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Fig. 1

sorted elements (2) of the cap, stopper or other type, in order to feed
a downstream work station, said device comprising a means (3) for
lifting elements (2), in which a first sorting operation is performed,
and, mounted downstream, a means (4) for treating the elements (2)
in which the elements are treated individually. The invention relates
to a delivery device (1) characterised in that it comprises a conveyor

3 (5) mounted downstream from the treatment means (4) in order to
direct the elements (2) towards the work station, said conveyor (5)
moving the elements (2) singly. The invention also relates to a cor-
responding method.

(57) Abrégé : Dispositif de fourniture (1) d'éléments (2) triés, du
type capsule, bouchon, ou autres, pour alimenter un poste de travail
en aval, comprenant un moyen d'¢é1évation (3) d'éléments (2) dans
lequel s'effectue un premier tri, ainsi que, monté en aval, un moyen
de traitement (4) des éléments (2), pour traiter lesdits éléments (2)
un par un. Dispositif de fourniture (1) caractérisé en ce qu'il com-
prend un convoyeur (5), monté en aval du moyen de traitement (4)
pour diriger les éléments (2) vers le poste de travail, ledit convoyeur
(5) déplagant les éléments (2) a I'unité. L'invention a aussi pour ob-
jet un procédé correspondant.
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Dispositif et méthode de fourniture fiable d’éléments de bouchage
conformes

La présente invention releve du domaine de la fourniture
d’éléments de bouchage pour des conteneurs de liquide, du type bouteille,
flacon ou autres, et a pour objet, d’une part, une méthode permettant de
convoyer de facon sélective des éléments conformes, et, d’autre part, un
dispositif mettant en ceuvre cette méthode.

Dans le domaine de l'invention, la fourniture d’éléments de
bouchage est nécessaire en amont d’une machine qui a pour fonction
essentielle de remplir le conteneur et de le fermer.

La fourniture d’élément de bouchage se fait préférablement
avec un premier dispositif de tri comme décrit par exemple dans
WO02006/045927 et comprenant une trémie, dans laquelle une grande
quantité¢ d’éléments de bouchage peut étre versée en vrac, ainsi qu’un tapis
d’élévation, circulant vers le haut depuis la trémie pour y prélever des
éléments et les amener au niveau d’une zone de sortie supérieure. Le tapis
présente généralement des tasseaux transversaux sur lesquels reposent les
éléments de bouchage lors de leur convoyage vers le haut.

Lors de la circulation sur le tapis entre la trémie, zone
d’alimentation, et la zone de sortie, les éléments mal orientés sont éjectés,
préférablement simplement en les faisant retomber du tapis vers la trémie
grace a la pesanteur, comme cela est par exemple décrit dans US5394972
ou US5586637. Cela permet ainsi généralement d’assurer que les éléments
de bouchage délivrés par ce premier dispositif de tri ont tous leur fond du
bon coté.

Lorsque les éléments de bouchage sont arrivés en vis-a-vis de
la zone de sortie, ils sont dégagés du tapis grace a un dispositif approprié.
En sortie d’un tel premier dispositif de tri, il n’est donc pas possible
d’assurer que les €léments de bouchage soient correctement positionnés en
rotation autour de 1’axe de leur filetage, ou axe de symétrie radiale. Dans
certaines applications dont les €léments de bouchage sont de forme plus
complexe que de simple cylindres, voir figure 4B et 4C, il est toutefois
nécessaire de fournir a la boucheuse des capsules correctement orientées,
c’est-a-dire non seulement avec leur fond d’un méme cOté, mais aussi avec
une position angulaire prédéfinie.
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En outre, compte tenu de I’intolérance en aval aux défauts de
fonctionnement d’un tel premier dispositif de tri, méme rares, il reste utile
de traiter des éventuels éléments qui seraient encore non conformes a la
sortie.

Ainsi, EP2588395 divulgue par exemple une roue trieuse en
aval qui dégage des capsules mal positionnées grace a un principe de doigts
escamotables qui peuvent, selon son orientation, accrocher la capsule et la
guider ou non. Il est aussi possible d’utiliser une telle roue pour discriminer
les capsules en fonction de 1’éventuelle absence de collerette. Le convoyage
en aval de cette roue se fait avec deux bandes qui entrainent les €léments de
bouchage sans les référencer et qui les convoie donc en vrac.

US3874740 présente quant a lui un dispositif permettant de
retourner des capsules qui resteraient encore mal orientés. Ce principe ne
peut bien évidemment pas €tre utilis€ a partir d’un vrac de capsules, mais
uniquement pour traiter des éventuels défauts restants malgré un tri amont.
Ce fonctionnement n’est toutefois pas généralisable a tout type d’élément
de bouchage et ne peut pas fonctionner a haute cadence. Il n’est en outre
utilisable que pour tourner un élément bouchage perpendiculairement a son
axe de symétrie.

Il est donc nécessaire de proposer une solution qui permette, et
ce méme a haute cadence, de détecter, en aval d’un dispositif d’orientation,
des éléments de bouchage qui seraient non conformes, en particulier en
termes d’orientation, ou qui présenteraient des défauts de fabrication
intrinseques, et de les éliminer. Le besoin d’éliminer un produit non
conforme ne devrait cependant pas amener a 1’élimination d’un nombre
excessif de produits, ce qui peut avoir des impacts évidents sur le
rendement global.

En outre, il est avantageux de pouvoir coordonner le débit de la
machine utilisant ces éléments de bouchage avec le débit de sortie d’un tel
dispositif de fourniture.

Pour ce faire, I’invention propose de convoyer les éléments de
bouchage de facon contrdlée a 'unité en maitrisant la position de chacun
d’eux, en aval du moyen de traitement dans lequel il sont au moins
référencés, ce qui permet alors notamment, en aval, de connaitre le débit
avec précision, la position de chaque €lément de bouchage, et donc, le cas
échéant, d’agir précis€ément sur eux.



WO 2016/107656 PCT/EP2014/079482

10

15

20

25

30

35

23

L’invention a ainsi pour objet un dispositif de fourniture
d’éléments tri€s, du type capsule, bouchon, ou autres, pour alimenter un
poste de travail en aval, ledit dispositif comprenant un moyen d’élévation
d’éléments dans lequel s’effectue un premier tri, ainsi que, monté en aval,
un moyen de traitement des €léments, pour traiter lesdits éléments un par
un.

Ce dispositif est caractérisé en ce que

il comprend un convoyeur, monté en aval du moyen de
traitement pour diriger les éléments vers le poste de travail, ledit convoyeur
déplacant les €léments référencés a I'unité.

L’invention a aussi pour objet une méthode qui met en ceuvre
un tel dispositif, a savoir un procédé de fourniture d’éléments de bouchage
d’un contenant pour liquide du type bouteille ou autres, pour alimenter un
poste de travail en aval, comprenant une succession d’étapes consistant
essentiellement a

Effectuer une premiere sélection d’éléments au sein d’un
moyen d’élévation,

Amener les éléments en colonne unifilaire vers un moyen de
traitement 4,

Traiter les éléments a 1’unité au sein du moyen de traitement, ce
procédé étant caractérisé en ce qu’il comprend, en outre, suite au traitement
a 'unité, une étape de convoyage de sortie vers le poste de travail en aval,
au cours de laquelle chaque élément est entrainé s€parément, en maitrisant
donc la position de chaque élément.

