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(57) Abstract: The invention concerns a method for transporting objects belonging to the group of fruits and vegetables with a stalk,
characterised in that it comprises the following steps: - conveying a plurality of objects (18) on a conveyor line (12) in a longitudinal
forward direction (14), each conveyed object being carried by a support (16) that is moved by the conveyor line (12) according to its
longitudinal forward movement, - rotating at least one support (16) supporting an object (18) in such a way as to cause the object to
rotate about a non-horizontal axis and give its stalk (18a) a predetermined geometric orientation.

(57) Abrégé : L'invention concerne un procédé de transport d'objets appartenant au groupe des fruits et légumes a pédoncule, caractérisé
en ce qu'il comporte les étapes suivantes : - convoyage d'une pluralité d'objets (18) sur une ligne de convoyage (12) suivant une direction
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d'avancement longitudinale (14), chaque objet convoy¢ étant porté par un support (16) qui est entrainé par la ligne de convoyage (12)
dans son mouvement d'avancement longitudinal, - mise en rotation d'au moins un support (16) d'un objet (18) de maniere a provoquer
la rotation dudit objet autour d'un axe non horizontal et a conférer a son pédoncule (18a) une orientation géométrique prédéterminée.
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Description

Titre de I'invention : Procédé et systeme de convoyage de
fruits et léegumes a pédoncule orienté

[0001] La présente invention concerne un procédé et un systéme de convoyage de
fruits et Iégumes a pédoncule permettant d’orienter leur pédoncule de maniere

prédéterminée.

[0002] Le pédoncule d'un fruit ou d’'un légume est la tige qui supporte le fruit ou le
Iégume. Le terme de queue est également utilisé dans le langage courant, par

exemple pour les cerises.

[0003] On connait (JPH11116037, US6691854) des procédés et dispositifs
d’orientation d’un fruit ombiliqué en vue de leur présentation. On connait aussi de
WO02017/187076 un procédé et un dispositif d'orientation d’un fruit pédonculé en
vue de son emballage dans lequel est réalisée successivement une rotation du
fruit pédonculé selon un axe de rotation horizontal, puis une rotation du fruit
pédonculé selon un axe de rotation vertical permettant d’amener le pédoncule

dans une position prédéterminée en vue de 'emballage du fruit.

[0004] On connait aussi des systemes de convoyage de fruits et légumes a
pédoncule dans lesquels les fruits ou Iégumes, appelés objets, sont transportés
sur une ligne de convoyage ou un tri est effectué. Il peut s’agir par exemple d’un

calibrage ou d'un tri, notamment en fonction de la coloration des objets.

[0005] Les objets sont portés chacun par des supports qui sont mis en mouvement
par un €lément longitudinal de transport tel qu’'une chaine entrainant lesdits
objets suivant une direction d’avancement longitudinale. Chaque support est
typiqguement formé de deux bi-cones placés I'un derriére l'autre dans le sens
d’avancement de la chaine et entre lesquels repose un objet. Les bi-cones sont
entrainés en rotation sur eux-mémes de maniére a provoquer la rotation de
I'objet qu’ils transportent autour d’un axe transversal horizontal afin qu’un

systéeme tel qu’un systeme d’'imagerie puisse inspecter la surface de I'objet.

[0006] Toutefois, l'inventeur s’est apercu que la présence des pédoncules sur les
objets constitue une géne lors de la mise en rotation desdits objets, ce qui ne

permet pas d’orienter les objets comme on le souhaiterait. En particulier, il n’est
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pas possible d’orienter les objets de maniere a ce que la partie de ces objets qui
est opposée a celle portant le pédoncule soit orientée vers un coté de la ligne de
convoyage ou peut étre agenceé un systeme d’'imagerie ou de tri des objets. Ainsi,
le tri ne peut pas étre effectué sur la totalité de la surface extérieure de I'objet, en

particulier sur la totalité de la surface extérieure de I'objet en rotation.

[0007] L'invention prévoit de remédier au moins en partie a cet inconvénient en

proposant un procédé de transport d’objets appartenant au groupe des fruits et
Iégumes a pédoncule, caractérisé en ce qu’il comporte les étapes suivantes :
-convoyage d’une pluralité d’objets sur une ligne de convoyage suivant une
direction d’avancement longitudinale, chaque objet convoyé étant porté par un
support qui est entrainé par la ligne de convoyage dans son mouvement
d’avancement longitudinal,

-mise en rotation d’au moins un support d’'un objet de maniére a provoquer la
rotation dudit objet autour d’'un axe non horizontal et a conférer a son pédoncule

une orientation géométrique prédéterminée.

[0008] Cette mise en rotation dudit au moins un support permet d’orienter

géométriquement le pédoncule de I'objet suivant une direction globale souhaitée
parmi plusieurs directions globales possibles. En effet, I'orientation ou la position
géométrique prédéterminée du pédoncule dans I'espace est généralement
définie de maniére globale, c’est-a-dire qu’elle s’inscrit dans un secteur
géomeétrique angulaire en trois dimensions qui est appelé angle solide (céne en
trois dimensions). En raison de différents paramétres d’exploitation de la ligne de
convoyage et des objets eux-mémes, il n’est pas possible de conférer une
orientation géométrique prédéterminée plus précise et ainsi d’étre certain qu’en
fin de rotation le pédoncule sera orienté avec un angle précis par exemple par
rapport a I'horizontale, a la verticale ou a la direction générale de la ligne de
convoyage. Ainsi, l'orientation géométrique prédéterminée qui est conférée au
pédoncule par cette mise en rotation dudit au moins un support doit étre
comprise comme étant globalement inscrite dans un angle solide qui est orienté
vers I'un ou l'autre des deux cotés opposés qui flanquent la ligne de convoyage
(orientation « latérale » du pédoncule). Que I'on se place dans un plan vertical
agencé transversalement par rapport a la direction générale de la ligne de
convoyage ou dans un plan horizontal incluant la direction générale de la ligne de
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convoyage le pédoncule est orienté a l'intérieur d’'un cbne. Ainsi, dans un tel plan
vertical le pédoncule peut étre orienté vers le haut, vers le bas ou
horizontalement. De méme, dans un tel plan horizontal le pédoncule peut étre
orienté vers I'avant, vers l'arriere ou perpendiculairement a la direction générale
de la ligne de convoyage. Cette orientation « latérale » du pédoncule permet
d’orienter la partie de I'objet qui est opposée a celle portant le pédoncule en

regard d’un systéeme, tel qu’un systéme d’'imagerie.

[0009] L’étape de mise en rotation d’au moins un support est une étape de mise en

rotation et de maintien en rotation d’au moins un support d’'un objet lors du
déplacement longitudinal du support entrainé par la ligne de convoyage dans son
mouvement d’avancement longitudinal, de maniére a provoquer la rotation dudit
objet autour d’un axe non horizontal, a maintenir la rotation dudit objet autour de
cet axe non horizontal lors du déplacement longitudinal du support et a conférer
a son pédoncule une orientation géométrique prédéterminée et a maintenir cette
orientation géomeétrique prédéterminée lors du déplacement longitudinal du
support. Avantageusement, cette mise en rotation réguliére -c’est-a-dire
sensiblement non perturbée par la présence du pédoncule- dudit objet dont le
pédoncule présente, au cours de la rotation maintenue dudit objet, 'orientation
géométrique prédéterminée permet, dans certains modes de réalisation, de
pouvoir réaliser une analyse de la totalité de la surface de I'objet, notamment par
un systéme d’imagerie. Avantageusement, l'orientation géométrique
prédéterminée du pédoncule est maintenue lors de la rotation de I'objet au cours

de son transport sur la ligne de convoyage.

