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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif
de comptage de produits peu épais et empilés cote-a-
cote.

[0002] |l est connu des dispositifs de comptage de
produits par caméra matricielle nécessitant la mise en
place d'une procédure d'étalonnage, aboutissant ainsi
a un appareil complexe et onéreux.

[0003] Il est connu par le brevet FR 2 680 027 un ap-
pareil de comptage de carte a mémoire comprenant un
module électronique contenues dans un emballage
opaque. L'appareillage comprend des moyens d'entrai-
nement de I'emballage pour le faire défiler entre une
source de rayon X et un détecteur relié a un circuit de
traitement. L'emballage ainsi que les corps de carte
étant transparents au rayon X, le détecteur regoit un
faisceau modifié par I'ombre des modules électroniques
des cartes. Le circuit de traitement peut décompter les
impulsions correspondant au passage de chaque mo-
dule ou permettre une visualisation de I'image obtenue
lors du défilement complet de I'emballage entre le dé-
tecteur et I'émetteur de rayon X. Ce disposif ne peut étre
utilisé que pour le comptage de produit présentant un
élément métallique ou plus généralement une partie
opaque au rayon X. De plus, la source de rayon X doit
étre réglée précisément de maniere a émettre un rayon-
nement d'énergie réduite pour ne pas altérer la partie
opaque.

[0004] Le but de l'invention est donc de proposer un
dispositif de comptage qui soit simple et peu onéreux et
permette la lecture des produits rangés en lots sous un
film rétractable translucide.

[0005] Ce but est atteint par un dispositif selon la re-
vendication 1.
[0006] Selon une autre particularité, le mouvement de

déplacement de la navette est un mouvement de va et
vient obtenu par un moteur électrique dont I'arbre d'en-
trainement est relié par un méchanisme de transforma-
tion du mouvement rotatif en mouvement linéaire trans-
mis a la navette rendue solidaire de colonnes de guida-
ge linéaire.

[0007] Selon une autre particularité, le mouvement de
la barquette est obtenu par une courroie a taquets sup-
portant une pluralité de barquettes entrainées d'un
mouvement continu de direction transversale au fais-
ceau linéaire de lecture.

[0008] Selon une autre particularité, un bouton pous-
soir actionnable par I'utilisateur déclenche un déplace-
ment et au cours de ce déplacement la pluralité de ba-
layages.

[0009] Selon une autre particularité, les moyens de
mémorisation sont constitués par autant d'octets mé-
moire que d'éléments photosensibles de la barrette de
lecture de la caméra.

[0010] Selon une autre particularité, le nombre d'élé-
ments photosensibles est au moins supérieur au double
du nombre maximum d'objets que le dispositif peut
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compter.

[0011] Selon une autre particularité, le nombre d'élé-
ments photosensibles est de préférence égal a dix fois
le nombre maximum d'objets que le dispositif peut
compter.

[0012] Selon une autre particularité, le faisceau linéai-
re est renvoyé par une pluralité de miroirs pour assurer
avec un dispositif compact le balayage d'une barquette
de grande dimension.

[0013] Selon une autre particularité, chaque élément
photosensible permet la détection de 256 niveaux de
luminosité traduits en mots d'un octet constituant la re-
présentation d'un pixel.

[0014] Selon une autre particularité, les moyens de
comptage permettent la détection alternativement des
sommets et des vallées en commengant par une détec-
tion de sommet et le comptage des sommets et des val-
Iées constitutives du signal sinusoidal mémorisé repré-
sentatif du faisceau linéaire.

[0015] Selon une autre particularité, la détection des
sommets assure la détection du premier bord et la dé-
termination des sommets par mesure de la distance en-
tre le sommet précédent et le pixel en cours de traite-
ment et par comparaison de la distance avec une valeur
minimale qui correspond a I'épaisseur d'un produit et
comporte également une étape de calcul de pourcenta-
ge de variation du sommet qui permet, en cas de dé-
passement du pourcentage par rapport a une valeur
consigne, de déterminer la présence d'un bord.

[0016] Selon une autre particularité, la détection des
vallées est effectuée par rapport au sommet précédent
mémorisé en mesurant la distance entre le sommet et
le pixel traité et par rapport a la vallée précédente mé-
morisée en mesurant la distance entre la vallée et le
pixel traité et en retenant le pixel comme formant une
vallée si les deux distances sont correctes par rapport
a des valeurs de référence et, dans le cas contraire, en
traitant le pixel suivant.

