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machine de fermeture d'un emballage comprenant au moins un corps et un élément de fermeture.

@ Machine (1) de fermeture d’'un emballage (30) com-
prenant un corps (31) etun élément de fermeture (32), ladite
machine (1) de fermeture comprenant un chassis (2), des
outillages supérieur (3) et inférieur (4), et un dispositif (5)
d’entrainement des outillages supérieur (3) et inférieur (4)
entre une position rapprochée et une position écartée, le
dispositif (5) d’entrainement comprenant un actionneur (6),
une unité de commande (7) et un mécanisme (8) de trans-
mission de mouvement interposé entre I'actionneur (6) et
'un (4) des outillages (3, 4), cet actionneur (6) comprenant
un élément mobile commandé (9) couplé au mécanisme (8)
de transmission de mouvement, et configuré pour exercer
un effort de poussée ou de traction sur l'outillage (4) a I'état
commandé en déplacement par l'unité de commande (7)
suivant une premiere direction de déplacement correspon-
dant a un rapprochement des outillages (3, 4). La machine
(1) comprend un limiteur (10) d’effort disposé au niveau de
lactionneur (6) activable a I'état commandé en déplace-
ment dudit élément mobile commandé (9) suivant la pre-
miere direction.
Figure pour 'abrégé : Fig. 1




Description

Titre de I'invention : machine de fermeture d’un emballage
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[0003]

comprenant au moins un corps et un élément de fermeture

La présente invention concerne une machine de fermeture d’un emballage
comprenant au moins un corps et un élément de fermeture.

Elle concerne en particulier une machine de fermeture d’un emballage comprenant au
moins un corps et un élément de fermeture, ladite machine de fermeture comprenant un
chassis, un outillage supérieur, un outillage inférieur, et un dispositif d’entrainement en
déplacement relatif des outillages supérieur et inférieur entre une position rapprochée
I’un de I’autre et une position écartée 1’un de ’autre, le dispositif d’entrainement
comprenant au moins un actionneur, une unité de commande et un mécanisme de
transmission de mouvement interposé entre le ou au moins 1’un des actionneurs et 1’un
des outillages, cet actionneur comprenant un ¢lément mobile commandé couplé au
mécanisme de transmission de mouvement, cet élément mobile commandé étant
configuré pour, en coopération avec le mécanisme de transmission de mouvement,
exercer un effort de poussée ou de traction sur I’outillage a I’état commandé en dé-
placement par 1’unité de commande suivant une premiere direction de déplacement
correspondant au passage des outillages de la position écartée a la position rapprochée.

De nombreuses machines de fermeture d’emballage du type décrit ci-dessus dans
lesquelles le corps de I’emballage est un corps ouvert par le dessus existent. Ce corps
de I’emballage peut €tre une barquette, un bac, un plateau ou équivalent. L’élément de
fermeture de I’emballage peut €tre un film, un couvercle ou autre. L’opération de
fermeture nécessite le rapprochement des deux outillages dont 1’un est associ€ au corps
de ’emballage. L’élément de fermeture est quant a lui disposé entre les outillages. Le
rapprochement des outillages provoque de maniere en soi connue la fixation de
I’élément de fermeture sur le corps de ’emballage. Cette fixation peut s’opérer par
scellage, pressage, encliquetage ou autre. Jusqu’a présent, les corps d’emballage
utilisés dans de telles machines étaient des emballages non rigides de sorte qu’un
mauvais positionnement du corps de I’emballage au niveau de 1’un des outillages avait
uniquement pour conséquence 1’écrasement du corps de I’emballage au cours de
I’étape de rapprochement des outillages. La tendance aujourd’hui est toutefois
d’utiliser de telles machines pour des corps d’emballage rigides, en particulier en inox,
verre, céramique. Ceci a pour avantage de permettre une réutilisation du corps
d’emballage. Toutefois, pour de tels corps rigides d’emballage, il existe un risque
d’endommager la machine au cours de 1’étape de rapprochement des outillages lorsque

le corps d’emballage n’est pas parfaitement positionné entre les outillages et empéche,
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en se coingant entre les outillages, un rapprochement suffisant des outillages pour
provoquer la fermeture du corps d’emballage. En effet, la rigidité du corps de
I’emballage peut dans ce cas, entrainer la casse de pieces de la machine en raison de
I’effort exercé par lesdites pieces sur I’outillage immobilisé dans une mauvaise
position en raison de la position incorrecte du corps de I’emballage. Un tel corps
d’emballage rigide peut en sus se déformer sous 1’effet de 1’effort exercé par la
machine sur ledit corps rendant alors ledit corps d’emballage non réutilisable.

Un but de I’invention est de proposer une machine de fermeture d’un emballage dont
la conception limite ou empéche les risques d’endommagement de la machine et/ou de
I’emballage, y compris dans le cas d’une opération de fermeture d’un emballage au
moins partiellement rigide.