[0010] Selon une caractéristique possible, chaque support comprend au moins deux

parties qui sont disposées l'une a cété de l'autre suivant un agencement
transversal relativement a la direction longitudinale d’avancement et qui sont
chacune mobiles en rotation indépendamment 'une de l'autre, I'étape de mise en
rotation dudit au moins un support comprenant la mise en rotation desdites au
moins deux parties a des vitesses différentes I'une de l'autre ; ce différentiel de
vitesse imposé auxdites au moins deux parties du support permet de faire
tourner I'objet autour d’un axe non horizontal et ainsi d’orienter I'objet et donc son
pédoncule dans une pluralité d’orientations géométriques possibles ; la sélection
d’'un différentiel de vitesse permet d’ajuster I'orientation géométrique globale du
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pédoncule ; en pratique, des vitesses différentes sont choisies pour la premiere
partie du support et pour la deuxieme partie disposée cote a cote avec la
premiére partie suivant un agencement transversal ; plus particulierement, le
différentiel de vitesse peut étre imposé aux éléments ou organes qui entrainent

en rotation I'une et/ou l'autre desdites au moins deux parties du support.

[0011] Selon d’autres caractéristiques possibles :

- la mise en rotation dudit au moins un support oriente ou positionne le pédoncule
suivant une orientation globalement transversale relativement a la direction
longitudinale d’avancement et donc également la partie de I'objet a laquelle est
raccordé le pédoncule; le pédoncule est ainsi globalement orienté sur 'un des
deux cbtés opposés ou flancs latéraux de la ligne de convoyage ; comme déja
mentionné, dans un plan vertical transversal cette orientation peut étre vers le
haut, vers le bas ou horizontalement et, dans un plan horizontal, cette orientation
peut étre vers I'avant, vers l'arriere ou perpendiculairement a la direction
générale de la ligne de convoyage ;

- le procédé comporte une étape de mise en rotation dudit au moins un support
qui est effectuée au moins durant une étape d’inspection ou de transformation de
I'objet porté par ledit support avec son pédoncule orienté, de maniere a
provoquer la rotation dudit objet sur lui-méme autour d’'un axe (par exemple
horizontal et transversal), en conservant l'orientation globalement transversale du
pédoncule de l'objet ; une étape d’inspection peut étre réalisée a l'aide d’'un
systéeme optique ou d’un autre type de systéme, l'inspection étant généralement
effectuée dans le but de détecter d’éventuels défauts sur I'objet afin de trier les
objets en fonction du résultat de cette étape ; a titre d’exemple, il est ainsi
possible d’'inspecter notamment la partie de I'objet qui est située a 'opposé de la
partie a laquelle est raccordé le pédoncule, partie de I'objet qui est orientée de
maniere globalement transversale, c’est-a-dire globalement tournée vers un des
deux cbtés opposés de la ligne ; I'étape de mise en rotation peut étre effectuée
autour d’'un axe qui n’est pas nécessairement horizontal et transversal en
fonction des besoins; on notera qu’'une mise en rotation de I'objet porté par le
support est généralement effectuée pour pouvoir inspecter de maniére la plus
complete possible la partie de I'objet qui est située a I'opposé de la partie a
laguelle est raccordé le pédoncule ; cependant, une mise en rotation de I'objet
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porté par le support n’est généralement pas nécessaire pour effectuer une
transformation de I'objet telle qu’'une coupe du pédoncule ;

- préalablement a la mise en rotation dudit au moins un support d’objet qui a pour
but de provoquer la rotation dudit objet autour d’'un axe non horizontal et de
conférer a son pédoncule une orientation géométrique prédéterminée, le procédé
comporte au moins une étape préalable de mise en rotation dudit au moins un
support de maniére a provoquer la rotation adaptée dudit objet porté par ledit
support autour d’'un axe horizontal transversal afin de conférer au pédoncule de
I'objet une orientation géométrique préalable;

- pour obtenir I'orientation géométrique préalable du pédoncule, le procédé peut,
par exemple, comporter une seule étape préalable de mise en rotation dudit au
moins un support de maniére a provoquer la rotation adaptée dudit objet porté
par ledit support autour d’'un axe horizontal transversal et a conférer a son
pédoncule une orientation géométrique préalable longitudinale qui est dirigée
vers l'arriere ou vers I'avant de la ligne de convoyage ; alternativement, le
procédé peut comporter deux étapes préalables successives de mise en rotation
dudit au moins un support de maniére a provoquer la rotation adaptée dudit objet
porté par ledit support autour d’'un axe horizontal transversal et a conférer
successivement a son pédoncule une premiere orientation géométrique
longitudinale qui est dirigée globalement vers l'arriere ou vers I'avant de la ligne
de convoyage et une deuxieme orientation géométrique longitudinale qui est
dirigée de maniere opposée a la premiére orientation géométrique et qui
correspond a l'orientation géométrique préalable du pédoncule ; ces deux mises
en rotation successives permettent de s’assurer que les pédoncules des objets
auront tous la méme orientation géométrique préalable avant de subir la mise en
rotation qui va leur conférer l'orientation géométrique prédéterminée ; quel que
soit le nombre de mises en rotation, la ou les pré-orientations des pédoncules
peuvent étre obtenues en ayant recours a des éléments latéraux de guidage qui
flanquent les deux cbtés opposés de la ligne de convoyage, et donc les supports
des objets, et permettent ainsi de participer a I'orientation des pédoncules lors de

la mise en rotation des objets en guidant les pédoncules.

[0012] L'invention a également pour objet un systéme de transport d’objets

appartenant au groupe des fruits et Iégumes a pédoncule, comportant :
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-une ligne de convoyage qui est apte a étre entrainée en mouvement dans une
direction longitudinale d’avancement,

-une pluralité de supports qui sont aptes a étre entrainés par la ligne de
convoyage dans son mouvement d’avancement longitudinal et qui sont aptes a
porter chacun un objet, caractérisé en ce que la ligne de convoyage comprend
un dispositif de mise en rotation d’au moins un support d’'un objet de maniere a
provoquer la rotation dudit objet autour d’un axe non horizontal et a conférer a

son pédoncule une orientation géométrique prédéterminée.

[0013] Ce systeme comporte les mémes avantages que le procédé brievement

exposé ci-dessus. Comme pour le procédé, la ligne de convoyage peut
transporter de nombreux supports et objets en adéquation avec une cadence de
convoyage et des contraintes de production données. Par ailleurs, ce systéme

est particulierement simple a mettre en ceuvre et efficace.

