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(57) Abrégé : L'invention concerne un dispositif (38) de transport de corps (12) creux notamment de préformes en matériau thermo-
plastique, comportant au moins une roue (40) de transport rotative autour d'un axe (Z1) vertical comportant a sa périphérie des pinces
(42) dont chacune est formée d'un mors (44A) aval et d'un mors (44B) amont présentant chacun un bord (46A, 46B) de préhension
délimitant ensemble un ceil (48) de réception d'un corps (12) creux, caractérisé en ce qu'il comporte un capteur (58) de distance qui
permet de mesurer selon un axe (M) vertical de mesure qui est susceptible d'étre coupé par les mors (44 A, 44B) de chaque pince (42)
lors de la rotation de la roue (40) de transport, pour mesurer successivement la distance verticale entre un point (60) de référence fixe
et chaque mors (44 A, 44B) des pinces (42).
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DESCRIPTION

TITRE : Dispositif de transport de corps creux équipé
d'un capteur de distance

Domaine technique de l'invention

L'invention concerne un dispositif de transport de corps
creux notamment de préformes en matériau thermoplastique,
comportant au moins une roue de transport rotative autour d'un axe
vertical comportant a sa périphérie des pinces de préhension d'un
COrps creux.

L'invention concerne aussi un procédé de contrbdle de la

conformité géométrique d'un tel dispositif de transport.

Arriere-plan technique

Il est connu de fabriquer des récipients par formage,
notamment par étirage-soufflage, de préformes en matériau
thermoplastique en grandes séries sur des installations de
fabrication. Dans la suite de la description et dans les
revendications, on désignera par les termes "corps creux"
indifféremment une préforme ou un récipient.

De telles installations de fabrication comportent plusieurs
stations de traitement des corps creux qui sont agencées a la
chaine. Parmi les stations de traitement, on trouve par exemple une
station de chauffage des préformes et une station de formage par
étirage soufflage.

Les corps creux défilent successivement a travers chaque
station de traitement en suivant un trajet de production. Pour
permettre un traitement efficace et rapide de chaque corps creux,
chacun des corps creux est pris en charge et maintenu
individuellement par des organes individuels de divers dispositifs

de transport répartis le long du trajet de production.
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Parmi ces différents dispositifs de transport, il est
notamment connu d'utiliser des roues de transports, qui sont par
exemple utilisées pour faire transiter les corps creux d'une station
de traitement a une autre. Une telle roue de transport de corps
creux rotative comporte a sa périphérie une pluralité de pinces
réparties régulierement. Chaque pince est formée d'un mors amont
et d'un mors aval présentant chacun un bord de préhension
délimitant ensemble un ceil de réception d'un corps creux. Les mors
sont commandés entre une position fermée dans laquelle I'ceil du
récipient présente par exemple un diamétre adapté pour saisir le
corps creux au niveau de son col, et une position ouverte dans
laquelle les bords de préhension des mors sont écartés dans une
position qui permet au col d'un corps creux de se déplacer
radialement par rapport a la pince.

Une telle installation de fabrication est susceptible de traiter
un grand débit de corps creux, par exemple jusqu'a 85000 corps
creux par heure. A cette vitesse, il est trés important que les pinces
de préhension soient parfaitement réglées pour éviter qu'un corps
creux mal saisi ne soit endommagé ou n'endommage des élements
de l'installation en étant projeté a grande vitesse.

Pour réduire les risques, il est recommandé d'inspecter
réguliérement les différents dispositifs de transport de I'installation.
Ces inspections sont généralement réalisées par des opérateurs et
elles requiérent d'immobiliser l'installation de fabrication pendant
une durée non négligeable qui fait perdre du temps, et donc de
I'argent, au fabricant.

Résumeé de I'invention

L'invention propose, en premier lieu, un dispositif de
transport de corps creux notamment de préformes en matériau
thermoplastique, comportant au moins une roue de transport
rotative autour d'un axe vertical comportant a sa périphérie des

pinces dont chacune est formée d'un mors aval et d'un mors amont
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présentant chacun un bord de préhension délimitant ensemble un
ceil de réception d'un corps creux, caractérisé en ce qu'il comporte
un capteur de distance qui permet de mesurer selon un axe vertical
de mesure qui est susceptible d'étre coupé par les mors de chaque
pince lors de la rotation de la roue de transport, pour mesurer
successivement la distance verticale entre un point de référence
fixe et chaque mors des pinces.

Selon d'autres caractéristiques du dispositif de transport :

- le capteur de distance comporte un émetteur qui émet un
signal acoustique selon la direction de mesure et un transducteur
qui est apte a détecter le signal acoustique aprés sa réflexion sur
une face interposée dans I'axe de mesure ;

- le capteur de distance comporte un émetteur qui émet un
signal électromagnétique selon la direction de mesure et un
transducteur qui est apte a détecter le signal électromagnétique
apres sa réflexion sur une face interposée sur I'axe de mesure.

L'invention propose, en second lieu, un procédé de contréle
de la conformité géométrique de la roue de transport et/ou des
pinces mettant en ceuvre le dispositif de transport réalisé selon
l'une quelconque des revendications 1 a 3, caractéristique en qu'il
comporte une étape de mesure de la hauteur entre le point de
référence et chaque mors de la roue durant la rotation de la roue
de transport.