L’invention sera mieux comprise grace a la description ci-
dessous, qui se base sur des modes de réalisations possibles, expliqués de
facon illustrative et nullement limitative, en référence avec les figures
annexées, dans lesquelles :

- la figure 1 est une vue d’ensemble d’une réalisation

I’invention ;

- la figure 2 illustre le passage d’un élément de la roue de

transfert vers le convoyeur ;

- la figure 3 montre deux sections successives oll un passage

de sortie peut étre aménagé ;

- la figure 4 montre des éléments de bouchage possibles, vus

de haut ;
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- la figure S5 montre une réalisation possible d’un

référencement pour €jection.

L’invention a ainsi tout d’abord pour objet un dispositif de
fourniture 1 d’éléments 2 tri€s, du type capsule, bouchon, ou autres, pour
alimenter un poste de travail en aval, ledit dispositif comprenant un moyen
d’élévation 3 d’éléments 2 dans lequel s’effectue un premier tri, ainsi que,
monté en aval, un moyen de traitement 4 des éléments 2, pour traiter lesdits
éléments 2 un par un. Ce dispositif de fourniture 1 a donc pour fonction
premiere d’alimenter un poste de travail, du type remplisseuse boucheuse,
en €léments 2 de fermeture, du type capsule, bouchon, ou autres. Ce
dispositif de fourniture 1 doit les amener dans une position prédéfinie, et
réalise donc une opération de sélection des seuls €léments 2 bien
positionnés ou structurellement conformes, ou encore assure lui-méme le
changement d’orientation des éléments 2 lorsque cela est nécessaire.

Le moyen d’élévation 3 comprend un tapis muni de tasseaux
transversaux, sur lesquels les éléments 2 peuvent se positionner. Les
éléments 2 mal orientés retombent dans la trémie 17.

Le dispositif de fourniture 1 présente dans la partie supérieure
du moyen d’élévation 3, une zone de sortie 15, par laquelle passent les
éléments 2 retenus. Ils passent alors par une chute de sortie 6,
essentiellement orientée vers le bas, dans laquelle les él€éments 2 tombent
par gravité. La chute de sortie 6 débouche directement dans la partie
supérieure du moyen de traitement 4, qui saisit ensuite chaque élément 2 un
par un, avec un débit qui dépend de sa vitesse de fonctionnement. Les
éléments 2 sont donc alimentés dans la chute de sortie 6 par le moyen
d’élévation 3 et en sont extraits un par un par le moyen de traitement 4. Une
accumulation d’éléments 2 est ainsi possible au sein de la chute de sortie 6,
ce qui permet d’assurer un approvisionnement constant au moyen de
traitement 4 grace a une régulation adaptée.

Le moyen de traitement 4 traite chaque élément 2, séparément,
un a un, alors qu’en amont, ils se trouvent librement en vrac, les uns contre
les autres au sein d’une colonne unifilaire s’étendant verticalement au sein
de la chute de sortie 6. Le moyen de traitement 4 permet ainsi de réaliser le
référencement un a un des éléments 2, leur position étant jusqu’alors
inconnue précisément, élément 2 par élément 2. Le moyen de traitement 4
peut assurer une orientation des él€éments 2, voire une éjection des €léments
2 non conformes. Le moyen de traitement 4 permet au moins de saisir
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chaque €lément 2 séparément et de les fournir au convoyeur 5 juste apres,
ce qui permet d’avoir un moyen de traitement 4 dont la conception évite les
coincements, alors que le convoyeur 5 est de conception dédi€ée au
déplacement des €éléments 2. Etant situ€ en bas d’une chute de sortie 15, le
moyen de traitement 4 est ais€ment accessible pour une intervention en cas
de probleme. Préférablement, la zone de sortie 15 est aussi a une hauteur
accessible a un opérateur au sol.

Selon I’invention, le dispositif de fourniture 1 comprend un
convoyeur 5, monté en aval du moyen de traitement 4 pour diriger les
éléments 2 vers le poste de travail, ledit convoyeur 5 déplacant les éléments
2 référencés a 'unité, de sorte a pouvoir connaitre la position de chaque
d’eux séparément, voire d’agir séparément sur chacun d’eux. La position du
convoyeur 5 est connue en permanence, ce qui permet de connaitre par
conséquent la position de chaque élément 2 a tout instant, puisque le
convoyeur 5 manipule séparément chaque €lément 2 sans glissement. Au
sein de la chute montante 7 ou évolue le convoyeur 5, les €l€éments 2 sont
donc référencés un par un, et, a 'inverse de la chute de sortie 6, la position
de chaque élément 2 est donc connue et maitrisée.

Préférablement, le convoyeur 5 prend la forme d’une bande
sans fin munie de butées 16 d’entrainement des éléments 2, chaque butée 16
étant destinée a entrainer un seul élément 2. La position du convoyeur 5 est
préférentiellement connue précis€ément a chaque instant, de sorte a pouvoir
connaitre avec précision la position d’un élément 2 qui aurait €t€ pris en
charge. Cela peut par exemple étre obtenu par le recours a un moteur
d’entrainement du convoyeur 5 dont la position angulaire est connue
précis€ment a chaque instant.

Le convoyeur 5 présente donc [I’avantage d’agir
mécaniquement séparément sur chaque €lément 2 par un principe de butée,
chaque €lément 2 €tant véhiculé sans glissement au niveau d’un logement
adapté, connaitre la position du convoyeur 5 permettant de connaitre
immédiatement la position longitudinale et le déplacement de chaque
€lément 2 pris en charge.

En outre, la position des €léments 2 au sein du moyen de
traitement 4 est éventuellement aussi connue grace a un retour
d’information quant a la position exacte du moyen de traitement 4, qui,
comme il sera décrit plus loin, peut prendre la forme d’une roue 11
d’entrainement dont la position angulaire est connue en permanence.
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Ainsi, selon une caractéristique additionnelle possible, le
dispositif de fourniture 1 comprend une chute de sortie 6, entre la sortie du
moyen d’élévation 3 et le moyen de traitement 4, dans laquelle les éléments
2 tombent par gravité et peuvent s’accumuler en vrac, préférablement en
une seule colonne.

Selon une autre caractéristique additionnelle possible, le
dispositif de fourniture 1 comprend, en outre, une chute montante 7,
dispos€e apres le moyen de traitement 4, et dans laquelle circule le
convoyeur 5. Les €éléments 2 effectuent, dans la chute montante 7, sous
I’action du convoyeur 5 sur chaque €lément 2 séparément, le mouvement
inverse a celui qu’ils subissent au préalable dans la chute de sortie 6, ou ils
se déplacent sans controle vers le bas jusque sur le moyen de traitement 4
unitaire.

Les éléments 2 sont guidés dans la chute de sortie 6 ainsi que
dans la chute montante 7 grice a une forme de canal creux plus ou moins
évidé dans lequel ils peuvent circuler.

Comme le montre la figure 1, le dispositif de fourniture 1
présente ainsi une architecture ou le moyen de traitement 4 se trouve dans la
partie basse d’un chemin de convoyage en forme de U. L’essentiel de la
chute de sortie 6 ainsi que de la chute montante 7 est aussi accessible pour
un opérateur.