[0014] Selon d’autres caractéristiques possibles :

-chaque support portant un objet comprend au moins deux parties qui sont
disposées l'une a c6té de l'autre suivant un agencement transversal relativement
a la direction longitudinale d’avancement, chaque partie étant mobile en rotation
indépendamment I'une de l'autre, la ligne de convoyage comprenant deux
éléments de convoyage longitudinaux paralléles entre eux qui sont aptes a
entrainer respectivement lesdites au moins deux parties de chaque support
mobile d’objet suivant des vitesses d’avancement ou de déplacement
longitudinales différentes 'une de l'autre de maniere a provoquer une rotation de
I'objet autour d’'un axe non horizontal et a conférer a son pédoncule une
orientation géomeétrique prédéterminée ; le choix du différentiel de vitesse entre
les deux éléments de convoyage longitudinaux paralléles entre eux tient compte
des vitesses qu'il est possible d’appliquer en pratique a ces éléments et des
contraintes de production ;les éléments de convoyage longitudinaux sont
généralement disposés sous les supports et en contact avec ces derniers ;
-chaque support portant un objet est formé par deux éléments de support
allongés disposés chacun transversalement relativement a la direction
longitudinale d’avancement, 'un derriére l'autre et qui sont conformés
conjointement pour recevoir 'objet a porter ; les deux éléments sont plus

particuliérement disposés de maniere adjacente I'un par rapport a l'autre afin de
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définir conjointement entre eux un logement cavité pour recevoir I'objet a porter;
-chaque élément de support allongé transversal comprend deux portions
disposées l'une a c6té de l'autre suivant 'agencement transversal dudit élément
relativement a la direction longitudinale d’avancement, chacune des deux
portions étant mobile en rotation indépendamment 'une de l'autre ;

- chaque élément de support allongé transversal a une forme générale de
révolution autour de I'axe longitudinal dudit élément allongé ;

-chacune des deux portions de chaque élément de support allongé transversal
est un céne ou un cbne tronqué dont les sommets sont orientés en vis-a-vis ou
dont les bases sont éloignées I'une de l'autre ;

-chaque élément de convoyage longitudinal est choisi parmi une bande
transporteuse, une chaine, une courroie... ou tout autre €élément capable
d’assurer la méme fonction;

- le systéme de transport d’objets comporte un systeme de tri sans contact des
objets portés par les supports ; ce systéme de tri sans contact peut étre un
systeme optique permettant d’effectuer une analyse optique des objets par
imagerie ; le systeme de tri peut étre disposé sur la ligne de convoyage en aval
de la zone ou sont situés les deux éléments de convoyage longitudinaux
paralleles ou il peut étre situé en partie en aval de cette zone et en partie dans
ladite zone, voire autrement ;

- le systéme de transport d’objets comporte un systeme de transformation des
objets portés par les supports.

Breve description des dessins

[0015] D’autres caractéristiques et avantages apparaitront au cours de la description
qui va suivre, donnée uniquement a titre d’exemple non limitatif et faite en

référence aux dessins annexés, sur lesquels :

[0016] [Fig. 1A] La Figure 1A est une vue schématique générale en perspective
montrant un ensemble possible de plusieurs postes de mise en rotation d’'un

objet porté par un support selon un mode de réalisation de l'invention ;

[0017] [Fig. 1B] La Figure 1B est une vue partielle, dans un plan vertical transversal,
d’'un objet 18 sur un support 16 avec son pédoncule 18a orienté sur le c6té au
niveau du troisieme poste 12c¢ de la figure 1A ;
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[0018] [Fig. 1C] La Figure 1C est une vue partielle de dessus, dans un plan
horizontal, de I'objet de la figure 1B;

[0019] [Fig. 2] La Figure 2 est une vue schématique de dessus d’un exemple
possible de support d’objet selon un mode de réalisation de l'invention ;

[0020] [Fig. 3] La Figure 3 représente le support de la figure 2 qui porte un objet 18 ;

[0021] [Fig. 4] La Figure 4 est une vue en coupe longitudinale du support des figures
2et3;

[0022] [Fig. 5] La Figure 5 est une vue en perspective agrandie et détaillée du
troisieme poste 12c de la figure 1A ;

[0023] [Fig. 6] La Figure 6 est une vue en perspective agrandie d’'une premiere mise
en rotation d’un objet pour obtenir une premiére pré-orientation de son pédoncule

au premier poste 12a ;

[0024] [Fig. 7] La Figure 7 est une vue en perspective agrandie d’une deuxiéme mise
en rotation de I'objet de la figure 6 pour obtenir une deuxiéme pré-orientation de

son pédoncule au deuxiéme poste 12b;

[0025] [Fig. 8A] La Figure 8A illustre le début de la mise en rotation de I'objet de la
figure 7 au troisieme poste 12c¢ ;

[0026] [Fig. 8B] La Figure 8B illustre la poursuite de la mise en rotation de l'objet

initiée a la figure 8A au troisieme poste 12¢ ;

[0027] [Fig. 8C] La Figure 8C illustre la fin de la mise en rotation de I'objet
représentée aux figures 8A et 8B ;

[0028] [Fig. 9A] La Figure 9A représente une mise en rotation de I'objet au quatrieme
poste 12d avec l'orientation géométrique prédéterminée obtenue au troisieme

poste ;

[0029] [Fig. 9B] La Figure 9B est une vue générale en perspective d’'un systeme
d’'inspection, de tri ou d’analyse d’objet intervenant au quatrieme poste 12d ;

[0030] [Fig. 9C] La Figure 9C est une vue transversale du systéme et du quatrieme
poste 12d de la figure 9B.

Description de mode(s) de réalisation
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[0031] La Figure 1A représente de maniére trés schématique un systeme 10 de

transport ou de convoyage d’objets appartenant au groupe des fruits et Iégumes
a pédoncule. Le pédoncule d’un fruit ou d’un Iégume est la tige qui supporte le
fruit ou le Iégume. Dans I'exemple représenté et qui sera repris sur les autres
figures, les objets transportés sont des cerises mais peuvent bien entendu étre

tout autre fruit ou légume a pédoncule.

[0032] Le systéme de transport 10 comprend une ligne de convoyage 12 qui est

apte a étre entrainée en mouvement dans une direction longitudinale
d’avancement représentée de maniére symbolique par la fleche 14 qui va de
gauche a droite sur la figure 1A.

[0033] Le systéme 10 comprend également une pluralité de supports qui sont aptes,

d’'une part, a étre entrainés par la ligne de convoyage 12 dans son mouvement
d’avancement suivant la direction longitudinale 14 et, d’autre part, a porter
chacun un objet tel qu’une cerise dans cet exemple. Dans I'exemple représenté
sur la figure 1A seul un exemple possible de support d’objet 16 est représenté
pour la clarté de I'exposé et un seul objet 18 est représenté avec son pédoncule
18a porté par un support 16. Cet exemple de support d’objet sera illustré plus en
détail sur les figures 2 a 4. Sur la figure 1A le méme support d’objet 16 est
représenté aux différents postes de traitement de la ligne de convoyage qui
seront détaillés ultérieurement aux figures 5 et suivantes. Lorsque la ligne de
convoyage est en fonctionnement, généralement une pluralité de supports
d’objets et d’objets sont disposés 'un derriére I'autre sur la ligne de convoyage,
par exemple a quelques centimétres de distance les uns des autres afin

d’assurer cadence de production industrielle.

[0034] La ligne de convoyage 12 comprend une chaine sans fin 20 connue en soi,

qui est enroulée sur deux pignons ou frettes d’extrémité (non représentés) de
maniére a former une boucle sans fin. Au moins un des deux pignons est
entrainé en rotation par un dispositif moteur (non représenté) par rapport a bati
(non représenté) de la ligne de convoyage de sorte que la chaine sans fin 20 est
également entrainée par ce pignon de maniére continue selon sa direction
longitudinale et dans le sens indiqué par la fleche 14. Alternativement, un autre
ensemble d’entrainement pourrait étre utilisé dans la ligne de convoyage pour

entrainer les supports dans un mouvement de translation longitudinale. Les
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supports d’objets sont fixés a la chaine sans fin qui est formée par des maillons
successifs 21, connus en soi, articulés les uns aux autres deux a deux par des
axes transversaux horizontaux 23, tous paralleles les uns aux autres. Un axe
transversal est agencé perpendiculairement a la direction longitudinale
d’avancement 14 de la ligne de convoyage et il s’agit ici d’'un axe horizontal. Les
supports d’objets sont par exemple fixés aux axes transversaux des maillons ou
par l'intermédiaire d’'une autre piece. Les axes transversaux 23 des maillons 21
s’étendent transversalement en faisant saillie a c6té de la chaine sans fin 20 pour
permettre le montage sur ces axes des supports d’objets qui seront décrits
ultérieurement. Ces supports d’objets se déplacent longitudinalement,
parallelement a la chaine sans fin et a c6té de celle-ci, suivant un méme plan

horizontal.

