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69 Installation pour la préparation d'aliments composés pour I'élevage.

La présente invention concerne une installation pour la
préparation d'aliments composés pour I'élevage et plus particu- .
ligrement pour le bétail. ) : ¥ /‘L

L'installation selon l'invention se caractérise essentiellement : T
en ce quelle comporte une plate-forme 1 horizontale mobile | 25
dotée d'éléments de roulement 2 et actionnée par au moins un : . .
moyen d'entrainement 3, une pluralité de silos 4 fixés sur la- 2 .
dite plate-forme contenant chacun un composant alimentaire » f i \q/ : j L
et dotés chacun en partie inférieure d’'un moyen d‘extraction 5 > 3
dudit composant, un organe d'entrainement 6 des moyens S e
d'extraction 5 des silos 4 mobile sur un support 7 fixe par PA )
rapport & la plate-forme 1 pour venir coopérer avec le moyen " 1z om
d'extraction 5 d'un silo 4 contenant le composant désiré ;
amené par le mouvement de la plate-forme 1 & proximité j 3
et/ou en regard de l'organe d'entralnement 6 et un poste de
pesage 8 disposé sous la sortie 15 du moyen d'extraction 5
amené en coopération avec l'organe d'entrainement 6.
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La présente invention concerne une installation pour la pré-

paration d'aliments composés pour l'élevage.

Dans les exploitations ol 1'élevage est important, il est
connu de mettre en oeuvre des installations pour la prépara-

tion d'aliments composés.

Les aliments composés sont constitués d'un mélange dosé de
produits agricoles en particulier de céréales telles que le
blé, le mais, l'aVoiﬁe et autres Vet comportant éventuelle-
ment des additifs spéciaux tels que protéines médicaments et

autres.

D'une manidre générale ces divers fcomposants sont stockés
dans divers containers ou silos desquels ils sont extraits
suivant des proportions données qui sont fonction de 1l'ali-
ment désiré. Ces divers composants sont ensuite mélangés puis

distribués ou ensachés.

Afin d'obtenir la dosification de chaque composant, dosifica=-
ticm se faisant en foncti-- =y poids ou du volume, les silos
des installations connues i.sgu'alors sont dotés chacun d'un
asservissement de leur sortie ce déchargement. Cet asservis-
sement est constitué de différentgs fagons telles que une
temporisation de l'ouverture de la porte ocu bien une tempori-
sation du fonctionnement dJd'une vis d'extraction, ou bien
~encore un réglage de la vitesse de la vis d'extraction.

Chaque composant 3 la sortie du silo est amené par un trans-

porteur vers un moyen de r~esage et/ou vers un mélangeur.
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Ces installations présentent par leur conception de nombreux
“inconvénients tant au niveau de leur fonctionnement qu'au

niveau de leur cofiit.

En effet, chaque silo étant équipé de soﬁ propre moyen d'ex-~
traction et de l'asservissement de celui-ci, il est nécessai-
re d'opérer de trés nombreux réglageS'suf chaque asservisse-
ment poﬁr obtenir diverses variantes dans la composition des

aliments.

D'autre part, le dosage volumétrique de chaque composant peut
parfois s'avérer faux en raison d'un manque de composant
durant le fonctionnement du moyen d'extraction qui est réglé

par un volume donné.

De plus le dosage par le poids de chaque composant wutilisé
dans certaines installations n'est pas d'une précision suffi-
sante en raison de la présence de différents moyens de trans-

port entre le silo et la peseuse.

En effet, l'extraction d'un composantkde sonn silo se poursuit
tant que le poids voulu-n'est pas atteint et pour les instal-
lations comportant un ou plusieurs transporteurs entre la
sortie d'un silo et la peseuse il faut tenir compte du poids
du volume contenu dans le dit transporteur pour arréter le
déchargement. Il est donc nécessaire de parfaitement connai-
tre les positions des silos par rapport & la peseuse pour
effectuer les réglages en vue de la préparation de l'aliment

composé.
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Suivant un autre inconvénient les installations connues sont
d'un encombrement trés important et demandent pour leur mise
en place de nombreux aménagements ce qui en gréve leur

colit.

De plus l'asservissement de chaque sortie d'extraction de
silo et 1l'emploi de nombreux transporteurs rendent ces ins-
tallations trés coliteuses et peu abordables pour les

exploitations désireuses de s'équiper.