Dans des modes de réalisation particuliers, le moyen de
traitement 4 saisit chaque €élément 2 séparément pour les amener au
convoyeur 5, et assure éventuellement, en outre, une fonction d’orientation
des €léments 2 mal orientés, voire d’éjection des €léments 2 non conformes.
Le moyen de traitement 4 agit mécaniquement sur chaque élément 2
séparément pour le déplacer de facon référencée. Le moyen de traitement 4
saisit donc I’un apres I’autre les él€éments 2, en agissant donc a chaque fois
sur I’élément 2 le plus en bas dans la colonne qu’ils forment au-dessus du
moyen de traitement 4. Cette manceuvre permet au moins de référencer
chaque €élément 2. Il peut aussi €tre utile de réaliser un changement
d’orientation de 1’él€ément 2 au cours de son déplacement sous I'effet du
moyen de traitement 4 de la chute de sortie 6 a la chute montante 7. Un tel
changement d’orientation est ainsi complémentaire a la sé€lection qui peut
s’effectuer dans le moyen d’élévation 3, puisqu’il permet de modifier
I’orientation selon un critere auquel n’est pas sensible le moyen d’élévation
3.
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Le dispositif de fourniture 1 présente donc la succession d’une
chute de sortie 6, dans laquelle les €éléments 2 évoluent librement, d’un
moyen de traitement 4 au sein duquel ils sont au moins manipulés et
déplacés séparément chacun, puis d’un convoyeur 5 déplacant chaque
élément 2 séparément et évoluant vers le haut au sein d’une chute montante
7.

Selon une caractéristique additionnelle possible, le dispositif de
fourniture 1 comprend en outre, d’une part, un moyen d’analyse visuelle 8
pour contrdler I’aspect des €léments 2 alors qu’ils sont transportés par le
convoyeur 5 en aval du moyen de traitement 4, et, d’autre part, au moins un
moyen d’éjection 9, agissant en aval du moyen d’analyse visuelle 8, pour
dégager les éléments 2 détectés comme €tant non conformes sur la base de
I’analyse visuelle. Cette analyse visuelle vérifie donc la conformité finale
des éléments 2 apportés au poste de travail aval par le dispositif de
fourniture 1, en termes de position, d’orientation, et/ou de caractéristiques
intrinseques.

Le moyen d’éjection 9 agit préférablement alors que les
éléments sont transportés sans possibilit¢ de déplacement relatif par le
convoyeur 5, puisqu’ils y sont référencés chacun séparément et déplacés de
facon contrdlée. Il est ainsi possible de savoir exactement ou se trouve plus
tard un €lément 2 détecté antérieurement par le moyen d’analyse visuelle 8
comme non satisfaisant et sur lequel le moyen d’€jection 9 doit agir.

Dans des modes de réalisation préférés, le moyen d’éjection 9
prend la forme d’une butée guide modifiant le trajet de I’élément 2 ou
entrainant I’élément 2, ou encore d’une buse a jet d’air comprimé, ou
encore d’une forme de poussoir.

Selon une autre caractéristique additionnelle possible, le
dispositif de fourniture 1 comprend, en outre, une unité de controle,
recevant le signal du moyen d’analyse visuelle 9 ainsi qu’un signal
représentant 1’avancement du convoyeur 5, et pilotant la manceuvre du au
moins un moyen d’éjection 9, de sorte a mettre en ceuvre le moyen
d’éjection 9 en cas de détection d’un défaut au niveau du moyen d’analyse
visuelle 8, et ce de fagon synchronisée avec le mouvement du convoyeur 5
pour dégager par erreur dudit convoyeur 5 le moins d’éléments 2
satisfaisants possibles.

Dans des réalisations avantageuses, le moyen de traitement 4
comprend une roue de transfert 11 motrice, entrainant un a un les éléments
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2 a sa périphérie, ou niveau d’ouvertures 18. La chute de sortie 6 débouche
donc par sa zone inférieure au niveau de la périphérie de la roue de transfert
11, du coté ou son mouvement va vers le bas, c’est-a-dire dans la méme
direction que les éléments 2 dans la chute des sortie 6. Le convoyeur 5 et le
moyen de traitement 4 peuvent éventuellement €tre formés d’un seul et
méme moyen d’entrainement. Dans les modes de réalisation illustrés, le
moyen de traitement 4 entraine le mouvement des éléments 2 et est donc
moteur. Il convient en effet de remarquer qu’il pourrait €tre néfaste de
devoir aménager une colonne d’éléments 2 dans la chute de sortie 6
suffisamment haute pour que la pression obtenue suffise a déplacer le
moyen de traitement 4, et, partant, les autres éléments 2 qu’il contient. Le
moyen de traitement 4 sous forme de roue de transfert 11 motorisée assure
ainsi le déplacement contrdlé des éléments 2 depuis la chute de sortie 6
jusqu’a la chute montante 7. Sa vitesse conditionne donc la vitesse a
laquelle les él€éments 2 sont prélevés de la chute de sortie 6. Bien entendu,
la vitesse de la roue de transfert 11 est coordonnée avec celle du convoyeur
5 pour que le méme temps s’écoule entre deux €léments 2 déplacés par le
convoyeur 5 et deux €léments 2 déplacés par la roue de transfert 11. Cela
évite les collisions et les casses de piece.

Ainsi, préférablement, le convoyeur 5 et la roue de transfert 11
travaillent de facon synchronisée pour permettre a chaque élément 2
séparément de passer de la roue de transfert 11 au convoyeur 5. Comme
illustré plus loin, la roue de transfert 11 présente des ouvertures 18
périphériques dédiées chacune a la réception d’un élément 2, le convoyeur
5 présentant notamment des doigts 16 supports successifs, dédié chacun a
un seul élément 2 et formant un moyen de référencement a I'unité du
moyen de traitement 4. La roue de transfert 11 et le convoyeur 5 sont alors
synchronisé€s de sorte qu'un élément 2 passe a chaque fois d’une ouverture
18 & un doigt 16, sans risque de collision entre le convoyeur 5 et la roue de
transfert 11.

Le moyen d’analyse visuelle 8 permet d’effectuer un test basé
sur la géométrie observée pour les éléments 2. En cas de non-conformité en
sortiec du moyen de traitement 4, qui, en complément du moyen d’élévation
3, peut assurer une fonction de convoyage sélectif a I'unité, il est donc
nécessaire de prévoir une éjection des éléments 2 non conformes.

Le moyen d’éjection 9 se trouve donc au niveau du passage 14
de sortie et agit sur les €léments 2 a extraire pour les pousser dans ce
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passage 14. Le recours a un tel passage 14, qui forme une partie non guidée
dans le trongon 13 nécessite bien entendu d’éviter que des €léments 2
conformes ne puissent y circuler, et il est donc nécessaire de prévoir un
moyen de référencement, assurant que les €léments 2 ne vont pas
naturellement aller vers ce passage 14, mais qu’une force contrdlée est mise
en ceuvre pour éjecter de fagon volontaire des éléments 2 identifiés.

