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SYSTEME DE DETECTION DE CORPS ETRANGERS DANS UN OUTIL DE DECOUPE DE RECTUM D’UN

ANIMAL

@ La présente invention concerne un dispositif de dé-
coupe du rectum d’un animal apres abattage, en particulier
d’'un porc suspendu par les pattes arriére, comprenant un
outil de découpe du rectum (3) assemblé sur un systéme de
déplacement, lequel outil de découpe comporte un couteau
tubulaire rotatif (31) pour réaliser une découpe autour de
Fanus de Panimal, et un systéme de détection (4) pour dé-
tecter la présence de corps étrangers (C) dans la cavité in-
terne (31a) du couteau tubulaire apres une opération de
découpe. L’invention concerne également un systéeme de
détection de corps étranger correspondant.
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La présente invention concerne un dispositif de
découpe du rectum d’un animal aprés abattage, en
particulier d’un porc suspendu par les pattes arriére,
équipé d’un systéme de détection de corps étrangers dans
1’outil de découpe dé‘rectum, et un systeme de détection
de corps étranger correspondant.

Il est connu des dispositifs de découpe du rectum
d’un porc suspendu par les pattes arriére, comprenant un
outil de découpe du rectum assemblé sur un systéme de
déplacement, lequel outil de découpe comporte un couteau
tubulaire rotatif apte a réaliser une découpe autour de
l"anus de 1’animal. En fonctionnement, le couteau
tubulaire est entrainé en rotation et avancé vers 1’anus
de 1l’animal pour effectuer une découpe de profondeur
déterminée. Un tel outil comprend généralement une canule
coaxiale pour guider le positionnement de 1’outil par
rapport a 1l’anus de 1l'animal avant la découpe et
permettre le retrait par aspiration du rectum aprés la
découpe. Pour respecter les normes en vigueur dans
certains pays, 1l’outil de découpe est généralement
déplacé vers wune unité de stérilisation entre les
opérations de découpe.

Lors de la découpe, 11 arrive que des déchets, tels
qu’un rectum ou morceau de la queue, viennent se bloquer
dans la cavité interne du couteau tubulaire, au niveau de
sa base. Ces déchets peuvent empécher la réalisation de
découpes ultérieures ou affecter la qualité des découpes
ultérieures. Lorsque 1l’outil est équipé d’un systéme
d"aspiration, ces déchets peuvent empécher la remontée du
rectum dans 1la cavité de 1la lame, altérant ainsi la
découpe. En outre, lorsque 1’outil est entrainé en

rotation, ces déchets créent des vibrations qui peuvent
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détériorer 1’'outil. A ce jour, 1’opérateur stoppe le
dispositif de découpe pour procéder au nettoyage de
17outil de découpe ou a son remplacement lorsqu’il repére
visuellement un déchet dépassant de 1l’outil, ou lorsque
le fonctionnement ae 1’outil s’avére manifestement
défectueux.

Le but de la présente invention est de proposer une
solution, palliant les inconvénients précités, qui
garantissent un traitement efficace des animaux, et qui
soit adapté aux cadences rapides de traitement des
carcasses d’animaux dans les abattoirs.

Dans ce but, la présente invention a pour objet un
dispositif de découpe du rectum d’un animal aprés
abattage, en particulier d’un porc suspendu par les
pattes arriere, comprenant un outil de découpe du rectum
assemblée sur un systeme de déplacement, lequel outil de
découpe comporte un couteau tubulaire rotatif pour
réaliser une découpe autour de 1l’anus de 1’animal,
caracterisé en ce que ledit dispositif comprend en outre
un systeme de détection pour détecter automatiquement la
présence de corps étrangers dans la cavité interne du
couteau tubulaire apreés une opération de découpe.

Selon une particularité, le dispositif de découpe
comprend en outre une unité de changement de couteau
tubulaire vers laquelle 1’outil de découpe est déplacé
par le systeme de déplacement lorsqu’un corps étranger a
éte détecté par ledit systéme de détection, pour
effectuer au moins le retrait du couteau tubulaire et son
remplacement par un nouveau couteau tubulaire. Selon
1"invention, la détection d’un corps étranger entraine le

retrait et le remplacement du couteau tubulaire de
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1"outil de découpe, ou le retrait et le remplacement de
1"outil de découpe complet.

