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RESUME
BOBINEUSE A RAPHIA

Cette invention consiste en une bobineuse de ficelle de raphia destinée a obtenir des bobines
individuelles d’'une longueur préétablie a partir d'une bobine d’alimentation grand format. La
machine est capable d’assembler les deux piéces qui composent chaque bobine puis
d’enrouler la longueur de ficelle présélectionnée. Une fois le processus de bobinage terminé, la
machine coupe la ficelle et la fixe pour éviter que la bobine ne se déroule, puis le cycle

recommence avec une nouvelle bobine, le tout de maniére automatisée.
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DESCRIPTION

Bobineuse a raphia.

DESCRIPTION TECHNIQUE

La présente invention concerne une bobineuse de ficelle de raphia destinée a obtenir des
bobines individuelles d’'une longueur préétablie a partir d’'une bobine d’alimentation grand

format.

L’objet de linvention est de fournir une machine permettant de réaliser le processus de
bobinage de maniére complétement autonome et hautement productive, incluant
lassemblage des deux pieces qui composent la bobine, ainsi que I'enroulement de la
longueur préprogrammeée sur la bobine, la coupe de la ficelle et sa stabilisation, le tout en
contrélant précisément le métrage enroulé par bobine, en minimisant les temps morts et en

maximisant la productivité.

ANTECEDENTS DE L’INVENTION

S'il est vrai qu’actuellement certaines des phases du processus d’obtention de bobines de
raphia sont automatisées, d’autres restent manuelles, de telle sorte qu’il nN’existe aucune
machine capable de réaliser le processus de maniére automatique du début a la fin, c’est-a-
dire du montage des bobines a la stabilisation de la ficelle pour éviter qu’elle se déroule, en

passant par I'enroulement de la longueur préétablie et la coupe de la ficelle.

EXPLICATION DE L’INVENTION

La bobineuse a raphia comble cette lacune de fagon entierement satisfaisante, car elle

permet d’automatiser le processus de production de bobines de raphia du début a la fin.

A cet effet, la machine de l'invention est constituée d’un socle-support de la station de

bobinage qui inclut une protection périmétrique, a lintérieur de laquelle sont établies une
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série de sous-stations qui permettent d’automatiser tout le processus.

Concrétement, la machine dispose d’une paire de bandes transporteuses qui servent a

transporter respectivement le corps et le couvercle de la bobine.

Ces bandes acheminent les piéces décrites ci-dessus jusqu’a un robot a quatre axes qui
manipule les deux piéces qui composent la bobine et le produit fini, c’est-a-dire la bobine

avec la ficelle enroulée.

Leur réle est d’alimenter et de décharger les stations de bobinage de maniére synchrone

avec tous les éléments de la machine.

Pour cela, elle dispose d’'une pince a bobines ou d’'un systéme de préhension qui consiste
en une pince autocentrante a quatre doigts et a actionnement pneumatique pour une

fermeture et une ouverture trés rapides.

A proximité de cette sous-station, la téte de bobinage fait tourner la bobine pour que la

ficelle s’enroule autour de la canette.

En outre, elle sert a positionner le corps de la bobine. En effet, sa partie supérieure est
équipée d’'un outil qui s’'insére dans les pattes de la bobine et qui permet de la mettre dans

une position précise pour I'insertion du couvercle.

A coté de la téte de bobinage est installé un systéme d’appui de centrage qui remplit
plusieurs fonctions. Aprés que le robot a positionné le couvercle de la bobine sur la téte de
bobinage, le systeme d’appui de centrage exerce la pression nécessaire pour fixer le
couvercle sur la bobine. En réalisant cette action, il libere le robot pour qu’il puisse

poursuivre son cycle.

Une fois le couvercle fixé sur le corps de la bobine, le systéme continue d’exercer une
pression pour assurer la stabilité de la bobine pendant le cycle de bobinage.

Le systéme de centrage peut étre déplacé sur la zone de travail par contréle électronique,
de maniére qu'il peut étre retiré pour permettre le passage du robot et le retrait des bobines

enroulées.
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Parmi les autres sous-stations de la machine de linvention, une d’entre elles sert a
manipuler la ficelle. Composée de trois axes pneumatiques et de deux autres actionneurs
pneumatiques, elle est chargée de bloquer, de couper et de mettre la ficelle en place lors de

la finalisation de la bobine, avant de passer a la suivante.