Ainsi, selon une -caractéristique additionnelle possible, le
dispositif de fourniture 1 comprend un moyen de référencement assurant le
placement des éléments 2 contre une surface de référence 12 pendant leur
convoyage par le convoyeur 5 au sein d’un trongon 13 prédéfini du
dispositif de fourniture 1, ledit troncon 13 présentant une partie ouverte
sans guidage formant passage 14 en vis-a-vis de la surface de référence 12,
le moyen d’éjection 9 agissant de sorte a diriger les él€éments 2 vers cette
partie ouverte pour les dégager du convoyeur 5.

Dans certaines réalisations possibles, le moyen de
référencement consiste essentiellement en un canal 10 de guidage des
éléments 2 qui est vrillé de sorte a assurer que, sous I’effet de la pesanteur,
chaque €lément 2 vient se plaquer et circuler contre un fond dudit canal 10
qui forme alors la surface de référence 12. On utilise donc ici la répartition
des masses de I’élément 2 pour réaliser le référencement, voir figure 3.
L’axe autour duquel le canal est vrillé a donc une composante horizontale.

Dans d’autres réalisations, voir figure 5, le moyen de
référencement consiste essentiellement en un canal 10 de guidage des
éléments 2 qui est désaxé par rapport a la direction du convoyeur 5, de sorte
que le convoyeur 5 exerce sur I’élément 2 une force qui ne passe pas par
son centre de gravité et qui a ainsi pour effet de le pousser latéralement vers
une des surfaces latérales dudit canal 10 qui forme alors la surface de
référence 12. Le canal 10, avantageusement a peu pres vertical, vient donc
pousser I’élément 2 pour que I’action du doigt 16 du convoyeur 5 ne passe
plus par son centre de gravité, ’action du convoyeur 5 créant un couple
amenant I’élément 2 contre I'une des surfaces de guidage du canal 10, ce
qui rend alors possible la suppression de la surface opposée.

Le au moins un moyen d’€jection 9 du dispositif de fourniture 1
comprend forme alors éventuellement un guidage escamotable de facon
controlée qui aura pour effet de guider les éléments 2 vers le passage 14 de
sortie, sous l’effet de D’entrainement du convoyeur 5. Il est aussi
envisageable de recourir a un souffle d’air ou encore a un poussoir qui se



WO 2016/107656 PCT/EP2014/079482

10

15

20

25

30

35

-10 -
déplace pour que son mouvement entraine I’élément 2 a amener dans le
passage 14.

L’invention a aussi pour objet un procédé¢ de fourniture
d’éléments 2 de bouchage d’un contenant pour liquide du type bouteille ou
autres, pour alimenter un poste de travail en aval, comprenant une
succession d’étapes consistant essentiellement a

Effectuer une premiere sélection d’éléments 2 au sein d’un
moyen d’élévation 3,

Amener les éléments 2 en colonne unifilaire vers un moyen de
traitement 4,

Traiter les éléments 2 a ’unité au sein du moyen de traitement
4, notamment de sorte a les référencer en position, les orienter, et/ou éjecter
unitairement les éléments 2 non conformes. Ce procéd€ est mis en ceuvre
par un dispositif de fourniture 1 tel que décrit ci-dessus. Dans 1’absolu, il est
envisageable que les €léments 2 soient amenés vers le moyen de traitement
4 de fagon référencée a I'unité par un moyen adéquat. Préférablement,
amener les éléments 2 en colonne unifilaire se fait en laissant agir la
pesanteur, les €léments 2 circulant au sein d’une chute de sortie 6
aboutissant sur un moyen de traitement 4 des €léments 2 a I’unité, et au sein
de laquelle ils s’accumulent.

Selon I’invention, ce procédé comprend, en outre, suite au
traitement a 1’unité, une étape de convoyage de sortie vers le poste de
travail en aval, au cours de laquelle chaque élément 2 est entrainé
séparément. Il est ainsi possible de réaliser des opérations ciblées sur
chaque élément 2 sortant du dispositif de fourniture 1 et ayant donc subi les
opérations ci-dessus. En outre, il est possible de coordonner le débit de
sortie du dispositif de fourniture 1 avec le débit de fonctionnement de la
machine a alimenter. Bien entendu, au cours de ce convoyage de sortie,
ainsi qu’au cours du traitement a 'unité, plusieurs éléments 2 peuvent Etre
manipulés simultanément, ce qui signifie que I’opération sur un élément 2
peut commencer avant la fin de ’opération sur le précédent.

Selon une caractéristique additionnelle possible, le procédé
comprend, en outre

Effectuer un contrdle d’aspect de chaque €lément 2 au cours du
convoyage de sortie, en particulier grace a une caméra fixe dans le champ
de vision de laquelle les éléments 2 viennent a circuler, et
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Dégager automatiquement les éléments 2 qui sont détectés
comme non conformes sur la base du contrdle d’aspect.

Dégager les éléments 2 détectés non conformes dans la chute
montante 7 se fait notamment, d’une part, en assurant la position de
I’élément 2 contre une surface de référence 12 au sein d’un troncon 13
présentant un passage 14, et, d’autre part, en dirigeant les €léments 2 vers
ledit passage 14, notamment sous I’effet d’une butée de guidage, d’un flux
d’air, ou autre action mécanique.

Dans des modes de réalisations particuliers, effectuer un
contrdle d’aspect comprend vérifier la position de I’élément 2 de sorte a
pouvoir détecter une mauvaise orientation, et/ou vérifier ses dimensions, de
sorte a pouvoir détecter I’absence d’une collerette, par exemple, et/ou
vérifier que D’élément 2 est complet, de sorte a pouvoir détecter des
manques de matiere au sein de 1I’élément 2, par exemple.

Enfin, selon une autre caractéristique additionnelle possible,
traiter les éléments 2 a I'unité consiste essentiellement a les saisir chacun
séparément depuis la chute de sortie 6 pour les amener dans la chute
montante 7, et/ou a en modifier 1’orientation, et/ou a dégager les éléments 2
non conformes. Cela permet donc au moins d’assurer un premier
référencement a I’unité des €léments 2, puis une fourniture au convoyeur 5.

L’invention va maintenant €tre expliquée en référence avec les
modes de réalisation illustrés.

La figure 1 illustre en particulier un dispositif de fourniture 1
présentant une trémie 17 en zone basse, dans laquelle des éléments 2 de
bouchage, type capsule ou autre, peuvent etre déversés en vrac.

Les €léments 2 sont ensuite entrainés par un tapis animé d’un
mouvement essentiellement vertical, jusqu’a une hauteur prédéfinie. C’est
au cours de ce convoyage essenticllement vertical qu’une premiere
sélection est effectuée. Les éléments 2 de bouchage ont en effet un fond en
vis-a-vis duquel se trouve une ouverture, de sorte qu’ils ont une section en
forme de U pour épouser la forme du goulot sur lequel ils sont apposés. La
différence de poids entre la partie ouverte et la partie fermée est utilisée
pour effectuer le tri lors du convoyage vertical, plus précisément en laissant
tomber les éléments 2 dont le fond fermé n’est pas contre le tapis.