Selon une autre particularité, le systéme de
détection comprend un élément de détection de forme
tubulaire apte a réntrer en totalité 'dans la cavité
interne du couteau tubulaire, 1l’extrémité libre du tube
de détection en vis-a-vis de 1l’embase du couteau
tubulaire, par déplacement relatif du couteau tubulaire
et de 1’élément de détection, ledit systéme détectant la
présence de corps étranger lorsque 1’élément de détection
ne peut rentrer en totalité dans la cavité interne. La
présente invention propose un systéme de détection
mécanique robuste, fiable et simple & mettre en oeuvre.
Le systeme de déplacement comporte avantageusement un
robot muni d’un bras a six axes, 1l’outil étant apte a
étre assemblé & 1’extrémité dudit bras.

Selon un mode de réalisation, le systéme de
détection comprend une unité de détection vers laquelle
1"outil de découpe est déplacé dans une position de
détection aprés chaque découpe, ladite unité de détection
comportant un tube escamotable sollicité par des moyens
de rappel élastique vers une position de repos, sur
lequel 1le couteau tubulaire vient s’emmancher dans la
position de détection de 1’outil de découpe, et un
capteur apte a détecter un déplacement du tube
escamotable depuis sa position de repos. Dans ce mode de
réalisation, 1’outil vient ainsi s’emmancher sur un tube
escamotable d’une unité de détection aprés chaque
découpe, la présence de corps étranger dans le couteau
tubulaite entrainant un déplacement du tube escamotable
qui est détecté par un capteur. L’outil de découpe

comprend avantageusement une canule coaxiale de
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positionnement et d’aspiration présentant une extrémité
libre disposée en saillie par rapport au bord de coupe
circulaire du couteau tubulaire, et une entrée de mise
sous vide en communication avec la cavité interne du
couteau tubulaire et}bu le canal interne de la canule,
ladite entrée étant destinée & la connexion dudit outil a
une pompe a vide pour la remontée par aspiration du
rectum dans la lame lors de la découpe, ladite canule
pénétrant dans le tube de détection dans la position de
détection de 1’outil de découpe.

Selon wune autre particularité, ladite unité de
détection comprend une enceinte dans laquelle sont montés
ledit tube de détection et des moyens de stérilisation,
ladite wunité de découpe constituant une unité de
stérilisation. L’intégration du systéme de détection au
sein d’une unité de stérilisation permet d’effectuer
simultanement 1’étape de détection et 1’étape de
stérilisation, et permet ainsi de proposer un dispositif
de découpe répondant aux normes et aux cadences élevées
de traitement des carcasses d’animaux dans les abattoirs.

Avantageusement, ledit tube de détection est
constitué d’un tube a double paroi formant un gicleur
pour la pulvérisation d’un fluide de stérilisation dans
la cavité interne du couteau tubulaire.

Dans un mode de réalisation, le tube de détection
est solidaire d’un tube intermédiaire équipé de bagues et
monté coulissant dans un tube fixe de guidage équipé de
paliers de glissement, les moyens de rappel élastique
comprennen- un ressort de traction, fixé & 1l'extrémité
inférieure du tube intermédiaire et & 1’extrémité
supérieure du tube fixe de guidage, sollicitant

élastiquement le tube de détection dans sa position de
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repos, les bagues en butée contre les paliers de
glissement, ledit capteur détectant le déplacement du
tube intermédiaire par rapport au tube fixe de guidage.

L’invention a également pour objet un systéme de
détection pour un digpositif de découpe tel que décrit
précédemment, caractérisé en ce qu’il comprend une unité
de détection comportant un tube escamotable sollicité par
des moyens de rappel élastique vers une position de
repos, et un capteur apte a détecter un déplacement du
tube escamotable depuis sa position de repos. Ladite
unité de détection comporte avantageusement une enceinte
dans laquelle sont montés ledit tube de détection et des
moyens de stérilisation, et/ou ledit tube de détection
est avantageusement constitué d’un tube & double paroi
formant un gicleur pour la pulvérisation d’un fluide de
stérilisation dans la cavité interne du couteau
tubulaire.