[0017] D'autres particularités et avantages de la pré-
sente invention apparaitront plus clairement a la lecture
de la description ci-aprées d'un mode de réalisation don-
né a titre d'exemple et faite en référence aux dessins
annexés dans lesquels :

- la figure 1 représente une vue en perspective du
principe mécanique et optique de la machine de
comptage ;

- lafigure 2 représente une vue schématique de coté
du principe mécanique de la machine ;

- lafigure 3 représente I'organigramme représentatif
du déroulement de I'opération de comptage ;

- lafigure 4 représente I'organigramme représentatif
du traitement d'une ligne ;

- lafigure 5 représente I'organigramme représentatif
du processus de localisation des bords de la boite
contenant les produits ;

- lafigure 6 représente I'organigramme représentatif
du processus d'analyse et de comptabilisation des
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produits ;

- lafigure 7 représente I'organigramme représentatif
du processus d'analyse et de traitement des
résultats ;

- lafigure 8 représente une vue schématique de coté
d'une autre variante de principe mécanique de la
machine ;

- la figure 9 représente la forme du signal en sortie
des éléments photosensibles et mémorisé sous for-
me d'octets dans la mémoire de la caméra.

[0018] L'invention sera maintenant décrite en liaison
avec les figures 1 a 9 et en particulier avec les figures
1 et 2 qui représentent la partie mécanique constituée
d'un support (81, figure 2) sur lequel on peut placer des
barquettes (2) contenant un empilage (1) de produits
tels que des cartes magnétiques ou a puce, badges
d'acceés, tickets, liasses de papier, enveloppes, etc..., le
lot de produit étant emballé dans un film translucide ré-
tractable non représenté.

[0019] La barquette (2) est éclairée par un tube fluo-
rescent (7) et le faisceau lumineux réfléchi sur la tranche
des objets (1) a compter et envoyé vers un dispositif de
réflexion comprenant un premier miroir (5) et un deuxié-
me miroir (6) pour faire converger le faisceau sur une
barrette linéaire (41) d'éléments photosensibles appar-
tenant a une caméra (4). Les faisceaux (32, 31, 30) re-
présentent le faisceau lumineux qui converge vers la
barrette d'éléments photosensibles (41). Cette barrette
(41) comporte, a titre d'exemple, 5000 éléments pour
permettre la lecture d'une barquette contenant, par
exemple, au maximum 500 produits. Chaque élément
photosensible de la barrette permet de détecter un si-
gnal lumineux et d'exprimer ce signal sous forme d'un
signal électrique représentatif de 256 niveaux de lumi-
nosité. Ce signal est traduit en mots, par exemple, de 8
bits et chaque mot est enregistré dans un élément mé-
moire du dispositif. Ainsi, la mémoire du dispositif est
constituée, pour I'exemple donnée, d'une mémoire vive
de 5000 mots d'un octet. Le faisceau lumineux plan (30)
représente un balayage et le dispositif permet a la ca-
méra d'effectuer une pluralité de balayages transversa-
lement au déplacement de la barquette (2) représentée
par les fleches A et B et assuré par un mécanisme re-
présenté, par exemple, a la figure 2. Ce mécanisme est
constitué d'un support (81) rendu solidaire de deux co-
lonnes (84) montées coulissantes chacune dans deux
paliers montés sur des pieds (82, 83). Au moins une des
colonnes (84) comporte une piéce de renvoi (85) qui
permet d'assurer la transformation d'un mouvement de
rotation imprimé par un moteur électrique (86) en un
mouvement linéaire communiqué aux colonnes (84). Ce
dispositif a pour but d'assurer un mouvement de va et
vient qui permet a chaque déclenchement de cycle pro-
voqué par I'enfoncement d'un bouton poussoir non re-
présenté et disposé sur le capot de la machine, de faire
effectuer a la barquette (2) un déplacement aller et re-
tour, comme représenté a la figure 1. Un interrupteur
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(91) permet de détecter la présence d'une barquette (2)
et de valider les séquences de lecture effectuées au
cours de la pluralité de balayages ainsi que les comp-
tages des produits.