L'installation pour la préparation d'aliments composés selon
l1'invention vise & obvier a ces inconvégients en présentant
un fonctionnement et une conception pefmettant de réaligér
des dosages précis pour chaque coﬁposent de 1'aliment désiré
en offrant un coQt peu élévé par rapbort éux installations

connues et en étant d'une mise en _place rapide nécessitant

peu d'aménagements.

.

A cet effet, l'installation selon 1'invention se caractérise
essentiellement en ce qu'elle compo;te qﬁe plgte-fnrme hori-
zontale mobile dotée d'éléments de roulement et act:ionnée par
au moins un moyen d'eptralnement, wune pluralite de silos
fixés sur la dite plate forme contenant bhacun un composant
alimentaire et dotés chacun en partie inférieure 4Ynn moyen
d'extraction du dit composant, un UPgdPe.G;EHEPufhemsﬂt des
moyens d'extraction des silos mobiles sur un support fixe par
rapport & la plate forme pour Qenir conpérer avec le moyen
d'extraction d'un silo contenant le composant cesiré amené
par le mouvement de la plate forme & proximité et/ou en

regard de 1l'organe d'entratnement et wun poste de pesage

.
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disposérsous la sortie du moyen d'extraction amené en coopé-
ration avec l'organe d'entrainement.

D'autre avantages‘ et caractéristiques apparaftront a 1la
lecture de 1la description qui va suivre, illustrée aux des-
sins annexés donnés & titre d'exemple nullement limitatif et

en lesquels :

- la figure 1 est une vue de c8té de 1'installation selon
1'invention.

- la figure 2 est une vue de dessus de l'installation.

Telle que représentée en figures 1 et 2, I'iﬁstallation ‘pour
la préparation d'aliments composés pour l'élevage selon 1'in-
vention 6;mpor£e une piate'forme 1 horizontale mobiie*'dotéé~
d'élémenté de roulemenﬁ 2 et acfionﬁ%e par ‘au moing"un moyen
d'entrainement 3, une pluralité de silos & fixég- sur la
dite plate forme contenant chacun un compogant alimentaire et
dotés chacun en partie inférieure d'un moyen d'extraction 5§
du dit composant, un organe d'eﬁtrainement 6 des moyens
d'extraction 5 des silos 4 mobile ;ur un support 7 fixe ,pér
rapport & la plate forme 1 pour venir coopérer avec le moyen
1*extraction 5 d'un silo 4 contenant le éomposant désiré ame-
né par le mouvement de la plate fofme'l a prbximifé et/ou en
regard de 1lt'organe d'ent}ainément-6 et un poste de ﬁesage 8
discnsé sous la sortie du moyeé d’exfraction'5 amené en coo-

pération avec l'organe'dientrainement 6..

Suivant la forme préférentielle de réalisation de 1'installa-
tion selon l'invention, la plate forme mobile présente une

forme circulaire et comporte sous sa face inférieure les &lé-~
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ments de roulement 2 qui sont guidés dans un rail 2A fixé au

sol, circulaire et coaxial & la plate forme 1.

Avantageusement, la plateforme 1 peut &tre quidée sur un

axe central naon représenté.

Dans l'installation selon l‘invention, 1la plate forme 1 peut

2tre guidée sur un axe central non représenté.

Dans l'installation selon l'invention, la plate forme 1 est
hobile suivant un mouvement de rotation par'rappdrt & un axe
vertical fixe.

Ce mouvement de rotation est réalisé par au moins un moyen
d'entrafinement 3.

Préférentiellement 1l'installation selon l'invention comporte
deux moyens d'entratnement 3 de la plate forme 1 diamétra-
lement opposés.

Suivant une forme de réalisation, ces ﬁoyens d'entralnement
sont constitués par un moteur A embrayaqe frein 9 sntral-
nant un réducteur 10 sur l'arbre de sortie duquel est fixé un
élémeﬁt circulaire 11 & grand coefficient de frottement tel
qu;un pneumatique qui.par sa rotation et son adhérence contre
la plate forme entraine celle-ci en rotation. :

De préférence, le pneumatigue 11 est appliqué contre la sur-
face inférieure de la plate forme.