[0035] Le systéme de transport 10 permet d’orienter les pédoncules 18a des objets

portés par les supports suivant une orientation géométrique prédéterminée, par
exemple, afin d’effectuer un tri notamment sans contact de ces objets en
inspectant/analysant les objets selon toute orientation choisie, par exemple dans
le but de détecter d’éventuels défauts sur un ou plusieurs objets. Le tri peut étre
réalisé en effectuant une analyse optique par imagerie des objets. Le fait de
pouvoir orienter les pédoncules des objets suivant une orientation géométrique
prédéterminée choisie parmi plusieurs orientations géomeétriques prédéterminées
possibles permet de réaliser une analyse optique par imagerie sur toute la
surface extérieure des objets et, notamment, sur la zone ou partie des objets qui
est opposée a celle a laquelle est raccordé le pédoncule. On notera que
plusieurs orientations géométriques prédéterminées successives peuvent étre
données aux pédoncules des objets afin que ces derniers puissent étre
inspectés/analysés suivant ces différentes orientations possibles.

[0036] La ligne de convoyage 12 comprend une succession de postes ou zones de

traitement alignés I'un derriére I'autre suivant la direction longitudinale 14,
parallelement a la chaine sans fin 20, et par lesquels passent les supports
d’objets acheminés par la ligne.

[0037] Dans I'exemple représenté sur la figure 1A on dénombre quatre postes de

traitement 12a-d bien qu’un nombre différent de postes puisse étre envisagé
dans d’autres configurations.
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[0038] Les deux premiers postes 12a et 12b de mise en rotation des objets sont
optionnels et ont ici pour but de s’assurer que les pédoncules des objets portés
par les supports successifs ont tous la méme orientation géométrique préalable
en arrivant au troisieme poste de traitement 12c¢. L’ordre des postes 12a et 12b
peut étre inversé. Il s’agit en quelque sorte de réaliser un pré-positionnement ou
une pré-orientation longitudinale avant ou arriére des pédoncules des objets. Par
ailleurs, seul un des postes peut étre utilisé pour conférer une orientation
géométrique préalable ou pré-orientation longitudinale avant ou arriere aux
pédoncules avant le troisiéme poste. Alternativement, la ligne de convoyage peut
ne comporter aucun poste de pré-orientation des pédoncules des objets avant le
poste 12c.

[0039] Le troisieme poste 12c¢ a pour but de conférer a chacun des pédoncules 18a
des objets portés par les supports une orientation géométrique prédéterminée qui
est la méme pour tous les pédoncules des objets. Cette orientation géométrique
va étre utilisée au poste suivant, en 'occurrence ici pour une inspection/analyse
des objets ainsi orientés. Alternativement, cette orientation géométrique peut étre
utilisée a d’autres fins, par exemple pour une étape de transformation des objets
tels qu’une coupe des pédoncules. Cette orientation géométrique est obtenue en
faisant tourner chaque objet autour d’'un axe non horizontal qui, dans I'exemple
représenté sur la figure 1A, est un axe vertical V. Dans I'exemple illustré les
pédoncules 18a sont globalement orientés vers I'un des deux cbtés ou flancs
opposés de la ligne de convoyage de maniére a ce que la zone ou partie de
I'objet qui est opposée a celle raccordée au pédoncule soit orientée en direction
du cété opposé de la ligne de convoyage. Par souci de simplification le
pédoncule représenté au troisieme poste 12c posséde une orientation
géométrique qui est précisément confondue avec une direction transversale
horizontale mais on verra ci-dessous qu’en pratique l'orientation géométrique des

pédoncules n’est pas nécessairement confondue avec une telle direction.

[0040] L’orientation géométrique conférée au pédoncule de I'objet est considérée de
maniére globale, c’est-a-dire qu’elle correspond a une orientation géométrique
qui a globalement une direction principale, par exemple une direction
« transversale » ou « latérale » par rapport a la direction d’avancement

longitudinale du convoyeur, mais qui peut varier autour de cette direction
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principale a I'intérieur d’'un angle solide centré sur ladite direction principale. On a
représenté aux figures 1B (vue partielle d’'un objet 18 sur un support 16 avec son
pédoncule 18a orienté sur le c6té dans un plan vertical transversal au niveau du
troisieme poste 12¢) et 1C (vue partielle de dessus du méme objet 18 sur le
support 16 avec son pédoncule orienté sur le coté dans un plan horizontal au
niveau du troisieme poste 12c¢) une illustration de cette orientation géométrique
globale inscrite dans un angle solide As. Un angle solide As est défini comme
étant une portion de I'espace délimitée par un cone dont le sommet est le
sommet de I'angle solide. Le cone est par exemple un céne de révolution. Ici le
sommet du cOne est situé a la base du pédoncule 18a, la ou il se raccorde a
I'objet. Ainsi, I'orientation géométrique prédéterminée conférée au pédoncule 18a
de I'objet est incluse dans cet angle solide mais ne correspond pas
nécessairement a la direction principale Ds de cet angle solide qui, dans
I'exemple précité, correspond a une direction transversale horizontale. Le céne
de l'angle solide a généralement un demi-angle au sommet a qui est inférieur a
90° si bien que le pédoncule 18a de I'objet peut adopter une orientation
géométrique prédéterminée s’écartant de la direction principale de 'angle solide
suivant un angle inférieur a 90°. Par souci de simplification et de cohérence, le
pédoncule des figures 1B et 1C a été représenté avec la méme orientation que
sur la figure 1A. Ainsi, dans I'exemple d’une orientation géométrique globale du
pédoncule suivant une direction principale Ds qui est transversale ou latérale par
rapport a la direction d’'avancement longitudinale du convoyeur (fleche 14 sur la
figure 1C) :

-si 'on se place dans un plan vertical agencé transversalement par rapport a la
direction générale de la ligne de convoyage (fig. 1B), le pédoncule 18a peut étre
orienté horizontalement, c’est-a-dire précisément selon la direction principale Ds
de l'angle solide As, ou vers le haut ou le bas par rapport a cette orientation
horizontale, I'orientation vers le haut ou vers le bas étant comprise a l'intérieur de
I'angle solide concerné As, c’est-a-dire suivant un angle d’inclinaison inférieure a
90° par rapport a la direction principale Ds du céne en vue dans un plan vertical ;
ou

-si 'on se place dans un plan horizontal incluant la direction générale de la ligne
de convoyage (fig. 1C), le pédoncule 18a peut étre orienté perpendiculairement a

la direction générale de la ligne de convoyage (direction Ds), ou vers I'avant ou



10

15

20

25

30

CA 03144587 2021-12-17

WO 2020/254589 13 PCT/EP2020/067122

I'arriere par rapport a cette orientation perpendiculaire, c’est-a-dire suivant un
angle d’inclinaison inférieure a 90° par rapport a la direction principale Ds du
cbne en vue dans un plan horizontal. Les lignes pointillées partant du sommet du
cbne sur les figures 1B et 1C illustrent des exemples possibles d’orientations
géométriques qui correspondent chacune a l'orientation géométrique
prédéterminée globale contenue dans I'angle solide de direction principale Ds

« transversale ». Tout ce qui a été dit ci-dessus a propos d’une orientation
géométrique globalement « transversale » ou « latérale » peut s’appliquer a toute

autre orientation géomeétrique.