L’invention sera mieux comprise, et d’autres buts,
détails, caractéristiques et avantages apparaitront plus
clairement au cours de 1la description explicative
détaillée qui va suivre d’un mode de réalisation
particulier actuellement ©préféré de 1’invention, en
référence au dessin schématique annexé sur lequel

- la figure 1 représente schématiquement un
dispositif de découpe selon 1'invention pour le
traitement de carcasses de porcs suspendues a un
convoyeur;

— les figures 2 et 3 représentent des vues
schématiques en coupe de 1'unité de détection du
dispositif de la figure 1, respectivement en 1’absence et

en présence d’'un corps étranger dans 1’outil de découpe ;
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— la figure 4 représente une vue agrandie partielle
de 1l'unité de détection de la figure 2 illustrant les
extrémités supérieure et inférieure du tube fixe de
guidage ; et

- la figure 5 rébrésente une vue en coupe agrandie
du tube de détection de 1’unité de détection de la figure
3.

Dans 1’exemple illustré sur la figure 1, le
dispositif de découpe D selon 1l’invention est destiné au
traitement de carcasses de porc 1 se déplacant le long du
rail 21 d’un convoyeur aérien 2. Bien entendu,
1’invention n’est pas limitée au traitement de cet animal
et peut s’appliquer a d’autres animaux de boucherie,
notamment aux bovins. Les porcs abattus sont suspendus au
rail 21 pear les pattes arrieére 11 au moyen de crochets de
suspensior. 22 solidaires de chariots de roulement 23,
lesdits chariots étant engagés sur le rail et entrainés
le long de ce dernier par des entraineurs (non
représentés) montés & intervalle régulier sur une chaine
sans fin passant dans un guide 26. Le dispositif de
découpe D est disposé latéralement, de préférence au
niveau d’un trongon rectiligne du convoyeur 2, les
animaux étant suspendus de sorte que leur dos soient
disposés en vis-a-vis du dispositif D. Le rail est
suspendu a des éléments de charpente 24 du batiment, tels
que des rpoutres en I, par 1l’intermédiaire de chaises
support 25 disposées a intervalle régulier.

Le dispositif de découpe comprend un outil de
découpe 3 monté a l’extrémité du bras 91 d’un robot 9 a
six axes, de type connu, assurant le déplacement dans
1"espace de 1’outil de découpe. Le robot comprend une

embase 92 montée fixe sur un élément de charpente. Le
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bras 91 du robot est monté mobile en rotation sur ladite
embase autour d’un axe vertical Al, et comprend
différentes portions 91a-91f montées mobiles les unes aux
autres autour d’axes de rotation A2-A6, 1l’outil de
découpe étant fixé 3 la portion d’extrémité 91f du bras.
Les mouvements du bras sont commandés par un calculateur
paramétrable d’une unité de contrdle (non représentée),
de sorte que 1l’outil de découpe puisse se déplacer en
synchronisme avec le déplacement des animaux suspendus.
L'outil de découpe est déplacé parallelement au rail,
depuis une position initiale, en synchronisme avec un
animal pour le découper puis est ramené en arriére a sa
position initiale pour la découpe de 1’animal suivant.

En référence aux figures 1 et 2, 1l'outil de découpe
3, prévu pour la découpe et le retrait du rectum de
l"animal, comprend un couteau rotatif tubulaire ou lame
cylindrique de type cloche 31, une tige centrale creuse
de positionnement et d’aspiration ou canule 32, montée
sur 1l’embase 311 du couteau tubulaire et s’étendant
axialement dans la cavité interne 3la du couteau
tubulaire, 1’extrémité libre de la canule étant saillante
devant le bord de coupe circulaire 31b du couteau
tubulaire et munie d’une téte sphérique ou conique 32a de
positionnement et d’aspiration. Le couteau tubulaire est
monté mobile en rotation sur une base tubulaire 33
contenant des moyens d’entrainement en rotation dudit
couteau tubulaire, ladite base tubulaire étant assemblée
sur la portion d’extrémité 91f du robot. Le couteau
tubulaire est équipé d’une douille 34 pour un assemblage
rapide - par encliquetage sur la base tubulaire.
L"assemblage est par exemple de type baionnette, obtenu

par maintien du couteau tubulaire et rotation de la base
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tubulaire. Le couteau tubulaire est par exemple du type a
air comprimé, la base comprenant une entrée
d’alimentation 331 destinée & étre connectée a un motedr
a air comprimé (non représenté), et une sortie 332 pour
1’ échappement de l’éir comprimé. La base tubulaire
comprend en outre une entrée 333 de mise sous vide,
venant en communication avec le canal interne 321 de la
canule et avec la cavité interne 31la du couteau tubulaire
via des passages 322, et destinée a étre connectée a une
pompe a vide pour l’aspiration a 1l’intérieur du rectum et
dans la cavité de la lame lors de la découpe.