[0020] Comme on le verra par la suite, la caméra (4)
effectue pendant un déplacement aller une cinquantai-
ne de balayages, effectués alternativement de gauche
a droite et de droite a gauche et pendant le déplacement
retour une autre cinquantaine de balayages alternés.
Comme représenté a la figure 9, a chaque balayage, le
signal lumineux enregistré par les éléments photosen-
sibles est constitué par un signal sinusoidal dont les
sommets représentent approximativement les milieux
des produits, les vallées, les bords et la distance sépa-
rant deux vallées correspond a I'épaisseur d'un produit
a compter. Le premier sommet de coordonnées ys0 cor-
respond en fait a un bord de détection de la barquette
alors que le premier sommet ys1 correspond au premiéer
produit a comptabiliser.

[0021] Entre le balayage N°1 et le balayage N°2, un
dispositif microprocesseur commandé par un program-
me mettant en oeuvre les algorithmes décrits ci-apres
permet d'effectuer le traitement des informations mémo-
risées au cours du premier balayage avant de valider la
mémorisation d'un deuxiéme balayage, représenté a la
figure 9.

[0022] Le programme de lecture des balayages mé-
morisés et de comptabilisation des produits correspond
a la mise en oeuvre des algorithmes représentés aux
figures 3 a 7. Sur la figure 3, aprés le départ de cycle
détecté par I'enfoncement du bouton poussoir par I'uti-
lisateur, représenté a I'étape (30), le programme effec-
tue le traitement d'une ligne représentée a I'étape (31)
et aprés ce traitement de ligne effectue a I'étape (32) un
test pour déterminer si un nombre déterminé de lignes,
par exemple, ont été balayées, représenté. Dans la né-
gative, le résultat est stocké a I'étape (33) et dans I'af-
firmative, le programme saute a I'étape (34) qui est un
test pour déterminer s'il s'agit d'une fin de cycle. Si le
test est négatif, le programme se reboucle avant I'étape
(31). Dans le cas ou le test est positif, c'est-a-dire si le
compteur de balayage indique que le nombre déterminé
de balayages linéaires a été effectué, le programme se
poursuit par I'étape (35) qui est une étape de traitement
des résultats. L'étape (36) suivante est constituée par
I'affichage du compte-rendu. Un test, représenté a I'éta-
pe (37), permet de savoir s'il y a lieu d'effectuer un cycle
suivant. Dans la négative le programme se reboucle sur
lui-méme entre les étapes (36) et (37) et dans I'affirma-
tive le programme se reboucle au départ de cycle. Ce
test "cycle suivant" est constitué par la détection de I'en-
foncement du bouton poussoir. L'étape de traitement de
ligne (31) correspond a la succession des étapes repré-
sentées a la figure 4 et cette séquence commence par
une étape d'inversion du sens de balayage (312) et se
poursuit par une étape (313) de test sur la détermination
du sens. Dans le cas d'un balayage de gauche a droite,
le remplissage de la mémoire ligne est effectuée a I'éta-
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pe (314) et dans l'autre cas de balayage droite a gau-
che, le remplissage de la mémoire ligne est également
effectué par une étape (316).

[0023] A chacune de ces étape de remplissage mé-
moire succede une étape (317) de recherche des bords
de labarquette et a cette étape succede une étape (318)
d'analyse et de comptabilisation des produits entre les
bords. Le programme se termine par le traitement des
résultats représenté a I'étape (319) pour chacune des
lignes. La séquence de recherche de bords représentée
par I'étape (317) et dont les étapes sont représentées a
la figure 5. Cette séquence commence par une étape
51 d'incrémentation d'un pointeur point image "pixel"
permettant de déterminer si I'on est au début ou a la fin
des informations mémorisées correspondant a chacune
des cellules photosensibles de la ligne. Lorsque le trai-
tement de 5000 mots mémoire est terminé, le traitement
d'une mémoire ligne est effectué.

[0024] A cette étape succede une étape 52 de char-
gement de la valeur de référence qui est égale a la va-
leur du pixel dont le traitement est en cours. Cette infor-
mation est constituée par un mot de 8 bits représentatif
d'un des 256 niveaux de luminosité recus par I'élément
photosensible correspondant au mot mémoire traité.
[0025] A cette étape succéde une étape 53 de recher-
che locale de sommets qui se poursuit par une étape
54 de calcul de la différence entre le niveau local et la
valeur de référence mémorisée a I'étape 52.