[0041] D’autres orientations géométriques prédéterminées des pédoncules des

objets sont bien entendu envisageables au troisieme poste 12c en effectuant une
rotation autour d’'un axe non horizontal et qui n’est pas vertical. L’orientation

choisie ici n’est qu’un exemple parmi une pluralité d’autres orientations possibles.

[0042] Aprés le passage par le troisieme poste 12c¢ les pédoncules ont tous la méme

orientation géométrique prédéterminée (ici globalement tournée sur un des cbtés
de la ligne de convoyage et, plus précisément, en direction de la chaine sans fin)
et parviennent au quatrieme poste 12d ou les objets sont entrainés en rotation
sur eux-mémes autour d’'un axe horizontal transversal H relativement a direction
longitudinale d’avancement 14 de la ligne de convoyage. L’orientation
géométrique prédéterminée globalement latérale des pédoncules 18a (tournée
sur le cbté) est conservée durant cette étape méme si le pédoncule est amené a
tourner sur lui-méme au cours de cette rotation. A cette étape, les objets peuvent
étre inspectés par exemple par un systéme d’analyse optique par imagerie connu

en soi et non représenté.

[0043] De maniére générale, un support d’objet au sens de I'invention comprend au

moins deux parties qui sont disposées l'une a cbté de l'autre suivant un
agencement transversal relativement a la direction longitudinale d’avancement
14 de la ligne de convoyage. Chacune desdites au moins deux parties est mobile
en rotation indépendamment de I'autre partie et la rotation de chaque partie est
généralement effectuée autour d’'un axe transversal relativement a la direction
longitudinale d’avancement 14. Cette configuration permet de mettre en rotation
'une desdites au moins deux parties a une vitesse tandis que l'autre partie est

mise en rotation a une vitesse différente, ce qui permet de faire tourner I'objet
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porté par lesdites au moins deux parties autour d’'un axe non horizontal (axe
vertical H dans I'exemple décrit) et ainsi d’orienter le pédoncule de I'objet suivant
I'orientation géométrique choisie. Alternativement, 'une desdites au moins deux
parties peut étre mise en rotation a une vitesse tandis que l'autre partie n’est pas
mise en rotation. Bien entendu, chacune desdites aux moins deux parties peut

étre mise en rotation a la méme vitesse selon les besoins.

[0044] Comme représenté en vue de dessus sur la figure 2, un support d’objet 16

selon un mode de réalisation de l'invention est formé par deux éléments de
support allongés 16a et 16b qui sont disposés transversalement l'un derriere
l'autre suivant la direction longitudinale d’avancement 14. Les deux éléments de
support allongés 16a et 16b sont disposés de maniére adjacente I'un par rapport
a l'autre (non nécessairement en contact) et conformés conjointement pour
recevoir I'objet a porter entre eux. L’objet est positionné dans un logement
(cavité) qui est défini partiellement par I'espace E longitudinal ménagé entre les
deux éléments 16a et 16b et partiellement par les deux parties adjacentes en vis-
a-vis desdits deux éléments. La Figure 3 illustre un objet 18 (ex : cerise) porté
par les deux éléments 16a et 16b. Ces éléments de support allongés peuvent
bien entendu porter d’autres types de fruits et Iégumes selon les besoins.

[0045] Comme représenté sur les figures 2 et 3, chaque élément de support allongé

16a-b peut avoir une forme générale de révolution autour de I'axe longitudinal de

I'élément.

[0046] Chaque élément de support allongé 16a-b est disposé transversalement

relativement a la direction longitudinale d’avancement 14 de telle facon que I'axe
longitudinal de chaque élément allongé a une disposition transversale
(agencement transversal symbolisé par la ligne repérée par la lettre T sur la
figure 2).

[0047] Comme représenté en coupe sur la figure 4, chaque élément de support

allongé 16a-b est monté libre en rotation sur un axe transversal 17a-17b
correspondant a I'axe longitudinal de I'élément. L’axe transversal 17a-17b est par
exemple couplé mécaniquement a I'axe transversal 23 d’un maillon 21 de la
chaine (non représenté sur les figures) ou, alternativement, correspond a I'axe

transversal lui-méme..
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[0048] Comme représenté sur les figures 2 a 4, chaque élément de support allongé
16a-b comprend deux portions disposées I'une a cété de l'autre suivant
'agencement transversal T de chaque élément. Les deux portions 16a1, 16a2 de
I'élément 16a (resp. 16b1, 16b2 de I'élément 16b) sont alignées I'une avec l'autre
suivant I'axe transversal 17a (resp. 17b) et sont chacune montées libre en

rotation autour dudit axe et mobiles en rotation indépendamment l'une de l'autre.

[0049] Chaque portion d’élément de support allongé 16a-b a par exemple une forme
générale d’aspect tronconique et les deux portions de forme générale
tronconiques sont disposées l'une par rapport a 'autre de maniere a ce que les
sommets des cones soient orientés I'un en direction de l'autre tandis que les
bases des cones sont disposées en éloignement I'une de l'autre (les bases sont
disposées sur I'extérieur du support). La configuration générale de chaque
portion d’élément de support allongé a une forme générale de bi-cone ou de
sablier. L’objet porté par les deux portions d’éléments de support allongés repose
ainsi au contact des zones tronconiques de chacune des portions illustrées sur
les figures 2 a 4. D’autres formes générales de portions d’élément de support
allongé peuvent étre utilisées a titre de variantes de réalisation. De méme, les
formes générales d’aspect tronconique peuvent présenter des variations de
forme, notamment locales. Par exemple, plusieurs disques agencés cbte a cote
suivant une disposition transversale peuvent former un élément de support
allongé. Les disques peuvent avoir tous le méme diameétre ou bien les disques
disposés aux deux extrémités opposées de 'agencement peuvent avoir des
diametres supérieurs a ceux des disques intermédiaires. Le profil général de ces
disques agencés cdte a codte transversalement peut par exemple suivre la forme

ou contour d’un sablier ou d’'un diabolo.

[0050] De retour a la figure 1A, chacun parmi les deux premiers postes 12a-b et le
quatrieme poste 12d a, dans cet exemple, la méme configuration et comprend un
élément de convoyage longitudinal 12a1, 12b1 et 12d1 sur lequel les supports 16
reposent. Au contact de chacun de ces éléments 12a1, 12b1 et 12d1 en
mouvement a une certaine vitesse, les supports 16 qui sont entrainés dans un
mouvement de translation longitudinale par la chaine sans fin 20 a une vitesse
donnée différente sont également entrainés en rotation autour d’'un axe horizontal

transversal H.
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[0051] Chaque élément de convoyage longitudinal 12a1, 12b1 et 12d1 est par

exemple une courroie connue en soi qui est enroulée sur deux poulies
d’extrémité (non représentées), ainsi que sur une troisieme et une quatrieme
poulies (non représentées) disposées en partie basse de maniére a ce que la
courroie ainsi configurée forme une boucle sans fin sensiblement agencée dans
un plan vertical d’extension longitudinale. On a identifié uniquement sur le
premier poste 12a les emplacements des différentes poulies d’axe de rotation
transversaux : les emplacements 12a2 et 12a3 des deux poulies d’extrémité et
'emplacement 12a4 de la troisieme poulie qui est par exemple une poulie de
renvoi et 'emplacement 12a5 de la quatrieme poulie qui est par exemple une
poulie motrice, le dispositif moteur d’entrainement de cette poulie n’étant pas
représenté ici. Inversement, la poulie motrice et la poulie de renvoi peuvent étre
inversées. La poulie motrice est entrainée en rotation de maniere continue par le
dispositif moteur par rapport au bati mentionné plus haut de sorte que la courroie
est également entrainée de maniére continue selon sa direction longitudinale et

dans le sens indiqué par la fleche 14.