Le dispositif de découpe comprend une unité de
détection et de stérilisation 4 pour la détection de
corps étrangers dans la cavité interne du couteau
tubulaire et pour le nettoyage et la stérilisation du
couteau tubulaire et de la canule entre deux opérations
de découpe. Cette unité 4 comprend un tube de détection
escamotable 41 monté verticalement dans une enceinte de
stérilisation 42 ouverte sur le dessus pour le passage de
1’outil de découpe. Dans le présent mode de réalisation,
le tube de détection constitue un gicleur pour la
pulvérisation d’un fluide de stérilisation dans la cavité
interne du couteau tubulaire.

Comme mieux visible & la figure 5, 1le tube de
détection 41 est formé d’un tube a double paroi, avec une
paroi interne 411 et une paroi externe 412 montées sur
une base 413. Les deux parois définissent entre elles un
canal 414 dont 1’ouverture annulaire supérieure a
l"extrémité libre 4la du tube de détection est obturée de
maniére- étanche par un joint annulaire 415, 1’'ouverture
annulaire inférieure 4l4a débouchant sur un passage

d’alimentation 416 formé dans la base. La paroi interne
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comprend des trous traversants 41lla pour la pulvérisation
de fluide de stérilisation sur la canule lorsque 1’outil
de découpe est amené dans 1’unité de détection dans une
position dite de détection illustrée aux figures 2 et 3.
A titre d’exemple,!‘lesdits trous sont répartis a
intervalle régulier selon une ligne verticale sur la
hauteur de la paroi interne, 1l’outil de découpe étant
entrainé en rotation dans sa position de détection. La
paroi externe comprend au niveau de son extrémité
supérieure un ensemble de trous 412a disposés A&
intervalle angulaire régulier pour la pulvérisation de
fluide de stérilisation contre 1la surface interne du
couteau tubulaire. En référence a la figure 2, 1l’entrée
du passage 416 est raccordée, via un raccord 417 (figqure
1) et une conduite (non représentée), a une rampe 43 de
distribution de fluide de stérilisation montée dans
1’ enceinte.

En référence aux figures 2 et 3, le tube de
détection est monté escamotable dans 1l’enceinte au moyen
d’un tube intermédiaire 44 auquel il est assemblé via une
pieéce de raccord tubulaire 45, ledit tube intermédiaire
étant monté coulissant dans un tube fixe de guidage 46
assemblé de maniéere fixe dans 1’enceinte. Le tube de
détection est assemblé par sa base sur la piece de
raccord.

Comme mieux visible sur la figure 4, le tube de
guidage 4% comprend un palier de glissement interne
supérieur 461 et un palier de glissement interne
inférieur 462 assemblés respectivement & son extrémité
supérieure 46a et a son extrémité inférieure 46b pour
guider le tube intermédiaire. Le tube intermédiaire 44

est muni d’une bague supérieure 441 et d’une bague
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inférieure 442 venant en butée respectivement contre le
palier inférieur et le palier supérieur dans une position
dite de repos du tube de détection. Des moyens de rappel
élastique sont prévus pour solliciter élastiquement le
tube de détection daﬁé sa position de repos, les bagues
en butée contre les paliers. Dans le présent mode de
réalisation, un ressort de traction 48 est monté dans le
tube intermédiaire, avec une premiére extrémité fixée au
moyen d’un premier pion 49 & 1’extrémité inférieure 44b
du tube intermédiaire, et sa deuxiéme extrémité fixée 2
l"extrémité supérieure 46a du tube de guidage au moyen
d’un second pion 50, solidaire du tube de guidage et
passant dans deux fentes longitudinales opposées 443 du
tube intermédiaire. Le tube de détection peut ainsi étre
déplacé depuls sa position de repos vers le bas, a
1’ encontre du ressort de traction. Lors de ce
déplacement, 1le tube intermédiaire 44, guidé par les
paliers 461, 462, coulisse vers le bas dans le tube de
guidage 46, le second pion 50 supérieur se déplacant dans
les fentes  443. Les bagues 441, 442 présentent
avantageusement des surfaces coniques par lesquelles les
bagues viennent en butée contre des surfaces coniques
inférieures complémentaires des paliers 461, 462.