Ainsi, la ficelle est guidée vers la bobine par la sous-station de guidage, qui veille a ce que la
ficelle soit correctement guidée jusqu’a la bobine afin de garantir un enroulement paralléle,

ordonné et uniforme.

Quant a la bobine principale ou bobine d’alimentation, elle est placée dans la machine

chargée de guider la ficelle jusqu’aux guide-fils de maniere sire.

Enfin, les bobines finies sont envoyées vers une troisieme bande transporteuse qui les

achemine vers une station de réception des produits finis.

Pour une productivité optimale de la machine, il est prévu que 'ensemble formé par la
bobine d’alimentation, le manipulateur de fil, les guide-fils, la téte de bobinage et le systéme
d’appui de centrage soient dupliqués dans la machine, de sorte que ces ensembles soient

répartis de chaque cété du robot manipulateur.

Ainsi, I'ensemble du processus d’obtention de bobines est automatisé, tout en assurant un
contréle précis de la longueur de ficelle enroulée sur chaque bobine, la minimisation des

temps morts et la maximisation de la productivité.

DESCRIPTION DES CROQUIS

Pour compléter la description suivante et afin d'améliorer la compréhension des
caractéristiques de linvention, en se basant sur un exemple préférentiel de sa mise en
ceuvre pratique, un ensemble de croquis accompagne le texte en tant qu'élément intégral de

ladite description, notamment les éléments suivants a titre illustratif et non limitatif :

La figure 1 montre une vue générale en perspective d'une bobineuse a raphia réalisée
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conformément a I'objet de la présente invention.

La figure 2 présente une vue détaillée des différentes sous-stations de la structure interne

de la machine.

REALISATION PREFERENTIELLE DE L'INVENTION

Au vu des figures décrites, on constate que la bobineuse a raphia proposée par l'invention
est composée d’'un socle (1), qui structure et soutient la base en aluminium ou sont
installées les différentes sous-stations de la machine a bobiner. Elle abrite un boitier de
contréle pneumatique équipé d’'un systeme de filtration d’air et une batterie d’électrovannes
pour le contréle des actionneurs pneumatiques. En outre, tous les cables du moteur et les

actionneurs pneumatiques sont cachés a l'intérieur.

Le socle (1) est doté d’'une protection périmétrique (2) qui sert 8 empécher le rapprochement
de l'opérateur des éléments mobiles et a éviter ainsi tout risque de coincement ou de

blessure pour 'opérateur.

Cette protection (2) comporte quatre accés a la zone de travail diment sécurisés par des
capteurs de sécurité qui déclenchent I'arrét d’'urgence en cas d’ouverture. Cette structure est
équipée d'un éclairage LED dans la zone de travail. A 'arriére, deux espaces fermés abritent
les bobines d’alimentation (9), accessibles par des portes permettant de remplacer les
bobines d’alimentation de ficelle. Dans la partie arriére, au centre, se trouve une armoire
électrique avec tous les composants pour le contrdle et l'alimentation en énergie de la
machine. A l'avant, du c6té droit, il y a un tableau de commande & écran tactile avec des

boutons-poussoirs et un bouton d'arrét d’'urgence.

Comme mentionné ci-dessus, la machine est équipée d’une paire de bandes transporteuses
(10-10") qui servent a transporter respectivement le corps et le couvercle des bobines et

d’'une bande transporteuse (10”) d’'acheminement des bobines finies.

Les bandes sont entrainées par un motoréducteur pas a pas. Ces bandes synthétiques sont

centrées par des rails enregistreurs et, a la fin du circuit, on trouve une station de réception
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qui sert a assurer mécaniquement et/ou au moyen de cellules photoélectriques la position
d’'attente des piéces avant détre récupérées ainsi que Il'actionnement des bandes

d’alimentation pour continuer a acheminer les piéces.

Ces bandes transporteuses (10-10°) conduisent les pieéces décrites ci-dessus jusqu’a un
robot a quatre axes (3) manipulant les deux piéces qui composent la bobine et le produit fini,

c’est-a-dire la bobine avec la ficelle enroulée.

Leur réle est d’alimenter et de décharger les deux stations de bobinage (5) de maniere

synchrone avec tous les éléments de la machine.