Selon d'autres caractéristiques du procédé :

- le procédé comporte une deuxieme étape de vérification
de la conformité de chaque pince qui consiste a comparer la
hauteur des deux mors d'une méme pince, une pince étant détectée
comme non conforme lorsque la différence entre les deux hauteurs
mesurées est supérieure a un seuil déterminé ;

- le procédé comporte une troisiéme étape de vérification de
la hauteur de la roue de transport qui consiste a calculer la hauteur
moyenne de tous les mors de la roue de transport, la roue de

transport étant considérée comme ayant une hauteur non conforme
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lorsque la différence entre la hauteur moyenne calculée et une
hauteur de référence est en dehors d'un intervalle déterminé ;

- le procédé comporte une quatriéeme étape de vérification
de la planéité de la roue qui consiste a calculer I'écart-type des
hauteurs de chaque mors, la roue de transport étant considérée
comme voilée lorsque I'écart-type est supérieur a un seuil
déterminé ;

- le procédé comporte une quatriéeme étape de vérification
de la planéité de la roue qui consiste a sélectionner sur un tour
complet de la roue de transport les deux valeurs extrémes des
hauteurs des mors parmi toutes les mesures effectuées, la roue de
transport étant considérée comme voilée lorsque les pinces sont
considérées comme normales lors de la deuxiéme étape et qu'une
difféerence supérieure a un seuil de tolérance déterminé existe entre
ces deux valeurs extrémes.

L'invention propose, en troisiéme lieu, un dispositif de
transport de corps creux notamment de préformes en matériau
thermoplastique, comportant au moins une roue de transport
rotative autour d'un axe vertical comportant a sa périphérie des
pinces dont chacune est formée d'un mors aval et d'un mors amont
présentant chacun un bord de préhension délimitant ensemble un
ceil de réception d'un corps creux, caractérisé en ce qu'il comporte
un capteur de distance fixé par rapport au sol en un point de
réference et situé verticalement au droit d'une zone de mesure
balayée par les mors des pinces qui permet de mesurer selon un
axe vertical de mesure et d'étre coupé par les mors de chaque
pince lors de la rotation de la roue de transport, pour mesurer
successivement la distance verticale entre le point de référence
fixe et chaque mors des pinces.

Selon d'autres caractéristiques du dispositif de transport :

- le capteur de distance comporte un émetteur qui émet un

signal acoustique selon la direction de mesure et un transducteur
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qui est apte a détecter le signal acoustique aprés sa réflexion sur
une face interposée dans I'axe de mesure ;

- le capteur de distance comporte un émetteur qui émet un
signal électromagnétique selon la direction de mesure et un
transducteur qui est apte a détecter le signal électromagnétique

aprés sa réflexion sur une face interposée sur I'axe de mesure.

Bréve description des figures

D'autres caractéristiques et avantages de l'invention
apparaitront au cours de la lecture de la description détaillée qui
va suivre pour la compréhension de laquelle on se reportera aux
dessins annexés dans lesquels :

[Fig. 1] La figure 1 est une vue schématique de dessus qui
représente une installation de fabrication de récipients équipée
d'un dispositif de transport conforme aux enseignements de
l'invention ;

[Fig. 2] La figure 2 est une vue en coupe axiale qui
représente un corps creux pris en charge par l'installation de
fabrication de la figure 1 ;

[Fig. 3] la figure 3 est une vue de dessus qui représente un
dispositif de transport réalisé selon les enseignements de
l'invention ;

[Fig. 4] La figure 4 est une vue en perspective qui représente
une pince de préhension de corps creux qui équipe le dispositif de
transport de la figure 3 ;

[Fig. 5] La figure 5 est une vue en coupe axiale selon le plan
de coupe 5-5 de la figure 3 qui représente une roue de transport
du dispositif de transport et un capteur de distance du dispositif de
transport agencé sous la roue de transport ;

[Fig. 6] La figure 6 est un schéma-bloc qui représente
schématiquement un procédé de contréle de la conformité
géométrique de la roue de transport et/ou des pinces réalisé selon

les enseignements de l'invention ;
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[Fig. 7] La figure 7 est un diagramme qui montre un signal
de mesure émis par le capteur de distance représentant les
distances mesurées par le capteur de distance en fonction du
temps.

Description détaillée de I'invention

Dans la suite de la description, des éléments présentant une
structure identique ou des fonctions analogues seront désignés par
des mémes références.

Dans la suite de la description, on adoptera a titre non
limitatif des orientations :

- verticale "V", dirigée parallélement a I'axe de rotation de
la roue de transport ;

- radiales "R", dirigée orthogonalement a I'axe de rotation
de la roue de transport depuis l'intérieur, a proximité de I'axe de
rotation, vers |'extérieur ;

- tangentielles "T" dirigées orthogonalement aux directions
verticale et radiales, depuis I'amont vers l'aval selon le sens de
déplacement des pinces.

On adoptera l'adjectif "horizontal" pour désigner une face
s'étendant dans un plan radial tangentiel, c'est-a-dire orthogonal a
la direction verticale.

La direction verticale est ici utilisée a titre de repére
géométrique sans rapport avec la direction de la gravité terrestre.