[0026] A cette étape 54 succéde une étape 55 de test
sur la valeur de la différence pour déterminer si cette
différence est supérieure a une valeur de consigne.
Dans l'affirmative le programme sait a I'étape 59 qu'un
bord a été trouvé. Dans la négative, le programme se
poursuit par I'étape 56 de mémorisation comme pixel de
référence du pixel en cours de traitement.

[0027] A cette étape succéde une étape de test 57
déterminant s'il s'agit de la fin ou du début d'une ligne
par comparaison du compteur du pointeur pixel pour dé-
terminer si celui-ci a atteint la valeur définie fixée a 5000
pour I'exemple, ou non. Dans I'affirmative le programme
affiche "bord non détecté" a I'étape 58 en positionnant
un sémaphore exploité a I'étape 75 de la figure 7, et
dans la négative le programme se reboucle avant I'éta-
pe 53 de recherche de sommet local.

[0028] La consigne de I'étape 55 correspond en gé-
néral a la distance qui sépare en moyenne un sommet
d'une vallée et, comme on peut le voir sur le diagramme
de la figure 9, le programme de la figure 5 permet de
détecter comme un bord le sommet YsO puis, comme
on le verra plus tard, lors du traitement de la vallée,
s'apercevant que la distance d1 entre le sommet et la
vallée suivante étant inférieure a une autre consigne et
le pourcentage de variation des sommets étant supé-
rieur a une valeur déterminée, il considére qu'il ne s'agit
pas du bord de la barquette et détecte le sommet suivant
YS1 comme étant le bord effectif de la barquette.
[0029] La séquence 318 d'analyse et de comptabili-
sation des produits entre les bords correspond aux éta-
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pes représentées a la figure 6 qui commencent par une
étape (61) de lecture d'un pixel pour se poursuivre par
une étape 62 de test sur le type de séquence. Ce test
s'effectue en déterminant si la différence entre le pixel
en cours de traitement et le pixel précédent est positive
ou négative et dans le cas ou elle est positive enclenche
la séquence de traitement sommet local et dans le cas
ou elle est négative enclenche la séquence de traite-
ment vallée local. La séquence de traitement sommet
local débute par une étape 63 de mesure de la distance
(dss) entre sommets et se poursuit par une étape 64 de
test pour déterminer si cette distance (dss) est supérieu-
re a une valeur minimum. Dans le cas négatif, le pro-
gramme se poursuit par I'étape 641 de traitement du
pixel suivant et se reboucle entre les étapes 61 et 62 de
test du type de séquence. Dans le cas affirmatif, si la
distance (64) est supérieure a la distance minimum, la
distance entre sommets étant représentée sur le gra-
phique 9 par la valeur dss, le programme se poursuit
par une étape 65 de calcul du pourcentage de variation
des sommets qui détermine l'information (ys2 - ys1)
x100/ys1 et s'assure a I'étape suivante 66 que cette va-
riation est supérieure ou non a une consigne. Dans le
cas affirmatif, le programme se poursuit par une étape
691 de test pour déterminer si la variation est négative.
si elle est négative, le programme se reboucle avant
I'étape 61 de lecture d'un pixel. Si la variation est posi-
tive, le programme se poursuit par une étape 692 de
test consistant a lire le contenu du compteur du nombre
de produits et a déterminer si le contenu de ce compteur
est inférieur a 3. Sila réponse est négative, le program-
me se reboucle avant I'étape 61 de lecture d'un pixel.
Si la réponse est affirmative, le programme se poursuit
par une étape (693) de recalage du bord en considérant
que le sommet traité est en fait le véritable bord de la
barquette. Ceci correspond exactement a la situation ou
dans un premier temps le programme a détecté ysO0 et
gu'ensuite en détectant ys1 il constate que la variation
pour ys1 est supérieure a la consigne de I'étape 66 et
ensuite, vérifiant que le nombre de produits est inférieur
a 3, il considére que ys1 est le véritable bord de I'en-
semble de produits a compter. Cette étape 693 permet
en méme temps de positionner un sémaphore qui sera
utilisé dans I'étape 75 de la séquence de la figure 7. Si
la variation est inférieure a la consigne, le programme
al'étape 67 valide le sommet en incrémentant un comp-
teur qui comptabilise les sommets.