Le tapis amene les €léments 2 de bouchage jusqu’a une zone de
sortie 15, en partie supérieure. Les €léments 2 sont destinés ensuite a €tre
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fournis a un équipement de remplissage, dont I’entrée se trouve a une
certaine hauteur. Dans le but de réduire 1’énergie consommée pour le
convoyage de ces €léments 2, il est envisageable d’utiliser la pesanteur et de
laisser ainsi les €l€éments 2 tomber, au sein d’une goulotte adaptée depuis la
zone de sortie jusqu’a l’entrée de la machine en aval. Cela présente
I’inconvénient de conduire a des équipements parfois tres hauts, qui sont
alors difficiles a transporter du site de fabrication du dispositif au site
d’exploitation. En outre, la goulotte entre la zone de sortie et la zone
d’alimentation de la machine en aval se trouve alors en hauteur, et toute
intervention au niveau de cette goulotte est alors compliquée.

A titre d’exemple, un dispositif de fourniture 1 classique, bien
que devant fournir des éléments 2 correctement orientés, doit bien entendu
préférablement €tre muni d’un moyen de contrdle de 1’orientation réelle des
éléments 2 qu’il fournit a la machine en aval, et ce pour éviter qu’un défaut
dans I'opération de tri et/ou d’orientation, méme trés peu probable, ne
génere un probleéme majeur au niveau de la machine en aval. Ce genre
d’appareil de détection se place alors dans la goulotte, et se trouve alors a
une hauteur difficile d’acces. L’intervention suite a un dysfonctionnement
dans cette zone est alors tres peu ergonomique, nécessitant d’intervenir avec
des échelles, etc.

Dans le mode de réalisation illustré a la figure 1, les éléments 2,
une fois passés par la zone de sortie 15, circulent alors dans une chute qui
permet a la gravité d’entrainer les éléments 2. La chute de sortie 6 s’étend
essentiellement verticalement, a c6té du tapis. Les éléments 2 y circulent
librement vers le bas sous I’effet de la pesanteur.

Il convient ici de noter que le flux d’éléments 2 qui passent par
la zone de sortie 15 en bout de tapis est discontinu. Il est donc avantageux
d’aménager, dans le bas de la chute de sortie 6, une zone pour accumuler
les éléments 2, de sorte qu’un flux continu d’éléments 2 peut €tre organisé
en aval de cette zone.

Apres cette chute de sortie 6, le dispositif de fourniture 1
présente avantageusement une roue de transfert 11. La roue de transfert 11
permet d’assurer une mise au pas des éléments 2 qui, en amont, reposent au
contact les uns des autres dans la chute de sortie 6. En effet, cette roue de
transfert 11 présente des ouvertures 18 périphériques dans lesquelles les
éléments 2 successifs peuvent venir se loger de sorte a €tre entrainés par
ladite roue de transfert 11. La répartition régulicre des ouvertures 18 le long
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de la périphérie de la roue de transfert 11 garantit ainsi que, en sortie de
roue de transfert 11, les éléments 2 sont espacés de fagon réguliere les uns
des autres. Une telle roue de transfert 11 permet non seulement d’écarter les
éléments 2 d’une facon prédéfinie mais aussi de référencer les él€éments 2
successifs, de sorte que leur position est alors connue précis€ment, a partir
de I’information de la position angulaire de la roue de transfert 11.

La roue de transfert 11 peut a cet effet étre entrainée par un
moteur synchrone. Une transmission par courroie crantée permet alors de
synchroniser le convoyeur 5 et la roue 11, pour éviter alors des décalages et
collisions entre ces deux éléments, notamment au niveau de doigts 16
d’entrainement du convoyeur 5 et des excroissances complémentaires aux
ouvertures 18.

Avantageusement, la vitesse de rotation de la roue de transfert
11, qui consomme les éléments 2 tombant dans la chute de sortie 6 et/ou la
vitesse d’avance du tapis sont régulés de sorte a garantir une accumulation
d’éléments 2 au-dessus de la zone de prise de la roue de transfert 11. Cela
limite les problemes de coincements qui peuvent apparaitre si un élément 2
tombe sur la roue de transfert 11 déja en mouvement. La roue de transfert
11 présente en effet des extensions périphériques complémentaires a deux
ouvertures 18 successives, qui peuvent éventuellement bloquer un €lément
2 arrivant tardivement par rapport au mouvement de la roue de transfert 11.
Une solution de régulation basée sur un détecteur de niveau de la colonne
d’éléments 2 arrivant sur la roue de transfert 11 est envisageable, comme
proposé€ dans WO2012001251.

Comme il a été souligné, il est avantageux, pour des questions
d’acces, d’éviter une connexion trop en hauteur entre la zone de sortie 15 et
la machine en aval, de sorte qu’il n’est pas possible de compter sur la
gravit¢ pour amener les €éléments 2 a la machine en aval. La roue de
transfert 11 peut dans ces cas €tre motorisée et former un moyen moteur
pour la colonne d’élément 2.

Cette roue de transfert 11 peut aussi assurer une fonction
d’orientation et/ou de sélection des éléments 2. En effet, dans certains cas
particuliers, les €éléments 2 sont de forme symétrique autour d’un axe de
rotation, comme pour des bouchons cylindriques. Dans certains autres cas,
voir figure 4, les éléments 2 peuvent etre plus élaborés et avoir alors une
forme non symétrique autour d’un axe de rotation, par exemple avec une
base rectangulaire ou avec des extensions périphériques. Il est possible de
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prévoir que la roue de transfert 11 assure alors une fonction de
positionnement des éléments 2 selon un certain angle autour de leur axe de
symétrie correspondant au goulot. La roue de transfert 11 peut aussi servir a
sélectionner certains éléments 2, sur la base d’une mauvaise orientation ou
d’un défaut structurel. W0O2012001251 propose par exemple de ne
convoyer les éléments 2 sous forme de bouchons que dans le cas ou leur
fond se trouve effectivement du coté attendu, voire aussi que leur bague
inférieure ou collerette est bien présente.

On notera que la roue de transfert 11 est située en bas de la
chute de sortie 6, a une hauteur qui en facilite I’acces, par un opérateur. Un
défaut dans I’exécution d’une de ses fonctions ci-dessus peut donc étre
rapidement et facilement traité par un opérateur sans utiliser de matériel de
levage, échelle ou autres.

La roue de transfert 11 coopere ainsi directement avec les
€léments 2, un par un, pour assurer les fonctions décrites ci-dessus, en aval
du tapis, apres une portion dans laquelle ils se déplacent sans contrdle sous
I’effet de la gravité dans une chute de sortie 6, au sein de laquelle ils
s’accumulent avant d’€tre entrainés par la roue de transfert 11. Une
ouverture 18 de la roue de transfert 11 est destinée a recevoir un élément 2 a
chaque fois et est de dimensions adaptées.

La roue de transfert 11, qui forme un moyen de référencement
et/ou de convoyage et/ou d’orientation et/ou de sélection et/ou
d’entrainement a 1’unité, est donc en aval d’un convoyage unifilaire
d’éléments 2. En aval de la roue de transfert 11, il est nécessaire
d’aménager un moyen d’€lévation, en particulier dans les cas ol 1’énergie
motrice de la roue est insuffisante. Le dispositif de fourniture 1 est ainsi
pourvu d’un convoyeur 5 qui peut réaliser I’élévation verticale de chaque
élément 2 séparément, et ce jusqu’a une hauteur prédéfinie.