A cet effet, ’'invention a pour objet une machine de fermeture d’un emballage
comprenant au moins un corps et un élément de fermeture, ladite machine de fermeture
comprenant un chéssis, un outillage supérieur, un outillage inférieur, et un dispositif
d’entrainement en déplacement relatif des outillages supérieur et inférieur entre une
position rapprochée 1’un de I’autre et une position écartée 1’un de I’autre, le dispositif
d’entrainement comprenant au moins un actionneur, une unité de commande et un
mécanisme de transmission de mouvement interposé entre le ou au moins I’un des ac-
tionneurs et I’un des outillages, cet actionneur comprenant un élément mobile
commandé couplé au mécanisme de transmission de mouvement, cet élément mobile
commandé étant configuré pour, en coopération avec le mécanisme de transmission de
mouvement, exercer un effort de poussée ou de traction sur I’outillage a 1’état
commandé en déplacement par 1’unité de commande suivant une premicre direction de
déplacement correspondant au passage des outillages de la position écartée a la
position rapprochée, caractérisée en ce que la machine comprend un limiteur d’effort
disposé au moins partiellement au niveau de 1’actionneur et configuré pour limiter
I’effort exercé par 1’élément mobile commandé sur I’outillage a 1’état commandé en
déplacement dudit élément mobile command¢ suivant la premicre direction de dé-
placement. Ce limiteur d’effort est configuré pour limiter I’effort exercé par 1’élément
mobile commandé sur 1’outillage a 1’état commandé en déplacement dudit élément
mobile commandé suivant la premicre direction de déplacement en fonction de la
valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage. En par-
ticulier, ce limiteur d’effort est configuré pour limiter 1’effort exercé par I’élément
mobile commandé sur 1’outillage a 1’état commandé en déplacement dudit élément
mobile commandé suivant la premicre direction de déplacement lorsque la valeur de
I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage est supérieure a
une valeur seuil prédéterminée. Ce limiteur d’effort permet d’empécher un endom-

magement de la machine a 1’état commandé en déplacement dudit élément mobile
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commandé suivant la premiere direction de déplacement y compris en cas de
coincement de 1’emballage rigide entre lesdits outillages dans une position non
conforme empéchant un rapprochement suffisant des outillages pour opérer la
fermeture de I’emballage.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le limiteur d’effort est un limiteur
activable/désactivable, ledit limiteur d’effort étant configuré pour passer d’un €tat
inactif a un état actif en fonction de la valeur de I’effort exercé par ledit élément
mobile commandé€ sur ledit outillage. Ainsi, ledit limiteur d’effort est configuré pour, a
I’état commandé en déplacement dudit élément mobile commandé suivant la premiere
direction de déplacement, passer d’un état inactif a un état actif en fonction de la valeur
de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage, ce limiteur
d’effort étant configuré pour passer d’un état inactif a un état actif lorsque la valeur de
I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage est supérieure a
une valeur seuil prédéterminée. Tel est le cas lorsque le corps d’emballage se coince
entre les outillages dans une position empéchant un rapprochement des outillages
jusqu’a une position prédéterminée pour générer une fermeture du corps de
I’emballage. Ledit élément mobile commandé tend dans cette situation a appliquer un
effort croissant sur 1’outillage immobilisé en position par le corps de I’emballage avec
un risque de cassure de pieces de la machine en raison dudit effort. Dans ces
conditions, le limiteur d’effort est activé.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’actionneur, qui est un vérin, comprend
un corps et un piston disposé a I’intérieur du corps pour un déplacement relatif a cou-
lissement du corps et du piston, en I’élément mobile commandé de 1’actionneur couplé
au mécanisme de transmission de mouvement est formé par le piston, ou respec-
tivement le corps, de I’actionneur, et le corps, ou respectivement le piston, de
I’actionneur qui n’est pas couplé au mécanisme de transmission de mouvement forme
un second élément mobile de 1’actionneur, ce second élément mobile de 1’actionneur
étant monté mobile suivant une direction dite seconde direction opposée a la premicre
direction pour former au moins une partie du limiteur d’effort, ce second élément
mobile €tant couplé a au moins une partie du chéssis par un montage élastique.
L’intégration d’une partie du limiteur d’effort au niveau de 1’actionneur permet une ac-
tivation du limiteur d’effort quelle que soit la position dans laquelle I’élément mobile
commandé de I’actionneur est immobilisé€ a I’intérieur de sa plage prédéterminée de
déplacement pour le passage des outillages de la position écartée a la position
rapprochée 1’un de I’autre. Cette configuration permet également une réactivité plus
grande du limiteur d’effort.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le montage €lastique comprend au

moins un organe ¢lastiquement déformable configuré pour se déformer a 1’état entrainé
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du second élément mobile suivant la seconde direction lorsque la force exercée par le
second €lément mobile sur ledit organe élastiquement déformable est supérieure a une
valeur prédéterminée.

Selon un mode de réalisation de ’invention, a I’état commandé en déplacement dudit
élément mobile commandé suivant la premiere direction, le second élément mobile est
monté mobile suivant la seconde direction en fonction de la valeur de I’effort exercé
par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage et de la force exercée par le
second élément mobile sur ledit organe €lastiquement déformable. En particulier, le
second élément mobile est monté mobile suivant la seconde direction lorsque, a I’état
commandé en déplacement dudit élément mobile command¢ suivant la premiere
direction, la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit
outillage est supérieure a une valeur seuil prédéterminée et lorsque la force exercée par
le second élément mobile sur ledit organe élastiquement déformable a I’état entrainé en
déplacement dudit second élément mobile suivant la seconde direction est ¢galement
supérieure a une valeur seuil prédéterminée. Ces deux parametres permettent au
limiteur de couple d’agir avec une grande réactivité dans toutes les positions
d’immobilisation de 1’élément mobile commandé de I’actionneur lorsque cet élément
mobile commandé est, par exemple en raison d’un coincement de 1’emballage entre les
outillages, immobilisé a I’intérieur de sa plage prédéterminée de déplacement cor-
respondant au passage des outillages de la position écartée a la position rapprochée
I’un de ’autre.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe €lastiquement déformable
configuré pour se déformer a 1’état entrainé du second élément mobile suivant la
seconde direction lorsque la force exercée par le second élément mobile sur ledit
organe ¢lastiquement déformable est supérieure a une valeur prédéterminée est
également configuré pour exercer sur le second élément mobile une force
d’entrainement en déplacement suivant la premiere direction lors du retour a un état de
moindre déformation. Il en résulte la possibilité d’un réarmement automatique du
limiteur d’effort une fois que I’emballage coincé qui a amené a une immobilisation de
I’élément mobile commandé de I’actionneur est enlevé.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’organe élastiquement déformable du
montage €lastique couplant le second élément mobile a au moins une partie du chéssis
est un ressort interposé entre le second élément mobile et ladite partie du chéssis.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, la machine comprend un systeme de
détection d’un mouvement dudit second élément mobile de 1’actionneur et I’unité de
commande est configurée pour acquérir des données fournies par le systeéme de
détection d’un mouvement du second élément mobile et pour commander 1’élément

