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(57) Abstract: The invention relates to a device (6) for conveying and separating objects (2), comprising a conveyor (7) designed to
convey said objects in a certain conveying direction (D1), said conveyor comprising a succession of independently motorized conveying
sections (8) distributed one after the other in the conveying direction, sensors (9) designed to generate digital data representative of
the detection of the presence or absence of an object transported on each conveying section, and a central unit (10) parameterized to
control the speed of the conveying sections independently of one another according to said digital data representative of the detection
of the presence or absence of a transported object so as to distribute the objects on the conveyor in predetermined pitches (PP). The
central unit according to the invention is parameterized to constantly maintain at iso-speed at least two adjacent conveying sections
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transporting one and the same object.

(57) Abrégé : L'invention concerne un dispositif de convoyage et de séparation (6) d'objets (2) comprenant un convoyeur (7) congu
pour convoyer lesdits objets selon une certaine direction de convoyage (D1), ledit convoyeur comprenant une succession de sections
de convoyage (8) indépendamment motorisées et réparties les unes apres les autres dans la direction de convoyage, des capteurs (9)
congus pour générer des données numériques représentatives de la détection de présence ou d'absence d'un objet transporté sur chaque
section de convoyage, et une unité centrale (10) paramétrée pour controler la vitesse des sections de convoyage indépendamment les
unes par rapport aux autres en fonction desdites données numériques représentatives de la détection de présence ou d'absence d'un
objet transporté de maniere a répattir les objets sur le convoyeur dans des pas prédéterminés (PP). L'unité centrale selon l'invention est
paramétrée pour maintenir constamment a iso-vitesse au moins deux sections de convoyage adjacentes transportant un méme objet.
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Description

Titre de l'invention : Dispositif de convoyage et de séparation
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d’objets
Domaine technique
L’invention se place dans le domaine du tri d’objets et concerne plus particu-
lierement un dispositif de convoyage et de séparation d’objets.
L’invention concerne également une installation de tri d’objets comprenant un tel

dispositif de convoyage et de séparation d’objets.

Technique antérieure

Il existe aujourd’hui des installations de tri d’objets telles que les installations de tri
de colis comprenant un convoyeur de tri a haut débit congu pour trier les colis en
fonction d’une certaine indication de tri et des lignes d’entrée en colis congues pour 1é-
ceptionner les colis en vrac, mettre en série lesdits colis puis les espacer les uns des
autres en respectant des pas déterminé€s avant de les insérer sur le convoyeur de tri.

Pour espacer les colis les uns des autres en respectant des pas déterminés, chaque
ligne d’entrée est équipée d’un dispositif de convoyage et de séparation, également
appelé « module centreur », tel que celui décrit dans la demande de brevet
US2022112034.

La répartition des colis selon les pas déterminés permet de garantir le bon fonc-
tionnement des étapes de pesage, de lecture d’information de tri et d’injection sur le
convoyeur de tri en limitant le risque de rejet.

Les dispositifs de convoyage et de séparation comprennent typiquement une série de
sections de convoyage motorisées indépendamment a vitesse variable, qui sont ac-
célérées ou ralenties de fagon a positionner les colis dans leur pas.

Chaque dispositif de convoyage et de séparation est également équipé d’un systeme
optique chargé par exemple d’analyser le contour de chaque colis pour estimer la
position de son centre géométrique et en déduire la section de convoyage meneuse
lorsque le colis est a cheval sur plusieurs sections de convoyage.

Cependant, il est courant que la position du centre géométrique d’un colis differe de
la position de son centre de gravité, donnant un effet « balourd » a 1’objet et amenant le
colis a se décaler ou a pivoter dans son pas lors des transitions entre deux sections de
convoyage animées de vitesses différentes.

Cet effet « balourd » est particulicrement important chez les colis hétérogenes en

dimension, maticre, forme ou densité tels que les Petits Paquets Internationaux (PPI).
Résumé de l'invention

L’ objectif de I’invention est donc de résoudre les problemes précités.
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A cet effet, I'invention a pour objet un dispositif de convoyage et de séparation
d’objets comprenant un convoyeur congu pour convoyer lesdits objets selon une
certaine direction de convoyage, ledit convoyeur comprenant une succession de
sections de convoyage indépendamment motorisées et réparties les unes apres les
autres dans la direction de convoyage, des capteurs congus pour générer des données
numériques représentatives de la détection de présence ou d’absence d’un objet
transporté sur chaque section de convoyage, et une unité centrale paramétrée pour
contrdler la vitesse des sections de convoyage indépendamment les unes par rapport
aux autres en fonction desdites données numériques représentatives de la détection de
présence ou d’absence d’un objet transporté, 1’unité centrale étant paramétrée pour
maintenir constamment a iso-vitesse au moins deux sections de convoyage adjacentes
transportant un méme objet, caractérisé en ce que 1’unité centrale est paramétrée pour
controler ladite vitesse des sections de convoyage de sorte que les objets soient répartis
sur le convoyeur dans des pas prédéterminés (PP) sur ledit convoyeur et en ce que
I’unité centrale est paramétrée pour calculer un décalage d’un objet par rapport au
centre du pas dans lequel il doit étre positionné et pour commander en retour
I’accélération ou la décélération des sections de convoyage dans la direction de

convoyage pour centrer 1’objet dans son pas.