[0052] On notera que I'élément de convoyage longitudinal décrit ici peut étre

remplacé par une bande transporteuse, une chaine ou tout autre élément dans la
mesure ou les supports d’objets peuvent étre entrainés en rotation sur eux-
mémes au contact de cet élément de convoyage longitudinal dont la longueur est
ajustée pour coopérer avec une pluralité de supports d’objets.

[0053] Le troisieme poste 12c de la ligne de convoyage de la figure 1A comprend

deux éléments de convoyage longitudinaux paralléles entre eux, 12c1 et 12¢2,
qui sont aptes chacun a se déplacer suivant la direction longitudinale
d’avancement 14 a des vitesses d’avancement longitudinales différentes I'une de
l'autre de maniére a faire tourner, a des vitesses de rotation différentes, les
parties des supports d’objets en contact avec les deux éléments de convoyage
longitudinaux respectifs 12c1 et 12c2 (ces vitesses d’avancement longitudinales
sont différentes de la vitesse d’avancement de la chaine sans fin qui entraine les
supports d’objets dans un mouvement d’avancement longitudinal). On crée ainsi
un différentiel de vitesse entre les deux parties mobiles indépendantes de
chaque support, ce qui impose ainsi un différentiel de vitesse de rotation au
niveau des zones de I'objet en contact avec ces parties respectives.
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[0054] La Figure 5 illustre plus en détail un exemple de configuration possible pour le

troisieme poste 12c. Chaque élément de convoyage longitudinal est ici une
courroie mais, comme pour les éléments de convoyage longitudinaux des autres
postes, il peut prendre toute autre forme telle qu'une bande transporteuse, une
chaine... Chaque élément de convoyage longitudinal est conformé verticalement
de maniere a former un élément longitudinal sans fin en étant enroulé autour de
plusieurs poulies et/ou galets qui permettent son guidage et son entrainement
notamment en translation suivant la direction longitudinale d’avancement 14.
Comme représenté sur la figure 1, chaque élément de convoyage longitudinal
12c1, 12c2 posséde une largeur (dimension transversale) inférieure a celle des
éléments de convoyage longitudinaux des autres postes de maniéere a ce que les
deux éléments de convoyage longitudinaux 12c1 et 12c2 puissent étre agencés
cOte a cbte sans se toucher, tout en étant capable d’entrer en contact avec les
parties mobiles en rotation des supports d’objets et ce, sans augmenter de

maniére globale 'encombrement transversal de la ligne de convoyage.

[0055] Plus particulierement, chaque élément de convoyage longitudinal est monté

enroulé autour de deux poulies d’extrémité 12c3 et 12c4 et la partie longitudinale
horizontale de chaque élément situé entre ces deux poulies est supportée par un
chéssis central 12¢5 (un chassis similaire peut étre présent pour chacune des
courroies des autres postes). En partant d’'une premiere des deux poulies
d’extrémité (la premiere poulie d’extrémité n’est pas la méme pour les deux
éléments de convoyage), chaque élément de convoyage longitudinal est
conformé de maniére a s’enrouler autour d’une poulie motrice 12c6 (pour
I'élément 12¢2) et 12¢7 (pour I'élément 12c1) située a une altitude inférieure a
celle de la poulie d’extrémité de départ et décalée verticalement par rapport a
cette derniere. Chaque poulie motrice est montée sur un arbre transversal t1 ou
t2 relié, a une extrémité, a un groupe d’entrainement motorisé G1 ou G2, par
exemple du type motoréducteur, et a 'extrémité opposée, au bati mentionné plus
haut et non représenté. Chaque élément de convoyage longitudinal s’étend
ensuite de maniére a s’enrouler autour d’un galet tendeur 12¢8 (pour I'élément
12¢2) ou 12¢9 (pour I'élément 12¢1) situé a une altitude inférieure a celle de la
poulie motrice et décalée verticalement par rapport a cette derniere. Chaque

élément de convoyage longitudinal remonte ensuite en direction de la deuxiéme
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poulie d’extrémité en passant sur une poulie ou galet intermédiaire 12¢10, par
exemple commun aux deux éléments de convoyage longitudinaux. Les deux
éléments de convoyage longitudinaux paralleles présentent une configuration
symétrique l'une par rapport a I'autre par rapport a un plan vertical médian
contenant I'axe de rotation du galet 12¢10. Ainsi, a partir des poulies de renvoi,
les deux éléments de convoyage longitudinaux remontent chacun en direction de
leur deuxieme poulie d’extrémité supérieure en se croisant au niveau du galet
12¢10 suivant une vue prise en projection dans un plan vertical perpendiculaire
aux deux arbres transversaux t1 et t2.Tous les axes de rotation des différentes
poulies et galets sont transversaux, paralléles les uns avec les autres et

perpendiculaires a un méme plan vertical.

[0056] On va maintenant décrire en référence aux figures 6 a 9 différentes étapes

successives d’un mode de réalisation d’'un procédé de transport ou convoyage
d’objets mis en ceuvre par le systeme de transport ou de convoyage 10 qui vient
d’étre décrit. On notera que le procédé peut alternativement étre mis en ceuvre

par un systéeme de configuration différente.

[0057] Sur la figure 6 on a représenté un support d’objet 16 formé de deux éléments

de support allongés 16a et 16b du type de ceux décrits en référence aux figures
2 a 4 et qui portent conjointement au-dessus d’eux un objet 18 doté d’un
pédoncule 18a. Comme illustré par la fleche R1, une rotation anti horaire est ici
appliquée au support d’objet autour d’'un axe transversal horizontal H. Le
mouvement de rotation est appliqué de maniere simultanée a chacune des deux
portions 16a1, 16a2 et 16b1, 16b2 de chaque élément de support allongé 16a et
16b qui sont toutes en contact avec le méme élément de convoyage longitudinal
12a1 entrainé en translation dans la direction 14 (premier poste 12a). La rotation
anti horaire est obtenue ici grace a une vitesse de déplacement de I'élément de
convoyage longitudinal 12a1 qui est inférieure a la vitesse de déplacement de la
chaine sans fin 20 de la figure 1A. La premiére rotation préalable effectuée
permet de conférer au pédoncule 18a une pré-orientation longitudinale arriére.
Cette pré-orientation est obtenue également grace a la présence de deux parois
paralleles entre elles qui encadrent latéralement I'élément de convoyage 12a1
afin de guider l'orientation du pédoncule de I'objet vers l'arriere et éviter qu’il ne

se positionne de maniére incontrdlée sur un des cbtés. Seule la paroi arriere P1



CA 03144587 2021-12-17

WO 2020/254589 19 PCT/EP2020/067122

est ici représentée tandis que la paroi avant a été omise afin de ne pas
surcharger le dessin.