Dans le cas particulier illustré, ce convoyeur 5 prend la forme
d’une bande ou courroie sans fin, dont I’'un des trongons assure I’élévation
verticale des éléments 2. Des logements successifs sont prévus pour chaque
élément 2 a entrainer. Ils sont réalisés sous la forme de doigts 16 successifs
de long de la bande. Un €lément 2 peut alors simplement reposer sur un
doigt 16. Bien entendu, le convoyeur 5 entraine alors les éléments 2 dans un
canal aux dimensions adaptées dans les autres directions. L’élément 2
repose donc en permanence sur un doigt 16 et contre les parois internes
d’un canal de guidage.
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Le convoyeur 5 circule donc dans une chute montante 7, qui
permet d’amener les €léments 2 a la hauteur souhaitée. Le trajet des
éléments 2 présente donc une forme en U, dont une branche serait formée
par la chute de sortie 6, en amont, et I’autre branche formée par la chute
montante 7, en aval.

Comme le montre la figure 2, la courroie du convoyeur 5 est
montée sur un axe de renvoi en partie inférieure, le brin vertical actif de la
courroie se trouvant a peu pres entre, d’une part, I’axe de renvoi, et, d’autre
part, la roue de transfert 11. La roue de transfert 11 et I’axe de renvoi
tournent donc dans ce cas en sens inverse I’un par rapport a I’autre, telles
deux roues en engrenement. Le dispositif de fourniture 1 présente donc la
succession, a partir du tapis, de la chute de sortie 6, puis la chute montante
7 du convoyeur 5, puis le retour du convoyeur 5. Dans 1’absolu, le retour du
convoyeur 5 pourrait se trouver du méme c6té que la chute de sortie 6 par
rapport a la chute montante 7, ce qui nécessiterait alors que la roue de
transfert 11 et I’axe de renvoi tournent dans le méme sens.

On obtient ainsi une architecture globale ou le dispositif de
fourniture 1 se présente sous la forme d’une premiere portion dans laquelle
un tapis d’élévation verticale assure une premiere sélection jusqu’a une
zone de sortie 15, puis une deuxieme portion dans laquelle les él€éments sont
référencés et convoyés de facon unitaire avec un cheminement en forme de
U vertical, une roue de transfert 11 se trouvant dans le bas dudit U. Le
dispositif de fourniture 1, hormis éventuellement la chute montante 7 dans
certaines applications, peut donc étre de hauteur réduite, c’est-a-dire
essenticllement celle nécessaire au tapis pour réaliser sa fonction de
sélection, le fait d’atteindre la hauteur de I’entrée de la machine suivante
étant assuré uniquement par le convoyeur 5. Le transport d’un tel dispositif
est largement simplifié, et il peut, en outre, ne pas €tre démonté entre la
production et la mise en service pour des raisons de transport.

La deuxieme portion se trouve préférablement a c6té de la
premiere notamment protégée dans un carénage dont ne sort éventuellement
qu'une partie de guidage des éléments 2 autour du convoyeur 5, apres
référencement et contrdle final, comme il va étre décrit plus loin.

Il convient de noter que la position du convoyeur 5 est
controlée en permanence, préférablement graice a un é€lément
d’entrainement du type moteur brushless, dont la position angulaire est
connue a chaque instant. Ce contrdole de position permet, grice au
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référencement des éléments 2 sur le convoyeur 5, de connaitre a tout
moment la position de chaque élément 2 lorsqu’il est pris en charge par le
convoyeur 5. De facon analogue, la position angulaire de la roue de
transfert 11 est préférablement connue en permanence, ce qui permet aussi
de connaitre a tout moment la position des éléments 2 référencés sur elle.
Le mouvement de la roue de transfert 11 et du convoyeur 5 étant
coordonnées, il est possible de connaitre avec précision la position de
I’élément 2, sur le convoyeur 5, apres qu’il ait quitté la roue de transfert 11.
La coordination des mouvements du convoyeur 5 et de la roue de transfert
11 peut se faire de facon électronique, avec une unité de contrble qui
asservit I’un et/ou I’autre, ou mécanique, avec un montage des deux sur un
seul et méme entrailnement en rotation, par exemple par arbres engrenés, par
exemple.

Le convoyeur 5 forme préférablement la derniere portion du
dispositif de fourniture 1, et peut aussi, par exemple, s’étendre jusque dans
la machine en aval, telle que boucheuse, remplisseuse ou autres. Le
convoyeur 5 peut former le moyen de déplacement des éléments 2 dans
ladite machine, pour au moins sa portion initiale, voire pour toute la
machine. Il est possible de synchroniser le mouvement du convoyeur 5 avec
le fonctionnement de la machine en aval, par exemple.

Comme il a déja €té€ souligné, le déplacement du convoyeur 5
est synchronisé avec celui de la roue de transfert 11, pour qu’un élément 2
puisse passer d’une ouverture 18 dans laquelle il se trouve au niveau de la
roue de transfert 11 a I’espace entre deux doigts 16 successifs au niveau du
convoyeur 5. Le passage d’un élément 2 de la roue de transfert 11 au
convoyeur 5 se fait de la fagon décrite.

Comme le montre la figure 2, la roue de transfert 11 présente
des ouvertures 18 périphériques destinées a contenir, chacune, un €lément
2. La roue de transfert 11 est néanmoins préférablement moins €paisse que
les €léments 2. Les ouvertures 18 se succedent a la périphérie de la roue de
transfert 11 de sorte a maintenir un certain espacement entre les €léments 2.
Les éléments 2 successifs sont poussés par les dents complémentaires aux
ouvertures 18 successives, au sein d’un canal circulaire de forme adaptée
aux éléments 2. Afin de dégager les €l€éments 2 de la roue de transfert 11, le
dispositif de convoyage 1 présente a cet endroit une butée sélective qui
empéche lesdits éléments 2 de continuer leur parcours avec la roue de
transfert 11. La forme des dents est bien siir adaptée pour éviter de coincer
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les €léments 2. Le dispositif de fourniture 1 présente donc, tout d’abord, un
canal de convoyage pour recevoir tant la roue de transfert 11 que les
éléments 2, puis, d’une part, un canal restreint dans lequel seule la roue de
transfert 11 peut continuer, et, d’autre part, un canal adapté aux éléments 2
dans lequel ils peuvent continuer leur progression dans la chute montante 7.

Le convoyeur 5 et la roue de transfert 11 tournent dans des sens
opposés, et les doigts 16 s’approchent donc progressivement de la roue de
transfert 11 au niveau de leur jonction. Un doigt 16 arrive donc
approximativement apres la dent qui entraine un élément 2. Lorsque
I’élément 2 arrive au niveau de la zone de butée sélective que seule la roue
de transfert 11 peut traverser, I’élément 2 est décalé et dégagé de sa dent
pour venir alors simplement tomber d’une chute extrémement courte sur le
doigt 16 juste dessous. 1l est alors pris par ce doigt 16 et peut continuer son
déplacement sous I’action du convoyeur 5, et libérer une ouverture 18, qui
pourra servir a accueillir un autre €lément 2, voir figure 2.

Comme le montre la figure 1, le dispositif de fourniture 1
présente un moyen d’analyse visuelle 8 positionné en aval de la roue de
transfert 11. Comme il a été dit, la roue de transfert 11 peut assurer une
fonction de bon positionnement ou de sélection des éléments 2 sur un
critere d’orientation et/ou de forme. Il est donc utile de pouvoir vérifier
I’exécution notamment de cette fonction.