On a représentée a la figure 1 une installation 10 de
fabrication de récipients par formage, notamment par soufflage ou
par étirage-soufflage, de préformes en matériau thermoplastique,
notamment en polyéthyléne téréphtalate (PET). Les récipients sont
par exemple des bouteilles.

Dans la suite de la description et dans les revendications,
on désignera indifféremment les préformes et les récipients
susceptibles d'étre transportés a travers l'installation 10 de
fabrication par les termes "corps 12 creux ".
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On a représenté a la figure 2 un exemple de corps 12 creux,
ici sous la forme d'une préforme. Le corps 12 creux comporte de
maniére générale un corps 14 qui est fermé a son extrémité
inférieure. L'extrémité supérieure du corps 14 débouche dans un
col 16 d'axe principal vertical "A". Le col 16 présente une collerette
18 en saillie radiale qui est ici agencée a I'extrémité inférieure du
col 16, a la jonction avec le corps 14.

De maniére connue, le corps 14 est destiné a changer de
forme lorsque la préforme est transformée en récipient dans
I'installation 10 de soufflage, tandis que le col 16 présente déja sa
forme définitive. Ainsi, le col 16, et notamment les zones situées
directement au-dessus et directement au-dessous de la collerette
18, gardent sensiblement la méme forme et les mémes dimensions
tout au long du trajet du corps 12 creux a travers l'installation 10
de fabrication.

Le col 16 présente classiquement une bague 20 en saillie
radiale qui est agencée au-dessus de la collerette 18, une gorge
22 étant réservée entre la collerette 18 et la bague 20. De maniére
non limitative, un filetage pour la fixation d'un bouchon est ici
réalisé sur la face cylindrique extérieure du col 16.

L'installation 10 de fabrication comporte plusieurs stations.
Dans I'exemple représenté a la figure 1, l'installation 10 comporte
une station 24 de chauffage de préformes. La station 24 de
chauffage comporte un tunnel de chauffage qui est parcouru par
une chaine d'organes (non représentés) de préhension dont chacun
est apte a porter un corps 12 creux sous forme de préforme. Les
corps 14 des préformes sont ainsi chauffés durant leur convoyage
a travers le tunnel de chauffage depuis un point d'entrée des
préformes froides jusqu'a un point de transfert des préformes
chaudes en direction d'une station 26 de formage. Une telle station
24 de chauffage est bien connue de I'homme du métier et ne sera

donc pas décrite plus en détails par la suite.
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La station 26 de formage comporte un carrousel 28 de
formage de préformes préalablement chauffées. Le carrousel 28
porte une pluralité d'unités de moulage (non représentées) qui sont
destinées a conformer les préformes en récipients par formage au
moyen d'un fluide sous pression. Pendant I'opération de formage,
le carrousel 28 tourne de maniére a déplacer les corps 12 creux en
continu depuis un point de chargement d'une préforme chaude
jusqu'a un point de déchargement du récipient formé. Un tel
carrousel 28 est bien connu de I'homme du métier. Il ne sera donc
pas décrit plus en détails.

Les corps 12 creux sortent en continu de la station 26 de
formage par l'intermédiaire d'un dispositif 30 de transport de sortie.
Le dispositif 30 de transport de sortie est ici formé par une roue de
transport entrainée en rotation autour d'un axe sensiblement
vertical. La roue de transport comporte a sa périphérie des organes
(non représentés) de prehension individuelle de corps 12 creux par
leur col 16.

Les corps 12 creux, sous forme de récipient, sont ensuite
acheminés individuellement et en file jusqu'a une station 32 de
traitement du corps creux. A titre d'exemple non limitatif, il s'agit
ici d'une station de revétement des corps 12 creux avec une couche
dite "barriére". La station 32 de revétement comporte ici un
carrousel 34 de traitement. Les corps 12 creux ainsi traités sont
ensuite dirigés vers une station de traitement ultérieure, par
exemple une étiqueteuse ou une remplisseuse comme indiqué par
la fleche 36.

Les corps 12 creux sont acheminés en continu jusqu'au
carrousel 34 de traitement par l'intermédiaire de plusieurs
dispositifs 38 de transport agencés a la chaine. Les dispositifs 38
de transport tournent de maniére synchronisée afin de permettre la
transmission de chaque corps 12 creux d'un dispositif 38 de

transport au dispositif 38 de transport suivant sans interruption du
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flux des corps 12 creux tout en assurant le maintien individuel de
chaque corps 12 creux a tout moment.

On areprésenté plus en détails a la figure 3 un exemple d'un
tel dispositif 38 de transport. Le dispositif 38 de transport comporte
une roue 40 de transport horizontale présentant un axe "Z1" central
vertical autour duquel elle est montée rotative par rapport au sol.
La roue 40 de transport est par exemple entrainée en rotation dans
un sens antihoraire, comme indiqué par la fleche "F" de la figure 3.

Le dispositif 38 de transport comporte plusieurs pinces 42
qui sont agencées régulierement a la périphérie de la roue 40 de
transport. Les pinces 42 sont destinées a saisir un corps 12 creux
par son col 16, par exemple directement au-dessus de la collerette
18, dans la gorge 22, ou directement au-dessous de la collerette
18.

Toutes les pinces 42 sont ici identiques. Nous décrirons
donc la structure et le fonctionnement d'une seule pince 42, la
description étant applicable a toutes les autres pinces du dispositif
38 de transport.

