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DISPOSITIF D'INDIVIDUALISATION D'OBJETS EN VRAC DE PETITE TAILLE.

L'invention concerne un dispositif (1) d'individualisa-
tion d'objets (3) en vrac de petite taille comprenant:

- un plateau (15) de réception d'objets (3) en vrac, le pla-
teau (15) comprenant un bord périphérique (17) de retenu
et une surface de réception (19) qui est au niveau du bord
plus élevé que vers le centre (21) du plateau (15), la surface
de réception (19) du plateau (15) présentant une structura-
tion (23) d'orientation des objets,

- un moteur d'entrainement (29) du plateau (15) pour en-
trainer celui-ci notamment en rotation et/ou vibration, et

- une unité (31) de préhension robotisée des objets (3).
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Dispositif d'individualisation d’objets en vrac de petite taille

La présente invention concerne un dispositif d’individualisation
d’objets en vrac de taille millimeétrique, une installation d’alimentation
d’une machine d’objets de petite taille, notamment millimeétrique, et un

procéde d’individualisation d’objets en vrac de petite taille.

Dans [Il'industrie, par exemple mécanique, electronique ou
agroalimentaire, on connait divers systemes d'alimentation d’objets en
vrac qui sont utilisés dans de nombreuses applications.

Parmi ceux-ci, le plus repandu reste a ce jour les systemes dits « a
bols vibrants ».

Dans ces systemes, le bol posséde en son centre une zone de
réception d’objets en vrac. Depuis le centre, un tel bol comprend une
rampe helicoidale permettant par des vibrations d’acheminer les pieces
une a une hors du bol et de les orienter par des moyens de guidage pour
les présenter a une entrée d’'une machine d’assemblage par exemple.

Bien que ces bols soient tres répandus, ils présentent néanmoins
de nombreux inconvénients.

En effet, du fait de la vibration permanente du bol nécessaire a
I'acheminement des objets, ces bols sont une source de bruits tres
importante et difficile a maitriser étant donné qu’aussi bien les objets
gue les bols sont souvent en meétal de sorte que ’entrechoquement entre
les pieces et le bol est inévitable et génere un bruit considérable.

Souvent par ailleurs, une machine d’assemblage doit étre
alimentée par plusieurs bols vibrants en méme temps, d’ou une
multiplication des sources de bruit.

De plus, un bol vibrant est généralement concu pour un objet
specifique ce qui engendre un cout de conception important pour

garantir le bon acheminement des objets et rend le bol vibrant inopérant
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pour des objets pour lesquels il n’est pas concu. Il manque donc de

polyvalence.

En outre, plus les objets a individualiser sont petits, plus la
conception d'un bol vibrant est difficile et plus souvent on constate des
dysfonctionnements, comme par exemple dans l'orientation des pieces
ou en ce qui concerne la cadence d’alimentation qui ne peut pas étre
assuree. De plus, il peut arriver quun corps étranger soit parmi les
pieces a individualiser, par exemple des copeaux, des débouchures etc,
ce qui peut conduire a des coincements du bol vibrant.

Par ailleurs, pour certaines pieces de grande précision ou fragiles,
les vibrations et ’entrechoquement des pieces peuvent altérer la qualite
des pieces et notamment leur état de surface.

On connait aussi du document EP 916 457 une installation avec
un bras robotisé avec une membrane vibrante permettant de bouger les
pieces déposée sur la surface pour les individualiser. Toutefois, cette
solution est lente et ne permet pas l'alimentation a une cadence élevee
d’une autre machine étant donne qu’il faut d’abord individualiser au
moins une piece, puis la localiser avec son orientation pour pouvoir la

Saisir.

La présente invention vise a résoudre au moins partiellement un
ou plusieurs des problemes décrits ci-dessus en proposant un dispositif
d’individualisation d’objets en vrac qui soit polyvalent, moins bruyant et
rapide. Les documents WO003/104116 et EP1897663 décrivent des
installations analogues travaillant sur le méme principe et présentant
les mémes inconvénients.