[0030] Cette étape 67 est suivie d'un saut au séquen-
ceur de vallée locale en renvoyant donc le programme
avant I'étape 62 pour traiter une vallée locale selon la
séquence ci-aprés. Ce traitement commence toujours
par le test (62) sur le type de séquence et se poursuit
ensuite par une étape de mesure de la distance som-
met-vallée (dsv) et de la distance vallée-vallée (dvv). A
cette étape 621 succéde une étape de test 622 permet-
tant de déterminer si les deux distances sont correctes
par rapport a des valeurs de référence. Dans la négative
le programme se poursduit par le traitement du pixel sui-
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vant représenté a I'étape 625 et se reboucle avant I'éta-
pe 62. Dans I'affirmative, si les distances sont correctes
le programme se poursuit par une étape 623 de valida-
tion de la vallée qui consiste a incrémenter un compteur
de vallée. Cette étape est suivie d'une étape 623 de trai-
tement d'un sommet local en rebouclant le programme
entre les étapes 61 et 62.

[0031] Aprés cette séquence d'analyse et comptabi-
lisation des produits pour chaque balayage ou le nom-
bre de produits comptés est mémorisé a I'étape 319
pour chaque balayage, le programme exécute une sé-
quence (35) de traitement des résultats. Lorsque le pro-
gramme a déterminé qu'il s'agissait d'une étape de fin
de cycle a |'étape 34 de lafigure 3, il effectue la séquen-
ce 35 de traitement des résultats qui correspond a la
séquence d'étapes de la figure 7. Lors de ce traitement,
le programme commence par effectuer une étape 71 de
tri des résultats par ordre croissant puis construit, al'éta-
pe 72, un histogramme des résultats et recherche a
I'étape 73 la plus grande occurrence entre les résultats.
[0032] Ainsi, sur la centaine de balayages, il va pou-
voir déterminer par exemple, que le chiffre 450 revient
le plus souvent par rapport au chiffre 439, 440, 445, et
retenant ce chiffre 450, il va examiner a I'étape 74 le
taux de réussite par rapport a une valeur de taux de ré-
férence. Dans le traitement un taux de réussite assez
important a été choisi mais cette consigne peut éven-
tuellement étre modifiée . Si par exemple la valeur 450
revient plus de 7 fois sur 8 comptages, le programme
considére que la valeur de taux de référence a été at-
teinte et le programme se poursuivra par une étape de
test (75) pour savoir s'il y a eu une bonne détection des
extrémités. Cette étape 75 consiste a lire le sémaphore
qui aura été positionné au cours de |'étape 693 indiquant
que les bords ont effectivement bien été détectés. Dans
le cas négatif, I'étape 751 signale une mauvaise détec-
tion des bords correspondant a I'étape 50 et se termine
par l'affichage (792) "pas de carte trouvée". Dans I'affir-
mative, la séquence se poursuit par une étape 76 de
test sur la détection de la saturation des capteurs pho-
tosensibles. Dans I'affirmative, I'étape 771 indique qu'il
y atrop de luminosité et se termine par un affichage "trop
de lumiére", et dans la négative la séquence se poursuit
par une étape 77 de traitement constituant un test pour
déterminer si l'information lue avait une bonne netteté.
Dans la négative, le dispositif affiche un défaut de con-
traste et la séquence se termine par un affichage "pas
de carte trouvée", dans l'affirmative, le programme se
termine par une étape 78 de test sur le nombre de pro-
duits pour déterminer si ce nombre est supérieur a zéro.
Dans l'affirmative, le programme se termine par |'étape
791 d'affichage du nombre de produits et du taux de
réussite.

[0033] La figure 8 représente une autre variante du
dispositif de déplacement mécanique des barquettes
sous le faisceau de lecture de fagon a pouvoir effectuer
une pluralité de balayages transversaux par rapport au
sens de déplacement des barquettes (2). Comme on
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peut le voir, ces barquettes (2) sont montées sur une
courroie a taquets (21) elle-méme tendue entre deux
poulies d'entrainement (22, 23) dont au moins l'une est
entrainée en rotation par un moteur électrique alimenté
de fagon séquentielle apres le traitement des 100 lignes
de balayage ou du nombre de lignes de balayage sou-
haité pour atteindre un taux de réussite suffisant.

