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Description

Titre : Dispositif de wmanipulation wmécanigue d'un sac
souple placé dans un support et installation logistigue
de tri de colis comprenant un tel dispositif.

Domaine technigue

Le domaine de l'invention est celul de la manutention de
sacs souples destinés 3 transporter des objets comme des
colis.

Lfinvention concernme un  dispositif de manipulation
mécanigue d’un sac souple placé dans un support.

L’ invention concerns plus particulidrement une
installation logistigue de tri de colis comprenant un tel
dispositif.

Technigue antérisure

Les installations logistigues de tri de colis utiligent
généralement des sacs sgouples pour le transport des
colis.

Les sacs sont installés dans des supports, tels que des
chariots, avec la gueule cuverte vers le haut de manidre
a autoriser la chute des colis dans les sacs par gravits.
Chaque sac comprend également des rabats aptes & &tre
repliés sur les parols latérales du chariot afin de
stabiliser le gac dans le chariot et Jde conserver la
guaule du sac ouverte pendant le chargement des colis.
Une fols les colis charg@s, les rabats du sac sont
repliés vers l/intérieur du chariot afin de faciliter la
fermeture du sac par glissidre.

Le support est ensuite amené vers un point 4°acheminement
pour permettre l'é&vacuation du sac chargé en colis et la
mige en place d’'un nouveau sac souple vide dans le

chariot.
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L’opération de fermeture et d'ouverture du sac, et plus
particulidrement le repliement des rabateg du sac, est
awjourd’hul réalisée manuellement par un opérateur.

Or, si le sac est souple pour faciliter le chargement et
le stockage des colis, les vabats sont lourds et

~

difficilies & replier pour l'opérateur.

L’opération consistant & replier les rabats des sacs aest
donc consommatrice de temps pour les opérateurs et non
conforme aux régles élémentalres 4’srgonomie.

I1 ewxiste également des dispositifs de manipulation
mécanique de sac avec rabat, tel gue le dispositif décrit
dans le dJdocument US2015/29%1296, ne permettant pas non

plus de répondre aux problémes précités.

Résuné de ll'invention

L'invention a donc pour objectif de remédisr aux
problémes précités et concerne & ce titre un dispositif
de manipulation mécanicque d'un sac souple comprenant une
support dans leguel est placé le sac, le sac ayant une
gueule aves au moins un vabat apte 4 fermer ou cuvrir la
gueule du sac, caractérizsé en ce qu’ il comprend une rous
brosse montée en rvotation autour dfun axe, la roue brosse
comprenant des ailettes form@e chacune d’une portion
arquée et flexible qui s’'dtend depuis l'axe et d'une
poertion rectiligne et terminale gui proleonge la portion
arquée, Ll’engenmble des portions rvectilignes formant
sensiblement une jante, e en ce que la roue brosge est
agencée de telle fagon gque lorsgu elle est entrainés en
rotation & proximité de la gueule du sac, la force
centrifuge redresse les portions arguées pour augmenter

le ravon de la jante de manidre 3 permetire le frottement

deg portions vectilignes contre le rabat du sac.



10

15

20

25

30

WO 2022/171933 PCT/FR2021/052233

L’idée & la base de 1l'invention est d‘utiliser le
frottement de la surface de contact adhérente de la roue
brosse pour venir replier le rabat vers l'intérieur ou
lrextérieur du support. Plus particulidrement, 1°idde
congiste & permetire ou empdcher le frottement de la roue
brosge sur le rabat du sac en faisant varier le rayon de
sa Jjante.

Ainsi, lorsgue la rous brosse est & l’arrdt, le zac et
sonn support ne gont pas en contact aveco la roue brosse.

A lfinverse, lorsque la zroues brosse egt en rotation,
lraugmentation du rayon de la jante permettra & la roue
brosse de venir frotter le rabat du sac pour le replier
vers l'intérieur ocu 1l'extérisur du support.

Gré&ce 3 cabt agencement, 1l’entrainement en rotation de la
roua brosse coordonné avec le déplacement du support en
aller-retour sous la roue parmet de replier
spécifiguement les rabats du sac pour liouverture ou la
fermeture du mac.

Le dispositif selon l1'invention peut également présenter
les particularités suivantes

- les portions arquées s’étendant tangentiellement pax
rapport & 1l'axe;

-~ les portions arguées sont en polyvuréthane avec un
coefficient de duveté compris entre 30sh et 50sh ;
Liinvention s'étend également & une installation
logistigue de tri de colis comprenant un dispositif sslon
17 invention congu pour manipuler des sacs souples de
transport de colis placéds dans des supports de type
chariot de tri moblles et déplacés automaticuement par
des robots navettes.