L’idée a la base de I’invention est d’imposer aux objets le franchissement des
sections de convoyage a iso-vitesse pour diminuer le risque de décalage ou de pi-
votement dans le pas des objets.

On comprendra donc que pour accélérer ou décélérer un objet pour le mettre dans
son pas, les sections de convoyage transportant ce méme objet seront entrainées a iso-
vitesse.

L’idée est également de centrer les objets dans leur pas respectif de maniere a
diminuer les risques de collision entre les objets pendant les accélérations et décé-
lérations des sections de convoyage, d’optimiser ’insertion sur le convoyeur de tri
pour faciliter les mesures de poids, de faciliter la lecture d’information de tri apposés a
la surface des objets, et pour donner un maximum d’amplitude de déplacement aux
objets dans leur pas en cas de perturbation en aval dans le processus de tri.

Le dispositif de convoyage et de s€paration d’objets selon I’invention pourra
également présenter les particularités suivantes :

- le décalage est un décalage temporel ;

- le décalage est un décalage physique ;

- 'unité centrale est paramétrée pour identifier au moins une section de convoyage ne
transportant pas d’objet en aval dans la direction de convoyage par rapport a une

section de convoyage transportant un objet en amont dans la direction de convoyage et
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selon une certaine vitesse de convoyage, et pour commander en retour I’accélération
ou la décélération de ladite au moins une section de convoyage en aval jusqu’a ladite
certaine vitesse de convoyage de la section de convoyage en amont ;

- I'unité centrale est paramétrée pour calculer une certaine longueur utile du
convoyeur correspondant a la longueur cumulée de 1’ensemble des sections de
convoyage du convoyeur a laquelle est ajoutée une longueur correspondant a un
pourcentage prédéterminé de la longueur totale d’un objet a convoyer, puis pour
commander I’arrét de 1’accélération ou de la décélération de la section de convoyage la
plus en aval du convoyeur au plus tard lorsque ladite longueur correspondant audit
certain pourcentage prédéterminé de la longueur de I’objet a quitté la section de
convoyage aval ;

- I'unité centrale est paramétrée pour commander I’entrainement des sections de
convoyage transportant un méme objet en imposant un palier de vitesse plafond et un
palier de vitesse plancher, I’unité centrale étant paramétrée pour moduler la durée de
maintien d’au moins un des paliers de vitesse plafond ou plancher en fonction de la
longueur cumulée des sections de convoyage et de la longueur de I’objet ;

- I'unité centrale est paramétrée pour commander 1’accélération ou la décélération
des sections de convoyage transportant un méme objet en imposant un palier de vitesse
d’amplitude minimale et de durée maximale ;

- chaque section de convoyage s’étend selon une certaine premiere longueur L1 dans
la direction de convoyage et selon une certaine seconde longueur L2 transversalement
a la direction de convoyage, ladite premiere longueur étant moins grande que la
seconde longueur ;

- chaque section de convoyage comprend une courroie de transport équipée de jonc
et une sole de glisse pour la courroie comportant des guides pour les joncs ;

-le convoyeur comprend une lame inter-jonction disposée entre chaque courroie ;

- les lames sont inclinées sensiblement vers le haut dans la direction de convoyage ;

- les sections de convoyages sont réparties en escalier dans la direction de
convoyage, de sorte que chaque section de convoyage aval s’étend en dessous d’une
section de convoyage amont.

L’invention s’étend également a une installation de tri d’objets comprenant un
convoyeur de tri congu pour convoyer et trier les objets dans des sorties de tri en
fonction d’une certaine indication de tri et une ligne d’entrée concue pour alimenter le
convoyeur de tri en objets, ladite ligne d’entrée comprenant un dispositif de convoyage
et de séparation d’objets selon I’une quelconque des revendications précédentes.
Présentation sommaire des dessins

La présente invention sera mieux comprise et d'autres avantages apparaitront a la

lecture de la description détaillée d’un mode de réalisation pris a titre d'exemple
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nullement limitatif et illustré par les dessins annexés, dans lesquels :

- [Fig.1] 1a [Fig.1] illustre de fagon trés schématique une installation de tri d’objets
selon I’invention ;

- [Fig.2] 1a [Fig.2] est un graphique représentant le premier cycle de correction selon
I’invention dans le cas d’une correction d’un retard fort d’un objet dont la vitesse
d’entrée et de sortie sur le convoyeur sont différentes ;