Revendications

1. Dispositif de comptage de produits (1) peu épais
empilés cote-a-cote et rangés sur champ en bar-
quettes (2) le dispositif comportant

- des moyens (7) d'éclairer la barquette

- des moyens (91) de détecter la mise en place
d'une barquette sur une navette (81, 21) mobile
animée d'un mouvement de déplacement ;

- des moyens de mémorisation des informations
lumineuses contenues dans le faisceau linéaire
et

- des moyens de comptage pour chaque balaya-
ge du nombre de produits

caractérisé en ce que

les barquettes (2) sont emballées sous film rétrac-
table translucide,

et en ce que le dispositif comporte

- des moyens (4, 5, 6) d'effectuer une pluralité
de balayages de la barquette transversalement
au mouvement de déplacement de la barquet-
te, chaque balayage correspondant a un fais-
ceau linéaire de lecture obtenu a partir du fais-
ceau lumineux réfléchi sur la tranche des pro-
duits et orienté sur une barette d'une caméra
linéaire constituée d'éléments photosensibles.

2. Dispositif de comptage selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que le mouvement de déplacement
de la navette est un mouvement de va et vient ob-
tenu par un moteur électrique dont I'arbre d'entrai-
nement (80) est reli€ par un mécanisme (85) de
transformation du mouvement rotatif en mouve-
ment linéaire transmis a la navette (81) rendue so-
lidaire de colonnes (84) de guidage linéaire.

3. Dispositif de comptage selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que le mouvement de la barquette
(2) est obtenu par une courroie (21) a taquets sup-
portant une pluralité de barquettes entrainées d'un
mouvement continu de direction transversale au
faisceau linéaire de lecture.

4. Dispositif de comptage selon une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisé en ce qu'un bouton pous-
soir actionnable par I'utilisateur déclenche un dé-
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placement et au cours de ce déplacement la plura-
lité de balayages.

Dispositif de comptage selon une des revendica-
tions 1 a 4, caractérisé en ce que les moyens de
mémorisation sont constitués par autant d'octets
mémoire que d'éléments photosensibles d'une bar-
rette (41) de lecture de la caméra.

Dispositif de comptage selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce que le nombre d'éléments photo-
sensibles est au moins supérieur au double du
nombre maximum d'objets que le dispositif peut
compter.

Dispositif de comptage selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce que le nombre d'éléments photo-
sensibles est de préférence égal a dix fois le nom-
bre maximum d'objets que le dispositif peut comp-
ter.

Dispositif de comptage selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce que chaque élément photosensible
permet la détection de 256 niveaux de luminosité
traduits en mots d'un octet constituant la représen-
tation d'un pixel.

Dispositif de comptage selon une des revendica-
tions 1 a 8, caractérisé en ce que le faisceau li-
néaire réfléchi est renvoyé par une pluralité de mi-
roirs (5, 6) pour assurer avec un dispositif compact
le balayage d'une barquette de grande dimension.

Dispositif de comptage selon une des revendica-
tions précédentes, caractérisé en ce que les
moyens de comptage permettent la détection alter-
nativement des sommets et des vallées en com-
mengant par une détection de sommet et le comp-
tage des sommets et des vallées constitutives du
signal sinusoidal mémorisé et représentatif du fais-
ceau linéaire d'un balayage.

Dispositif de comptage selon la revendication 10,
caractérisé en ce que la détection des sommets
assure la détection du premier bord et la détermi-
nation des sommets par mesure de la distance en-
tre le sommet précédent et le pixel en cours de trai-
tement, comparaison de la distance avec une va-
leur minimale qui correspond a I'épaisseur d'un pro-
duit et un calcul de pourcentage de variation du
sommet qui permet, en cas de dépassement par
rapport a une valeur consigne, de déterminer la pré-
sence d'un bord.

Dispositif de comptage selon la revendication 10 ou
11, caractérisé en ce que la détection des vallées
est effectuée par rapport a un sommet précédent
mémorisé en mesurant la distance entre sommet et
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pixel traité et par rapport a la vallée précédente mé-
morisée en mesurant la distance entre la vallée et
le pixel traité et en retenant le pixel comme formant
une vallée si les deux distances sont correctes par
rapport a des valeurs de référence et, dans le cas
contraire, en traitant le pixel suivant.