Il va de soi que ces moyens d'entrafnement 3 ne se lizitent
pas a cette forme de réalisation et peuvent étre ccﬂétitués

de maniére & entrainer la plate forme 1 par obstacle tel
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qu'un systéme pignon crémaillgzre et non pas par adhérence.
Il va de soi également que 1'installation peut comporter

gu'un seul moyen d'entrafnement 3 ou bien plus de deux.

Selon cette forme de réalisation, on comprendra aisémentr.que
les moteurs 9 des moyens d'entrafnement ont la méme

vitesse de rotation et que les pneumatiques 11 sont appliqués
en desrpoints situés sur un méme cercle coaxial & la plate
forme 1 et de diam&tre maximal pour créer un couple de rota-

tion maximal.

Suivant une autre forme de réalisation dans le cas ou la pla-
te forme 1 est guidée par un axe vertical central, 1l'entrai-
nement de celle-ci peut égalementzétre réalisé par 1l'inter-

médiaire de cet axe.

Sur la plate forme 1 ainsi entrafnée sont fixés les silos 4

contenant chacun un composant alimentaire différent.

Les dits silos sont disposés sur un m@&me diam2tre coaxial &

la plate forme 1

De manigre connue les silos &4 présentent en partie supérieure
~une forme cylindrique et en partie inférieure une forme en
pyramide tronguée inversée.

Ces silos 4 sont fixés sur la plate forme 1 par des montants

verticaux 12.

Dans le fond de chaque si1io 4 est montée un moyen d'extrac-

tion 5 dont l'axe longitudinal est radial a la plate forme 1.
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Ce moyen d'extraction 5 dont est dofé chaque siio 4, est
constitué de préférence par une vis sans fin 13 logée exté-
rieurement au silo dans un tube cylindrigque 14.

Les dits tubes cylindriques 14 qontenant les vis sans fin 13
débordent extérieurement de la plate forme 1 et sont de pré-

férence tous de mé&me longueur,

A l'éxtrémité de chaque tube 14 est ménagée uné softie 15
orientée-verticalement vers le bas. '

Les sorties 15 de chaque moyen d'extraction 5 sont disposées
sur un méme cercle coaxial & la plate forme 1 et extérieur
a celle-ci.

Les moyens d'extraction 5 sur 1'installation selon ~1l'inven-
tion sont situés dans un méme.plan horizontal et parallile

a2 la plate forme.

L'axe de la vis san§ fin 13 débouche hors du tube cylindrique
14 et est doté dlun élément d'accouplement 16 destiné a venir
coopérer avec un élément d'accodplement 17 complémentaire
solidaire d'un moyen d'enﬁréinement 6 des—moyéhs d'extrac-

tisn 5 des silos 4.

Les moyens d'accouplement 16 et 17 sonﬁ de type connu par
eavaple des COUFONMuS de crabotage.

Le dit moyen d'entrafinement est de préférence constitue paf
un moteur 18 électrique ou autre et est mohté mobile suf un
support 7 fixe par rapport é‘la plate Forme 1 afin de“ mettre
en coopération 1l'élément d'acco&plement 16 fixé & l'gxtrémité

de la vis sans fin 13 d'un silo 4 dont le . composant doit
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gtre extrait.

Suivant une premigre forme de réalisation représentée aux
figures 1 et 2, 1le moteur 18 est fixé sur un chariot 19 mobi-

le sur deux rails 20.

L'arbre de sortie du dit moteur doté de 1'élément d*accouple~
ment 17 est disposé dans unrplan vertical parall2lement & un
diameétre de la plate forme 1 et dans un plan horizontal
parallele & la plate forme 1, dans lequel sont situés 1les
extrémités des moyens d'extraction 5 dotés des éléments d'ac-
. couplement 16. Le mouvement du chariot lé’est dopc un mouve-
ment de translation parallgle & un diam2tre de la dite plateé,
forme. |
Le mouvement de transiation peut étre'obféﬁu'per tout mbyé%r
connu par exemple par un vérin.

Ainsi lorsque le silo 4, conteﬁant le composant alimentaire
entrant dans la composition de 1l'aliment désiré, est amené en
regard du moteurlla par la rotation de la plate forme 1, le
dit moteur est déplacé en translation éur les rails 2G pour

que les éléments d'aédouplement 16 et 17 cooperent et la vis

sans Fin 13 est entralnde par la rotation du moteur 1i8.

Sulvant une autre forme de réalisation de i'icstallation
selon 1'invention, le moteur 18 est monté en basculement sur

un axe disbosé parallélemeht & un diamdtre de la plate forme.