Comme cela est représenté plus en détails a la figure 4, la
pince 42 comporte un mors 44A aval et d'un mors 44B amont.
Chaque mors 44A, 44B est porté par un trongon d'extrémité
extérieur d'un bras radial. Chaque mors 44A, 44B fait saillie
radialement vers I'extérieur par rapport au pourtour de la roue 40
de transport. Chaque bras comporte aussi un trongon d'extrémité
intérieure qui est relié a la roue 40 de transport.

Les deux mors 44A, 44B sont agencés sensiblement dans
un méme plan horizontal. Plus particuliérement, chaque mors 44A,
44B est délimité verticalement par une face 47A, 47B supérieure
horizontale plane et par une face 49A, 49B inférieure horizontale
plane. Les faces 47A, 47B supérieures des deux mors 44A, 44B
d'une méme pince 42 sont normalement agencées a la méme
hauteur, c'est-a-dire dans un méme plan horizontal. De méme, les

faces 47A, 47B supérieures des deux mors 44A, 44B d'une méme
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pince 42 sont normalement agencées a la méme hauteur,
c'est-a-dire dans un méme plan horizontal.

Le mors 44A aval présente un bord 46A de préhension qui
est tourné vers I'amont, tandis que le mors 44B amont présente un
bord 46B de préhension qui est tourné vers l'aval. Les deux bords
46A, 46B de préhension sont agencés en regard l'un de l'autre et
ils délimitent ensemble un ceil 48 de réception du col 16 d'un corps
12 creux. Chaque bord 46A, 46B de préhension présente ici la
forme d'une encoche en arc de cercle réalisé dans le bord du mors
44A, 44B associé pour épouser la forme du col 16 du corps 12 creux
a saisir.

Le trongon d'extrémité intérieure d'au moins I'un des bras 45
est monté pivotant autour d'un axe vertical "Z2" sur la roue 40 de
transport. Dans l'exemple représenté aux figures, le bras 45 du
mors 44B amont est monté pivotant autour de I'axe "Z2" par rapport
a la roue 40 de transport, tandis que le bras 45 du mors 44A aval
est fixe par rapport a la roue 40 de transport.

En variante non représentée de l'invention, le mors aval et
le mors amont sont montés tous les deux pivotant autour d'un axe
vertical, pas nécessairement coaxiaux, par rapport a la roue de
transport.

La pince 42 est ainsi commandée entre une position fermée
dans laquelle les bords 46A, 46B de préhension des mors 44A, 44B
sont rapprochés pour embrasser le col 16 d'un corps 12 creux afin
de le saisir, et une position ouverte dans laquelle les bords 46A,
46B de préhension des mors 44A, 44B sont écartés
tangentiellement de maniére a permettre un déplacement radial
libre du col 16 du corps 12 creux par rapport a la roue 40 de
transport.

En position fermée, les bords 46A, 46B des mors 44A, 44B
sont par exemple serrés autour du col 16 au niveau de la gorge 22
située directement au-dessus de la collerette 18 ou encore dans la
zone située directement au-dessous de la collerette 18. L'ceil 48 de
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réception présente ainsi une forme sensiblement circulaire dont le
centre "A" correspond a I'axe "A" du corps 12 creux saisi.

La pince 42 est ici rappelée élastiquement vers sa position
fermée par l'intermédiaire d'un organe 51 élastique, ici formé d'un
ressort de compression, qui est interposé entre une face 50
solidaire du mors 44B amont et une face 52 solidaire du mors 44A
aval.

En outre, pour permettre de commander la pince 42 en
position ouverte, le bras 45 du mors 44B amont pivotant est ici muni
d'un levier 54 dont une extrémité porte un galet 56 suiveur de came.
Une came (non représentée) fixe par rapport au sol est fixée sous
la roue 40 de transport. La came est conformée de maniére a
commander la pince 42 en position ouverte lorsqu'elle prend en
charge ou lorsqu'elle libere un corps 12 creux aprées l'avoir
transporté sur une portion de tour de la roue 40 de transport.

Ainsi la pince 42 est déplacée par la roue 40 de transport le
long d'une trajectoire circulaire. Pour un tour de roue 40 de
transport, la trajectoire circulaire est divisée en deux portions. Sur
une premiére portion de cette trajectoire circulaire, la pince 42 est
destinée a transporter un corps 12 creux depuis un point de prise
en charge du corps 12 creux jusqu'a un point de transmission du
corps 12 creux au dispositif de transport suivant. Sur une deuxiéme
portion de cette trajectoire circulaire, la pince 42 est destinée a se
déplacer a vide.

Comme cela est représenté a la figure 5, le dispositif 38 de
transport comporte un capteur 58 de distance. Le capteur 58 de
distance est fixé par rapport au sol, représenté schématiquement
par le symbole de mise a la masse, en un point 60 de référence
permettant ainsi de définir la position effective du capteur de
distance dans le dispositif de transport. Le capteur 58 de distance
est apte a mesurer une distance selon un axe "M" de mesure qui
est ici orienté verticalement. Le capteur 58 de distance est plus

particuliérement situé verticalement au droit d'une zone de mesure
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balayée par les mors 44A, 44B des pinces 42. Ainsi, les mors 44A,
44B coupent I'axe "M" de mesure lors de |la rotation de la roue 40
de transport. Par exemple, le point 60 de référence est situé au
droit du passage du centre "A" de |'ceil 48 de réception de chaque
pince 42.