mobile commandé dudit actionneur au moins en fonction des données fournies par le
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systeme de détection d’un mouvement du second €lément mobile. La détection d’un
mouvement du second élément mobile de I’actionneur permet d’identifier de manicre
indirecte un probleme au niveau du déplacement de 1’élément mobile commandé dudit
actionneur. On comprend qu’en cas d’immobilisation en déplacement de 1’élément
mobile commandé de I’actionneur a I’intérieur de sa plage prédéterminée de dé-
placement correspondant au passage des outillages de la position écartée a la position
rapprochée 1’un de I’autre, le second élément mobile se déplace suivant la seconde
direction du fait de la poursuite de I’alimentation en fluide du vérin, ce mouvement
étant détecté par le systeme de détection d’un mouvement du second élément mobile.
L’unité de commande enregistre un tel déplacement et cesse de commander
I’actionneur dans le sens d’un déplacement de 1’élément mobile commandé de
I’actionneur suivant la premiere direction. Le déplacement du second élément mobile
suivant la seconde direction permet d’accroitre le volume de la chambre de
I’actionneur servant a la commande de 1’élément mobile commandé suivant la
premiere direction limitant ainsi I’effort appliqué sur ledit élément mobile commandé.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le systeéme de détection d’un
mouvement dudit second élément mobile dudit actionneur comprend un capteur de
détection d’une déformation de 1’organe €lastiquement déformable. La détection d’un
déplacement du second ¢élément mobile de I’actionneur s’opere donc de manicre
indirecte par détection d’une déformation de 1’organe élastiquement déformable a
I’encontre duquel le second élément mobile de I’actionneur se déplace a 1’état entrainé
en déplacement suivant la seconde direction.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’actionneur étant un vérin hydraulique
ou pneumatique dont le corps et le piston délimitent au moins une chambre, 1’unité de
commande comprend un dispositif d’alimentation en fluide de la ou d’au moins 1’'une
des chambres présentant au moins une premiere configuration dans laquelle la chambre
est une chambre d’admission de fluide sous pression et une deuxi¢me configuration
dans laquelle ladite chambre est une chambre non alimentée en fluide, et un module
électronique et/ou informatique de commande du dispositif d’alimentation en fluide
pour le passage d’une configuration a une autre, et en ce que dans la premiere confi-
guration, la chambre d’admission de fluide sous pression forme d’une part, une
chambre de commande de I’élément mobile commandé de I’actionneur suivant la
premiere direction dans le sens d’un rapprochement des outillages et d’autre part, en
fonction de la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit
outillage et de la force exercée par le second élément mobile sur ledit organe élas-
tiquement déformable, une chambre de commande du second élément mobile suivant
la seconde direction opposée a la premiere direction. Comme mentionné ci-dessus, on

comprend que la chambre de commande de 1’élément mobile commandé de
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I’actionneur suivant la premicre direction augmente de volume lorsque, a I’état
entrainé en déplacement de 1’élément mobile command¢ suivant la premiere direction,
la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage est
supérieure a une valeur seuil prédéterminée en raison par exemple d’un coincement
d’un emballage entre les outillages et la force exercée par le second élément mobile sur
ledit organe €lastiquement déformable est supérieure a une valeur prédéterminée. Le
cas ou, a I’état entrainé de I’élément mobile commandé suivant la premiere direction,
la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage est
supérieure a une valeur seuil prédéterminée peut correspondre au cas ol un corps
d’emballage est coincé entre les deux outillages de sorte que 1’élément mobile
commandé ne peut plus se déplacer a I’intérieur d’une plage de déplacement cor-
respondant au passage des outillages de la position écartée a la position rapprochée. La
chambre de commande demeurant alimentée, le volume de cette chambre de
commande augmente par déplacement du second élément mobile de 1’actionneur
suivant la seconde direction a I’encontre de 1’action de 1’organe €élastiquement dé-
formable. Lorsque la déformation de 1’organe €lastiquement déformable est détectée, la
chambre de commande cesse d’étre alimentée et la chambre de commande qui était
une chambre d’admission de fluide peut devenir une chambre d’échappement de
fluide.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le module électronique et/ou in-
formatique de commande est configuré pour commander le dispositif d’alimentation en
fluide pour le passage de la premicre configuration a la deuxieéme configuration au
moins en fonction des données fournies par le systeme de détection d’un mouvement
du second élément mobile.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le dispositif d’alimentation en fluide
comprend une source de fluide, telle qu’un réservoir, un circuit de fluide raccordant la
source de fluide a la chambre et un distributeur multi-positions positionné sur ledit
circuit de fluide et le module €lectronique et/ou informatique est configuré pour
commander le passage du distributeur d’une position a une autre au moins en fonction
des données fournies par le systeme de détection d’un mouvement dudit second
élément mobile dudit actionneur.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, le mécanisme de transmission de
mouvement comprend au moins un embiellage disposé entre I’élément mobile
commandé¢ et I’outillage auquel le mouvement de 1’élément mobile commandé de
I’actionneur doit €tre transmis.