A cet effet, I'invention propose un dispositif d’individualisation

d’objets en vrac de petite taille comprenant :
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- un plateau de réception d’objets en vrac, le plateau

comprenant un bord peériphérique de retenu et une
surface de réception qui est au niveau du bord plus éleve
gque vers le centre du plateau, la surface de reception du
plateau présentant une structuration d’orientation des

objets,

- un moteur d’entrainement du plateau pour entrainer

celui-ci notamment en rotation et/ou vibration, et
- une unité de préhension robotisée des objets.

Le dispositif selon linvention se distingue en particulier par sa
polyvalence et sa fiabilité de fonctionnement. Il ne génere que peu de
bruit est peu encombrant et facilement a nettoyer. De plus, on peut

facilement enlever toutes les pieces a individualiser en cas de besoin.

L’'invention peut présenter une ou plusieurs des caractéristiques

suivantes prises seules ou en combinaison :

Selon un aspect, la surface de réception est en pente du bord

périphérique vers le centre du plateau.

La structuration d’orientation de la surface de réception comprend par

exemple des nervures radiales.

Ces nervures radiales présentent par exemple toutes le méme profil de

hauteur de créte.

Selon une variante, la surface de réception présente de facon réguliere
des nervures radiales principales et des nervures radiales secondaires

prises entre deux nervures radiales principales, les nervures radiales
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principales présentant au niveau du bord une hauteur de créte plus

importante que les nervures radiales secondaires.

Deux nervures radiales secondaires peuvent étre prises entre deux

nervures radiales principales.

Selon un autre aspect, les nervures présentent un profil triangulaire en

section transversale.

Selon un autre mode de réalisation, la structuration d’orientation de la

surface de reception comprend une structure en gradins circulaires.

La surface des gradins est par exemple inclinée vers le centre du

plateau.

La hauteur de la marche des gradins est notamment inféerieure a la

hauteur du centre de gravité des objets a individualiser.

Selon encore un autre mode de réalisation, la structuration d’orientation
de la surface de réception comprend des secteurs circulaires inclines
perpendiculairement a une direction radiale de sorte que deux secteurs

adjacents sont reliés par une marche radiale.

Selon un autre aspect, le dispositif, en particulier le plateau, comprend
un bord circulaire interne delimitant une zone centrale destin¢e a la
fixation du plateau a un axe de sortie du moteur d’entrainement et ne

recevant pas d’objet.

Selon encore un autre aspect, les rayons des secteurs circulaires partent

de facon tangentielle du bord circulaire interne.

Dans le cas des objets allonges, le dispositif, notamment le plateau,

comprend au niveau du bord périphérique des obstacles de hauteur plus
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importante que la hauteur des objets a individualiser pour permettre

d’appliquer un moment de rotation aux objets allongeés.

Ces obstacles sont par exemple formes par des déformations du bord

périphérique.

Selon un autre aspect, I'unité de préhension robotisée des objets
comprend une camera et un bras robotisé lineaire pouvant se deplacer
d’une part le long dun rayon du plateau et d’autre part

perpendiculairement au plateau.

L’'invention concerne également une installation d’alimentation d’une
machine en objets de petite taille, caractérisé en ce qu’elle comprend un

dispositif tel que défini ci-dessus.

L’'invention concerne en outre un procéedeé d’individualisation d’objets en
vrac de petite taille au moyen d’un dispositif tel que decrit ci-dessus,

comprenant les étapes suivantes :

- on deépose les objets de taille millimetrique en vrac sur le

plateau,

- on applique une rotation et / ou vibration au plateau
pour placer et orienter les objets au moyen de la
structuration d’orientation des objets de la surface de

réception,

- on saisit les objets ainsi orientés au moyen de I'unité de

préhension robotiseée.