- [Fig.3] 1a [Fig.3] est un graphique représentant le premier cycle de correction selon
I’invention dans le cas d’une correction d’un retard modérée d’un d’objet ;

- [Fig.4] 1a [Fig.4] est un graphique représentant le premier ou le second cycle de
correction selon 1’invention dans le cas d’une correction d’un retard faible d’un objet ;

- [Fig.5] 1a [Fig.5] est un graphique représentant le second cycle de correction selon
I’invention dans le cas d’une correction d’un retard fort d’un objet équivalent a celui de
I’objet de la [Fig.1];

- [Fig.6] 1a [Fig.6] est un graphique représentant un cycle de correction selon
I’invention visant a avancer un premier objet en retard 2A, suivi d’un autre cycle de
correction selon I’invention visant a retarder un objet en avance 2B;

- [Fig.7] 1a [Fig.7] est une représentation graphique des vitesses des trois premicres
sections de convoyage du convoyeur pour réaliser les cycles de corrections de deux
objets consécutifs de la [Fig.6] selon I’invention ;

- [Fig.8] 1a [Fig.8] illustre de fagon trés schématique un dispositif de convoyage et de
séparation selon I'invention ;

- [Fig.9] 1a [Fig.9] illustre de fagon trés schématique une sole de glisse selon
I’invention ;

- [Fig.10] la [Fig.10] illustre de fagon tres schématique I’extrémité amont et
I’extrémité aval de deux sections de convoyage adjacentes vues de cOté et séparées par
une lame inter-jonction selon I’invention.

Description d’un mode de réalisation

L’installation de tri 1 d’objets 2 selon I’invention représentée sur la [Fig.1] est parti-
culierement bien adaptée pour équiper un centre de tri postal ou une plateforme lo-
gistique.

Par objets 2, on entend tous types d’objets tels que des colis ou paquets, par exemple
des PPIs (pour "Petits Paquets Internationaux") mais également des lettres ou tout autre
objet pouvant €tre traité dans des installations de tri postal ou logistiques.

L’installation de tri 1 d’objets 2 selon I’invention comprend typiquement un
convoyeur de tri 3 congu pour convoyer et trier les objets 2 dans des sorties de tri 4 en
fonction d’une certaine indication de tri apposée sur chaque objet 2 et une ligne
d’entrée 5 congue pour alimenter le convoyeur de tri 3 en objets 2.

La ligne d’entrée 5 comprendra ici un dispositif de convoyage et de séparation 6



WO 2024/213541 PCT/EP2024/059616

[0044]

[0045]

[0046]

[0047]

[0048]

[0049]

[0050]

[0051]

[0052]

selon I’invention également appelé « module centreur » congu pour convoyer les objets
selon une certaine direction de convoyage D1 dans des pas prédéterminés PP.

Le dispositif de convoyage et de s€paration 6 comprend typiquement un convoyeur 7
congu pour convoyer lesdits objets selon la direction de convoyage D1, formé d’une
pluralité de sections de convoyage 8 indépendamment motorisées et réparties les unes
apres les autres dans la direction de convoyage D1.

Le convoyeur 7 comprendra également une pluralité de capteurs 9, ici a titre
d’exemple des capteurs optiques, congus pour générer des données numériques repré-
sentatives de la détection de présence ou d’absence d’un objet 2 transporté sur chaque
section de convoyage 8.

Le dispositif de convoyage et de séparation 6 selon I’invention comprendra
également une unité centrale 10 paramétrée pour controler la vitesse des sections de
convoyage 8 indépendamment les unes par rapport aux autres en fonction desdites
données numériques représentatives de la détection de présence ou d’absence d’objet 2
transporté, de maniere a répartir les objets sur le convoyeur 7 dans les pas prédé-
terminés PP.

Par pas prédéterminés PP, on entend des emplacements de convoyage prédéterminés
sur le convoyeur 7 dans la direction de convoyage D1 congus pour convoyer chacun un
objet sur le convoyeur 7. Chaque emplacement de convoyage prédéterminé s’étend
selon une certaine longueur dans la direction de convoyage D1.

L’insertion d’un objet dans son pas garantit une bonne injection de 1’objet sur le
convoyeur de tri 3, une détection fiable de certaines données comme le poids et
I’adresse de destination, et une diminution des risques de collision entre objets 2 qui se
suivent.

Les pas prédéterminés selon I’invention se succedent donc dans la direction de
convoyage de sorte que les objets sont convoyé€s en série dans la direction de
convoyage, chacun dans un pas prédéterminé PP. Si les pas prédéterminés PP peuvent
avoir un pas physique ou spatial qui fluctue, c’est-a-dire une variation de longueur de
I’emplacement de convoyage dans la direction de convoyage, pendant le convoyage
des objets 2 sur les sections de convoyage 8 en réponse a la modification de vitesse des
sections de convoyage 8, les pas prédéterminés PP présenterons toujours un pas
temporel constant.