Selon un mode de réalisation de 1’invention, I’élément mobile commandé est formé
par le piston de I’actionneur, le piston de 1’actionneur comprend un corps sous forme

de tige et une téte, le mécanisme de transmission de mouvement est couplé au corps du
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piston et I’embiellage est disposé entre le corps du piston et ’outillage auquel le
mouvement de I’élément mobile commandé de 1’actionneur doit étre transmis.
Breve description des dessins

L'invention sera bien comprise a la lecture de la description suivante d'exemples de
réalisation, en référence aux dessins annexés dans lesquels :

[Fig.1] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position écartée des outillages ;

[Fig.2] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position rapprochée des outillages a I’état inactif du limiteur de couple ;

[Fig.3] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position écartée des outillages ;

[Fig.4] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position rapprochée des outillages a I’état actif du limiteur de couple, un
corps d’emballage étant représenté coincé entre les outillages ;

[Fig.5] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position écartée des outillages ;

[Fig.6] représente une vue schématique partielle d’une machine conforme a
I’invention en position écartée des outillages avec un dispositif d’approvisionnement
en emballage de ladite machine.

Comme mentionné ci-dessus, la machine 1 de fermeture, objet de I’'invention, est
destinée a la fermeture d’un emballage 30 comprenant un corps 31 et un élément de
fermeture 32. Le corps 31 peut étre un bac ou une barquette, généralement rigide, et
par exemple en inox comme représenté a la [Fig.5], et I’élément de fermeture 32 un
couvercle ou un film.

L’élément 32 de fermeture peut €tre prépositionné sur le corps 31 de I’emballage 30,
avant introduction dans la machine 1 de fermeture, 1’opération de fermeture consistant
dans ce cas simplement a presser I’élément 32 de fermeture sur le corps 31 de
I’emballage.

En variante, I’élément 32 de fermeture peut étre appliqué sur le corps 31 de
I’emballage, a I’intérieur de la machine 1 de fermeture.

L’invention s’applique aux deux types de machines 1 de fermeture.

Généralement, 1a machine 1 de fermeture est associée a un poste
d’approvisionnement en emballage, comme représenté a la [Fig.6], ou les corps 31
d’emballage et les €léments 32 de fermeture sont disposé€s sur une bande transporteuse
alimentant en emballage la machine 1 de fermeture.

Cette machine 1 de fermeture comprend un chéssis 2 dont un exemple est représenté
ala [Fig.5].
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Ce chassis 2 délimite ici une enceinte a I’intérieur de laquelle sont disposés un
outillage 3 supérieur et un outillage 4 inférieur de la machine 1 de fermeture. Ces ou-
tillages sont dits supérieur et inférieur car ils sont disposé€s en regard I’un de 1’autre,
I’un au-dessus de I’autre.

L’outillage 4 inférieur délimite une cavité servant a la réception du corps 31 de
I’emballage.

L’outillage 3 supérieur peut €tre formé par un simple plateau venant s’appliquer sur
I’élément 32 de fermeture surmontant le corps 31 de I’emballage pour le presser contre
ledit corps 31.

A cet effet, la machine 1 de fermeture comprend un dispositif 5 d’entrainement en
déplacement relatif des outillages 3 supérieur et 4 inférieur entre une position écartée
I’un de I’autre au cours de laquelle I’emballage est positionné entre lesdits outillages,
et une position rapprochée 1’un de I’autre au cours de laquelle ’emballage est fermé
par pressage de 1’élément 32 de fermeture sur le corps 31 de ’emballage.

Ce dispositif 5 d’entrainement en déplacement comprend au moins un actionneur 6,
une unité de commande 7 et un mécanisme 8§ de transmission de mouvement interposé
entre le ou au moins I’un des actionneurs 6 et I’un des outillages.

Dans I’exemple représenté, la machine 1 de fermeture comprend un seul actionneur 6
et le mécanisme 8 de transmission de mouvement est interposé entre 1’outillage 4
inférieur et ’actionneur 6.

Bien évidemment, une solution équivalente aurait pu étre obtenue avec le
mécanisme 8 de transmission de mouvement interposé entre I’outillage 3 supérieur et
’actionneur 6.

L’actionneur 6 comprend un élément mobile commandé 9 couplé au mécanisme 8 de
transmission de mouvement.

Cet élément mobile commandé 9 est configuré pour, en coopération avec le
mécanisme 8 de transmission de mouvement, exercer un effort de poussée ou de
traction sur I’outillage inférieur 4 a 1’état commandé en déplacement par 1’ unité de
commande 7 suivant une premicre direction de déplacement correspondant au passage
des outillages de la position écartée a la position rapprochée.

Dans I’exemple représenté, 1’effort exercé par 1’élément mobile commandé€ 9 est un
effort de poussée sur I’outillage inférieur 4. Bien évidemment, si I’élément mobile
commandé 9 avait été couplé avec I’outillage supérieur 3, cet effort aurait pu étre
réalisé sous forme d’un effort de traction.

La machine 1 comprend encore un limiteur 10 d’effort disposé au moins par-
tiellement au niveau de I’actionneur 6, et configuré pour limiter I’effort exercé par
I’élément mobile commandé 9 sur 1’outillage inférieur 4 a I’état commandé en dé-

placement dudit élément mobile command€ 9 suivant la premiere direction de dé-
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placement.