Selon un aspect, on applique une vibration asymeétrique au plateau.
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D'autres caractéristiques et avantages de l'invention ressortiront

de la description suivante, donnée a titre d'exemple, sans caractere

limitatif, au regard des dessins annexeés sur lesquels :

-la figure 1 montre un schéma de principe en perspective dun

5 dispositif d’individualisation d’objets en vrac,

- la figure 2 est une vue de coté du dispositif de la figure 1,

-la figure 3 est une vue de dessus du dispositif de la figure 1, la
figure 4 est une vue en perspective d'un plateau de réception en

vrac d’objets selon un premier mode de réalisation,

10 - la figure 5 est une vue partielle en coupe transversale des nervures

du plateau de la figure 4,

-les figures 6A, 6B et 6C montrent des vues partielles de dessus
d’un plateau de la figure 4 avec un objet pour illustrer le procede

selon I'invention,

15 -la figure 7A est une vue en perspective d’'un plateau de réception

en vrac d’objets selon un second mode de réalisation,

-la figure 7B est une vue partielle en coupe transversale des

nervures du plateau de la figure 7A,

- la figure 8A est une vue en perspective d'un plateau de réception

20 en vrac d’objets selon un troisieme mode de réalisation,

-la figure 8B est une vue partielle en coupe transversale des

nervures du plateau de la figure 8A,
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-la figure 8C est une vue partielle en coupe transversale d’une

variante des nervures du plateau de la figure 8A,

- la figure 9 est une vue en perspective d’un plateau de réception en

vrac d’objets selon un quatrieme mode de réalisation,

-la figure 10 est une vue partielle de la figure 9 avec un objet

positionne,

-la figure 11 est une vue en perspective d’'un plateau de réception en

vrac d’objets selon un cinquieme mode de réalisation,

- la figure 12 est une vue de dessus du plateau de la figure 11, et

- la figure 13 est une vue en perspective d'un plateau de réception en

vrac d’objets selon un sixieme mode de réalisation.

Sur ces figures, les eélements identiques portent les mémes

numeros de référence.

Les figures 1 a 3 montrent un dispositif 1

d’individualisation d’objets 3 en vrac de taille millimetrique.

Ainsi, le dispositif 1 est destiné a recevoir des pieces ou
objets 3 en vrac, de forme et de poids sensiblement identiques
pour un méme lot et a fournir ces objets 3 un par un, notamment
positionné et orientés de la méme facon a une machine
industrielle (non représentée) par exemple de montage ou encore

de controle un a un des objets 3.
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Ainsi, le dispositif 1 fait par exemple partie d’une

installation d’alimentation d’'une machine en objets de taille

millimeétriques.

Les objets 3 sont de petite taille, notamment millimétriques,
c’est-a-dire ils mesurent généralement de lmm environ a 100mm

voire jusqu’'a 300mm pour leur extension la plus longue.

Les objets 3 peuvent étre en meétal ou en plastique ou en
bois, par exemple des pieces produites par usinage, par
déecoupage, par injection ou en frappe. Ils peuvent étre des
produits semi-finis ou des composants (connecteurs, composants

electroniques, piece mécanique).

Ils possédent notamment au moins une symetrie principale :
axe de symeétrie ou un plan de symetrie ou un centre de symeétrie,

ou encore un plan d’appui.

Sans restreindre le type d’objets 3 qui peuvent eétre
individualises par le dispositif 1 selon I'invention, on peut citer
des objets de forme cylindriques (par exemple des tiges), des
objets cylindriques cubiques dont le rapport longueur / diametre
est proche de l'unité, des objets coniques, tronconiques, des
objets avec des épaulements (par exemple un axe avec un
eépaulement de plus grand diametre sur une petite distance de
I'axe), des objets présentant des gorges circonferentielles (par
exemple deux disques relies par un axe), des objets
parallelepipédiques, des objets sphériques ou encore des objets

courbes, méme sans axe de symetrie.

De facon optionnelle, le dispositif 1 comprend une unite de

stockage, comme par exemple une trémie 5 de stockage d’objets
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3. Cette trémie 5 se compose par exemple d'une cuve 7 de

remplissage recevant des objets 3 et d'un vibreur 9 reli¢ par des
lames 11 ala cuve 7 de facon a faire avancer les objets 3 vers une

sortie (voir fleche 13).

En sortie de la cuve 7, les objets 3 tombent en vrac sur un

plateau 15 de réception d’objets en vrac.

Comme on le voir sur les figures, le plateau 15 comprend un
bord périphérique 17 de retenu et une surface de reception 19 des

objets.

Au niveau du bord peériphérique 17, la surface de réception
19 est a un niveau plus éleve que vers le centre 21 du plateau 15.
Il en résulte, vue en coupe transversale, une forme géenéralement
conique du plateau 3 surmonté par le bord périphérique 17. Le
plateau 15 de réception posseéde donc une forme générale d’un

disque conique.