Dans I'exemple représenté a la figure 5, le capteur 58 de
distance est agencé au-dessous de la roue 40 de transport, en
vis-a-vis de la face 49A, 49B inférieure de chaque mors 44A, 44B
lors de leur passage dans l'axe "M" de mesure. Ainsi le capteur 58
de distance est apte a mesurer la distance verticale entre le point
60 de référence et la face 49A, 49B inférieure de chaque mors 44A,
44B.

En variante non représentée de l'invention, le capteur 58 de
distance est agencé au-dessus de la roue 40 de transport, en
vis-a-vis de la face 47A, 47B supérieure de chaque mors 44A, 44B
lors de leur passage dans l'axe "M" de mesure. Ainsi le capteur 58
de distance est apte a mesurer la distance verticale entre le point
60 de référence et la face 47A, 47B supérieure de chaque mors
44A, 44B.

Le capteur 58 de distance est un capteur qui permet de
mesurer sans contact une distance 62 verticale entre le point 60 de
référence fixe par rapport au sol et chaque mors 44A, 44B
successivement pendant la rotation de la roue 40 de transport.

Il s'agit ici d'un capteur 58 de distance qui est apte a
mesurer une distance d'un objet a une portée moyenne, par
exemple de I'ordre du métre. Le capteur 58 de distance permet en
outre d'effectuer des mesures trés précises sur cette portée, par
exemple précises au dixieme de millimetre.

Le capteur 58 de distance est apte a transmettre les
mesures effectuées a une unité 64 électronique de commande.

Il s'agit par exemple d'un capteur 58 de distance qui
comporte un émetteur émettant un signal acoustique selon I'axe

"M" vertical de mesure et un transducteur qui est apte a détecter le
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signal sonore aprés sa réflexion sur une face interposée sur la
direction de mesure.

Il s'agit par exemple d'un capteur 58 de distance tel qu'un
sonar. Le capteur 58 de distance émet par exemple un signal
acoustique dans la gamme des ultrasons.

Selon une variante de l'invention, le capteur 58 de distance
comporte un émetteur qui émet un signal électromagnétique selon
I'axe "M" vertical de mesure et il comporte un transducteur qui est
apte a détecter le signal électromagnétique apres sa réflexion sur
une face interposée sur la direction de mesure.

Le signal électromagnétique est par exemple un signal
lumineux. Le capteur 58 de distance est par exemple un lidar.

Selon un autre exemple, le signal électromagnétique est un
signal radio. Le capteur 58 de distance est par exemple un radar.

Un tel dispositif 38 de transport ainsi équipé du capteur 58
de distance est susceptible de mettre en ceuvre un procédé de
contréle automatique de la conformité géométrique de la roue 40
de transport par rapport a un cahier des charges, comme cela est
représenté schématiquement a la figure 6.

Le point 60 de référence est par exemple agencé au droit de
la premiere portion de trajectoire des pinces 42. Dans ce cas, le
procédé de contrdle sera déclenché hors production, lorsque les
pinces 42 ne portent pas de corps 12 creux.

En variante, le point 60 de référence est agencé au droit de
la deuxiéme portion de la trajectoire des pinces 42. Dans ce cas,
le procédé de contrGle peut étre déclenché indépendamment de
I'état, en production ou hors production de l'installation 10 de
fabrication. Le procédé de controle est par exemple actif en
permanence, ou il peut étre activé a intervalle régulier, ou encore
il peut étre activé ponctuellement.

Le procédé de contrGle au moins une étape "E1" de mesures

successives de la distance 62 verticale entre le point 60 de
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réference et la face 49A, 49B inférieure de chaque mors 44A, 44B
de la roue 40 de transport durant sa rotation.

L'unité 64 électronique de commande regoit un signal
représentatif de la distance mesurée a chaque instant "T" par le
capteur 58 de distance. La figure 7 est un diagramme qui
représente un tel signal. Ce diagramme permet de constater qu'a
chaque passage d'un mors 44A, 44B d'une pince 42, le signal
indique un palier 66 inférieur, tandis qu'entre deux mors 44A, 448B,
la distance augmente fortement car la prochaine surface a mesurer
dans l'axe "M" de mesure est généralement tres éloignée par
rapport aux mors 44A, 44B, voire elle est hors de portée du capteur
58 de distance.

Du fait du positionnement du capteur 58 de distance au droit
du passage du centre "A" de I'eeil 48 de réception, le capteur 58 de
distance permet de distinguer clairement la hauteur de chaque
mors 44A, 44B d'une méme pince 42. Comme cela apparait sur le
diagramme, les paliers 66 correspondant a deux mors 44A, 44B
d'une méme pince 42 sont écartés d'un premier intervalle de temps
"AT1" qui correspond au temps de passage de I'ceil 48 de réception
dans I'axe "M" de mesure. Pour ce faire, la vitesse de rotation de
la roue 40 de transport est transmise a l'unité 64 électronique de
commande qui, connaissant le diamétre de I'eeil 48 de réception,
permet de calculer le premier intervalle de temps "AT1"
correspondant au passage de |'eeil 48 de réception dans I'axe "M"
de mesure.