En pratique, cet actionneur 6 comprend un corps 11 et un piston 12 disposé a
I’intérieur du corps 11 pour un déplacement relatif a coulissement du corps 11 et du
piston 12.

L’élément mobile commandé 9 de I’actionneur 6 couplé au mécanisme 8 de
transmission de mouvement est formé par le piston 12, ou respectivement par le
corps 11 de I’actionneur 6 et le corps, ou respectivement le piston, de 1’actionneur 6
qui n’est pas couplé au mécanisme 8 de transmission de mouvement forme un second
élément mobile 13 de 1’actionneur 6 monté mobile suivant une direction dite seconde
direction opposée a la premiere direction pour former au moins une partie du
limiteur 10 d’effort.

Ce second €élément mobile 13 est couplé a au moins une partie du chéssis 2 par un
montage 14 élastique.

Dans I’exemple représenté, I’élément mobile commandé 9 est formé par le piston 12
de I’actionneur. Ce piston 12 de ’actionneur 6 comprend un corps sous forme de
tige 121 et une tete 122. Le mécanisme 8 de transmission de mouvement est couplé au
corps du piston 12, c’est-a-dire a la tige du piston.

Le mécanisme 8 de transmission de mouvement comprend un embiellage 24 disposé
entre I’élément mobile commandé 9 et I’ outillage auquel le mouvement de I’élément
mobile commandé 9 de 1’actionneur 6 doit étre transmis. Cet embiellage 24 est donc
disposé entre le corps du piston 12 et I’outillage auquel le mouvement de 1’élément
mobile commandé 9 de 1’actionneur 6 doit étre transmis, en I’occurrence, ici,
I’outillage 4 inférieur.

Dans I’exemple représenté, cet embiellage 24 est formé de plusieurs bielles qui, en
position rapprochée des outillages, sont pour au moins deux d’entre elles alignées pour
exercer un effort maximal sur ledit outillage.

Le second élément mobile 13 de 1’actionneur 6 est ici formé par le corps 11 de
’actionneur 6.

Le montage 14 €lastique couplant le second élément mobile 13 & au moins une partie
du chéssis 2 comprend au moins un organe 15 €lastiquement déformable, configuré
pour se déformer a 1’état entrainé du second élément mobile 13 suivant la seconde
direction, lorsque la force exercée par le second élément mobile 13 sur ledit organe 15
élastiquement déformable est supérieure a une valeur prédéterminée.

Cet organe 15 élastiquement déformable est également configuré pour exercer sur le
second élément mobile 13 de 1’actionneur une force d’entrainement en déplacement
suivant la premiere direction, lors du retour de cet organe 15 élastiquement déformable
a un état de moindre déformation.

Dans les exemples représentés, 1’organe 15 €lastiquement déformable du montage 14
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élastique couplant le second élément mobile 13 a au moins une partie du chéssis 2 est
un ressort interposé entre le second élément mobile 13 et ladite partie du chassis 2. Le
second élément mobile 13 se déplace donc suivant la seconde direction, a I’encontre de
I’action €lastique de I’organe 15 élastiquement déformable.

L’actionneur 6 peut €tre un vérin hydraulique ou pneumatique dont le corps 11 et le
piston 12 délimitent entre eux au moins une chambre.

Dans I’exemple représenté aux figures, le corps 11 et le piston 12 de I’actionneur dé-
limitent deux chambres, le vérin étant un vérin double effet. Ce vérin est ici un vérin
pneumatique.

L’unité 7 de commande comprend un dispositif 19 d’alimentation en fluide d’au
moins ’une des chambres de ’actionneur 6. Cette chambre 18 correspond ici a la
chambre délimitée par la partie de la téte de piston opposée a celle équipée d’une tige
et la partie du corps de I’actionneur 6 formée par le fond dudit corps 11.

Le dispositif 19 d’alimentation en fluide de cette chambre présente au moins une
premiere configuration dans laquelle la chambre 18 est une chambre d’admission de
fluide sous pression et une deuxieme configuration dans laquelle ladite chambre 18 est
une chambre non alimentée en fluide ou une chambre d’échappement de fluide.

Dans les exemples représentés aux figures 1 a 4, le dispositif 19 d’alimentation en
fluide comprend une source 21 de fluide formée ici par un réservoir, un circuit 22 de
fluide raccordant la source 21 de fluide a la chambre 18 et un distributeur 23 multi-
positions positionné sur le circuit 22 de fluide. Ce dispositif 19 d’alimentation en fluide
peut comprendre €galement un circuit de fluide raccordant la source 21 de fluide a
I’autre chambre de I’actionneur lorsque cette autre chambre est présente. Cette autre
chambre peut en variante étre équipée d’un ressort rappelant le piston dans sa position
initiale lorsque la chambre 18 cesse d’€tre alimentée et passe a I’échappement.

Le dispositif 19 d’alimentation en fluide comprend encore un distributeur 23 multi-
positions positionné sur le circuit 22 de fluide et sur ’autre circuit de fluide lorsque la
seconde chambre est présente et que cet autre circuit de fluide est présent.

Le dispositif 19 d’alimentation en fluide comprend encore un module 20 électronique
et/ou informatique de commande du dispositif 19 d’alimentation en fluide, et en par-
ticulier du distributeur 23 multipositions du dispositif 19 d’alimentation en fluide pour
le passage de la premiere configuration a la deuxieme configuration ou inversement du
dispositif 19 d’alimentation en fluide. Ces premiere et deuxieme configurations cor-
respondent a deux positions différentes du distributeur 23.