Une rampe verticale 51 de buses de pulvérisation est
montée dans 1’enceinte pour le nettoyage et la
stérilisation de la surface externe du couteau tubulaire.
Pour protéger le mécanisme de rappel élastique des
projections et ruissellements de fluide de stérilisation,
un tube externe 52 est monté sur la piéce de raccord 45
pour recouvrir au moins 1’extrémité supérieure du tube de

guidage dans la position de repos du tube de détection.



10

15

20

25

30

2896956

11

Un capteur 53 relié a 1’unité de contrdle du robot
permet de détecter le déplacement du tube de détection
depuis sa position de repos. A titre d’exemple le capteur
utilisé est un capteur inductif de type tout ou rien
monté fixe par rappor%‘au tube de guidage, par exemple au
moyen d’une bride 54, qui détecte le déplacement d’un
plot métallique 55 monté a 1’extrémité inférieure du tube
intermédisire, par exemple au moyen d’une bride 56. Dans
la position de repos du tube de détection illustrée a la
figure 2, 1le plot est en contact avec le capteur
inductif. Des que le tube de détection quitte sa position
de repos, le plot s’éloigne du capteur inductif tel
qu’illustré a la figure 3, et le capteur émet un signal &
1’unité de contrdle du robot.

En référence a la figure 1, le dispositif comprend
en outre une unité de changement de couteau tubulaire 6
comprenant un premier poste 61 pour le retrait
automatique du couteau assemblé a 1’extrémité du bras
lorsque l’unité de détection a détecté un corps étranger,
et au moins un deuxiéme poste 62 pour 1’assemblage
automatiqus d’un nouvel outil.

Une description détaillée du fonctionnement du
dispositif de découpe selon 1l’invention va & présent étre
effectuée en référence a la figure 1, sur laquelle 1le
trajet 7 suivi par la téte de la canule, dans un plan
perpendiculaire a la direction d’avancement des animaux,
est représenté en traits discontinus. Des positions
caractéristiques de ce trajet sont référencées de 70 a
76.

De-la position initiale 70 illustrée & la figure 1,
dans laquelle 1'axe du couteau tubulaire rotatif est

disposé sensiblement verticalement, 1’outil de découpe
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est déplacé vers une position d’attente 71 inclinée dans
laquelle 1'outil de découpe 3 est disposé au—dessus et a
distance de 1l’anus des animaux 1 transportés par le
convoyeur 2, tout en étant décalée latéralement par
rapport a leurs paffes arriere 11. L’axe du couteau
tubulaire est incliné d’environ 35° par rapport a la
verticale et disposé sensiblement selon 1’axe de 1’anus
des animaux. Lorsqu’un animal 1 est détecté en vis-a-vis
du dispositif, 1’outil de découpe est déplacé avec la
méme inclinaison vers le bas en direction de 1’anus de
1’animal, tout en suivant 1’avancement de 1’animal sur le
convoyeur, jusqu’a la position 72 dans laquelle la canule
est engagée dans 1l’anus de 1l’animal, le couteau tubulaire
en vis—a-vis de 1l’anus. A partir de cette position 72, le
couteau tubulaire est entrainé en rotation et est mis
sous vide pour vider par aspiration le rectum par la
canule. L’'outil est avancé vers le bas jusqu’d la
position 73 pour réaliser une découpe circulaire autour
de 1"anus sur une profondeur déterminée. Lors de ce
déplacement, le rectum rentre dans la lame par effet
d’aspiration. Ensuite le vide et la rotation de la lame
sont arrétés a la position 73. Le couteau tubulaire est
alors retiré de 1’animal jusqu’a la position 72 précitée.
Bien entendu, lors des opérations de découpe et de
retrait, 1’outil de découpe se déplace en synchronisme
avec la vitesse d’avancement de 1l’animal. L’outil de
découpe est ramené vers la position initiale 70. Lors de
ce déplacement de 1la position 72 a 70, le bras qui
déplagait 1'outil de découpe en synchronisme avec
1"avancement de 1’animal depuis sa détection, raméne

1"outil de découpe en arriere parallélement au convoyeur
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pour le traitement du prochain animal transporté par le
convoyeur.