Comme on le voir sur les figures 1-3, mais encore mieux
sur les figures 4 a 13, la surface de réception 19 du plateau 15
présente une structuration 23 d’orientation des objets qui sera
detaillee plus loin en rapport avec les figures 4 a 13. Sur ces
figures la structuration s'etend sur pratiquement sur toute la
surface de réception 19, mais on peut envisager en variante que
seulement une partie de la surface de réeception 19 présente la

structuration 23.

De plus, le plateau 15 comprend un bord circulaire interne
25 delimitant une zone centrale 27 destinée a la fixation du
plateau 15 a un axe de sortie d'un moteur d’entrainement 29 et ne

recevant pas d’objets 3.
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Le moteur d’entrainement 29 du plateau 15 est concu et a

pour fonction d’entrainer le plateau 15 notamment en rotation
et/ou vibration en particulier dans le plan x-y, c’est-a-dire autour
de 'axe de rotation du plateau 15 circulaire. Pour la vibration
pour des raisons de simplicites, on prefere des vibrations ou
secousses rotatives symetriques ou asymetriques dans le plan x-y
du plateau 25 ce qui simplifie la construction du moteur
d’entrainement 29, mais des vibrations selon l'axe « z », C’est-a-
dire perpendiculaire au plan deéfini par le plateau 15 peuvent

egalement étre envisagees.

Enfin, le dispositif 3 comprend une unité 31 de prehension
robotisée des objets 3. Celle-ci se compose par exemple d’une
camera 33 et d’'un bras robotisé linéaire 35, disposé par exemple
sur un rail 36, pouvant se déplacer d'une part le long d'un rayon
du plateau 15 et d’autre part perpendiculairement au plateau,

selon I'axe « z », pour prendre les objets 3.

Selon une forme de réalisation, le bras 35 comporte a son
extremité un prehenseur 37, par exemple sous forme d’une
pipette aspirante. Pour prendre les objets 3, la pipette peut par
exemple avoir une forme un « V » avec un trou aspirant dans le
fond du « V » ou par exemple une autre forme complémentaire a

celle des objets 3 a saisir avec un ou plusieurs trous d’aspiration.

Selon d’autres variantes, le préhenseur 37 peut preésenter
une pince, un aimant (pour des objets ferromagnétiques), mais
une prehension par des principes de capillarité ou par 1’électricite

statique sont également envisageables.
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Par ailleurs, on prévoit dans un mode preéferentiel que le

plateau 15 est reéalisé en une matiere translucide ou transparente
et qu'un reétroeclairage 38 (voir figure 2) est disposé¢ sous le
plateau 15 pour faciliter la detection des objets 3 par la cameéra
33.

On décrira maintenant en deétail le plateau 15 de réception

des objets 3 en relation avec les figures 4 a 13.

Comme on le voit sur la figure 4, du fait de sa forme
géneérale conique, la surface de réception 19 est en pente du bord

peériphérique 17 vers le centre 21 du plateau 15.

Selon le premier mode de réalisation sur les figures 4 et 5
qui est en particulier adapté aux objets cylindriques, légerement
coniques, la structuration d’orientation 23 de la surface de
reception 19 comprend des nervures radiales 39 ayant une section
transversale triangulaire (voir figure 5). C’est dans le creux, les
sillons 41, entre deux nervures 39 que doivent se positionner les
objets 3 pour étre orientés de facon convenable pour étre saisis
par le prehenseur 37. Selon une variante non représentee, le fond

des sillons 41 peut étre semi-circulaire.

Selon l'exemple de la figure 4, les nervures radiales 39
présentent toutes le méme profil d’hauteur de créte. Comme on
voir sur la figure 4, cette hauteur de créte est maximale au niveau
du bord peéripheérique 17 et diminue progressivement en direction
du centre 21 du plateau 15, autrement dit, la hauteur de créte est
la méme a éequidistance du centre du plateau 15 et diminue en se
rapprochant du centre 21. Le fait que la hauteur de créte au

niveau du centre est plus faible favorise 1'eétalement et le
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déplacement des objets vers le bord peériphérique 17 par

centrifugation.