La machine 1 comprend encore un systeme 16 de détection d’un mouvement du
second élément mobile 13 de I’actionneur 6.

L’unité 7 de commande est configurée pour acquérir des données fournies par le

systeme 16 de détection d’un mouvement du second élément mobile et pour
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commander I’élément mobile commandé 9 dudit actionneur 6 au moins en fonction des
données fournies par le systeme 16 de détection d’un mouvement du second élément
mobile 13.

En pratique, le systeme 16 de détection d’un mouvement dudit second €lément
mobile 13 de ’actionneur 6 comprend un capteur de détection d’une déformation de
I’organe 15 €lastiquement déformable, ce capteur de détection pouvant par exemple
étre un capteur capacitif.

Le module 20 électronique et/ou informatif de commande est configuré pour
commander le dispositif 19 d’alimentation en fluide et en particulier le passage du dis-
tributeur 23 du dispositif 19 d’alimentation en fluide d’une position a une autre pour le
passage de la premiere a la deuxiéme configuration du dispositif 19 d’alimentation en
fluide, au moins en fonction des données fournies par le systeme 16 de détection d’un
mouvement du second €lément mobile 13.

Dans la premiére configuration du dispositif 19 d’alimentation en fluide, ¢’est-a-dire
a I’état alimenté de la chambre 18 d’admission de fluide sous pression telle que décrite
ci-dessus et qui s’étend entre le fond du corps du vérin de I’actionneur 6, ladite
chambre 18 d’admission de fluide forme d’une part, une chambre de commande de
1I’élément mobile commandé 9 de 1’actionneur 6 suivant la premiere direction dans le
sens d’un rapprochement des outillages 3 et 4 et d’autre part, a 1’état entrain€ en dé-
placement de 1’él€ément mobile commandé 9 suivant la premiere direction, en fonction
de la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé 9 sur ledit
outillage 4 et de la force exercée par le second élément mobile 13 sur I’organe 15 élas-
tiquement déformable une chambre de commande du second €lément mobile 13
suivant la seconde direction opposée a la premiere direction.

Cette chambre 18 d’admission de fluide forme une chambre de commande du second
élément mobile 13 suivant la seconde direction opposée a la premiere direction
lorsque, a 1’état entrainé en déplacement de 1’élément mobile commandé 9 suivant la
premiére direction, la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé 9
sur ledit outillage 4 inférieur est supérieure a une valeur seuil prédéterminée et la force
exercée par le second élément mobile 9 sur ledit organe €lastiquement déformable 15
est supérieur a une valeur prédéterminée correspondant a la force de rappel exercée par
ledit organe €lastiquement déformable 15 sur ledit second €lément mobile 13.

Cette situation se produit dans les cas illustrés aux figures 3 et 4. Ainsi, dans
I’exemple de la [Fig.3], on constate que le corps de I’emballage 30 introduit entre les
outillages 3 et 4 est mal positionné, de sorte qu’il ne peut pas venir se loger au moins
partiellement dans la cavité délimitée par 1’outillage 4 inférieur.

I1 en résulte que lorsque les outillages 3 et 4 sont commandés en rapprochement 1’un

de I'autre par alimentation de la chambre 18 qui forme la chambre de commande de
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I’élément mobile commandé 9 de 1’actionneur 6 suivant la premiere direction,
I’élément mobile commandé 9 entraine, au cours de son déplacement, 1’outillage 4
inférieur jusqu’a une position ou 1’outillage 4 inférieur vient prendre appui sur le corps
de I’emballage 30.

Dans cette position, la poursuite de 1’alimentation en fluide de la chambre 18 de
commande de 1’élément mobile commandé 9 entraine une surpression dans ladite
chambre 18, I’élément mobile commandé 9 ne pouvant plus se déplacer. Cette sur-
pression entraine un déplacement du second élément mobile 13 de I’actionneur 6
suivant la seconde direction opposée a la premicre direction, a I’encontre de I’action
élastique de 1’organe 15 élastiquement déformable.

L’organe 15 élastiquement déformable se déforme par exemple en se comprimant,
comme illustré a la [Fig.4], par comparaison avec la [Fig.3]. Cette déformation de
I’organe 15 €lastiquement déformable est détectée par le capteur 17 du systeme 16 de
détection de mouvement du second €lément mobile 13. Cette information est envoyée
au module 20 électronique et/ou informatique qui commande alors I’arrét de
I’admission en fluide de la chambre 18 de commande de 1’élément mobile commandé
9 et éventuellement sa mise a I’échappement. Un ressort placé dans I’autre chambre de
I’actionneur 6 ou une alimentation en fluide de cette autre chambre permettent alors un
déplacement de I’élément mobile commandé 9 dans une direction opposée a la
premiere direction pour permettre un écartement des outillages.

Cette commande peut s’opérer par le passage du dispositif 19 d’alimentation en
fluide de la premicre a la seconde configuration, dans laquelle la chambre 18 est non
alimentée et peut €tre placée a I’échappement du fait de la position du distributeur.

Un dispositif d’alerte peut émettre un signal d’alerte lorsqu’un tel mouvement du
second élément mobile 13 se traduisant par une déformation de I’organe 15 élas-
tiquement déformable est détecté. L’ opérateur procede alors a I’enlévement de
I’emballage coincé entre les outillages et ’actionneur 6 peut, par admission de fluide
dans I’autre chambre du vérin et retour de 1’organe 15 élastiquement déformable a un
état non déformé, revenir dans une position dans laquelle une nouvelle commande de
I’élément mobile commandé 9 de I’actionneur 6 en vue d’une fermeture d’un nouvel
emballage peut €tre initi€e.