Le moyen d’analyse visuelle 8 consiste alors essentiellement en
une caméra dont le temps de traitement est compatible avec le débit
d’éléments 2 souhaité. En effet, il doit &tre capable d’effectuer une analyse
visuelle de chaque élément 2 en particulier, puisque les €léments 2 qui
arrivent dans son champ de vision sont, a ce moment-la, convoyés
référencés a ’unité et espacés les uns des autres.

Le moyen d’analyse visuelle 8 peut ainsi servir a détecter la
position exacte de chaque élément 2, mais aussi, éventuellement, sa non
intégrité par manque de matiere par exemple.

Il convient ici de noter que les éléments 2 peuvent en
particulier étre des bouchons ou capsules qui ont alors une forme
complémentaire a un goulot cylindrique. L’élément 2 présente alors une
symétrie au moins locale autour d’un axe de symétrie, qui correspond
généralement a I’axe du filetage servant a fixer I’élément 2 sur le contenant.
La roue de transfert 11 et alors préférablement telle que les éléments 2 sont
déplacés avec leur axe de symétrie parallele a I’axe de rotation de la roue de
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transfert 11. Par conséquent, les doigts 16 de support et d’entrainement par
le convoyeur 5 sont alors aussi préférablement paralleles a I’élément 2.
L’axe d’observation du moyen d’analyse visuelle 8 est alors aussi parallele
a I'axe de symétrie des éléments 2. Le guidage dans la chute montante 7
prévoit alors une zone de circulation des doigts 16 qui prend la forme d’une
fente plane définie a la fois par ’axe de symétrie des éléments 2 et la
direction de déplacement du convoyeur 5 a cet endroit.

Grice a cette orientation, il est possible au moyen d’analyse
visuelle 8 de détecter une mauvaise position angulaire d’un élément 2
autour de son axe de symétrie. Il est aussi possible de détecter, par exemple
des manques matiere, comme au niveau du fond d’un élément 2 sous forme
de bouchon.

Bien entendu, il est aussi envisageable d’aménager une portion
de guidage autour du convoyeur 5 qui est vrillée autour de la direction de
déplacement, pour amener les éléments 2 dans une autre orientation. Par
exemple, en aménageant une telle portion vrillée d’un angle droit, la
direction d’observation du moyen de d’analyse visuelle 8 et 1’axe de
symétrie des €léments 2 deviennent perpendiculaires et il est alors possible
de détecter des €léments 2 dont I’épaisseur ne convient pas, dénotant ainsi
d’une absence de bague inférieure, par exemple, etc. Il est bien entendu
aussi possible d’aménager un moyen d’analyse visuelle 8 qui soit capable,
grace par exemple a deux caméras perpendiculaires, de détecter séparément
les deux.

Le moyen d’analyse visuelle 8 effectue donc une observation
des contours de I’élément 2 par vision. Les données générées sont traitées
par une unité de contrdle, qui pourra, comme décrit ci-dessous, mettre en
ceuvre de fagon ciblée un moyen d’éjection 9 placé en aval.

Ainsi, 'unité de contrdle effectue un test pour chaque élément
2 et identifie son éventuelle non-conformité. Comme la position exacte de
chaque élément 2 est connue, grace au fait que le convoyeur 5 convoie les
éléments 2 un par un, il est possible de connaitre avec précision a chaque
moment la position de cet élément défectueux. Il suffit alors d’aménager un
moyen d’€jection 9 a un endroit défini, et de le mettre en ceuvre des lors
quun élément 2, détect¢ comme non conforme, passe dans son champ
d’action. Cela permet alors de limiter de fagon significative les éjections
d’élément 2 satisfaisants par manque de précision, uniquement car ils se
trouvent a proximité d’un élément 2 non conforme.
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Comme le moyen d’analyse visuelle 8 peut identifier la raison
de la non-conformité, il est possible d’éjecter I’él€ément 2 non conforme en
fonction du défaut qu’il présente. Ainsi, on peut envisager une pluralité de
moyens d’éjection 9: un moyen d’éjection 9 qui renvoie en amont les
éléments 2 intrinsequement satisfaisants mais simplement mal positionnés
et un autre moyen d’€jection 9 qui €jecte définitivement les éléments 2 qui
sont intrinsequement non conformes.

Une facon efficace de réaliser un moyen d’éjection 9 est de
prévoir d’ouvrir localement le guidage des €éléments 2, en référencant au
préalable les éléments 2 a I’opposé, puis d’agir sur les éléments 2 a dégager
de sorte a les attirer a travers la zone ou le guidage est supprimé. La
suppression d’au moins une surface de guidage est nécessaire pour pouvoir
sortir du canal de guidage les éléments 2 non conformes. Il est alors
nécessaire d’éviter que les éléments 2 satisfaisants quittent le circuit au
niveau de cette ouverture, et donc d’assurer que seule une action mécanique
controlée amene les éléments 2 dans cette ouverture. Il est donc utile, au
niveau de cette ouverture, d’assurer un référencement systématique des
éléments 2 contre une surface de guidage différente de celle ou est
pratiquée I’ouverture d’éjection.

Différentes facons de réaliser le référencement ou 1’action
mécanique sont possibles.

Par exemple, comme le montre la figure 3, il est possible
d’utiliser la répartition des masses d’un élément 2 pour assurer sa position.
Il est ainsi possible d’aménager un trongon 13 vrillé pour que 1I’€lément 2 se
positionne, sous I’effet de la pesanteur, avec son fond fermé plan contre la
surface de référence 12. Le trongon 13 présente alors tout simplement un
passage 14 en vis-a-vis de la surface de référence 12.

Le moyen d’éjection 9 peut alors comprendre une butée
escamotable, pilotée par ’'unité de contréle et qui vient pousser I’élément 2
défectueux a travers le passage 14, lorsque cela est nécessaire.

La figure 5 montre une autre réalisation possible. En aval de la
roue de transfert 11, le convoyeur 5 évolue de facon centrée par rapport aux
surfaces de guidage des €léments 2. Il exerce ainsi un effort mécanique
d’entrainement qui est essentiellement aligné avec le centre de gravité de
I’élément 2. Cela a pour effet de laisser I’élément 2 se positionner
alternativement contre 1’une ou l'autre surface de guidage s’étendant
parallelement au convoyeur 5. Il est alors possible de prévoir qu’au niveau
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d’un trongon 13, le convoyeur 5 n’évolue plus de facon centrée entre les
deux surfaces de guidage en vis-a-vis I'une de 'autre. Le convoyeur 5 a
alors un effort mécanique d’entrainement sur [’élément 2 qui est
volontairement décalé de son centre de gravité. L’élément 2 vient alors se
positionner systématiquement contre la surface de guidage la plus éloignée
du convoyeur 5, qui devient alors surface de référence 12. Le canal de
guidage au sein du trongon 13 forme donc une sorte de chicane qui pousse
les éléments 2 contre I'une des deux surfaces en vis-a-vis. Il suffit alors
d’aménager le passage 14 en face de la surface de référence 12.

Le moyen d’éjection 9 comprend alors un actionneur au bout
duquel se trouve un butée guide qui change la direction de guidage des
éléments 2 et les pousse a travers le passage 14.