Ainsi, pour une productivité optimale de la machine, on trouve de chaque cété du robot a
quatre axes (3) un ensemble constitué d’'une station de bobinage (5), d’'une bobine
d’alimentation (9), d’'un manipulateur de fil (7), de guide-fils (8) et d’'un systéme d’appui de

centrage (6).

Le robot a quatre axes (3) est muni d’'une pince a bobines (4) ou systéme de préhension qui
consiste en une pince autocentrante a quatre doigts et a actionnement pneumatique
assurant une fermeture et une ouverture trés rapides. D’autre part, la pince a quatre doigts
est équipée de « griffes » pour un accrochage optimum a la bobine permettant de les

manipuler a grande vitesse.

Ainsi, de chaque cété du robot a quatre axes (3) se trouve une station de bobinage (5)
actionnée par un servomoteur et chargée de faire tourner la bobine pour que la ficelle

s’enroule autour de la canette.

En outre, elle sert a positionner le corps de la bobine. En effet, elle est équipée, sur la partie
supérieure, d'un outil qui s'insére dans les pattes de la bobine de maniére a la maintenir
dans une position précise pour linsertion du couvercle. Deux cellules photoélectriques a
fibre optique détectent lorsqu’une bobine se trouve dans une position incorrecte tandis que
deux roulements a contact angulaire supportent la pression exercée par le systéme d’appui

de centrage (6).

Parallelement a ce mécanisme, le systéme d’appui de centrage (6) assure plusieurs
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fonctions. Aprés que le robot a positionné le couvercle de la bobine sur la téte de bobinage,
le systéme d’appui de centrage exerce la pression nécessaire pour fixer le couvercle sur la

bobine. En réalisant cette action, il libére le robot pour qu’il puisse poursuivre son cycle.

Une fois le couvercle fixé sur le corps de la bobine, le systéme continue d’exercer une
pression pour assurer la stabilité de la bobine pendant le cycle de bobinage. Ce systéme est
installé sur une table linéaire avec guidage et actionneur pneumatique a double effet qui

retire tout le systéme de centrage pour laisser passer le robot et retirer la bobine enroulée.

Comme indiqué ci-dessus, la ficelle de raphia est acheminée par deux bobines

d’alimentation (9) qui conduisent le fil jusqu’aux guide-fils (8) de maniere sdre.

A titre d’exemple, ces bobines peuvent peser 5 kg, étre dotées d’un purgeur mécanique pour
éviter lintroduction de nceuds dans le systéme, et étre équipées d'un capteur inductif

capable de détecter le blocage en cas de passage d'un nceud et d’arréter la machine.

La bobine posséde un systéme de compensation qui absorbe les pics de tension éventuels

pouvant survenir pendant le processus de bobinage.

Ainsi, les bobines d’alimentation conduisent le fil jusqu’aux guide-fils (8), qui guident a leur

tour le fil jusqu’'a la bobine afin de garantir un enroulement paralléle, ordonné et uniforme.

Il est composé d’'un servomoteur avec un systéme d’accouplement de vis a billes qui
transforme le mouvement de rotation du moteur en un mouvement linéaire. Ce mouvement

est suivi par la ficelle, puis transféré au bobinage sur la bobine.

De plus, il integre un systeme de tension réglable qui permet de fournir la tension correcte

sur la bobine.

L'ensemble de guide-fils (8) alimente a son tour 'ensemble manipulateur du fil (7), composé
de trois axes pneumatiques et de deux autres actionneurs pneumatiques en charge de
bloquer, couper et repositionner correctement la ficelle lors de la finalisation de la bobine,

avant de passer a la suivante.
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Enfin, les bobines finies sont envoyées vers la troisiéme bande transporteuse (10") qui les

achemine vers une station de réception des produits finis.
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REVENDICATIONS