Le couteau tubulaire est ensuite amené depuis la
position initiale 70 jusqu’a la position de détection 74.
L’unité de détection et de stérilisation est par exemple
disposée de sorte que le couteau tubulaire dans sa
position initiale 70 soit disposé selon 1l’axe B du tube
de détection, le couteau tubulaire étant alors simplement
descendu verticalement de sa position initiale vers sa
position de détection 74. Lors de ce déplacement, la
canule pénetre dans le tube de détection, le couteau
tubulaire est entrainé en rotation, et la pulvérisation
par la rampe de buses 51 et les trous 41la et 412a du
tube de détection est activée. La position de détection
74 du couteau tubulaire est définie de sorte que, lorsque
le tube de détection est dans sa position de repos et en
1"absence de corps étranger dans le couteau tubulaire, le
tube de détection est sans contact avec le couteau
tubulaire, 1l’extrémité libre 4la du tube de détection a
proximité de 1’embase 311 du couteau tubulaire, le bord
de coupe 31b a proximité de la face supérieure de la base
413, 1la canule traversant la base, avec sa téte 32a
disposée dans la piece de raccordement tubulaire 45. En
1"absence de corps étranger, le tube de détection reste
dans sa position de repos, l’unité de contrdéle commande
alors le déplacement de 1l’outil de découpe vers sa
position d’attente 71 en passant par sa position initiale
pour le traitement du prochain animal.

En référence a la figure 3, lorsque 1’outil de
découpe  est amené dans sa position de détection et qu’un
corps étranger C est resté bloqué dans 1le couteau

tubulaire, le tube de détection vient en butée par son
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extrémité libre 4la contre ledit corps étranger et est
déplacé vers le bas a l’encontre du ressort de traction.
Le déplacement du tube de détection est détecté par le
capteur 53. Le capteur émet alors un signal vers 1’unité
de contréle qui, aéiés une éventuelle temporisation,
commande le retrait de 1’outil hors de 1’unité de
détection et le déplacement de 1’outil vers 1’unité de
changement 6 en passant par sa position initiale. Lors de
ce retrait, le tube de détection revient vers sa position
de repos sous l’effet du ressort 48.

Pour le changement d’outil, 1l’outil est déplacé de
la position initiale vers une position 75 dans laquelle
il est disposé verticalement au dessus du premier poste
61, puis est déplacé dans ledit poste jusqu’a la position
76 pour le retrait automatique par dés—encliquetage du
couteau tubulaire. Le couteau est par exemple saisi par
des moyens appropriés dudit premier poste puis la base
tubulaire 33 est pivotée par exemple d’un quart de tour
et ramenée vers la position 75. La base 33 sans couteau
tubulaire est ensuite déplacée vers le deuxiéme poste 62,
selon le trajet 8 illustré en ©pointillés pour
1" assemblage automatique d’un nouveau couteau tubulaire
31’ par encliquetage. La base avec le nouveau couteau est
ensuite ramenée vers la position d’attente 71 en passant
par la position 75 et la position initiale 70 pour le
traitement du prochain animal. Une alarme sonore et/ou
visuelle est avantageusement déclenchée automatiquement
avant, perdant et/ou apres les opérations de changement
d’outils pour procéder au nettoyage du couteau déposé
dans 1le premier poste et au placement d’un nouveau

couteau dans le deuxieme poste.
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Selon une variante de réalisation, un remplacement
de 1’outil de découpe complet, & savoir de la base
tubulaire et du couteau tubulaire, est réalisé lorsqu’un
un corps étranger a été détecté. Dans ce cas, la base
tubulaire 33 est montée par des moyehs d’assemblage
rapide, par exemple par encliquetage, sur la portion
d’extrémité 91f du robot. Chaque outil de découpe posseéde
alors ses propres systémes de connexion pour la connexion
a une pompe a vide et l’alimentation en air comprimé de
sa base tubulaire.

