenant

des doigts, ladite deuxieéme fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une deuxieme position haute (PH2) jusqu’a une
deuxieme position basse (PB2), la deuxieme fourche étant configurée
pour charger un chariot motorisé, sur une zone de chargement de la
surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxicme
systeme de fourche sont agencés, I’un a c6té de 1’autre, ladite zone
de déchargement étant juxtaposée a ladite zone de chargement, ledit
procédé comprenant:

- /C/ Déplacer un chariot motorisé (3) supportant un premier objet

(21) en direction de ladite zone de déchargement, suivant une



[Revendication 2]

[Revendication 3]

[Revendication 4]

45

premicre trajectoire (T1), alignée avec les doigts de la premiere
fourche (51) en la premiere position basse (PB), d’attente, en dehors
de la zone de déchargement,

- /D/ Insérer les doigts de la premiere fourche (51) en ladite premiere
position basse (PB), entre le premier objet (21) et le chariot motorisé,
par une poursuite du déplacement du chariot motorisé suivant la
premicere trajectoire (T1), dans la zone de déchargement (ZD),

- /E/ Lever la premiere fourche jusqu’a ladite premiere position haute
(PH) afin de décharger le premier objet (21) du chariot motorisé,

- /F/ Déplacer le chariot motorisé déchargé du premier objet, depuis
la zone de déchargement (ZD) jusqu’a la zone de chargement

(ZC), suivant une deuxieéme trajectoire (T2), suivant une deuxieéme
direction, transversale a la premicre direction, en particulier
perpendiculaire a la premiere direction,

- /G/ Descendre la deuxiéme fourche (52) supportant un deuxieme
objet (22) depuis la deuxieme position haute (PH2) jusqu’a la
deuxieéme basse (PB2), jusqu’au chargement du deuxicme objet (22)
sur le chariot motorisé€ (3),

- /H/ Déplacer le chariot motorisé chargé du deuxi¢me objet, suivant
une troisieme trajectoire (T3) alignée avec les doigts de la deuxieme
fourche afin de sortir de la zone de chargement (ZC).

Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication 1,
dans lequel la position du centre du chariot motorisé (2) dans zone
de déchargement (ZD) et la position du centre du chariot motorisé
dans la zone de chargement (ZC) sont espacés d’une dimension
supérieure a la dimension du chariot suivant la deuxiéme direction, et
de préférence d’une dimension inférieure a trois fois, de préférence
inférieure a deux fois la dimension du chariot motorisé suivant la
deuxieme direction.

Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 ou 2 dans lequel la descente en /G/ est initi€e avant
que le chariot motorisé atteigne la zone de chargement en /F/.
Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 a 3, dans lequel le chassis du chariot motorisé (3)
conserve une méme orientation au cours de la trajectoire comprenant

la premiere, deuxieme et troisieéme trajectoire.
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Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication

4, dans lequel les moyens de roulage comprennent un ou plusieurs
ensembles de roulement (32) comprenant chacun :

-une roue (33) présentant un axe de révolution perpendiculaire a

la direction verticale , axe de révolution (R) autour duquel la roue
pivote pour déplacer le chariot, et des moyens de liaison pour relier la
roue au chéssis,

- des moyens de changement de la direction de déplacement
comprenant des moyens de pivotement pour pivoter la roue et les
moyens de liaison autour d’un axe vertical (V) par rapport au chéssis,
I’axe vertical étant de préférence sécant de I’axe de révolution de la
roue,

et dans lequel le procédé prévoit pour ledit ensemble de roulement,
ou chaque ensemble de roulement :

- /CF/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que le

chariot motorisé est dans la zone de déchargement, pour assurer le
changement de direction de déplacement du chariot motorisé entre la
premiere trajectoire en /C/ et la deuxieme trajectoire en /F/, et

- /[FH/ Tourner la roue autour dudit axe vertical, alors que le chariot
motorisé est dans la zone de chargement, pour assurer le changement
de direction de déplacement du chariot motorisé entre la deuxieéme
trajectoire en /F/ et la troisieme trajectoire en /H/.

Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication 5
dans lequel :

- Tourner la roue en /CF/ est effectué pendant le levage de la fourche
en /E/, et/ou

- Tourner la roue en /FH/ est effectué pendant la descente de la
fourche en /G/.

Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 a 6, dans lequel fournir en /B/ comprend :

- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage
(41) comprenant un ou plusieurs organes de convoyage (40) formant
une premicere surface de convoyage a hauteur de ladite entrée du
convoyeur,

- le deuxieme systeme qui comprend une deuxi¢me unité de
convoyage (42) comprenant un ou plusieurs organes de convoyage
(40) formant une deuxieme surface de convoyage a hauteur de la

sortie du convoyeur.
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Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 a 7, dans lequel :

- /E/ est suivie du transfert du premier objet soutenu par ladite
premiere fourche en la premiere position haute (PH) jusqu’a ladite
entrée dudit convoyeur et,

- /G/ est précédée du transfert du deuxieme objet d’une sortie du
convoyeur jusqu’a la deuxieme fourche en deuxieme position haute
(PH2).

Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication 7
et 8 dans lequel /E/ est suivie par :

- /EO1/ Transférer ledit premier objet soutenu par ladite premiere
fourche en la premiere position haute (PH) jusqu’a la premicre unité
de convoyage,

- /E02/ Transférer le premier objet de ladite unité de convoyage
jusqu’a ladite entrée du convoyeur,

et dans lequel /G/ est précédée par :

- /GO1/ Transférer le deuxieme objet depuis ladite sortie du
convoyeur jusqu’a ladite deuxieme unité de convoyage,

- /G02/ Transférer le deuxieme objet depuis la deuxieme unité de
convoyage jusqu’a ladite deuxieme fourche en la deuxieme position
haute (PH2).

Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication 8
ou 9, dans lequel le transfert du premier objet (21) soutenu par ladite
fourche en position haute jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur, en
particulier le transfert en /EO1/ et/ou en /E02/ selon la revendication
9, est obtenu par 1’action de poussée d’un premier organe de
poussée (61), motorisé, et dans lequel le transfert du deuxiéme objet
provenant d’une sortie du convoyeur jusqu’a la deuxicme fourche
en position haute, en particulier le transfert en /GO1/ et/ou en /G02/
selon la revendication 9, est obtenu par 1’action de poussée d’un
deuxieme organe de de poussée (62), motorisé.

Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 a 10 dans lequel la premiere trajectoire (T1) et la
troisieme trajectoire (T3) s’étendent parallelement, d’un méme coté
de la deuxieme trajectoire (T2), la portion de trajectoire consistant en
la premicere trajectoire, deuxieme trajectoire, et troisicme trajectoire

formant une trajectoire en U.
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Procédé de déchargement et de chargement selon 1’une des
revendications 1 a 11, dans lequel les doigts (50) de la premiere
fourche (51) sont paralleles aux doigts (50) de la deuxieme fourche
(52).

Procédé de déchargement de chariots pour assurer le déchargement
d’au moins un objet convoyé (2) par au moins un chariot motorisé,
en vue du transfert d’un objet convoyé depuis ledit au moins un
chariot motorisé (3) jusqu’a une entrée d’un convoyeur (Co), ledit
procédé comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralit€ de chariots motorisés (3)
comprenant chacun un chassis, des moyens de roulage sur une
surface de roulement configurés pour assurer un changement de
direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

-- /B1/ un premier systeme (1A) configuré pour le déchargement
des chariots motorisés, comprenant un premier systeme de fourche,
comprenant au moins une premicre fourche (51) comprenant des
doigts, ladite premicre fourche motorisée a la montée et a la descente
depuis une premicre position basse (PB) jusqu’a une premicre
position haute (PH), la premicre fourche étant configurée pour
décharger un chariot motorisé, sur une zone de déchargement de la
surface de roulement,

-- /B2/ un deuxieme systeme (1B) configuré pour le chargement des
chariots motorisés, comprenant un deuxieme systeme de fourche
(1B), comprenant au moins une deuxi¢me fourche (52) comprenant
des doigts, ladite deuxiéme fourche (52) motorisée a la montée et a
la descente depuis une deuxieme position haute (PH2) jusqu’a une
deuxieme position basse (PB2), la deuxieme fourche étant configurée
pour charger un chariot motorisé, sur une zone de chargement de la
surface de roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxicme
systeme de fourche sont agencés, I’un a c6té de 1’autre, ladite zone
de déchargement (ZD) étant juxtaposée a ladite zone de chargement
VAS)R

ledit procédé comprenant :

- /C1/ Déplacer un chariot motorisé (3) supportant un objet (2)

en direction de la zone de déchargement, suivant une premicre
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trajectoire (T1), alignée avec les doigts de la premiere fourche (51)
en position d’attente basse, en dehors de la zone de déchargement,