Or, chaque objet 2 se trouve a un moment ou un autre pendant son convoyage sur le
convoyeur 7, a cheval sur plusieurs sections de convoyage 8.

Ainsi, une autre fonction de 1’unité centrale 10 est de maintenir constamment a iso-
vitesse au moins deux sections de convoyage 8§ adjacentes transportant un méme objet
8.

Cela permet de diminuer le risque de décalage ou de pivotement dans le pas pré-
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déterminé PP des objets 2 pendant que les objets 2 sont en franchissement sur deux ou
plusieurs sections de convoyage 8.

De préférence, mais non nécessairement, 1’unité centrale 10 pourra maintenir
constamment a iso-vitesse I’ensemble des sections de convoyage 8 transportant un
méme objet 2.

L’unité centrale 10 pourra €galement étre paramétrée pour identifier au moins une
section de convoyage 8 ne transportant pas d’objet 2 en aval dans la direction de
convoyage D1 par rapport a une section de convoyage transportant un objet en amont
par rapport a la direction de convoyage D1 et selon une certaine vitesse de convoyage.

En réponse, I’unité centrale est alors paramétrée pour commander 1’accélération ou la
décélération de ladite au moins une section de convoyage 8 en aval jusqu’a ladite
certaine vitesse de convoyage de la section de convoyage 8 en amont.

Ce paramétrage permet d’accélérer ou de ralentir le plus rapidement possible a la
vitesse souhaitée les sections de convoyage 8 lorsqu’elles ne transportent pas d’objets
2.

Cela permet également d’éviter de faire porter les changements de vitesse importants
aux sections de convoyage 8 transportant un objet 2 et donc de diminuer le risque de
patinage et de pivotement des objets 2.

L’ unité centrale 10 pourra €galement étre paramétrée pour, a partir des données nu-
mériques représentatives de la détection de présence ou d’absence d’un objet 2 sur une
section de convoyage 8, calculer un décalage de I’objet 2 inséré sur le convoyeur 7 par
rapport au centre du pas prédéterminé PP dans lequel il doit étre positionné et pour
commander en retour 1’accélération ou la décélération des sections de convoyage 8
dans la direction de convoyage D1 pour centrer I’objet 2 dans son pas.

Le décalage de I’objet 2 inséré sur le convoyeur 7 par rapport au centre du pas pré-
déterminé PP dans lequel il doit étre positionné peut étre un décalage temporel ou un
décalage spatial. Toutes les spécificités décrites ci-apres se rapportant au décalage
temporel s’appliquent a un décalage spatial de I’objet. Ainsi, si le calcul d’un décalage
temporel nécessite I’utilisation de données représentatives d’un pas temporel a imposer
aux objets 2, le calcul d’un décalage spatial nécessite quant a lui I’utilisation de
données représentatives d’un pas spatial a imposer aux objets 2.

A titre d’exemple, pour calculer le décalage temporel ou le décalage spatial des
objets dans leur pas, I’unité centrale 10 comprendra en mémoire des données repré-
sentatives respectivement du pas temporel ou du pas spatial a imposer aux objets 2 sur
le dispositif de convoyage et de séparation 6 selon I’invention.

Le pas temporel ou le pas spatial pourra varier selon le type d’objets a convoyer.

L’idée ici est de centrer chaque objet 2 dans son pas de sorte a optimiser le pesage, la

détection de I’indication de tri et I’injection sur le convoyeur de tri 3.
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Pour garantir I’insertion des objets 2 dans leur pas et/ou leur centrage dans leur pas,
1’unité centrale 10 pourra étre paramétrée pour faire varier la vitesse des sections de
convoyage 8 en suivant des cycles de correction.

L’amplitude d’accélération et de décélération des sections de convoyage 8 pourra
notamment étre fixée a la valeur maximale tolérable sans risque de patinage des objets
2 (ici a titre d’exemple 5 m/s?).

Afin de préserver la stabilité de I’objet 2 lors de son insertion sur le dispositif de
convoyage et de séparation 6, I’unité centrale 10 pourra €tre paramétrée pour
commander le démarrage d’un cycle de correction uniquement lorsque 1’objet 2 sera
completement entré sur le dispositif de convoyage et de séparation 6 et pour
commander I’arrét du cycle de correction au plus tard lorsqu’un certain pourcentage de
la longueur L de ’objet 2 en est sorti.

Lorsqu’un objet 2 se présente a I’entrée du dispositif de convoyage et de s€paration
6, son front avant et son front arriere sont détectés par les capteurs et un décalage, par
exemple temporel Dt, du centre du pas prédéterminé PP par rapport au centre de 1’objet
2 est calculé (Dt<O0 si I’objet 2 est en avance dans son pas, Dt>0 si 1’objet 2 est en
retard).