Cette conception du plateau 15 découle du moins en partie

des considérations suivantes.

La hauteur des nervures 39 (donc la structuration 23) et la
profondeur des sillons 41 doivent étre choisies de telle maniere

gu'une rotation / vibration permet
1) d’étaler les objets 3 et de les séparer les uns des autres,

2) de les faire remonter la pente a I'encontre de la force

gravitationnelle en direction du bord périphérique 17, et

3) de placer et orienter les objets 3 dans les sillons 41,
notamment proche du bord périphérique 17, entre deux
nervures radiales 39 afin que les objets se trouvent dans

une position stable d’orientation prédéfinie.

La structuration 23 du plateau 15 permet donc de bloquer au
repos les objets 3 dans une position stable tout en permettant un

deplacement des objets 3 lors de 'application d’une rotation / vibration.

Les objets 3, en fonction de leur forme et de leur orientation sur le
plateau 15 peuvent donc glisser ou rouler par-dessus les nervures

radiales 39 avant de se placer dans les sillons 41.

Comme on le voit sur la figure 3, on préfere que la zone de
prchension des objets 3 se trouve pres du bord périphérique 17 ou la
hauteur des nervures radiales 39 est la plus importante et la position

des objets 3 dans les sillons 41 la plus stable.
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Bien entendu, par l'intermeédiaire de la cameéra 33, on détermine

lesquels des objets 3 sont correctement placés dans les sillons 41 et
seuls les coordonnées des objets 3 correctement placés sont envoyées
au bras robotisé 35 pour saisir les objets 3 et les delivrer par exemple a

une machine de montage.

On va maintenant détailler le fonctionnement du dispositif
d’individualisation 1 en relation avec les figures 6A-6C qui représentent
un comportement possible d'un objet 3 de forme conique sur un plateau

15 a nervures radiales 39 et sillons 41 en « V ».

Sur les figures 6A a 6C, 'objet en blanc désigne la position de
I'objet 3 sur le plateau 15 avant le déplacement et I'objet en noir la

position apres déplacement.

On considere donc que l'objet 3 a ¢té déposeée sur la surface de
réception 19 en travers des nervures 39 (objet en blanc). A ce stade,
I'objet 3 n’est donc pas bien positionné pour la saisie par 'unite 31 de

préhension.

On applique une rotation avec une vitesse @ au plateau 15 pour
placer et orienter 'objet 3 au moyen de la structuration d’orientation
23.

On consideére une décélération forte. Une force Fa est alors
génereée lors des phases d'accélération et de decelération et s'applique

globalement au centre de gravite.

Dans la premiere phase (figure 6A), on stoppe donc le plateau 15
brusquement lors de sa rotation pour générer une force Fa. L'objet 3
glisse sur les nervures 39 jusqu'a ce que la force de contact R2 devienne

plus grande que R1, en heurtant une nervure 39 avec la pointe par
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exemple. On géneére donc un mouvement de rotation MFa en plus du

mouvement de translation TFa. En revanche, on n'a dans ce cas pas
assez d'énergie pour placer directement l'objet 3 dans un sillon 41.
Notons eégalement quune partie de la rotation est effectuée
naturellement du fait de la forme conique de l'objet 3 et de sa
répartition de masse. La téte a plus d'inertie que la pointe et est donc

plus facilement entrainée par sa masse en direction de Fa.

La seconde phase (figure 6B) correspond a un retour lent.
L'accélération et la décélération sont plus faibles et la force Fa n'est pas
assez grande pour créer un gros déplacement. L'objet 3 roule juste a

cheval sur deux nervures 39.

La troisieme phase (figure 6C) reprend les caractéristiques de la
premiere, trés dynamique. On géneére également un couple MFa car R2
offre plus de resistance que R1. En effet le contact en R2 est crée par la
butée de la pointe dans le fond du sillon 41 qui s'oppose a Fa. R1
correspond aux forces de frottement de 'objet 3 sur le sommet de la
nervure 39, qui sont plus faibles que R2. On a un déséquilibre et la téte
de 'objet 3 remonte le sillon 41 pour se placer dans le méme que la

pointe. L’objet 3 est alors orienté et stable.