Au contraire, la distance entre deux mors 44B, 44A de deux
pinces 42 voisines est bien supérieure au diamétre de I'ceil 48 de
réception. De ce fait, lorsque deux palier 66 sont écartés d'un
deuxiéme intervalle de temps "AT2" plus grand que le premier
intervalle de temps "AT1", il s'agit de mors 44A, 44B appartenant a
deux pinces 42 différentes.

Le procédé comporte en outre au moins l'une parmi les trois

étapes suivantes :
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- une étape "E2" de vérification de la conformité de chaque
pince 42 ; et/ou

- une étape "E3" de veérification de la hauteur de la roue ;
et/ou

- une étape "E4" de vérification de la planéité de la roue 40
de transport.

La deuxieme étape "E2" consiste a comparer la hauteur des
deux mors 44A, 44B d'une méme pince 42. L'étape "E2" peut étre
déclenchée avant la fin de I'étape "E1", dés que |la hauteur de deux
mors 44A, 44B d'une méme pince 42 a été mesurée sans
nécessairement attendre que la hauteur ait été mesurée pour
toutes les pinces 42 de la roue 40 de transport.

Au cours de cette étape "E2", une pince 42 est détectée
comme étant non conforme par ['unité 64 électronique de
commande lorsque la différence entre les hauteurs de chaque
palier 66, représentatif de la hauteur mesurée de chaque mors 44A,
44B d'une méme pince 42, est supérieure a un seuil détermine,
correspondant a un seuil de tolérance acceptable.

Cette opération est bien entendu réalisée pour chaque pince
42 de la roue 40 de transport.

Ceci permet ainsi de détecter une anomalie lorsque les deux
mors 44A, 44B d'une pince 42 ne sont plus au méme niveau,
risquant ainsi de saisir incorrectement un corps 12 creux et/ou
d'endommager une autre piéce de l'installation 10 de fabrication en
la heurtant. Lorsque |'unité 64 électronique de commande détecte
qu'une pince 42 est défectueuse, un avertissement est envoyé a un
opérateur afin de réaliser une opération de maintenance.

Avantageusement, le signal représentatif de la hauteur de
chaque mors 44A, 44B est corrélé avec le signal émis par un codeur
qui permet de connaitre a tout moment la position angulaire de la
roue 40 de transport. |l est ainsi possible de déterminer
précisément la pince 42 défectueuse sans avoir a contrbler

manuellement toutes les pinces pour la retrouver.
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La troisieme étape "E3" de vérification de la hauteur de la
roue 40 de transport consiste a calculer la hauteur moyenne de
tous les mors 44A, 44B de la roue 40 de transport. Cette moyenne
peut étre réalisée sur un tour complet ou sur plusieurs tours
complets. Bien entendu, le calcul de la moyenne des hauteurs par
l'unité 64 électronique de commande est réalisée lorsque toutes les
hauteurs nécessaires au calcul ont été mesurées lors de la
premiére étape "E1" de mesure.

La roue 40 de transport est considérée comme ayant une
hauteur non conforme lorsque la différence entre la hauteur
moyenne calculée a partir des mesures et une hauteur nominale
est en dehors d'un intervalle de tolérance déterminé.

En effet, si les mors 44A, 44B ne sont pas a la hauteur
souhaité, cela risque d'entrainer I'endommagement des dispositifs
de transport avoisinant. Cela peut aussi avoir pour conséquence
un risque de mauvais transfert des corps 12 creux avec lesdits
dispositifs de transport avoisinant, notamment un risque de faire
tomber le corps 12 creux ou un risque de I'endommager.

Lorsqu'une telle anomalie est détectée, I|'unité 64
électronique de commande émet un avertissement pour qu'un
opérateur régle correctement la hauteur de la roue 40 de transport.

La quatriéme étape "E4" de vérification de la planéité de la
roue 40 de transport permet de détecter si la roue 40 de transport
est voilée. Cette quatriéeme étape "E4" peut étre réalisée selon
plusieurs variantes.

La premiere variante consiste a calculer |'écart-type des
hauteurs mesurées de chaque mors 44A, 44B de la roue 40 de
transport sur au moins un tour complet. Bien entendu, le calcul de
I'écart-type des hauteurs par l'unité 64 électronique de commande
est réalisé lorsque toutes les hauteurs nécessaires au calcul ont

été mesurées lors de la premiéere étape "E1" de mesure.
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La roue 40 de transport est considérée comme voilée par
l'unité 64 électronique de commande lorsque [|'écart-type est
supérieur a un seuil de tolérance déterminé.

Selon une deuxiéme variante, l'unité 64 électronique de
commande sélectionne sur un tour complet les valeurs extrémes
des hauteurs des mors 44A, 44B parmi toutes les mesures
effectuées. Lorsque toutes les pinces 42 sont considérées comme
normales lors de la deuxiéme étape "E2" et qu'une différence
significative, c'est-a-dire supérieure a un seuil de tolérance
déterminé, existe entre ces deux valeurs extrémes, la roue 40 de
transport est considérée comme voilée par I'unité 64 électronique
de commande.

Quelle que soit la variante mise en ceuvre, lorsque la roue
40 de transport est considérée comme voilée, ['unité 40
électronique de commande émet un avertissement pour permettre
de remédier a ce probléme lors d'une intervention de maintenance.