- /D1/ Insérer les doigts de la premiére fourche en la premiere
position basse (PB), entre I’objet et le chariot motorisé, par une
poursuite du déplacement du chariot motorisé (3) suivant la premiere
trajectoire (T1), dans la zone de déchargement (ZD),

- /E1/ Lever la premiere fourche (51) jusqu’a ladite premiere position
haute (PH) afin de décharger 1’objet du chariot motorisé,

- /F1/ Déplacer le chariot motorisé déchargé de 1’objet, depuis

la zone de déchargement (ZD) jusqu’a la zone de chargement

(ZC), suivant une deuxieéme trajectoire (T2), suivant une deuxieéme
direction, transversale a la premicre direction, en particulier
perpendiculaire a la premiere direction,

- /G1/ Descendre la deuxieme fourche a vide depuis la deuxieme
position haute (PH2) jusqu’a la deuxieme position basse (PB2) sur le
chariot motorisé déchargé de 1’objet,

- /H1/ Déplacer le chariot motoris€ déchargé de 1’objet, suivant une
troisieme trajectoire (T3) alignée avec les doigts de la deuxicme
fourche afin de sortir de la zone de chargement (ZC).

Procédé de chargement de chariots pour assurer le chargement

d’au moins un objet convoyé (2), sur un chariot motorisé, en vue

du chargement d’un objet convoyé sur le chariot motorisé, ledit
objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ledit procédé
comprenant :

- /A/ Fournir un ou une pluralit€ de chariots motorisés (3)
comprenant chacun un chassis, des moyens de roulage sur une
surface de roulement configurés pour assurer un changement de
direction de déplacement, et une surface supérieure pour le portage
d’un objet, ladite surface de niveau inférieur au convoyeur,

- /B/ Fournir :

-- /B1/ un premier systeme (1A) configuré pour le déchargement

des chariots motorisés, comprenant un premier systeme de fourche,
comprenant au moins une premicre fourche (51) comprenant des
doigts, ladite premicre fourche motorisée a la montée et a la descente
depuis une premicre position basse jusqu’a une premicre position
haute, la premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot

motorisé, sur une zone de déchargement de la surface de roulement,
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-- /B2/ un deuxieme systeme (1B) configuré pour le chargement des
chariots motorisés, comprenant un deuxieme systeme de fourche,
comprenant au moins une deuxieme fourche (52) comprenant

des doigts, ladite deuxieéme fourche motorisée a la montée et a la
descente depuis une deuxieme position haute jusqu’a une deuxieéme
position basse, la deuxieme fourche étant configurée pour charger
un chariot motorisé, sur une zone de chargement de la surface de
roulement,

et dans lequel ledit premier systeme de fourche et ledit deuxicme
systeme de fourche sont agencés, I’un a coté de 1’autre, ladite zone de
déchargement étant juxtaposée a ladite zone de chargement,

ledit procédé comprenant :

- /C2/ Déplacer un chariot motorisé (3) vide d’objet en direction de
la zone de déchargement de la premiere fourche (51), suivant une
premicre trajectoire, alignée avec les doigts de la premiere fourche en
position d’attente basse, en dehors de la zone de déchargement,

- /D2/ Poursuivre le déplacement du chariot motorisé suivant la
premicre trajectoire, dans la zone de déchargement,

- /E2/ Lever la premiere fourche jusqu’a ladite premiere position
haute (PH),

- /F2/ Déplacer le chariot motorisé depuis la zone de déchargement
jusqu’a la zone de chargement, suivant une deuxi¢me trajectoire,
suivant une deuxieme direction, transversale a la premicre direction,
en particulier perpendiculaire a la premiere direction,

- /G2/ Descendre la deuxieme fourche supportant un objet depuis la
deuxiéme position haute (PH2) jusqu’a la deuxi¢me position basse
(PB2) jusqu’au chargement de I’objet sur le chariot motorisé,

- /H2/ Déplacer le chariot motorisé€ chargé de 1’objet, suivant une
troisieme trajectoire (T3) alignée avec les doigts de la deuxicme
fourche afin de sortir de la zone de chargement.

procédé dans lequel lesdits chariots motorisés comprennent un
premier chariot et un deuxieme chariot, le premicre systeme de
fourche (1A) et le deuxieme systeme de fourche (1B) selon la
revendication 1 et selon la revendication 13 étant communs, le
procédé comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, [F/, /G/, /H/ du

procédé selon la revendication 1 pour le premier chariot motorisé
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- une mise en ceuvre desdites étapes /C1/, /D1/, /E1/, [F1/, /G1/,/
H1/ du procédé selon la revendication 13 pour le deuxieme chariot
motorisé,

et dans lequel le premier chariot et le deuxieme chariot circulant 1’un
derricre I’autre suivant la méme trajectoire.