Un cycle de correction d’avance ou de retard est donc calculé par 1’unité centrale 10
en choisissant la vitesse palier Vm entre une vitesse palier minimum Vmin et une
vitesse palier maximum Vmax a atteindre et en calculant sa durée de maintien Tm pour
compenser 1’€cart Dt totalement si possible.

. Si I’objet est en avance (Dt<0), I’objet 2 est retardé, c’est-a-dire que sa vitesse
est diminuée pour augmenter de -Dt le temps de parcours du dispositif de
convoyage et de séparation 6,

. Si I’objet est en retard (Dt>0), I’objet 2 est avancé, c’est-a-dire que sa vitesse
est augmentée pour diminuer de +Dt le temps de parcours du dispositif de
convoyage et de séparation 6.

Ainsi, si I’objet 2 est décalé d’un certain décalage, ici par exemple un décalage
temporel Dt, la durée de traversée du dispositif de convoyage et de séparation 6 doit
étre : TO — Dt.

TO étant la durée de référence et correspondant au temps de parcours du dispositif de
convoyage et de séparation 6 de bout en bout par un objet 2 de longueur quelconque,
centré dans son pas a I’arrivée et qui ne doit donc pas €tre corrigé.

A titre d’exemple, deux cycles de correction sont ici décrits :

Un premier cycle de correction consiste a commander I’entrainement des sections de
convoyage 8 transportant un méme objet 2 en imposant un palier de vitesse plafond et
un palier de vitesse plancher.

L’unité centrale 10 est alors paramétrée pour moduler la durée de maintien d’au
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moins un des paliers de vitesse plafond ou plancher en fonction de la longueur cumulée
des sections de convoyage 8, de la longueur de 1’objet et de la correction voulue.

Des seuils de vitesse plafond V+ et de vitesse plancher V- seront par exemple choisis
entre la vitesse palier minimum Vmin et la vitesse palier maximum Vmax pour couvrir
au mieux la plage de correction visée (déterminée en fonction de la longueur du
convoyeur 7 et de la plage de longueur des objets 2).

Pour une correction forte d’un retard ou d’une avance d’un objet 2 par rapport a son
pas, le palier de vitesse Vm retenu sera V+ (ou V-), ici V- sur la [Fig.2].

Pour une correction modérée d’un retard ou d’une avance d’un objet 2 par rapport a
son pas, le palier de vitesse Vm retenu sera inférieur a V+ ou supérieur a V-, ici
supérieur a V- sur la [Fig.3].

Pour une correction faible d’un retard ou d’une avance d’un objet 2 par rapport a son
pas, le cycle pourra se limiter a passer de sa vitesse d’entrée Ve sur le convoyeur 7 a sa
vitesse de sortie Vs du convoyeur 7 au bon moment. Le palier de vitesse Vm sera donc
Ve, comme visible sur la [Fig.4]. Ceci évite de secouer inutilement un objet en lui ap-
pliquant une double variation de vitesse

Un deuxieme cycle de correction consiste a commander 1’accélération ou la décé-
lération des sections de convoyage 8 transportant un méme objet 2 en imposant un
palier de vitesse d’amplitude minimale et de durée maximale.

Ce cycle de correction consiste a appliquer un palier de vitesse Vm qui est maintenue
tout au long de la traversée du dispositif de convoyage et de séparation 6.

Pour une correction forte d’un retard ou d’une avance d’un objet 2 par rapport a son
pas, le palier de vitesse Vm retenu sera inférieur a V+ ou supérieur a V-, ici supérieur
V- sur la [Fig.5] et maintenu le plus longtemps possible avant la mise en vitesse de
I’objet a 1a vitesse de sortie Vs.

L’intérét du deuxicme cycle de correction est de minimiser la durée des phases
d’accélération et de décélération qui risquent de déstabiliser les objets 2.

Les variations de vitesse a vide des sections de convoyage 8 seront également rac-
courcies.

A titre d’exemple, la correction forte d’un retard via le premier cycle de correction
nécessite une vitesse palier a 0.6 m/s tandis que via le second cycle de correction
seulement 0.98 m/s est nécessaire, comme visible sur la [Fig.5].

A titre d’exemple, la [Fig.6] décrit le cas d’un premier objet 2A en retard nécessitant
un cycle de correction visant a I’avancer suivi d’un objet 2B en avance nécessitant un
cycle de correction visant a le retarder. La fleche en pointillée représente ici ’écart E
entre I’objet 2A et I’objet 2B.

L’unité centrale 10 pourra €galement &tre paramétrée pour privilégier une correction

de I’objet le plus en aval sur le convoyeur 7 dans la direction de convoyage D1 jusqu’a
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1’objet le plus en amont sur le convoyeur 7.

La [Fig.7] représente les vitesses de trois premicres sections de convoyage 8 du
convoyeur 7.