Le dispositif 38 de transport équipé d'un capteur 58 de
distance et sa mise en ceuvre selon le procédé conforme aux
enseignements de l'invention permet avantageusement de réduire
le temps des opérations de contrble, voire de réduire le nombre
d'intervention de maintenance lorsque le contréle peut étre effectué
pendant une phase de production de l'installation 10 de fabrication.

La présence du capteur 58 de distance et le procédé de mise
en ceuvre permet aussi de simplifier et de réduire le temps de
montage du dispositif 38 de transport sur son site d'utilisation.

Le capteur 58 de distance a ici €té présenté comme étant
fixé a demeure dans sa position.

En variante, le capteur 58 de distance est amovible. |l est
alors possible de l'agencé dans la position décrite précédemment
uniqguement lorsqu'il est nécessaire de réaliser une opération de
contréle, par exemple lors d'une maintenance ou lors du montage

du dispositif 38 de transport sur son site d'utilisation.
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(E1) de mesure de la hauteur entre le point (60) de référence et
chaque mors (44A, 44B) de la roue durant la rotation de la roue
(40) de transport.

5. Procédé selon la revendication précédente, caractérisé
en ce qu'il comporte une deuxiéme étape (E2) de vérification de la
conformité de chaque pince (42) qui consiste a comparer la hauteur
des deux mors (44A, 44B) d'une méme pince (42), une pince (42)
étant détectée comme non conforme lorsque la différence entre les
deux hauteurs mesurées est supérieure a un seuil déterminé.

6. Procédé selon I'une quelconque des revendications 4 ou
5, caractérisé en ce qu'il comporte une troisieme étape (E3) de
vérification de la hauteur de la roue (40) de transport qui consiste
a calculer la hauteur moyenne de tous les mors (44A, 44B) de la
roue (40) de transport, la roue (40) de transport étant considérée
comme ayant une hauteur non conforme lorsque la différence entre
la hauteur moyenne calculée et une hauteur de référence est en
dehors d'un intervalle déterminé.

7. Procédé selon I'une quelconque des revendications 4 a 6,
caractérisé en ce qu'il comporte une quatrieme étape (E4) de
vérification de la planéité de la roue qui consiste a calculer I'écart-
type des hauteurs de chaque mors (44A, 44B), la roue (40) de
transport étant considérée comme voilée lorsque I'écart-type est
supérieur a un seuil déterminé.

8. Procédé selon I'une quelconque des revendications 5 ou
6, caractérisé en ce qu'il comporte une quatrieme étape (E4) de
vérification de la planéité de la roue qui consiste a sélectionner sur
un tour complet de la roue (40) de transport les deux valeurs
extrémes des hauteurs des mors (44A, 44B) parmi toutes les
mesures effectuées, la roue (40) de transport étant considérée
comme voilée lorsque les pinces (42) sont considérées comme
normales lors de la deuxiéme étape (E2) et qu'une différence
supérieure a un seuil de tolérance déterminé existe entre ces deux

valeurs extrémes.
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ABREGE

L'invention concerne un dispositif (38) de transport de corps (12)
creux notamment de préformes en matériau thermoplastique,
comportant au moins une roue (40) de transport rotative autour d'un
axe (Z1) vertical comportant a sa périphérie des pinces (42) dont
chacune est formée d'un mors (44A) aval et d'un mors (44B) amont
présentant chacun un bord (46A, 46B) de préhension délimitant
ensemble un ceil (48) de réception d'un corps (12) creux,
caractérisé en ce qu'il comporte un capteur (58) de distance qui
permet de mesurer selon un axe (M) vertical de mesure qui est
susceptible d'étre coupé par les mors (44A, 44B) de chaque pince
(42) lors de la rotation de la roue (40) de transport, pour mesurer
successivement la distance verticale entre un point (60) de

réference fixe et chaque mors (44A, 44B) des pinces (42).

Figure pour I'abrégé : Figure 5
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REVENDICATIONS

1. Dispositif (38) de transport de corps (12) creux
notamment de préformes en matériau thermoplastique, comportant
au moins une roue (40) de transport rotative autour d'un axe (Z1)
vertical comportant a sa périphérie des pinces (42) dont chacune
est formée d'un mors (44A) aval et d'un mors (44B) amont
présentant chacun un bord (46A, 46B) de préhension délimitant
ensemble un ceil (48) de réception d'un corps (12) creux,
caractérisé en ce qu'il comporte un capteur (58) de distance fixé
par rapport au sol en un point (60) de référence et situé
verticalement au droit d'une zone de mesure balayée par les mors
44A, 44B des pinces 42 qui permet de mesurer selon un axe (M)
vertical de mesure et d'étre coupé par les mors (44A, 44B) de
chaque pince (42) lors de la rotation de la roue (40) de transport,
pour mesurer successivement la distance verticale entre le point
(60) de référence fixe et chaque mors (44A, 44B) des pinces (42).

2. Dispositif (38) selon la revendication précédente,
caractérisé en ce que le capteur (58) de distance comporte un
émetteur qui émet un signal acoustique selon la direction de
mesure et un transducteur qui est apte a détecter le signal
acoustique apres sa réflexion sur une face (49A, 49B) interposée
dans l'axe (M) de mesure.