Selon cette forme de réalisstion la lisison entre 1'axe e 1la

vis sans fin 13 et 1'arbre de sortie du moteur 18 est réali-

M
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sée par l'engrenage de deux roues dentées portées par le dit
axe et le dit arbre, lors du basculement du moteur 18. Ce
basculement peut gtre réalisé par tout moyen connu, par

exemple par un vérin.

Selon une forme préférentielle de réalisation sous la sortie
15 du moyen d'extraction 5 connecté avec le moteur 18 est

situé un poste de pesage 8.

Ce poste de pesage 8 est constitué par wune trémie 21 dans.

laquelle est aménagé ure balance 22.

La trémie de pesage 21 est fixe par rapport & ld plate forme
1l et est dotée d'un moyen d'évacuation 23 du composant pesé

disposé dans son fond tel qu'une vis sans fin.

Cette trémie de pesage telle que représentée en figures 1 et

2 est situde sous iz moteur 1%.

Avantageusement la dite trémie est dotée d'une embouchure
d'entrde 24 au zZessus de laquelle passent les sorties 15 des

moyens d'extracticn 5 des silos 4 contenant les composants.

Cette embouchure 24 présente des dimensions plus grandes que
celles Jdes sorties 15 des moyens d'extraction 5 afin d'éviter

ies pertes du composzant lors de son extraction.

Lors du fenctiornement de 1'installation selon l'invention il
est nécessaire gue ls sortie 15 du moyer d'extractien 5 du

silo 4 contenant 1le composant désiré doit &tre arrétée au
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dessus de l'embouchure 24 de la trémie peseuse.
De plus, il est nécessaire que l'installation reconnaisse de
maniére autonome le silo 4 contenant le composant désiré et
ce, quelle quersoit la position initiale de la plate forme 1
par rapport & la trémie peseuse 21 au début de la préparation

de l'aliment.

A cet eFth, ltingstallation selon l'invention est dotée de
moyens de reconnaissance de chaque silo 4 et donc de chaque
composant afin de permettre l'arrét de la rotation de 15
plate forme- 1 lorsque 1la sortie 15 du silo 4 contenant le
composant a peser est disposée au dessus de 1'embouchura 24
de la trémie peseuse 8 et donc lorsque lermoyen d'extraction
5 est en position pour 1l'accouplement avec le moyen

d'entratnement 6.

Cgs moyens de reconnaissance selon une forme préférentielle
de réalisation, tels que représentés en figure 1, sonf consg-
titués par des doigts 25 fixés sur les silos & wune hauteur
différente d'un silo & un autre et par des capteurs 26 en
m&me nombre que les doigts 25 disposés verticalement les
uns au dessus des autres détectant chacun le passage d'un
doigt 25.

Ainsi chagque capteur Sdtecte le passage Jd'ur sile & cenleoant
un composant déterminé.

Il va de soi que ces moyens de réconnaissance peuvent &tre

constitués par tout autre moyen par exemple par une lecture

d'un code harre ou a:tre.
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Suivant l'aliment désiré les capteurs correspondant aux silos

contenant les composants devant réaliser l'aliment sont mis

en circuit l'un aprés l'autre.

Lorsqu'un‘doigt 25 pésse devant un capteur 26 mis en éircuit;
ceci provoque l'arrét de la plate forme 1 en ‘un  lieu tel
que la sortie 15 du silo 4 contenant le coﬁposant déterming
se trouve au dessus de l'embouchure 24 de la trémie 7

peseuse 21.

Aprés cet arr&t le moteur 18 est Vaccouplé Véu -moyen d'ex-
traction 5. ' .

L'extraction du composant se poursﬁit juqu'é ce que{le poids
désiré soit atteint, la rotation du moteur 18 est’ arrétée

et le dit moteur est déconnecté de la vis sans. fin,

Simultanément A ces opérations est évantageusemént réalisé le
vidage de la trémie peseuse. NQuand ces opsraticns sont termi-
nées, le premier capteur est mis hors du circuit et un- autre
capteur est prét a détecter le passage du silo 4 lui cor-

respondant tandis que la rotation de la'plate forme reprend.

Le cycle se rép2te jusqu'a ce que tous les coampesants devant
entrer dans la composition de l'aliment aient &té retirés des

..
GlidSe.