Comme il a déja été souligné, le passage 14 peut €tre une
embouchure d’entrée d’un retour vers la trémie 17 d’alimentation ou bien
d’une évacuation définitive.

Grice a 'invention, il est ainsi possible d’obtenir un dispositif
de fourniture 1 qui est compact et fiable, dont les parties susceptibles de
nécessiter des interventions sont faciles d’acces, dont le débit est
significativement élevé, et ou le risque de fournir des éléments de bouchage
non conformes est réduit a son minimum.

Bien que la description ci-dessus se base sur des modes de
réalisations particuliers, elle n’est nullement limitative de la portée de
I’invention, et des modifications peuvent étre apportées, notamment par
substitution d’équivalents techniques ou par combinaison différente de tout
ou partie des caractéristiques développées ci-dessus.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de fourniture (1) d’éléments (2) triés, du type
capsule, bouchon, ou autres, pour alimenter un poste de travail en aval, ledit
dispositif comprenant un moyen d’élévation (3) d’éléments (2) dans lequel
s’effectue un premier tri, ainsi que, monté en aval, un moyen de traitement
(4) des €léments (2), pour traiter lesdits éléments (2) un par un,

dispositif de fourniture (1) caractérisé€ en ce que

il comprend un convoyeur (5), monté en aval du moyen de
traitement (4) pour diriger les €léments (2) vers le poste de travail, ledit
convoyeur (5) déplacant les €l€éments (2) référencés a ’unité.

2. Dispositif de fourniture (1) selon la revendication 1,
caractérisé en ce que

il comprend une chute de sortie (6), entre la sortie du moyen
d’élévation (3) et le moyen de traitement (4), dans laquelle les €léments (2)
tombent par gravité et peuvent s’accumuler en vrac.

3. Dispositif de fourniture (1) selon I'une quelconque des
revendications 1 ou 2, caractérisé en ce que

il comprend, en outre, une chute montante (7), disposée apres le
moyen de traitement (4), et dans laquelle circule le convoyeur (5).

4. Dispositif de fourniture (1) selon 1’'une quelconque des
revendications 1 a 3, ou

le moyen de traitement (4) saisit chaque é€lément (2)
séparément pour les amener au convoyeur (35).

5. Dispositif de fourniture (1) selon I'une quelconque des
revendications 1 a 4, caractéris€ en ce que

il comprend en outre, d’une part, un moyen d’analyse visuelle
(8) pour contrdler I’aspect des éléments (2) alors qu’ils sont transportés par
le convoyeur (5) en aval du moyen de traitement (4), et, d’autre part, au
moins un moyen d’éjection (9), agissant en aval du moyen d’analyse
visuelle (8), pour dégager les €léments (2) détectés comme étant non
conformes.

6. Dispositif de fourniture (1) selon la revendication 35,
caractérisé en ce que

il comprend, en outre, une unité de contrdle, recevant le signal
du moyen d’analyse visuelle (9) ainsi qu'un signal représentant
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I’avancement du convoyeur (5), et pilotant la manceuvre du au moins un
moyen d’éjection (9).

7. Dispositif de fourniture (1) selon I'une quelconque des
revendications 1 a 6, ou

le moyen de traitement (4) comprend une roue de transfert (11)
motrice, entrainant un a un les éléments (2) a sa périphérie.

8. Dispositif de fourniture (1) selon la revendication 7, ou

le convoyeur (5) et la roue de transfert (11) travaillent de fagcon
synchronisée pour permettre a chaque élément (2) séparément de passer de
la roue de transfert (11) au convoyeur (5).

9. Dispositif de fourniture (1) selon I'une quelconque des
revendications 1 a 8, caractéris€ en ce que

il comprend un moyen de référencement assurant le placement
des éléments (2) contre une surface de référence (12) pendant leur
convoyage par le convoyeur (5) au sein d’un trongon (13) prédéfini du
dispositif de fourniture (1), ledit trongon (13) présentant une partie ouverte
sans guidage formant passage (14) en vis-a-vis de la surface de référence
(12), le moyen d’€jection (9) agissant de sorte a diriger les éléments (2) vers
cette partie ouverte pour les dégager du convoyeur (5).

10. Dispositif de fourniture (1) selon la revendication 9, ou

le moyen de référencement consiste essentiellement en un canal
(10) de guidage des €léments (2) qui est vrillé de sorte a assurer que, sous
I’effet de la pesanteur, chaque élément (2) vient se plaquer et circuler contre
un fond dudit canal (10) qui forme alors la surface de référence (12).

11. Dispositif de fourniture (1) selon la revendication 9, ou

le moyen de référencement consiste essentiellement en un canal
(10) de guidage des €éléments (2) qui est désaxé par rapport a la direction du
convoyeur (5), de sorte que le convoyeur (5) exerce sur I’élément (2) une
force qui ne passe pas par son centre de gravité et qui a ainsi pour effet de le
pousser latéralement vers une des surfaces latérales dudit canal (10) qui
forme alors la surface de référence (12).

12. Procédé de fourniture d’€léments (2) de bouchage d’un
contenant pour liquide du type bouteille ou autres, pour alimenter un poste
de travail en aval, comprenant une succession d’étapes consistant
essentiellement a

Effectuer une premiere sélection d’éléments (2) au sein d’un
moyen d’élévation (3),
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Amener les éléments (2) en colonne unifilaire vers un moyen
de traitement (4),

Traiter les €léments (2) a Dunité au sein du moyen de
traitement (4),

procédé caractérisé en ce qu’il comprend, en outre, suite au
traitement a 1’unité, une étape de convoyage de sortie vers le poste de
travail en aval, au cours de laquelle chaque élément (2) est entrainé
séparément.

13. Procédé selon la revendication 12, caractérisé en ce que

il comprend, en outre

Effectuer un contrdle d’aspect de chaque élément (2) au cours
du convoyage de sortie, en particulier graice a une caméra fixe dans le
champ de vision de laquelle les €léments (2) viennent a circuler, et

Dégager automatiquement les éléments (2) qui sont détectés
comme non conformes sur la base du contrdle d’aspect.

14. Procédé selon la revendication 13, ou

effectuer un contrdle d’aspect comprend vérifier la position de
I’élément (2) de sorte a pouvoir détecter une mauvaise orientation, et/ou
vérifier ses dimensions, de sorte a pouvoir détecter 1’absence d’une
collerette, par exemple, et/ou vérifier que 1’élément (2) est complet, de sorte
a pouvoir détecter des manques de matiere au sein de I’élément (2), par
exemple.

15. Procédé selon I’'une quelconque des revendications 12 a 14,

amener les éléments (2) en colonne unifilaire se fait en laissant
agir la pesanteur, les éléments (2) circulant au sein d’une chute de sortie (6)
aboutissant sur un moyen de traitement (4) des éléments (2) a I'unité, et au
sein de laquelle ils s’accumulent.

16. Procédé selon I’'une quelconque des revendications 12 a 15,

traiter les éléments (2) a I'unité consiste essentiellement a les
saisir chacun séparément depuis la chute de sortie (6) pour les amener dans
la chute montante (7), et/ou a en modifier ’orientation, et/ou a dégager les
éléments (2) non conformes.
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