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum Zahlen von Seite an Seite gesta-
pelten und hochkant auf einer Tragerschale (2) an-
geordneten Produkten (1) mit geringer Dicke, wobei
die Vorrichtung enthalt

- Mittel (7) zum Beleuchten der Tragerschale,

- Mittel (91) zum Feststellen der Anbringung ei-
ner Tragerschale auf einem beweglichen Halter
(81, 21), der zur Durchfiihrung einer Verschie-
bungsbewegung angetrieben ist;

- Mittel zum Speichern von in dem linearen
Strahlenbiindel enthaltenen Lichtinformatio-
nen und

- Mittel zum Zahlen der Anzahl der Produkte fir
jeden Abtastvorgang,

dadurch gekennzeichnet, daB die Tragerschalen
(2) unter einem zurtickziehbaren lichtduchlassigen
Film verpackt sind, und daf} die Vorrichtung enthalt

- Mittel (4, 5, 6) zur Durchfiihrung mehrerer Ab-
tastvorgange der Tragerschale quer zur Ver-
schiebungsbewegung der Tragerschale, wobei
jeder Abtastvorgang einem linearen Lesestrah-
lenbiindel entspricht, das aus einem Lichtstrah-
lenbiindel kommt, das an der Kante der Pro-
dukte reflektiert und auf eine aus lichtempfind-
lichen Elementen gebildete lineare Detektor-
zeile einer Kamera gerichtet ist.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Verschiebebewegung des
Halters eine durch einen Elektromotor erzielte Hin-
und Herbewegung ist, dessen Antriebswelle (80)
Uber einen Mechanismus (85) zur Umwandlung der
Drehbewegung in eine lineare Bewegung verbun-
den ist, die auf den fest mit linearen Fiihrungsstan-
gen (84) verbundenen Halter (81) Gibertragen wird.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Bewegung der Tragerscha-
le (2) durch einen mit Mitnehmern versehenen Rie-
men (21) erhalten wird, der mehrere Tragerschalen
hélt und zur Durchfiihrung einer kontinuierlichen
Bewegung in einer quer zum linearen Lesestrahlen-
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biindel verlaufenden Richtung angetrieben ist.

Zahlvorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daBl ein vom Benutzer
betatigbarer Druckknopf eine Verschiebung und im
Verlauf dieser Verschiebung die mehreren Abtast-
vorgange ausldst.

Zahlvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, da die Mittel zum
Speichern von ebensovielen Speicher-Bytes wie
lichtempfindlichen Elementen einer Lesedetektor-
zeile (41) der Kamera gebildet sind.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Anzahl der lichtempfindli-
chen Elemente wenigstens grof3er als die doppelte
maximale Anzahl von Objekten ist, die die Vorrich-
tung zahlen kann.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Anzahl der lichtempfindli-
chen Elemente vorzugsweise zehnmal so grof3 wie
die maximale Anzahl von Objekten ist, die die Vor-
richtung z&hlen kann.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB jedes lichtempfindliche Ele-
ment die Erfassung von 256, in Worter eines die
Darstellung eines Pixels bildenden Bytes umge-
setzten Helligkeitswerten ermdglicht.

Zahlvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, daB das reflektierte li-
neare Strahlenbiindel Gber mehrere Spiegel (5, 6)
geschickt wird, um mit einer kompakten Vorrichtung
das Abtasten einer Tragerschale mit groBen Ab-
messungen zu gewahrleisten.

Zahlvorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die
Zahlmittel das abwechselnde Erfassen von Schei-
teln und Talern, beginnend mit einer Scheitelerfas-
sung sowie das Zahlen der Scheitel und der Téler
ermoglichen, die das gespeicherte sinusférmige Si-
gnal bilden und das lineare Strahlenbiindel eines
Abtastvorgangs reprasentieren.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Erfassung der Scheitel die
Erfassung des ersten Randes und die Bestimmung
von Scheiteln gewahrleistet durch Messen des Ab-
standes zwischen dem vorangehenden Scheitel
und dem Pixel im Verlauf der Verarbeitung, Verglei-
chen des Abstandes mit einem Minimalwert, der der
Dicke eines Produkts entspricht, und einer Berech-
nung des Prozentsatzes der Variation des Schei-
tels, der im Falle einer Uberschreitung in bezug auf
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12.

einen Referenzwert die Bestimmung der Anwesen-
heit eines Randes ermdglicht.