Avantageusement en sortie de la trémie peseuse 21, les compo~
sants sont envoyés dars un mélangeur assurant 1'homogéndité
de l'aliment.

Suivant une forme préférentielle de réalisation, 1la gestion
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de fonctionnement de l'installation est réalisde par un ter-
minal d'ordinateur.
A chaque aliment correspond un programme déterminé qui a uni-
quement pour rdle de mettre en et hors circuit les capteurs
26 suivant un ordre déterminé et d'indiquer le poids corres-

pondant a chaque composant a la trémie peseuse.

L'excitation du capteur 26 mis en circuit par 1l'erdinateur
donne 1l'ordre d'arré&ter les moyens d'entreftnement 3 de 1la
plate forme aprés une temporisation définie en fonction de 1la
distance entre la position des capteurs et l'emboﬁchure de la
trémie peseuse qui est connue et 1la fonctiﬁn de la position
sui;ant un plan vertigal dﬁ deigt 25 par rappert Q la sortie

15 du moyen d'extraction 5.

L'arrét des moyens d'entratnement 3 donne l'ordre au
moyen d'entrafnement 6 des moyens d'extraction 5 de s'ac-
coupler au dit moyen d'extraction disposé 2 cet instant en

regard et/ou & proximité du dit moyen d'entratnement 6.

Lorsque 1l'accouplement est réalisé ceci entratne la mise en
marche du moyen d'éntraftnement 6 et par conséquent 1'ex-

traction du composant dans la trénmie peseuse.

Lorsque le poids fixé par l'ordinateur est siteint le wmocteur
regoit 1l'ordre d'arrét de sa rotation qui entrafne sa

décannexion du moyen d'extraction.

Simultanément 2 1'arrét du moteur, un ordre d‘'évacuer la

trémie est donné.
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Quand le moyen d'entrainement 6 est en position initiale et
que 1§ trémie est vide, l‘ordinateur met hors circuit le pre-
mier capteur 26, met en circuit le capteur correspondant au
composant suivant et donne 1l'ordre aux moyens d'entraine-
ment 3 de la plate forme 1 de fonctiomner,:

Le cycle ensuite recommence tel que défini ci-dessus.

Avantageusement l'installation est dotée-d'un moyen d'amenée
de composants pour maintenir les silos & un niveau de rem-
plissage suffisant. '

Ce moyen d'amenée peut 2tre constitué par une vis sans fin
de type' connu situéde en un lieu fixe saghant que la plate
forme est mobile et que donc chaque silo peut &tre placé
sous ce moyen d'amenéde pour &tre rempli per le composant

lui correspondant.

Avantageusement, la gestion de l'alimentation ces silos peut

également 2tre effectuée par l'ordinateur.

L'installation selon l'invention permet la préraration d'ali-
ments de composition précise, est d'une wutiliisation trés
souple et simple, présente un encombrement faible et est d'u-
ne mise en place ne nécessitant que trés peu 'éﬂénagpment'au

L
BSULe.

Il va de soi que la présente invention peut receveir tous
aménagements et toutes” variantes dans le domaine des édquiva-
lents techniques sans pour autant sortir du cadre du présent

brevet.
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REVENDICATIONS

Installétion,pour lé préparatipn d'aiimgnts composés pour
1'élevage caractérisée en ce qu'elle comporte une plate
forme (1) horizﬁdtale mobile aotée d'éléments de roule-
ment (2) et actionnée par au moins un moyen d'entrafne-
ment (3), une pluralité de silos (4) fixés sur la dite
plate forme qonfenant chacun un composant alipentaire et

dotés chacun en partie inférieuré d'un moyen dfektractidn

~(5) du dit composant, un organe d'entrainement (6) des

moyens d'extraction (5) des silos (4) mobile sur un sup-
port (7) fixe par rapport g la plate forme (1) pour venir
coopérer avec le moyen d'extraction (5) d'un silo (&)
contenant le composant désiré amené par le mouvement de
la plate forme (1) a proximité et/cu en regard de 1'orga-
ne d'entratnement (6), et un poste de pesage (8) dispo-
sé sous la sortie cu moyen d'extraction (5) amené en coo-

pération avec l'organe d'entrafnement (6).

Installation selon la revendication 1 caractérisée en ce
que la plate forme (1) présente une forme circulaire et
est entrainée en rotation par rapport & un axe vertical

fixe.