Procédé de déchargement et de chargement selon la revendication 1,
suivi d’un procédé de chargement selon la revendication 14, procédé
dans lequel lesdits chariots motorisés comprennent un premier
chariot et un deuxieme chariot, le premiere systeme de fourche et

le deuxieme systeme de fourche selon la revendication 1 et selon la
revendication 14 étant communs, le procédé comprenant :

- une mise en ceuvre desdites étapes /C/, /D/, /E/, [F/, /G/, /H/ du
procédé selon la revendication 1 pour le premier chariot motorisé

- une mise en ceuvre desdites étapes /C2/, /D2/, /E2/, [F2/, /G2/, /
H2/ du procédé selon la revendication 14 pour le deuxieme chariot
motorisé,

et dans lequel le premier chariot et le deuxieme chariot circulent 1’un
derricre I’autre suivant la méme trajectoire.

Installation de déchargement et de chargement de chariots pour
assurer le déchargement d’au moins un objet convoyé (2) par un

au moins chariot motorisé, en vue du transfert d’un premier objet
convoyé depuis ledit au moins un chariot motorisé (3) jusqu’a une
entrée d’un convoyeur (Co), puis le chargement d’un second objet
convoy¢ sur le chariot motorisé déchargé du premier objet, le second
objet acheminé a partir d’une sortie du convoyeur, ladite installation
comprenant :

- une pluralité de chariots (3) motorisés comprenant chacun un
chéssis, des moyens de roulage sur une surface de roulement
configurés pour assurer un changement de direction de déplacement,
- un premier systéme configuré pour le déchargement des chariots
motorisés, comprenant un premier systeme de fourche, comprenant
au moins une premiere fourche comprenant des doigts, ladite
premiere fourche motorisée a la montée et a la descente depuis

une premiere position basse, jusqu’a une premicre position haute,

la premiere fourche étant configurée pour décharger un chariot
motorisé, sur une zone de déchargement de la surface de roulement

- un deuxieme systeme configuré pour le chargement des chariots

motorisés, comprenant un deuxieme systeme de fourche, comprenant
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au moins une deuxi¢me fourche comprenant des doigts, ladite
deuxieéme fourche motorisée a la montée et a la descente depuis une
deuxieéme position haute, jusqu’a une deuxieme position basse, la
deuxieéme fourche étant configurée pour charger un chariot motorisé,
sur une zone de chargement de la surface de roulement

et dans lequel ledit premier systeme et le deuxiéme systéme sont
agencés I’un a c6té de I’autre, ladite zone de déchargement étant
juxtaposée a ladite zone de chargement,

- une unité de contrdle comprenant un ou plusieurs microprocesseurs
et au moins une mémoire contenant des instructions pour la mise

en ceuvre des étapes /C/, /D/, /E/, [F/, /G/, /H/ du procédé selon la
revendication 1, et/ou des instructions pour la mise en ceuvre des
étapes /C1/, /D1/, /E1/, /F1/, /G1/, /H1/ du procédé de déchargement
selon la revendication 13, et/ou des instructions pour la mise en
ceuvre des étapes /C2/, /D2/, /E2/, [F2/, /G2/, /H2/ du procédé de
chargement selon la revendication 14 .

Installation selon la revendication 17, comprenant :

- le premier systéme qui comprend une premiere unité de convoyage
(41) comprenant un ou plusieurs organes de convoyage (40) formant
une premicere surface de convoyage a hauteur de ladite entrée du
convoyeur,

- le deuxieme systeme qui comprend une deuxi¢me unité de
convoyage (42) comprenant un ou plusieurs organes de convoyage
(40) formant une deuxieme surface de convoyage a hauteur de ladite
sortie du convoyeur,

la premiere unité de convoyage (1A) et la deuxi¢me unité de
convoyage (1B) étant juxtaposées,

et dans lequel la mémoire contient des instructions pour la
commande du premier organe de poussée (61) pour assurer le
transfert du premier objet soutenu par ladite fourche en position
haute jusqu’a ladite entrée dudit convoyeur et la commande du
second organe de poussée (62) pour assurer le transfert du deuxi¢me
objet provenant d’une sortie du convoyeur jusqu’a la deuxi¢me
fourche en position haute pour assurer la mise en ceuvre des étapes /
EO01/, /E02/, /GO1, /GO2/ selon le procédé de déchargement et de

chargement de la revendication 10.
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