En variante, lorsqu’un corps étranger est détecté,
le signal transmis par le capteur a l’unité de contrédle
déclenche une alarme sonore et/ou visuelle pour qu’un
nettoyage ou un remplacement manuel du couteau soit
effectué. Dans une autre variante de réalisation, le tube
de détection est constitué d’un simple tube sans moyens
de pulvérisation, monté par exemple coulissant dans un
tube de guidage équipé d’un ressort de compression pour
solliciter le tube dans sa position de repos.

Bien que l’invention ait été décrite en liaison avec
un mode de réalisation particulier, il est bien évident
qu’elle n’y est nullement limitée et qu’elle comprend
tous les équivalents techniques des moyens décrits ainsi
que leurs combinaisons si celles—ci entrent dans le cadre

de 1'invention.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif de découpe du rectum d’un animal (1)
apres abattage, en particulier d’un porc suspendu par les
pattes arriere (11),fcomprenant un outil de découpe du
rectum (3) assemblé sur un systeéme de déplacement (9},
lequel outil de découpe comporte un couteau tubulaire
rotatif (31) pour réaliser une découpe autour de 1'anus
de 1l’animal, caractérisé en ce que ledit dispositif
comprend en outre un systéme de détection (4) pour
détecter la présence de corps étrangers (C) dans la
cavité interne (3la) du couteau tubulaire aprés une
opération de découpe.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé
en ce qu’il comprend une unité de changement de couteau
tubulaire (6) vers laquelle 1’outil de découpe est
déplacé par le systeme de déplacement (9) lorsqu’un corps
étranger (C) a été détecté par ledit systéme de
détection, pour effectuer au moins le retrait du couteau
tubulaire et son remplacement par un nouveau couteau
tubulaire (317}).

3. T[Cispositif selon 1la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que le systéme de détection comprend un
élément de détection (41) de forme tubulaire apte a
rentrer en totalité dans la cavité interne (31la) du
couteau tubulaire par déplacement relatif du couteau
tubulaire et de 1’élément de détection, ledit systeme
détectant la présence de corps étranger (C) lorsqgue
1’ élément de détection ne peut rentrer en totalité dans
la cavité interne.

4, Dispositif selon la revendication 3, caractérisé

en ce que le systeme de détection comprend une unité de
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détection (4) vers laquelle 1l’outil de découpe (3) est
déplacé dans une position de détection aprés chaque
découpe, ladite unité de détection comportant un tube
escamotable (41), sollicité par des moyens de rappel
élastique (48) vers ﬁﬁe position de repoé, sur lequel le
couteau tubulaire (31) vient s’emmancher dans la position
de détection de 1l’outil de découpe, et un capteur (53)
apte a détecter un déplacement du tube escamotable depuis
sa position de repos.

5. Dispositif selon la revendication 4, caractérisé
en ce que ladite unité de détection comprend une enceinte
(42) dans laquelle sont montés ledit tube de détection
(41) et des moyens de stérilisation (41, 51), ladite
unité de découpe constituant une unité de stérilisation.

6. Dispositif selon la revendication 5, caractérisé
en ce que ledit tube de détection (41) est constitué d’un
tube a double paroi formant un gicleur pour la
pulvérisation d’un fluide de stérilisation dans la cavité
interne du couteau tubulaire.

7. Dispositif selon l’une des revendications 4 & 6,
caractérisé en ce que le tube de détection (41) est
solidaire d’un tube intermédiaire (44) équipé de bagues
(441, 442) et monté coulissant dans un tube fixe de
guidage (44) équipé de paliers de glissement (461, 462),
les moyens de rappel élastique comprennent un ressort de
traction (48), fixé a 1l'extrémité inférieure (44b) du
tube intermédiaire et a 1’extrémité supérieure (46a) du
tube fixe de guidage, sollicitant élastiquement les
bagues en butée contre les paliers de glissement, ledit
capteur- détectant le déplacement du tube intermédiaire

par rapport au tube fixe de guidage.
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8. ©Systeme de détection pour un dispositif de
découpe selon 1’une des revendications 1 a 7, caractérisé
en ce qu’il comprend wune unité de détection (4)
comportant un tube escamotable (41) sollicité par des
moyens de rappel élas%ique vers une position de repos, et
un capteur (53) apte a détecter un déplacement du tube
escamotab.e depuis sa position de repos.

9. Systéme de détection selon la revendication 8,
caractérisé en ce que ladite unité de détection (4)
comprend une enceinte (42) dans laquelle sont montés
ledit tube de détection (41) et des moyens de
stérilisation (41, 51).