1- Bobineuse a raphia, caractérisée par le fait qu'elle est composée d'un socle (1), qui
soutient une base ou sont installées les différentes sous-stations de la machine, un socle (1)
sur lequel se trouve une protection (2) périmétrique de sécurité, une machine qui dispose
d'une paire de bandes transporteuses (10-10") pour l'alimentation respective du corps et du
couvercle de la bobine, ainsi que d'une bande transporteuse (10") pour le déchargement des
bobines finies. La zone de déchargement des bandes transporteuses (10-10") est équipée
d'un robot a 4 axes (3) permettant de manipuler a la fois les deux pieces qui constituent la
bobine et I'ensemble de la bobine déja enroulée avec du fil. Ce robot est muni d’une pince
de manipulation de la bobine (4), avec la particularité que, des deux cétés du robot a 4 axes
(3), sont installés deux ensembles formés par une station de bobinage (5), un systeme
d’appui de centrage (6), une bobine d'alimentation (9), un manipulateur de fil (7) et un guide-
fil (8) ou :

a) Les stations de bobinage (5) comportent des moyens de réception et de rotation du

corps de I'enrouleur.

b) Le systéme d’appui de centrage (6) est doté de moyens de pression et de jonction
consécutives du couvercle contre le corps de I'enrouleur, ainsi que de moyens de

déplacement horizontal sur la surface de travail.

c) Les bobines d'alimentation (9) approvisionnent le guide-fil (8).

d) L'ensemble guide-fil (8) comprend des moyens qui guident le fil jusqu'a la bobine.

e) L'ensemble guide-fil (8) alimente un ensemble manipulateur de fil (7), composé de
trois arbres pneumatiques et de deux autres actionneurs pneumatiques, dont les

moyens de blocage, de coupe et de positionnement du fil.

2.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1%, caractérisée par le
fait que le socle (1) équipé d'un boitier de commande pneumatique avec un systéme de
filtrage de l'air et d’'une batterie d'électrovannes assurant la commande des actionneurs

pneumatiques des différentes sous-stations de la machine.
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3.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1°, caractérisée par le
fait que la protection (2) dispose de quatre accés a la zone de travail diment protégés par
des capteurs de sécurité plagant la machine en mode d'urgence en cas d'ouverture, avec
éclairage LED de la zone de travail, ainsi que deux espaces ou se trouvent les bobines
d'alimentation (9), accessibles par des portes, une armoire électrique avec tous les
composants pour le contrble et l'alimentation de la machine ainsi qu'un panneau de
commande avec un écran tactile et boutons-poussoirs et un bouton d'arrét d’'urgence.

4.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1°", caractérisée par le
fait que les bandes transporteuses (10,10') se déplacent au moyen d'un moteur pas a pas
associé a une transmission a réduction, étant prévu qu'a la fin de leur parcours se trouve
une station de réception mise en place avec des moyens de détection de la position
d'attente des piéces a prendre, ainsi que l'activation des bandes d'alimentation pour

continuer l'alimentation des piéces.

5- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1°", caractérisée par le
fait que le robot a quatre axes (3) est doté d’'une pince de manutention de bobines (4), ou
systéme de préhension constitué d'une pince autocentrante a quatre doigts et a

actionnement pneumatique.

6.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1% caractérisée par le
fait que la bobine d’alimentation (5) posséde, dans sa partie supérieure, d’'un outil de
positionnement du couvercle de la bobine, ainsi que de moyens de détection du

positionnement correct.

7.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1°®, caractérisée par le
fait que les bobines d'alimentation (9) ont un purgeur mécanique pour empécher
l'introduction de nceuds dans le systéme, équipé d'un capteur inductif qui détecte le blocage
en cas de passage d'un nceud et arréte la machine, y compris un systéme de compensation

pour absorber les pics de tension sur le fil.
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8.- Machine a enrouler les bobines de raphia, selon la revendication 1°, caractérisée par le
fait que I'ensemble guide-fil (8) comprend un servomoteur avec un systéme d’accouplement
de vis a billes qui transforme le mouvement de rotation du moteur en un mouvement

linéaire, ainsi qu'un systéme de réglage de la tension du fil & bobiner.
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Partie 1 : Considérations générales

Cadre 1 : base du présent rapport

Les piéces suivantes de la demande servent de base a I'établissement du présent rapport :
- Description

7 Pages

+ Revendications
8

+ Planches de dessin
2 Pages

Partie 2 : Rapport de recherche

Classement de I'objet de la demande :

CIB : B65H54/22
CPC : B65H54/22

Plateformes et bases de données électroniques de recherche :
EPOQUENET, WPI, ScienceDirect, ORBIT