[0058] Sur la figure 7 on a représenté le méme support d’objet 16 que sur la figure 6
avec l'objet 18. Comme illustré par la fleche R2, une rotation horaire est ici
appliquée au support d’objet autour d’'un axe transversal horizontal H. Le
mouvement de rotation est appliqué de maniere simultanée a chacune des deux
portions 16a1, 16a2 et 16b1, 16b2 de chaque élément de support allongé 16a et
16b qui sont toutes en contact avec le méme élément de convoyage longitudinal
12b1 entrainé en translation dans la direction 14 (deuxiéme poste 12b). ). La
rotation horaire est obtenue ici grace a une vitesse de déplacement de I'élément
de convoyage longitudinal 12a1 qui est supérieure a la vitesse de déplacement
de la chaine sans fin 20 de la figure 1A. La deuxiéme rotation préalable effectuée
permet de conférer au pédoncule 18a une pré-orientation longitudinale avant.
Cette pré-orientation est obtenue également grace a la présence de deux parois
paralleles entre elles qui encadrent latéralement I'élément de convoyage 12b1
afin de guider I'orientation du pédoncule de I'objet de l'arriere (pré-orientation de
la figure 6) vers I'avant lors de la mise en rotation de I'objet (ici le pédoncule
pivote de I'arriere vers I'avant grace a la présence des parois latérales qui
contraignent son déplacement suivant cet agencement longitudinal). Ici les deux
parois latérales n’ont pas été représentées par souci de clarté mais elles sont

similaires a celles de la figure 6.

[0059] Les objets dont les pédoncules 18a ont été pré-orientés ou pré-positionnés
vers 'avant au deuxiéme poste 12b (le méme raisonnement peut étre effectué
avec une orientation du pédoncule vers l'arriere) atteignent le troisieme poste 12c¢
ou ils vont étre soumis a un différentiel de vitesse par I'intermédiaire des parties

de support qui les portent.

[0060] Au troisieme poste 12¢, chaque élément de convoyage longitudinal 12c¢1,
12c¢2 est entrainé dans un mouvement de translation longitudinale a une vitesse
qui differe d’'un élément a l'autre grace aux groupes d’entrainements motorisés
respectifs associés a ces éléments (fig.5) et qui peuvent étre commandés de
maniere appropriée et sélective, notamment de maniere automatique. Ainsi, les
deux portions 16a1 et 16b1 des deux éléments de support allongés 16a et 16b
sont entrainés en rotation autour de leur axe longitudinal (voir figures 2 a 4) par
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I'élément de convoyage 12c1 a une premiere vitesse tandis que les deux portions
16a2 et 16b2 des deux éléments de support allongés 16a et 16b sont entrainés
en rotation autour de leur axe longitudinal (voir figures 2 a 4) par I'élément de
convoyage 12c¢2 a une deuxieme vitesse différente de la premiére. En
sélectionnant de maniére appropriée le différentiel de vitesse entre les deux
éléments de convoyage longitudinaux on met ainsi en rotation de maniére
appropriée et indépendante les parties de support concernées (avec des vitesses
différentes entre les parties de support situées au contact des deux éléments de
convoyage adjacents), ce qui provoque la rotation de I'objet 18 autour d’'un axe
non horizontal. Comme représenté sur la figure 8A, la rotation impartie a I'objet et
a son pédoncule est ici une rotation d’axe vertical V symbolisée par la fleche R3
(rotation anti horaire). Pour obtenir cette rotation, la vitesse d’entrainement de
I'élément de convoyage 12c¢1 est supérieure a celle de I'élément de convoyage
12c2 et la vitesse de déplacement de la chaine sans fin 20 de la figure 1A est

comprise entre les vitesses d’entrainement des deux éléments de convoyage.

[0061] On notera que si le pédoncule 18a arrive au troisieme poste 12¢ avec une

orientation arriere alors il conviendrait de mettre en rotation I'objet autour d’un
axe vertical suivant un mouvement de rotation en sens opposé de celui
représenté sur la figure 8A (c’est-a-dire suivant une rotation horaire) afin d’arriver
en sortie du troisieme poste avec la méme orientation pour le pédoncule. Pour ce
faire, il faudrait inverser 'ordre de grandeur des vitesses d’entrainement des

éléments de convoyage.

[0062] Les figures 8B et 8C illustrent la fin du mouvement de rotation du troisieme

poste 12c qui a été initié a la figure 8A et montrent que le pédoncule 18a a été
orienté de maniére globalement transversale relativement a la direction
longitudinale d’avancement des éléments de convoyage longitudinaux comme
cela a été expliqué plus haut, notamment en référence aux figures 1A-C. Le
pédoncule est ainsi globalement orienté sur 'un des cétés de la ligne de
convoyage, ici le c6té qui est en vis-a-vis de la chaine sans fin. Alternativement,
le pédoncule peut étre orienté en direction du c6té opposé. Selon encore une
autre alternative, le pédoncule peut adopter une orientation différente de celles
qui viennent d’étre mentionnées en fonction des besoins de la ligne de

convoyage et des opérations a effectuer.



10

15

20

25

30

CA 03144587 2021-12-17

WO 2020/254589 21 PCT/EP2020/067122

[0063] Les objets dont les pédoncules 18a ont été globalement orientés ou

positionnés sur le cbté ou latéralement au troisiéme poste 12¢ (le méme
raisonnement peut étre effectué avec une orientation du pédoncule différente)
atteignent le quatrieme poste 12d ou ils vont étre soumis, par exemple, a une

étape d’inspection ou d’analyse en fonction de leur orientation ou positionnement.

[0064] La Figure 9A illustre le déroulement de cette étape en omettant toutefois de

représenter le systéme d’inspection, de tri (ex : calibrage) ou d’analyse de type
connu pouvant étre utilisé. Le pédoncule 18a de I'objet 18 étant orienté de
maniere globalement transversale relativement a la direction longitudinale
d’avancement 14 de la ligne de convoyage, I'orientation globalement transversale
du pédoncule est sensiblement conservée lors de la mise en rotation, suivant la
fleche anti horaire R4, de toutes les portions mobiles du support d’objet 16 autour
d’'un axe transversal horizontal H. L’objet et son pédoncule sont ainsi entrainés
en rotation autour de I'axe H durant cette étape, ce qui permet notamment
d’'inspecter la zone de l'objet qui est opposée a celle a laquelle est raccordé le
pédoncule, ce qui était tres difficile avec les techniques connues de l'art antérieur.
Cette étape permet notamment d’effectuer une inspection ou analyse des objets
portés par les supports, notamment des zones de ces objets qui sont difficiles
d’acces, sans établir de contact physique avec lesdits objets. Ceci est
particuliérement avantageux lorsque I'on ne souhaite pas prendre le risque de les
endommager avec un contact physique. On notera que I'étape de mise en
rotation de I'objet durant I'étape d’'inspection n’est pas obligatoire. Selon une
variante, la rotation peut étre effectuée de fagon temporaire lors de I'étape

d’'inspection.

[0065] Comme le pédoncule peut prendre différentes orientations géométriques

prédéterminées suite a la mise en rotation effectuée au troisieme poste 12¢
(autour d’un axe non horizontal), différentes zones de I'objet peuvent ensuite étre

inspectées au quatrieme poste selon les besoins de linstallation.