La chambre 18 de commande de 1’élément mobile commandé 9 suivant la premiere
direction forme donc également une chambre de commande du second élément
mobile 13 suivant la seconde direction opposée a la premiere direction lorsque, a 1’€état
entrainé en déplacement de 1’élément mobile command¢ suivant la premiere direction,
la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé 9 sur 1’outillage est su-
périeure a une valeur seuil prédéterminée et la force exercée par le second élément

mobile 13 sur I’organe 15 €lastiquement déformable est supérieure a une valeur prédé-
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terminée, comme illustré ci-dessus.

Dans les autres cas, comme illustré aux figures 1 et 2, o1 le corps de I’emballage
vient se positionner correctement dans 1’outillage inférieur et 1’élément mobile
commandé 9 de I’actionneur peut se déplacer sur la totalit€ de sa course prédéterminée
pour le passage des outillages de la position écartée a la position rapprochée, le second
élément mobile 13 de I’actionneur 6 n’est pas déplacé suivant la seconde direction
opposée a la premiere direction dans le sens d’une déformation de I’organe 15 €las-
tiquement déformable et aucune déformation de 1’organe 15 €élastiquement déformable
n’est observée au cours de I’opération de fermeture de I’emballage.

Le limiteur 10 de couple formé par le second élément mobile 13 et I’organe 15 élas-
tiquement déformable est donc un limiteur activable désactivable. Ce limiteur 10
d’effort est configuré pour passer d’un état inactif a un état actif en fonction de la
valeur de I’effort exercé par 1’élément mobile commandé 9 sur I’outillage. En par-
ticulier, ce limiteur 10 d’effort est configuré pour passer d’un €tat inactif a un état actif
lorsque la valeur de I’effort exercée par 1’é€l€ément mobile commandé 9 sur I’outillage,
en particulier ici 1’outillage inférieur, est supérieure a une valeur seuil prédéterminée.
Comme illustré ci-dessus, ce qui se produit lorsque I’élément mobile commandé est
empéché de se déplacer a I’intérieur de sa course prédéterminée nécessaire au passage
des outillages d’une position écartée 1’un de I’autre a une position rapprochée 1’un de
I’ autre.

Le mode de fonctionnement tel que décrit ci-dessus permet une usure limitée du

limiteur 10 de couple, sans nuire a son efficacité et a sa simplicité de réarmement.
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Revendications

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) comprenant au moins un
corps (31) et un élément de fermeture (32), ladite machine (1) de
fermeture comprenant un chassis (2), un outillage (3) supérieur, un
outillage (4) inférieur, et un dispositif (5) d’entrainement en dé-
placement relatif des outillages supérieur (3) et inférieur (4) entre une
position rapprochée 1’un de I’autre et une position écartée 1’un de
I’autre, le dispositif (5) d’entrainement comprenant au moins un ac-
tionneur (6), une unité de commande (7) et un mécanisme (8) de
transmission de mouvement interposé entre le ou au moins ’un des ac-
tionneurs (6) et I'un (4) des outillages (3, 4), cet actionneur (6)
comprenant un élément mobile commandé (9) couplé au mécanisme (8)
de transmission de mouvement, cet élément mobile commandé (9) étant
configuré pour, en coopération avec le mécanisme (8) de transmission
de mouvement, exercer un effort de poussée ou de traction sur
I’outillage (4) a I’état commandé en déplacement par 1’unité de
commande (7) suivant une premiere direction de déplacement cor-
respondant au passage des outillages (3, 4) de la position écartée a la
position rapprochée, caractérisée en ce que la machine (1) comprend un
limiteur (10) d’effort disposé au moins partiellement au niveau de
I’actionneur (6) et configuré pour limiter 1’effort exercé par 1’élément
mobile commandé (9) sur I’outillage (4) a 1I’état commandé en dé-
placement dudit élément mobile commandé (9) suivant la premicre
direction de déplacement.

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon la revendication 1,
caractérisée en ce que le limiteur (10) d’effort est un limiteur activable/
désactivable, ledit limiteur (10) d’effort étant configuré pour passer d’un
état inactif a un état actif en fonction de la valeur de I’effort exercé par
ledit élément mobile commandé (9) sur ledit outillage (4).

Machine (1) de fermeture d’un emballage selon I’une des revendications
1 ou 2, caractérisée en ce que 1’actionneur (6), qui est un vérin,
comprend un corps (11) et un piston (12) disposé a I’intérieur du corps
(11) pour un déplacement relatif a coulissement du corps (11) et du
piston (12), en ce que I’élément mobile commandé (9) de 1’actionneur
(6) couplé au mécanisme de transmission de mouvement (8) est formé
par le piston (12), ou respectivement le corps (11), de ’actionneur (6),

et en ce que le corps (11), ou respectivement le piston (12), de
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I’actionneur (6) qui n’est pas couplé au mécanisme de transmission de
mouvement (8) forme un second élément mobile (13) de 1’actionneur
(6), ce second élément mobile (13) de I’actionneur étant monté mobile
suivant une direction, dite seconde direction, opposée a la premiere
direction pour former au moins une partie du limiteur (10) d’effort, ce
second élément mobile (13) étant couplé a au moins une partie du
chéssis (2) par un montage élastique (14).

Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la revendication 3, ca-
ractérisée en ce que le montage €lastique (14) comprend au moins un
organe (15) élastiquement déformable configuré pour se déformer a
I’état entrainé du second élément mobile (13) suivant la seconde
direction lorsque la force exercée par le second élément mobile (13) sur
ledit organe (15) €élastiquement déformable est supérieure a une valeur
prédéterminée.

Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la revendication 4, ca-
ractérisée en ce que, a I’état commandé en déplacement dudit élément
mobile commandé (9) suivant la premiere direction, le second élément
mobile (13) est monté mobile suivant la seconde direction en fonction
de la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile commandé (9)
sur ledit outillage (4) et de la force exercée par le second élément mobile
(13) sur ledit organe (15) élastiquement déformable.

Machine (1) de fermeture d’un emballage selon I’une des revendications
4 ou 5, caractérisée en ce que I’organe (15) élastiquement déformable
configuré pour se déformer a I’état entrainé du second élément mobile
(13) suivant la seconde direction lorsque la force exercée par le second
élément mobile (13) sur ledit organe (15) élastiquement déformable est
supérieure a une valeur prédéterminée est ¢galement configuré pour
exercer sur le second élément mobile (13) une force d’entrainement en
déplacement suivant la premiere direction lors du retour a un état de
moindre déformation.

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon ’une des reven-
dications 4 a 6, caractérisée en ce que I’organe (15) €lastiquement dé-
formable du montage (14) élastique couplant le second élément mobile
(13) a au moins une partie du chassis (2) est un ressort interposé entre le
second élément mobile (13) et ladite partie du chéssis (2).

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon ’une des reven-
dications 3 a 7, caractérisée en ce que la machine (1) comprend un

systeme (16) de détection d’un mouvement dudit second élément mobile
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(13) de I’actionneur (6) et en ce que I’unité (7) de commande est
configurée pour acquérir des données fournies par le systeme (16) de
détection d’un mouvement du second élément mobile (13) et pour
commander 1’élément mobile commandé (9) dudit actionneur (6) au
moins en fonction des données fournies par le systeme (16) de détection
d’un mouvement du second élément mobile (13).

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon la revendication 8
prise en combinaison avec I’une des revendications 4 a 7, caractérisée
en ce que le systeme (16) de détection d’un mouvement dudit second
élément mobile (13) dudit actionneur (6) comprend un capteur (17) de
détection d’une déformation de ’organe (15) élastiquement déformable.
Machine (1) de fermeture d’un emballage selon I’une des revendications
4 a7, caractérisée en ce que 1’actionneur étant un vérin hydraulique ou
pneumatique dont le corps (11) et le piston (12) délimitent au moins une
chambre (18), ’unité (7) de commande comprend un dispositif (19)
d’alimentation en fluide de la ou d’au moins 1’une des chambres (18)
présentant au moins une premiere configuration dans laquelle la
chambre (18) est une chambre d’admission de fluide sous pression et
une deuxieme configuration dans laquelle ladite chambre (18) est une
chambre non alimentée en fluide, et un module (20) électronique et/ou
informatique de commande du dispositif (19) d’alimentation en fluide
pour le passage d’une configuration a une autre, et en ce que dans la
premiere configuration, la chambre (18) d’admission de fluide sous
pression forme d’une part, une chambre de commande de I’élément
mobile commandé (9) de I’actionneur (6) suivant la premiere direction
dans le sens d’un rapprochement des outillages (3, 4) et d’autre part, en
fonction de la valeur de I’effort exercé par ledit élément mobile
commandé (9) sur ledit outillage (4) et de 1a force exercée par le second
élément mobile (13) sur ledit organe (15) élastiquement déformable, une
chambre de commande du second élément mobile (13) suivant la
seconde direction opposée a la premiere direction.

Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la revendication 10
prise en combinaison avec 1’'une des revendications 8 ou 9, caractérisée
en ce que le module (20) électronique et/ou informatique de commande
est configuré pour commander le dispositif (19) d’alimentation en fluide
pour le passage de la premicre configuration a la deuxieéme confi-
guration au moins en fonction des données fournies par le systeme (16)

de détection d’un mouvement du second élément mobile (13).
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Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon ’une des reven-
dications 10 ou 11, caractérisée en ce que le dispositif (19)
d’alimentation en fluide comprend une source (21) de fluide, telle qu’un
réservoir, un circuit (22) de fluide raccordant la source (21) de fluide a
la chambre (18) et un distributeur (23) multi-positions positionné sur
ledit circuit (22) de fluide et en ce que le module (20) électronique et/ou
informatique est configuré pour commander le passage du distributeur
(23) d’une position a une autre au moins en fonction des données
fournies par le systeme (16) de détection d’un mouvement dudit second
élément mobile (13) dudit actionneur (6).

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon ’une des reven-
dications 1 a 12, caractérisée en ce que le mécanisme (8) de
transmission de mouvement comprend au moins un embiellage (24)
disposé entre I’élément mobile commandé (9) et I’outillage (4) auquel le
mouvement de I’élément mobile commandé (9) de I’actionneur (6) doit
étre transmis.

Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon la revendication 13
prise en combinaison avec la revendication 3, caractérisée en ce que
I’élément mobile commandé (9) est formé par le piston (12) de
I’actionneur (6), en ce que le piston (12) de I’actionneur (6) comprend
un corps sous forme de tige (121) et une téte (122), en ce que le
mécanisme (8) de transmission de mouvement est couplé au corps du
piston (12) et en ce que I’embiellage (24) est disposé entre le corps du
piston (12) et I’outillage (4) auquel le mouvement de I’élément mobile

commandé (9) de 1’actionneur (6) doit étre transmis.
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