Selon I'exemple décrit ci-dessus, la vibration / rotation appliquee

peut étre qualifiee d’asymetrique.

Puis, on saisit 'objet 3 ainsi orienté au moyen de I'unité 31 de

préhension robotiseée.

Lorsqu’il y a de nombreux objets 3 disposés en vrac sur le plateau

15, le procéde se déroule de la méme facon.
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En fonction de la position des objets 3, on applique

eventuellement au préalable une rotation pour déplacer les objets 3 par

la force centrifuge en direction du bord périphérique 17.

Une fois qu’il y a assez d’objets 3 dans une position orientee et
stable, I'unité de préhension 31 saisit un a un les objets 3. Une fois
qu'un sillon 41 est décharge des objets 3, on applique une rotation lente
au plateau 15 pour placer un autre sillon 41 contenant des objets 3

devant 'unité de préhension 31.

On comprend donc que le dispositif 1, de par sa construction
simple, est peu onéreux. De plus les vibrations / rotations du plateau 15
ne génerent pratiquement aucun bruit et le dispositif selon I'invention

est silencieux.

Bien entendu, la structuration d’orientation 23 doit ¢tre adaptee
aux objets 3 a individualiser. Toutefois, dans ce cas, un simple
changement du plateau 15 avec une autre structuration d’orientation 23
suffit pour adapter le dispositif 1 a un autre type d’objet, ce qui est
facile a faire et peu cher. Le dispositif 1 de 'invention se distingue donc

egalement par une grande polyvalence.

Les figures 7A et 7B montre un autre mode de réalisation d'un

plateau 15.

Ce mode de realisation se distingue de celui des figures
précédentes par le fait que la surface de réception 19 présente comme
structuration 23 de facon réguliere des nervures radiales principales
39A et des nervures radiales secondaires 39B prises entre deux nervures
radiales principales 39A. Les nervures radiales principales 39A
présentent au niveau du bord périphérique 17 une hauteur de créte plus

importante que les nervures radiales secondaires 39B.
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Plus préeciséement sur la figure 7A, deux nervures radiales

secondaires 39B sont pris entre deux nervures radiales principales 39A.

Cette structuration d’orientation 23 a pour conséquence que tous
les objets 3 qui ne se trouvent pas orientés dans un sillon 41 sont en
desequilibre de sorte quun simple mouvement de rotation ou de
vibration permet de faire bouger les objets 3 pour les placer

correctement dans les sillons 41.

Bien entendu, on peut aussi avoir plus de nervures secondaires
39B prises entre deux nervures principales 39A ; le nombre de nervures
secondaires 39B pris entre deux nervures principales 39A deépend
essentiellement de la longueur des objets 3 afin que ceux-ci soient
pratiquement toujours en déséquilibre sauf lorsqu’ils sont placés dans
les sillons 41.

Par ailleurs, on note qu’'en direction du centre 21, la hauteur de
créte, aussi bien des nervures principales 39A que des nervures

secondaires 39B, diminue pour étre pres du centre 21 la méme.

Le fonctionnement du dispositif 1 avec ce type de plateau 15 est

similaire a celui décrit précéedemment.

Les figures 8A, 8B et 8C ont trait a un troisieme mode de

réalisation du plateau 15.

Selon ce mode de réalisation, la structuration d’orientation 23 de
la surface de réception 19 comprend une structure en gradins
circulaires 51 formés de parties plates 52 et de marches 53
concentriques. La figure 8B montre une vue partielle en coupe

transversale du plateau 15 de la figure 8A montrant une alternance de
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parties plates 52 et de marches 53, les parties plates 52 étant

sensiblement horizontales.

Selon une variante montree a la figure 8C, la partie plate 52 des

gradins 51 est inclinée vers le centre 21 du plateau 15.

Pour ce mode de realisation, le principe est d'une part, de déplacer
les objets 3 contre les marches 53 en utilisant une vibration
asymetrique, d'autre part, de les retourner en s'appuyant sur des

marches.

Les marches 53 sont des cassures verticales servant a faire
basculer un objet 3 afin de 1'orienter dans une direction particuliere, soit

le basculement par chute soit le basculement par remonte.