[0066] Les figures 9B et 9C illustrent un systéme d’inspection, de tri ou d’analyse de

type connu 30 qui permet d'effectuer une étape d'inspection, sans contact, sur
les parties des objets 18 opposées a celles portant le pédoncule orienté de
maniére globalement transversale, au niveau du quatrieme poste 12d. Comme

représenté sur ces figures, le systeme d’inspection 30 est par exemple de type
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optique. Il est disposé en hauteur relativement a la cote a laquelle se trouve la
ligne de convoyage et du c6té opposé au cbté vers lequel est orientée le
pédoncule des objets (Fig.9C). Le systeme d’'inspection 30 est par exemple un
systeme d’'imagerie optique le type connu. Comme représenté sur ces figures, le
5 systeme 30 émet un faisceau optique F qui est par exemple suffisamment large
pour englober plusieurs objets simultanément (Fig.9B) bien que cela ne soit

nullement une obligation.

[0067] Selon une variante non représentée, un systeme de transformation des objets
peut étre adjoint a la ligne de convoyage par exemple pour réaliser une étape de
10 transformation sur les objets, a la place de I'étape d'inspection, de tri ou

d’analyse ou en plus de cette étape et, par exemple, a la suite de cette étape.

[0068] La transformation envisagée nécessite généralement un contact avec les
objets a transformer et peut, par exemple, étre une étape de coupe des
pédoncules des objets, bien que d'autres transformations puissent étre

15 envisagées
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Revendications

[Revendication 1] Procédé de transport d'objets appartenant au

groupe des fruits et légumes a pédoncule, comportant les étapes
suivantes :

- convoyage d’une pluralité d’objets (18) sur une ligne de
convoyage (12) suivant une direction d’avancement longitudinale
(14), chaque objet convoyé étant porté par un support (16) qui
est entrainé par la ligne de convoyage (12) dans son
mouvement d’avancement longitudinal,

- mise en rotation d’au moins un support (16) d’un objet (18) de
maniére a provoquer la rotation dudit objet (18) autour d’un axe
non horizontal ;

caractérisé en ce que la mise en rotation dudit au moins un support

(16) est réalisée de maniere a conférer au pédoncule (18a) dudit

objet (18) une orientation géométrique prédéterminée, et a maintenir

cette orientation géométrique prédéterminée lors de la rotation dudit

objet (18) autour d’'un axe non horizontal.

[Revendication 2] Procédé selon la revendication 1, caractérisé en

ce que chaque support (16) comprend au moins deux parties (16at,
16a2, 16b1, 16b2) qui sont disposées l'une a cbété de l'autre suivant
un agencement transversal relativement a la direction longitudinale
d’avancement et qui sont chacune mobiles en rotation
indépendamment l'une de l'autre, I'étape de mise en rotation dudit au
moins un support (16) comprenant la mise en rotation desdites au
moins deux parties (16a1 et 16a2, 16b1 et 16b2) a des vitesses

différentes 'une de l'autre.

[Revendication 3] Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé

en ce que la mise en rotation dudit au moins un support (16) oriente
le pédoncule (18a) suivant une orientation globalement transversale

relativement a la direction longitudinale d’avancement (14).

[Revendication 4] Procédé selon la revendication 3, caractérisé en

ce qu’il comporte une étape de mise en rotation dudit au moins un

support (16) qui est effectuée au moins durant une étape d’inspection

FEUILLE MODIFIEE
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ou de transformation de l'objet (18) porté par ledit support avec son
pédoncule (18a) orienté, de maniére a provoquer la rotation dudit
objet sur lui-méme autour d’un axe, en conservant l'orientation
globalement transversale du pédoncule de I'objet.

[Revendication 5] Procédé selon 'une des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que, préalablement a la mise en rotation dudit au
moins un support (16) d’objet qui a pour but de provoquer la rotation
dudit objet (18) autour d’'un axe non horizontal et de conférer a son
pédoncule (18a) une orientation géométrique prédéterminée, le
procédé comporte au moins une étape préalable de mise en rotation
dudit au moins un support (16) de maniére a provoquer la rotation
adaptée dudit objet porté par ledit support autour d’'un axe horizontal
transversal afin de conférer au pédoncule(18a) de I'objet une
orientation géométrique préalable.

[Revendication 6] Systéme (10) de transport d’objets appartenant au
groupe des fruits et légumes a pédoncule, comportant :

- -une ligne de convoyage (12) qui est apte a étre entrainée en
mouvement dans une direction longitudinale d’avancement (14),

- une pluralité de supports (16) qui sont aptes a étre entrainés par la
ligne de convoyage dans son mouvement d’avancement et qui sont
aptes a porter chacun un objet (18),

dans lequel la ligne de convoyage (12) comprend un dispositif (12c1,

12¢2) de mise en rotation d’au moins un support (16) d’'un objet de

maniere a provoquer la rotation dudit objet autour d’'un axe non
horizontal et a conférer a son pédoncule une orientation géométrique
prédéterminée ;

caractérisé en ce que le dispositif (12¢1, 12c2) de mise en rotation est

adapté pour maintenir cette orientation géométrique prédéterminée

lors de la rotation dudit objet (18) autour d’un axe non horizontal.

[Revendication 7] Systeme selon la revendication 6, caractérisé en
ce que chaque support (16) portant un objet comprend au moins
deux parties (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) qui sont disposées 'une a
cOté de lautre suivant un agencement transversal relativement a la

direction longitudinale d’avancement (14),

FEUILLE MODIFIEE
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chaque partie (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) étant mobile en rotation
indépendamment l'une de l'autre, la ligne de convoyage comprenant
deux éléments de convoyage longitudinaux (12c1, 12c2) paralleles
entre eux qui sont aptes a entrainer respectivement lesdites au moins
deux parties de chaque support mobile d’objet suivant des vitesses
d’avancement longitudinales différentes I'une de l'autre de maniere a
provoquer une rotation de I'objet (18) autour d’'un axe non horizontal
et a conférer a son pédoncule (18a) une orientation géométrique
prédéterminée.

[Revendication 8] Systeme selon la revendication 7, caractérisé en
ce que chaque support (16) portant un objet est formé par deux
éléments de support allongés (16a, 16b) disposés chacun
transversalement relativement a la direction longitudinale
d’avancement (14), l'un derriere lautre et qui sont conformés
conjointement pour recevoir I'objet a porter.

[Revendication 9] Systeme selon la revendication 8, caractérisé en
ce que chaque élément de support allongé transversal (16a, 16b)
comprend deux portions (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) disposées l'une a
cOté de lautre suivant l'agencement transversal dudit élément
relativement a la direction longitudinale d’avancement (14), chacune
des deux portions étant mobile en rotation indépendamment l'une de
l'autre.

[Revendication 10] Systéme selon 'une des revendications 6 ou 7,
caractérisé en ce que chaque élément de support allongé transversal
(16a, 16b) a une forme générale de révolution autour de l'axe
longitudinal dudit élément.

[Revendication 11]  Systéme selon l'une des revendications 7 a 10,
caractérisé en ce que chaque élément de convoyage longitudinal
(12c1, 12¢2) est choisi parmi une bande transporteuse, une chaine,
une courroie.

[Revendication 12]  Systéme selon l'une des revendications 6 a 11,
caractérisé en ce qu’il comporte un systeme (30) de tri sans contact
des objets (18) portés par les supports (16).

FEUILLE MODIFIEE
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[Revendication 13] Systéme selon l'une des revendications 6 a 120,
caractérisé en ce qu’il comporte un systéme de transformation des

objets portés par les supports.

FEUILLE MODIFIEE
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