Installation selan les revendications 1 et 2 caractérisée
en ce que la plate forme (1) comporte sur sa face infé-

rieure des éléments de roulement (2) guidés dans un rail
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(2A) circulaire et coaxial & la plate forme (1) pdur gui-

der celle-ci en rotation.

Installation selon la revendication 1 caractériséeren ce
que les moyens d'entrafnement (3) de 1la plate forme
sont constitués par un moteur & embrayage frein (9) en-
tratnant un réducteur (10) sur 1'arbre de sortie duquel
est fixé un élément circulaire (11) a grand coefficient
de frottement entrafnant en rotation la plate forme (1)

par son adhérence contre celle-ci et sa rotation.

Installation selon les revendications 1 et 2 caractérisée
en ce que les silos (4) sont disposés sur la plate forme
(1) sur un méme diamdtre coaxial & celle-ci et que les
axes longitudinaux des moyens d'extraction (5) des silos

(4) sont radiaux & la plate forme (1).

Installation selon les revendications 1 et 5 dans les-
quelles les moyens d'extraction (5) sont constitués par

des vis saﬁs fin (13) logées dans un tute cylindrique

(14), caractérisée en ce que les sorties (15) ménagées 2

l'extrémité des moyens d'extracticn et orientées vertica-
lement vers le bas sont disposées sur un méme cercle

coaxial & la plate forme (1) et extérieure & celle-ci.

Installation selon la revendication 1 caractérisée en ce

.

que sur les extrémités des mdyens dtextraction (5) est
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fixé un élément d'accouplement (16) et que sur l'arbre de
sortie du moyen d'entrafnement (6) des moyens d’exfréc—
tion (5) mobile sur un support (7) fixe par rapport 2 la
plate forme (1) est fixé un moyen d'accouplement (17)
complémentaire des &léments d'accouplement (16) des dits
moyens d'extraction (5) et destiné a venir coopérer avec
un de . ceux-ci qui correspond au silo (&) contenant le

.

composant désiré.

R8/ Installation selon les revendications 1 et 7 caractérisée
en ce que le moyen d'entrafnement (6)' des moyenps dfex~-
traction (5) est constitué ﬁar un moteur (18) fixé gur un
chariot (19) mobile en tiansldtioﬁ sur deux rails (20) ét-'
en ce que l'arbre de sortie du motéur-(l§3 doté de 1'461é~
ment d'accouplement (17)Vest disposé dans un plan verti-
cal parall®lement 2 un diamdtre de la plate forme (1) et
dans un plan horizontal parall2le a4 la dite plate forme

dang lequel sont situés les extrémités des moyens d'ex-

traction (5) dotés des éléments d'accouplement (16).

R9/ Installation selon les revendications 1, 7 et 8 caracté-
risée en ce que le moteur (18) est monté mobile en bas-
culement sur un axe paralléle & un diamétre de la plate

forme (1).

R10/Installation selon la revendication 1 caractérisée en ce
que le poste de pesage (B8) est constitué par une trémie

de pesége (21) dotée d'un moyen d'évacuation (23) et com-
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portant une embouchure (24) d'entrée du composant extrait
au dessus de laquelle passent les sorties (15) des moyens

d'extraction (5).

R1l/Installation selon la revendication 1 caractérisée en ce
qu'elle est dotée de moyens de reconnaissance de chagque
silo (4) et dénc de composant afin de permettre 1l'arrét
de la plate forme (1) lorsque ia sortie (15) du silo (4)
contenant le composant & peser est disposée au dessus de
1'embouchure (24) de 1la trémie-peseusé (21) et donc lors-
que le moyen d'extraction {5) est en pgsition pour l'ac-

couplement avec le moyen d'entrainement (6).

R12/Installation selon les revendications 1 et 11 caractéri-
sée en ce que les moyens de reconnaissance sont consti-
_tués par des doigts (25) fixés sur les silos ‘Y :  une
hauteur différente d'un silo & un autre et par des cap-
teurs (26) en m&me nombre que les doigts (25) disposés
vérticalement leé uns au <essus des autres détz-t:.~t cha-

cun le passage d'un doigt {25).

/instaliatiun selon la revendication 1 caracctérisee 2i- ce

\}

i
que la gestion du fonctionnement de 1l'installation est
réalisée par un ordinateur recevant un programra2 adapté &

l'aliment désiré.
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