A cet effet, la hauteur des marches 53 des gradins 51 est
inférieure a la hauteur du centre de gravité des objets 3, justement pour

permettre le basculement par remonte.

Le fonctionnement du dispositif 1 avec ce type de plateau 15 est

similaire au fonctionnement décrit ci-dessus.

Les figures 9 et 10 ont trait a un quatrieme mode de réalisation

du plateau 15.

Selon ce quatrieme mode de realisation, la structuration
d’orientation 23 de la surface de réception 19 comprend des secteurs
circulaires 55 inclinés perpendiculairement a une direction radiale de
sorte que deux secteurs adjacents 55 sont reliés par une marche radiale
57.
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On a donc pour ce mode des secteurs circulaires 55 qui sont aussi

bien inclinés radialement en direction du centre 21 (conicite du plateau

15) que dans le sens périphérique.

Ce plateau 15 a secteurs circulaires permet par exemple qu'un
objet 3 cylindrique roule dans la pente et vienne se caler contre la

marche radiale 57.

De plus, les objets coniques peuvent rouler en décrivant un cercle
ce qui permet de les orienter dans la pente avant de se plaquer contre la

marche radiale 57.

Comme on voit plus précisément sur la figure 10, la faible pente
permet également de faire glisser un objet 3 parallelépipédique plat et
de le caler contre la marche radiale 57. Dans ce cas, la largeur du
secteur 55 doit étre supeérieure a la largeur de 1'objet 3 afin que ce

dernier ait suffisamment de place pour se placer.

Ce type de plateau 15 permet en outre d’exploiter les phénomeénes

de basculement par chute et par remontee sur marche.

Les figures 11 et 12 ont trait a un cinquiéme mode de réalisation
du plateau 15 qui se differencie de celui des figures 9 et 10 par deux

aspects.

Le premier aspect concerne le fait que les rayons des secteurs
circulaires 55 partent de facon tangentielle du bord circulaire interne
25.

Le deuxieme aspect qui peut étre présent sur un plateau 15 seul
ou en combinaison avec le premier aspect, concerne le fait que le
plateau 15 comprend au niveau du bord périphérique 17 des obstacles

58 de hauteur plus importante que la hauteur des objets 3 pour
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permettre de donner une inclinaison par rapport au rayon vu de dessus

lors de la phase de centrifugation préalable a la phase de vibration aux
objets allonges. Selon 'exemple des figures 11 et 12, ces obstacles 58
sont formeés par des déformations du bord peériphérique 17 en direction

du centre 21.

Ce mode de realisation est intéressant pour des objets 3 dont la
longueur est plus importante que le rayon du plateau 15 ce qui permet
d’individualiser des objets long a diametre identique de plateau

procurant ainsi un gain d’encombrement du dispositif 1.

La figure 13 a trait a un sixiéme mode de réalisation du plateau
15.

Selon ce mode de realisation, il s’agit d’'un plateau 15 a nervures
radiales 39 et sillons avec des obstacles 58 de hauteur plus importante
que la hauteur des objets 3 pour permettre d’appliquer une inclinaison

préalable aux objets allonges.

Dans le présent cas, il s’agit par exemple de petites parois radiales

59 disposé sur des crétes d’'une nervure 39 sur quatre par exemple.

Ce type de plateau 15 est plutot destine a des objets 3 allongés
pour permettre plus facilement d’'induire un mouvement de rotation aux
objets 3, notamment a proximité du bord peériphérique 17 afin de les

placer plus rapidement dans les sillons 41.

La distance entre les parois radiales 59 est choisis inférieure a la

longueur des objets 3 a individualiser.

On comprend donc que le dispositif est peu oneéreux, fiable,

polyvalent et peu bruyant de sorte qu’il convient parfaitement a
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individualiser des objets 3 de petite taille par exemple pour alimenter

une machine de montage ou une machine d’inspection des objets 3.
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REVENDICATIONS

Dispositif (1) d’individualisation d’objets (3) en vrac de petite

taille comprenant :

un plateau (15) de reception d’objets (3) en vrac, le
plateau (15) comprenant un bord périphérique (17) de
retenu et une surface de réception (19) qui est au niveau
du bord plus élevé que vers le centre (21) du plateau (15),
la surface de réeception (19) du plateau (15) présentant

une structuration (23) d’orientation des objets,

un moteur d’entrainement (29) du plateau (15) pour
entrainer celui-ci notamment en rotation et/ou vibration,

et

une unité (31) de préhension robotisée des objets (3).

. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce que la

surface de réception (19) est en pente du bord périphérique

(17) vers le centre (21) du plateau (15).

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérise en ce que la
structuration d’orientation (23) de la surface de réception (19)

comprend des nervures radiales (39, 39A, 39B).

Dispositif selon la revendication 3, caractérisé en ce que les
nervures radiales (39) présentent toutes le méme profil de

hauteur de créte.
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. Dispositif selon la revendication 3, caractérisé en ce que la

surface de réception présente de facon réguliere des nervures
radiales principales (39A) et des nervures radiales secondaires
(39B) prises entre deux nervures radiales principales (39A), les
nervures radiales principales (39A) présentant au niveau du
bord (17) une hauteur de créte plus importante que les

nervures radiales secondaires (39B).

Dispositif selon la revendication 5, caractérise en ce que deux
nervures radiales secondaires (39B) sont pris entre deux

nervures radiales principales (39A).

Dispositif selon l'une quelconque des revendications 3 a 6,
caracterisé en ce que les nervures (39, 39A, 39B) présentent un

profil triangulaire en section transversale.

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérise en ce que la
structuration d’orientation (23) de la surface de réception (19)

comprend une structure en gradins circulaires (51).

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en ce que la
surface des gradins (52) est inclinée vers le centre (21) du

plateau (15).

10. Dispositif selon la revendication 8 ou 9, caractérisé en ce que

la hauteur de la marche (53) des gradins est inférieure a la

hauteur du centre de gravité des objets (3) a individualiser.

11. Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé en ce que

BRT1504
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perpendiculairement a une direction radiale de sorte que deux

secteurs adjacents (55) sont relieés par une marche radiale (57).

12. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 1 a 11,
caracteérisé en ce qu’il comprend un bord circulaire interne (25)
délimitant une zone centrale (27) destinée a la fixation du
plateau a un axe de sortie du moteur d’entrainement (29) et ne

recevant pas d’objet (3).

13. Dispositif selon les revendications 11 et 12 prises ensemble,
caracterisé en ce que les rayons des secteurs circulaires (55)

partent de facon tangentielle du bord circulaire interne (25).

14. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 1 a 13
pour des objets allonges, caractérisé en ce qu’il comprend au
niveau du bord peériphérique des obstacles (58) de hauteur plus
importante que la hauteur des objets (3) a individualiser pour
permettre d’appliquer un moment de rotation aux objets

allonges (3).

15. Dispositif selon la revendication 14, caractérisé en ce que
lesdits obstacles (58) sont formes par des déformations du

bord peripheérique (17).

16. Dispositif selon 'une quelconque des revendications 1 a 15,
caracterisé en ce que l'unité (31) de préhension robotisée des
objets comprend une cameéra (33) et un bras robotisé linéaire
(35) pouvant se déplacer d'une part le long d’'un rayon du

plateau et d’autre part perpendiculairement au plateau (15).
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17. Installation d’alimentation d’'une machine en objets de petite

taille, caractérise en ce qu’elle comprend un dispositif (1) selon

I'une quelconque des revendications 1 a 16.

18. Procédé d’individualisation d’objets en vrac de petite taille au
5 moyen d'un dispositif (1) selon I'une quelconque des

revendications 1 a 16, comprenant les étapes suivantes :

on dépose les objets (3) de taille millimetrique en vrac

sur le plateau (15),

on applique une rotation et / ou vibration au plateau (15)
10 pour placer et orienter les objets au moyen de la
structuration d’orientation (23) des objets de la surface

de réception (19),

on saisit les objets (3) ainsi orientés au moyen de l'unité

de prehension robotisée (31).

15 19. Procédé d’individualisation d’objets en vrac selon la
revendication 18, caractérisé en ce que l'on applique une

vibration asymeétrique au plateau (15).
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