10. Systeme de détection selon la revendication 9,
caractérisé en ce que ledit tube de détection (41) est
constitué d’un tube a double paroi formant un gicleur
pour la pulvérisation d’un fluide de stérilisation dans

la cavité interne du couteau tubulaire.



PL1/3

FIGURE 1

2896956



2896956

PL2/3

55

FIGURE 3

56

@><><><<<<<g<<<<<%<<<

=

311

)/

4'\>

FIGURE 2




2896956

PL3/3

FIGURE 4

Yy

SESS\\\vs

415

41a

414a

FIGURE 5



no

EPO FORM 1503 12.99 (P04C14)

REPUBLIQUE FRANGAISE 2896956

A
IN)I RAPPORT DE RECHERCHE N Cationar o
PRELIMINAIRE
I INSTITUT o . o FA 677774
NATIONAL DE établi sur la base des derniéres revendications
LA PROPRIETE déposées avant le commencement de la recherche FR 0601068
INDUSTRIELLE
DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS Poverdaton(s) Classement attribué
concernée(s al'invention par I'INPI
Catégorie Citation du document avec indication, en cas de besoin,

des parties pertinentes

A DE 20 2005 012122 Ul (SCHMID & WEZEL GMBH |1-10 A22B5/16
& CO) 20 octobre 2005 (2005-10-20)

* alinéas [0008], [0012], [0013]; figure
l*

A EP 0 723 743 A (STORK R.M.S. B.V; STORK 1-10
MPS B.V) 31 juillet 1996 (1996-07-31)
* abrégé; figures 3-5 *

A EP 0 492 735 A (STORK NIJHUIS B.V; STORK [1-10
R.M.S. B.V) 1 juillet 1992 (1992-07-01)
* le document en entier *

X PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 8
vol. 2003, no. 05,

12 mai 2003 (2003-05-12)

& JP 2003 016893 A (ASA DENSHI KOGYO KK),
17 janvier 2003 (2003-01-17)

* abrégé *

DOMAINES TECHNIQUES
RECHERCHES (IPC)
A22B
Date d'achévement de la recherche Examinateur
4 septembre 2006 Kock, S
CATEGORIE DES DOCUMENTS CITES T : théorie ou principe a la base de l'invention
. . o E : document de brevet bénéficiant d'une date antérieure
X particuliérement pertinent & lui seul a la date de dépét et qui n'a été publié qu'a cette date
Y : particuliérement pertinent en combinaison avec un de dépot ou qu'a une date postérieure.
autre document de la méme catégorie D : cité dans la demande
A : arriere-plan technologique L : cité pour d'autres raisons
O:divulgationnon-écrite bt
P : document intercalaire & : membre de la méme famille, document correspondant




EPO FORM P0465

ANNEXE AU RAPPORT DE RECHERCHE PRELIMINAIRE

RELATIF A LA DEMANDE DE BREVET FRANCAIS NO.

2896956

FR 0601068 FA 677774

La présente annexe indique les membres de la famille de brevets relatifs aux documents brevets cités dans le rapport de

recherche préliminaire visé ci-dessus.

Les dits membres sont contenus au fichier informatique de I'Office européen des brevets a la date 4u04-09-2006

Les renseignements fournis sont donnés a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilité de I'Office européen des brevets,

ni de I'Administration frangaise

Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

DE 202005012122 U1 20-10-2005  AUCUN

EP 0723743 A 31-07-1996  DE 69600462 D1 03-09-1998
DE 69600462 T2 03-12-1998
DK 723743 T3 03-05-1999
NL 9500164 A 02-09-1996
us 5679069 A 21-10-1997

EP 0492735 A 01-07-1992 CA 2058272 Al 22-06-1992
DE 69100230 D1 09-09-1993
DE 69100230 T2 25-11-1993
DK 492735 T3 18-10-1993
ES 2042336 T3 01-12-1993
IE 914465 Al 01-07-1992
NL 9002861 A 16-07-1992
us 5199922 A 06-04-1993

JP 2003016893 A 17-01-2003  AUCUN

Pour tout renseignement concernant cette annexe : voir Journal Officiel de I'Office européen des brevets, No.12/82




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS
	SEARCH_REPORT