Documents cités avec, le cas échéant, I'indication des N° des
Catégorie* passages pertinents revendications
visées
A CN113035563A ; ESTUN HUBEI ROBOT ENG CO LTD [CN] 1-8
; 25-06-2021
A CN112499371A ; ZHEJIANG GREATWAY ELECTRICAL 1-8
TOOL COLTD [CN] ; 16-03-2021
A US2010181413A1 ; DECKER DESMOND [CN] ; 22-07-2010 1-8

*Catégories spéciales de documents cités :

-« X » document particulierement pertinent ; I'invention revendiquée ne peut étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
inventive par rapport au document considéré isolément

-« Y » document particuliérement pertinent ; I'invention revendiquée ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive lorsque le
document est associé a un ou plusieurs autres documents de méme nature, cette combinaison étant évidente pour une personne du métier

-« A » document définissant I'état général de la technique, non considéré comme particulierement pertinent

-« P » documents intercalaires ; Les documents dont la date de publication est située entre la date de dépét de la demande examinée et la date
de priorité revendiquée ou la priorité la plus ancienne s'il y en a plusieurs

-« E » Eventuelles demandes de brevet interférentes. Tout document de brevet ayant une date de dép6t ou de priorité antérieure a la date de
dépdt de la demande faisant I'objet de la recherche (et non a la date de priorité), mais publié postérieurement a cette date et dont le contenu
constituerait un état de la technique pertinent pour la nouveauté

RROB (Version Décembre 2018) Page 2 sur 4



MA 63853B1

Partie 3 : Opinion sur la brevetabilité

Cadre 7 : Déclaration motivée quant a la Nouveauté, I’Activité Inventive et I’Application Industrielle

Nouveauté Revend!cat!ons 1-8 Oui
Revendications aucune Non
Activité inventive Revendications 1-8 Oui
Revendications aucune Non
Application Industrielle Revendications 1-8 Qui
Revendications aucune Non

Il est fait référence aux documents suivants. Les numéros d'ordre qui leur sont attribués ci-aprés seront
utilisés dans toute la suite de la procédure

D1: CN113035563A

1. Nouveauté

Aucun des documents cités ci-dessus, considére isolément, ne divulgue une bobineuse a
raphia, comprenant 'ensemble des caractéristiques techniques de la revendication 1. D’ou
'objet de ladite revendication est nouveau au sens de l'article 26 de la loi 17-97 telle que
modifiée et complétée par la loi 23-13.

Par conséquent, 'objet des revendications dépendantes 2-8 est nouveau au sens de l'article 26
de la loi 17-97 telle que modifiée et complétée par la loi 23-13.

2. Activité inventive

2.1- Le document D1, qui est considéré comme I'état de la technique le plus proche de I'objet de
la revendication 1, divulgue une bobineuse a raphia comprenant une alimentation automatique
des noyaux et de leurs couvertures, et qui utilise un bras robotique pour les manipuler sur le
banc de bobinage.

L’'objet de la revendication 1 differe du dispositif connu de D1 en ce qu’il comprend des
convoyeurs d’entrée et de sortie pour les bobines, et le bras robotique permet de placer les
couvertures sur les bobines.

L’effet technique apporté par cette différence réside dans le fait d’automatiser le chargement et
le déchargement des bobines ainsi que d’appliquer les couvertures sur les bobines.

Le probléme que la présente invention se propose de résoudre peut donc étre considéré
comme d’améliorer et d’automatiser I'opération de bobinage.

La solution a ce probleme proposée dans la revendication 1 n’est pas décrite dans lart
antérieur. Aucun enseignement n’a été trouvé dans les documents de I'état de la technique qui
aurait incité 'homme du métier a parvenir a la solution telle que décrite dans la revendication 1.
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Par conséquent, I'objet de la revendication 1 implique une activité inventive au sens de l'article
28 de la loi 17-97 telle que modifiée et complétée par la loi 23-13.

2.2- Les revendications dépendantes 2-8 satisfont aux exigences de lactivité inventive
conformément a l'article 28 de la loi 17-97 telle que modifiée et complétée par la loi 23-13.

3. Application industrielle

L’objet de la présente invention est susceptible d’application industrielle au sens de l'article
29 de la loi 17-97 telle que modifieée et complétée par la loi 23-13, parce qu'il présente une utilité
déterminée, probante et crédible.
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