Chague reobot navette pourra 8tre congu pour déplacer un

sac transversalement par rapport & lfaxe de sorte que la
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roue Dbrosse vienne frotter un rabat du sac pour le
replier wvers lfextérieur du support et alder &
Trouwverture du sac.

Chague robot navette pourra également &tre congu pour
déplacer un sac &bt son support longitudinalement par
rapport l'axe de sorte gue la roue brosse viemne frotter
un rabat du sac pour le replier vers 1/ intérieur du
gupport et alder & la fermeture du sac.

Bréve description des dessins

La présente inventlion sera nmieux comprise et Jd'autres
avantages apparafitront 3 la lecture de la description
détaillés de 1invention prise & titre d'exemple
nullement limitative et illustrée par les dessins
annexés, dans lesguels

[Fig 1] La figure 1 est une représentation schématigue
d'une installation logistigue de tri de colis selon
17 invention ;

[Fig 2] La figure 2 est une rveprésentation schématigue
d'un dispositif de manipulation mécanigue d'un sac souple
selon 1linvention dans une cinétigue d'aide & L' ouverture
d'un sac souple ;

[Fig 31 La figure 3 est une reprégentation schématigue
d'un dispositif de manipulation wécanique d'un sac souple
gselon 17invention pour l'alde & la fermeture du sac ;
[Fig 4] La figure 4 est une représentation schématigus
d'une roue brosse selon 1l/invention lorsgu’elle est &
lfarrét en a) et lorsque elle est entrainée en votation
an b} ;

Description détaillée

La figure 1 représente une installation logistigue 1 de

tri de colis 2 selon 1lfinvention comprenant des sorties 3
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de tri réparties le long d'un convoyeur 4 de tri apte &
trier des colis 2 dans des sacs § de transport de colis.
L'installation logistigque 1 selon 1’invention comprend
€galement un dispesitif 5 de manipulation wmécanigue de
sacg 6 souples, ici des sacs de transport de colis,
placés dans des supports 7 mobiles de type chariot de tri
déplacés automatigquement par des robots navettes.

Le digpositif 5 gelon 17 imnvention est congu pour traitexr
des sacs 6 disposgés dans leur chariot 7 avec la gueule
icl orienté€e vers le haut et avec au moins un rabat &a
apte & &tre replié vers l'extérieur ou l'intérieur du
chariot 7 respectivement pour 1’ouverture ou la fermeture
du sac 6.

Le chariot 7 de txi comprend ici un fond, quatre parois
latérales 7a el une ouverture sur le haut.

Chagque sac & comprand done au moing un rabat 6a destiné a
8tre replié sur une parci latérale 7a du charict 7.

Le dispositif & selon 1'invention comprend plus
particulidérement au moins une roue brosse 8, visible en
figure 2 ¢}, montées en rotation autour d’un axe 9 apte &
venir frotter le rabat éa du sac 6.

L7axe 2 sert de support pour la roue brosse 8 et sge
présente icl & titre 4’exemple scus la forme d'une barrve
horizontale.

La roue brosgse 8 sert ici d'organe de préhension capable
de relever ou de rabailsser le rabat 6a du sac 6§ d’'un cdté
ou de l'autre d'une parcl latérale 7a du charioct 7.

Pour cela, la roue brosse B présente une surface de
contact adhérente capable &'adhérer au rabat &z pendant
le  frottement, avec par exemple un ceefficient de

friction dfenviron 0.5,
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Plus particulidrement, la roue brosse 8 comprend des
ailettes 10, comme représentd sur la figure 4.

Chague ailette 10 selon 1 invention comprend une portion
arguée et flexible 11 s'étendant depuis l'axe 9 et wune
portion rectiligne et terminale 12 gqui prolonge la
portion arguée 11.

A Citre dfexemple, les ailettes 10 de la voue brosse 8
présenteront une largeur d’snviron 50mm de maniére &
atteindre une surface de frottement dfenvivon 10oml avec
le gac 6, surface suffisante pour permettre de replier le
rabat fa tout en &vitant le contact par frottement avec
d’autres rabats adjacents.

Grice & L1'agencement des ailettes 10, les portions
ractilignes terminales 12 forment sensiblement une jante
et le&s portions arguées 11 forment sensiblement des
rayons de la roue.