Les sections de convoyage 8A, 8B et 8C se calquent d’abord sur le cycle de
correction de I’objet 2 le plus en aval, puis sur celui qui le suit en amont dans la
direction de convoyage D1 en adaptant la vitesse de convoyage de chaque section de
convoyage 8 a la vitesse de convoyage déterminée pour 1’objet 2 suivant des qu’elle est
libérée du premier objet 2.

L’unité centrale 10 pourra €galement étre paramétrée pour optimiser les cycles de
correction en considérant une longueur « utile » du convoyeur 7 supérieure a la
longueur réel du convoyeur 7 et correspondant a la longueur cumulée de 1’ensemble
des sections de convoyage 8 du convoyeur 7 a laquelle on ajoute une longueur cor-
respondant a un certain pourcentage de la longueur totale d’un objet 2 en cours de
convoyage sur le convoyeur 7.

Cette fonction permet ici de tirer profit de I’hétérogénéité de la répartition du poids
de I’objet 2, généralement plus important vers le centre de I’objet 2 et moins im-
portante vers les bords, afin de continuer le cycle de correction de 1’objet 2 méme si
I’objet 2 est a cheval entre le convoyeur 7 et un convoyeur de sortie CS en aval du
convoyeur 7.

La masse a I’avant de 1’objet 2 est considérée ici a titre d’exemple comme né-
gligeable par rapport a la masse centrale de 1’objet 2 ce qui permet de maintenir un
certain changement de vitesse entre la derniére section de convoyage 8 du convoyeur 7
la plus en aval dans la direction de convoyage et le convoyeur en sortie CS sans risquer
de faire pivoter 1’objet 2.

Pour cela, I’unité centrale 10 comprend en mémoire au moins un certain pourcentage
de la longueur d’un type d’objets correspondant a une masse négligeable par rapport au
reste de la longueur de 1’objet 2, par exemple 20% de la longueur de 1’objet 2 dans le
cadre des PPIs.

Ainsi dans cet exemple, 1’unité centrale 10 sera paramétrée pour récupérer des
données de longueur de 1’objet 2, par exemple a partir des données représentatives de
la détection de présence d’un objet 2 transporté sur la section de convoyage 8 la plus
en amont dans la direction de convoyage ou bien par un processus de détection en
amont du dispositif de convoyage et de s€paration 6, puis pour commander en retour le
maintient du cycle de correction sur toute la longueur « utile » du convoyeur 7.

Aussi, dans le cas ol un objet 2 ne peut pas étre recentré correctement dans son pas,
un troisieme cycle de correction pourra viser a €viter son débordement du pas pré-
déterminé PP sans chercher a le centrer au mieux dans son pas de fagon a privilégier la

correction de I’objet 2 suivant en maximisant la capacité du dispositif de convoyage et
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de séparation 6 a le traiter sans risque de conflit de vitesse.

Pour parfaire le centrage des objets 2 instables qui pourraient sortir petit a petit de
leur pas en cours de convoyage, les cycles de correction pourront étre recalculés durant
le parcours de I’objet 2 sur le dispositif de convoyage et de s€paration 6 (par exemple a
la sortie des trois premiéres sections de convoyage 8) en tenant compte de la position
effective de 1’objet 2 par rapport a sa position théorique.

L’avantage procuré par le ou les paramétrages spécifiques de 1’unité centrale 10 est
ici optimisé par des sections de convoyage 8 selon I’invention, visibles sur la [Fig.8],
congues pour €tre compactes et performantes.

En effet, on pourra prévoir que chaque section de convoyage 8 s’étend selon une
certaine premiere longueur L1 dans la direction de convoyage D1 et selon une certaine
seconde longueur L2 transversalement a la direction de convoyage D1, ladite premicre
longueur L1 étant moins grande que la seconde longueur L2.

Les sections de convoyage 8 sont donc plus larges que longues.

Ainsi, pour une certaine longueur de convoyeur 7, de nombreuses sections de
convoyage 8 pourront étre agencées les unes apres les autres ce qui permet un pilotage
adapté a une grande hétérogénéité d’objets 2, en longueur, en poids et en densité.

Plus particulicrement et comme représenté sur les figures 8 et 9, chaque section de
convoyage 8 pourra comprendre une courroie 11 de transport équipée de jonc 12 et une
sole de glisse 13 pour la courroie 11 comportant un guide 13A pour les joncs, ici par
exemple une rainure de guidage.

En effet, plus les sections de convoyage 8 sont courtes et plus les courroies 11 sont
difficiles a guider dans la direction de convoyage D1.

On pourra d’ailleurs prévoir que chaque courroie 11 soit montée sur un rouleau fou
14A aval et un rouleau fou 14B amont dans la direction de convoyage D1 et que
chaque section de convoyage 8 comprenne un dispositif de réglage du parallélisme 15
de sa courroie 11.