Zahlvorrichtung nach Anspruch 10 oder 11, da-
durch gekennzeichnet, daB die Erfassung der Ta-
ler in bezug auf einen zuvor gespeicherten Scheitel
durchgefiihrt wird, indem der Abstand zwischen
dem Scheitel und einem verarbeiteten Pixel gemes-
sen wird, sowie in bezug auf das zuvor gespeicher-
te Tal, indem der Abstand zwischen dem Tal und
dem verarbeiteten Pixel gemessen wird, und dafl
das Pixel als ein Tal bildendes Pixel festgehalten
wird, wenn die zwei Abstande in bezug auf Refe-
renzwerte korrekt sind, und dal im gegenteiligen
Fall das folgende Pixel verarbeitet wird.

Claims

1.

Device for counting products (1) of low thickness
stacked side by side and arranged on camera in
containers (2), the said device having

- means (7) for illuminating the container;

- means (91) for detecting the putting in place
of a container on a moving shuttle (81, 21)
which is driven with a displacing movement;

- means for storing the items of light information
contained in the linear beam, and

- counting means for each scan of the number
of products,

characterised in that

the containers (2) are packed under translucent
shrink film;

and in that the device has

- means (4, 5, 6) for effecting a plurality of scans
of the container transversely to the displacing
movement of the latter, each scan correspond-
ing to a linear reading beam obtained from the
light beam reflected on the block of products
and directed onto a bar of alinear camera which
is made up of photosensitive elements.

Counting device according to claim 1, character-
ised in that the displacing movement of the shuttle
is a to-and-fro movement obtained by means of an
electric motor whose drive shaft (80) is connected
by a mechanism (85) for converting the rotary
movement into linear movement transmitted to the
shuttle (81) which is interlinked with linear guidance
columns (84).

Counting device according to claim 1, character-
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ised in that the movement of the container (2) is
obtained by means of a belt (21) with stops which
supports a plurality of containers driven with a con-
tinuous movement with a direction transverse to the
linear reading beam.

Counting device according to one of claims 1 to 3,
characterised in that a push-button which can be
operated by the user triggers a displacement and,
in the course of the said displacement, the plurality
of scans.

Counting device according to one of claims 1 to 4,
characterised in that the storage means are con-
stituted by as many memory bytes as there are pho-
tosensitive elements in a reading bar (41) of the
camera.

Counting device according to claim 5, character-
ised in that the number of photosensitive elements
is at least more than double the maximum number
of objects that the device is capable of counting.

Counting device according to claim 5, character-
ised in that the number of photosensitive elements
is preferably equal to ten times the maximum
number of objects that the device is capable of
counting.

Counting device according to claim 5, character-
ised in that each photosensitive element permits
the detection of 256 levels of luminosity translated
into words of a byte constituting the representation
of a pixel.

Counting device according to one of claims 1 to 8,
characterised in that the reflected linear beam is
returned by a plurality of mirrors (5, 6) in order to
carry out the scanning of a large-size container with
a compact device.

Counting device according to one of the preceding
claims, characterised in that the counting means
permit the detection of the peaks and troughs alter-
nately, starting with a peak detection, and the count-
ing of the peaks and troughs constituting the sinu-
soidal signal which has been stored and which is
representative of the linear beam of a scan.

Counting device according to claim 10, character-
ised in that the detection of the peaks carries out
the detection of the first edge and the determination
of the peaks by measuring the distance between the
preceding peak and the pixel being processed,
comparison of the distance with a minimum value
which corresponds to the thickness of a product,
and a peak variation percentage calculation which
makes it possible, in the event of an index value be-
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14

ing exceeded, to determine the presence of an
edge.

Counting device according to claim 10 or 11, char-
acterised in that the detection of the troughs is ef-
fected in relation to a preceding stored peak by
measuring the distance between peak and proc-
essed pixel and in relation to the preceding stored
trough by measuring the distance between the
trough and the processed pixel and by retaining the
pixel as forming a trough if the two distances are
correct in relation to reference values and, if not, by
processing the next pixel.
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