Ainsi, lorsgue la roue brosse 8 esbt en votation, la fovce
centrifuge redresse les portions argquées 11 pour
augnenter le rayon de la Jjante selon une longusur de
rayon R3, comme représentd sur la figure 4.

A 17inverse, lorsque la rous brosse 8 est & 1'arrét les
portions argquées 11 sont repliées au maxisnun pour une
longueur de rayvon R2 inférieure & la longueur de rayon
R3, comme visible sur la figure 4 aj.

Ainsi, plus la longusur du rayon seva grande et plus
1’axe pourra é&tre décalé en hautesur afin d'éloigner la
roue brosse 8 du charvict 7.

Le risgue de wvoir 1a youe brosse 8 frotter le sac &
lorsque la wvoue brosse 8 est & 1'arrdt peut donc &tre
alsément &vité.

On comprendra également gue la longueur du ravon de la

jante dépend non seulement de la longueur des portions
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arquées 11 des allettes 10 mails Sgalement de la vitesse
de rotation de la roue brosse 8.

Dans un mode de réalisation particulier, les portions
arguées it selon l'ipvention  pourront &tre ern
polyvuréthane avec un coefficient de dureté de 40sh
{Dureté Shore} et s’étendre sur une longueur déterminde
de sorte gue le diamétre de la roue brosse soit d'environ
250mm  lorsgu'elles est 8 lrarrét et d’environ 280mm
lovrsgu’ elle est en rotation & vitesse maximale.

Les portioms arguées 11 peuvent &galement s’étendre
tangentiellement payr rapport & laxe 9, clest-i-dire
perpendiculairement par rapport aux rayons, afin de
réduire au maximum le rayon de la jante lorsgue la roue
brosse 8 est & 1l’arrét.

Le dispesitif 5 selon 1finvention pourra également &tve
égquipé d'une unité de contrdle/commande 13 paramétrée
pour commander le déplacemsnt du charict 7 et pouxr
commander 1°entrainement en rotation de la roue brosse 8§
dang un sens de rvotation avant et arriére.

Une cinétigque d‘ouverture d'un rabat 63 du sac 8
pogiticomné & 1l intérieur du chariot 7 est représentée en
figure 2 et en figure 1 dans l'espace 5b de
l7installation logistigque 1 dédié 3 1‘ouverture de sac 6.
Dansg cette cinétigue, 1'unité de contrdle/commande 13 est
paramétrée a la fols pour commander automatigquement le
déplacement d'un robot navette & vitesse constante et
ainsl déplacer le chariot 7 transversalement & l'axe 9
gelon la fléche F2 et pour commander la rotation de la
roue brosse 8 dés gue la roue brosse 8 ge tyouve &
Lraplomb au centre de la gueule du sag 6 et jusqu‘a
ifaplomb de la pavol latérale 7a du chariot 7

correspondante, comme visible sur la figure 2 <),
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en figure 3 et en figure 1 dans l'egpace Sa de
17installation logistigue 1 dédié 3 la fermeture de sac
8.

Lfunité de contrdle/commande 13 est paramétrée 3 la fois
pour commandery automatiquement le déplacement d’'un robot
navette & vitesse constante et ainsi déplacer le charioct
7 longitudinalement & 1'axe 9 selon la fléche Fl et pour
commander 1’entrainement en rotation de la roue brosse §
dés que la voue brosse 8§ se trouve 3 1l'aplomb de la paroi
latérale 7a de <bté du chariot 7 sur laquelle le rabat &
a8t replié.

Deux axes ¢ paralléles, représentés en figure 3, chacun
muni de plusieurs roues brosgses B, pourront étre prévus
de chague cbté du chariot 7 afin de replier simultandment
des vabats 6a du sac § sur deux parcis latérales 7a

B

opposées du charict 7.
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11

placés dans des supports de tvpe chariot de tri mobiles

déplacés automatiquement par des robots navebies.

5. Imstallation logistigue de tri de colis selon la
revendication 4, caractéris€e en c¢e que chague robot
navette est congu pour déplacer un sac ef son support
trangversalement audit axe de sorte gue la rous brosse
vienne f£rotter un rabat du =sac pour le replier vers

-

1’extérieur du support et aider & l'ouverture du sac.

6. Installation logistigue de tri de c¢olis selon la
revendication 4, caractérisée en ce gue chague robot
navette est congu pour déplacer un sac et son support
longitudinalement par rapport audit axe de sorte gue la
rous brosge vienne frotter wun rabat du sgac pour le
replier vers L1’intérieur du support et aider & la

fermeture du sac.