Plus spécifiquement, le dispositif de réglage du parallélisme 15 est congu pour
conserver I’excentrique situé sur le rouleau fou 14A aval dans la direction de
convoyage D1, également appelé rouleau de sortie.

Le dispositif de réglage de parallélisme 15 permet ici de limiter les efforts sur le jonc
12 et donc de diminuer les risques de casse mais également d’éviter I’apparition d’une
bosse sur le dessus de la courroie 11 lorsque le jonc 12 s’appuie un peu trop sur son
guide 13A.

Le dispositif de réglage de parallélisme 15 comprendra par exemple un excentrique
avec un axe intégré sur des roulements acceptant ce décalage potentiel.

Ainsi, grace a la présence de jonc 12 et de son guide 13A et du dispositif de réglage

de parallélisme 15, les sections de convoyage 8 pourront présenter une premiere
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longueur L1 la plus petite possible, ici de I’ordre de 175mm et une seconde longueur
L2 équivalente a la largeur du convoyeur 7, ici de ’ordre de 550mm.

Le convoyeur 7 du dispositif de convoyage et de séparation 6 selon I’invention
pourra également comprendre une lame inter-jonction 16, visible sur les figures 8, 9 et
10, disposée entre chaque courroie 11 et plus spécifiquement entre le rouleau fou 14A
aval d’une section de convoyage 8 amont et un rouleau fou 14B amont d’une section
de convoyage 8 aval dans la direction de convoyage D1.

Les lames inter-jonction 16 seront donc agencées de manicre a étre au plus pres des
sections de convoyage 8, de maniere a réduire I’espace entre deux sections de
convoyage 8 adjacentes.

Les lames inter-jonction 16 permettent d’une part d’éviter les bourrages d’objets 2
entre deux courroies 11 adjacentes et d’autre part de minimiser les secousses des objets
2 au franchissement des sections de convoyage 8 en minimisant I’amplitude et la durée
de I'instabilité des objets 2 lors des transitions.

Plus particulicrement et de maniere avantageuse, les lames inter-jonction 16 pourront
étre inclinées sensiblement vers le haut dans la direction de convoyage D1 de maniere
a réaliser les transitions le plus en douceur possible.

Les sections de convoyages 8 pourront également €tre réparties en escalier dans la
direction de convoyage D1, de sorte que chaque section de convoyage 8 aval s’étend
en dessous d’une section de convoyage 8 amont, afin d’améliorer les transitions

d’objet 2 d’une section de convoyage 8§ a une autre.
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Revendications

Dispositif de convoyage et de séparation (6) d’objets (2) comprenant un
convoyeur (7) congu pour convoyer lesdits objets selon une certaine
direction de convoyage (D1), ledit convoyeur comprenant une
succession de sections de convoyage (8) indépendamment motorisées et
réparties les unes apres les autres dans la direction de convoyage, des
capteurs (9) congus pour générer des données numériques repré-
sentatives de la détection de présence ou d’absence d’un objet transporté
sur chaque section de convoyage, et une unité centrale (10) paramétrée
pour controler la vitesse des sections de convoyage indépendamment les
unes par rapport aux autres en fonction desdites données numériques re-
présentatives de la détection de présence ou d’absence d’un objet
transporté, I’unité centrale étant paramétrée pour maintenir
constamment a iso-vitesse au moins deux sections de convoyage ad-
jacentes transportant un méme objet, caractérisé en ce que I’unité
centrale est paramétrée pour controler ladite vitesse des sections de
convoyage de sorte que les objets soient répartis sur le convoyeur dans
des pas prédéterminés (PP) sur ledit convoyeur et en ce que I’unité
centrale est paramétrée pour calculer un décalage d’un objet par rapport
au centre du pas dans lequel il doit €tre positionné et pour commander
en retour 1’accélération ou la décélération des sections de convoyage
dans la direction de convoyage pour centrer 1’objet dans son pas.
Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon la revendication
1, caractérisé en ce que le décalage est un décalage temporel.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon la revendication
1, caractérisé en ce que le décalage est un décalage physique.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité
centrale est paramétrée pour identifier au moins une section de
convoyage ne transportant pas d’objet en aval dans la direction de
convoyage par rapport a une section de convoyage transportant un objet
en amont dans la direction de convoyage et selon une certaine vitesse de
convoyage, et pour commander en retour I’accélération ou la décé-
lération de ladite au moins une section de convoyage en aval jusqu’a
ladite certaine vitesse de convoyage de la section de convoyage en
amont.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
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quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité
centrale est paramétrée pour calculer une certaine longueur utile du
convoyeur correspondant a la longueur cumulée de 1’ensemble des
sections de convoyage du convoyeur a laquelle est ajoutée une longueur
correspondant a un pourcentage prédéterminé de la longueur totale d’un
objet a convoyer, puis pour commander I’arrét de I’accélération ou de la
décélération de la section de convoyage la plus en aval du convoyeur au
plus tard lorsque ladite longueur correspondant audit certain
pourcentage prédéterminé de la longueur de 1’objet a quitté la section de
convoyage aval.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que 1’unité
centrale est paramétrée pour commander 1’entrainement des sections de
convoyage transportant un méme objet en imposant un palier de vitesse
plafond et un palier de vitesse plancher et en ce que I’unité centrale est
paramétrée pour moduler la durée de maintien d’au moins un des paliers
de vitesse plafond ou plancher en fonction de la longueur cumulée des
sections de convoyage et de la longueur de I’objet.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications 1 a 5, caractérisé en ce que I’unité
centrale est paramétrée pour commander 1’accélération ou la décé-
lération des sections de convoyage transportant un méme objet en
imposant un palier de vitesse d’amplitude minimale et de durée
maximale.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que chaque
section de convoyage s’étend selon une certaine premiere longueur L1
dans la direction de convoyage et selon une certaine seconde longueur
L2 transversalement a la direction de convoyage, ladite premicre
longueur étant moins grande que la seconde longueur.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que chaque
section de convoyage comprend une courroie (11) de transport équipée
de jonc (12) et une sole de glisse (13) pour la courroie comportant des
guides (13A) pour les joncs (12).