3. Dispositif (38) selon la revendication 1, caractérise en ce
que le capteur (58) de distance comporte un émetteur qui émet un
signal électromagnétique selon la direction de mesure et un
transducteur qui est apte a détecter le signal électromagnétique
apres sa réflexion sur une face (49A, 49B) interposée sur I'axe (M)
de mesure.

4. Procédé de contrble de la conformité géométrique de la
roue (40) de transport et/ou des pinces (42) mettant en ceuvre le
dispositif (38) de transport réalisé selon l'une quelconque des

revendications 1 a 3, caractéristique en qu'il comporte une étape
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(E1) de mesure de la hauteur entre le point (60) de référence et
chaque mors (44A, 44B) de la roue durant la rotation de la roue
(40) de transport.

5. Procédé selon la revendication précédente, caractérisé
en ce qu'il comporte une deuxiéme étape (E2) de vérification de la
conformité de chaque pince (42) qui consiste a comparer la hauteur
des deux mors (44A, 44B) d'une méme pince (42), une pince (42)
étant détectée comme non conforme lorsque la différence entre les
deux hauteurs mesurées est supérieure a un seuil déterminé.

6. Procédé selon I'une quelconque des revendications 4 ou
5, caractérisé en ce qu'il comporte une troisieme étape (E3) de
vérification de la hauteur de la roue (40) de transport qui consiste
a calculer la hauteur moyenne de tous les mors (44A, 44B) de la
roue (40) de transport, la roue (40) de transport étant considérée
comme ayant une hauteur non conforme lorsque la différence entre
la hauteur moyenne calculée et une hauteur de référence est en
dehors d'un intervalle déterminé.

7. Procédé selon I'une quelconque des revendications 4 a 6,
caractérisé en ce qu'il comporte une quatrieme étape (E4) de
vérification de la planéité de la roue qui consiste a calculer I'écart-
type des hauteurs de chaque mors (44A, 44B), la roue (40) de
transport étant considérée comme voilée lorsque I'écart-type est
supérieur a un seuil déterminé.

8. Procédé selon I'une quelconque des revendications 5 ou
6, caractérisé en ce qu'il comporte une quatrieme étape (E4) de
vérification de la planéité de la roue qui consiste a sélectionner sur
un tour complet de la roue (40) de transport les deux valeurs
extrémes des hauteurs des mors (44A, 44B) parmi toutes les
mesures effectuées, la roue (40) de transport étant considérée
comme voilée lorsque les pinces (42) sont considérées comme
normales lors de la deuxiéme étape (E2) et qu'une différence
supérieure a un seuil de tolérance déterminé existe entre ces deux

valeurs extrémes.
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A. CLASSEMENT DE L'OBJET DE LA DEMANDE

INV. B65G43/02 B65G47/86
ADD.

Selon la classification internationale des brevets (CIB) ou a la fois selon la classification nationale et la CIB

B. DOMAINES SUR LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE

B65G B67C B29C

Documentation minimale consultée (systéme de classification suivi des symboles de classement)

recherche

Documentation consultée autre que la documentation minimale dans la mesure ot ces documents relévent des domaines sur lesquels a porté la

recherche utilisés)

EPO-Internal, WPI Data

Base de données électronique consultée au cours de la recherche internationale (nom de la base de données, et si cela est réalisable, termes de

C. DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS

Catégorie” | Identification des documents cités, avec, le cas échéant, I'indication des passages pertinents

no. des revendications visées

revendication 1
figures 1-6

TECHNOLOGIES GMBH [DE])

28 juillet 2011 (2011-07-28)
revendication 1

figures 1-5

alinéa [0001]

alinéa [0001] - alinéa [0003]
alinéa [0020] - alinéa [0078]

alinéa [0012] - alinéa [0031]
alinéa [0038] - alinéa [0049]

A EP 3 254 993 Al (SIDEL PARTICIPATIONS 1-8
[FR]) 13 décembre 2017 (2017-12-13)

A DE 10 2010 005673 Al (INA DRIVES & 1-8
MECHATRONICS GMBH [DE]; SCHAEFFLER

_/__

Voir la suite du cadre C pour la fin de la liste des documents

Les documents de familles de brevets sont indiqués en annexe

* Catégories spéciales de documents cités:

"A" document définissant I'état général de la technique, non
considéré comme particuliérement pertinent

"E" document antérieur, mais publié a la date de dép6ét international
ou aprés cette date

"L" document pouvant jeter un doute sur une revendication de
priorité ou cité pour déterminer la date de publication d'une
autre citation ou pour une raison spéciale (telle qu'indiquée)

"O" document se référant a une divulgation orale, a un usage, a
une exposition ou tous autres moyens

"P" document publié avant la date de dépét international, mais
postérieurement a la date de priorité revendiquée

"T" document ultérieur publié aprés la date de dépét international ou la
date de priorité et n'appartenenant pas a I'état de la
technique pertinent, mais cité pour comprendre le principe
ou la théorie constituant la base de l'invention

"X" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée ne peut
étre considérée comme nouvelle ou comme impliquant une activité
inventive par rapport au document considéré isolément

"Y" document particulierement pertinent; l'invention revendiquée
ne peut étre considérée comme impliquant une activité inventive
lorsque le document est associé a un ou plusieurs autres
documents de méme nature, cette combinaison étant évidente
pour une personne du métier

"&" document qui fait partie de la méme famille de brevets
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