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que le

convoyeur comprend une lame inter-jonction (16) disposée entre chaque



WO 2024/213541

[Revendication 11]

[Revendication 12]

[Revendication 13]

PCT/EP2024/059616
14

courroie.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon la revendication
9, caractérisé en ce que les lames sont inclinées sensiblement vers le
haut dans la direction de convoyage.

Dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon 1’'une
quelconque des revendications précédentes, caractérisé en ce que les
sections de convoyages sont réparties en escalier dans la direction de
convoyage, de sorte que chaque section de convoyage aval s’étend en
dessous d’une section de convoyage amont.

Installation de tri d’objets comprenant un convoyeur de tri (3) congu
pour convoyer et trier les objets dans des sorties de tri (4) en fonction
d’une certaine indication de tri et une ligne d’entrée (5) congue pour
alimenter le convoyeur de tri en objets, ladite ligne d’entrée comprenant
un dispositif de convoyage et de séparation d’objets selon ’une

quelconque des revendications précédentes.
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Catégorie*

Identification des documents cités, avec, le cas échéant, I'indication des passages pertinents no. des revendications visées

Y

DE 10 2013 200972 Al (SIEMENS AG [DE])
24 juillet 2014 (2014-07-24)
revendication 1

figures 1-5

alinéa [0002] - alinéa [0020]

alinéa [0030] - alineéa [0061]

US 2016/264363 Al (NAKANO TOSHIKI [JP] ET
AL) 15 septembre 2016 (2016-09-15)
revendication 1

figures 1-23

alinéa [0002] - alinéa [0005]

alinéa [0029] - alinéa [0170]

US 2019/382205 Al (PETTERSSON NIKLAS [SE])
19 décembre 2019 (2019-12-19)
revendication 1

figure 8

alinéa [0033] - alineéa [0034]

JP H11 199038 A (NIPPON SHARYO SEIZO KK)
27 juillet 1999 (1999-07-27)
revendication 1

figures 1-3

alinéa [0001] - alinéa [0020]

US 2020/189859 Al (ASCHPURWIS CARSTEN
[DE]) 18 juin 2020 (2020-06-18)
revendication 1

figures 1-7

alinéa [0001] - alinéa [0028]

alinéa [0033] - alinea [0061]
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Us 2009114508 Al 07-05-2009 CN 101304934 A 12-11-2008
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TW 200744926 A 16-12-2007
uUs 2009114508 Al 07-05-2009
WO 2007055112 A1l 18-05-2007

WO 2008042294 A2 10-04-2008 uUs 2008082206 Al 03-04-2008
WO 2008042294 A2 10-04-2008

DE 102013200972 Al 24-07-2014 DE 102013200972 A1l 24-07-2014
WO 2014114519 A1l 31-07-2014

US 2016264363 Al 15-09-2016 EP 3067302 Al 14-09-2016
uUs 2016264363 Al 15-09-2016

Us 2019382205 Al 19-12-2019 CA 3050450 Al 26-07-2018
CN 110214117 A 06-09-2019
EP 3571144 A1l 27-11-2019
JP 6968180 B2 17-11-2021
JP 2020505291 A 20-02-2020
RU 2019126027 A 20-02-2021
SE 1750051 A1l 21-07-2018
uUs 2019382205 Al 19-12-2019
WO 2018136244 Al 26-07-2018

JP H11199038 A 27-07-1999 AUCUN

Us 2020189859 Al 18-06-2020 EP 3395728 Al 31-10-2018
EP 3615461 Al 04-03-2020
uUs 2020189859 A1l 18-06-2020
WO 2018197179 Al 01-11-2018
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