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(57)  Surunechaine (2) actionnée en boucle est mon-
tée une pince (17) pouvant tenir entre ses branches le
ruban adhésif (14).

En entrée du brin aller (3), dans une zone de pré-
hension (31), la pince est fermée autour du ruban adhésif
déroulé de la bobine (13). La pince maintenue fermée
est ensuite déplacée sur le brin aller, tirant ainsi le ruban
adhésif jusqu’a une zone de libération (33) ou elle est

Vorrichtung und Verfahren zur Vorbereitung eines eine gewtinschte Lange aufweisenden

arrétée.

Le ruban adhésif est alors coupé transversalement
par un systeme de coupe (34) agencé pour tenir le ruban
adhésif a la fois du cété amont et du c6té aval. Puis la
pince est ouverte, et le trongcon découpé est transféré
vers un poste d'utilisation.

La pince est ensuite ramenée dans la zone de pré-
hension par actionnement de la chaine.
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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif et
un procédé de préparation d’'un trongon de ruban adhésif
de longueur souhaitée a partir d’'une bobine de ruban
adhésif.

[0002] Un tel troncon de ruban adhésif est destiné a
alimenter indifféremment, en fonction de I'application
souhaitée, une machine de mise en place de poignées
de portage de packs ou une machine de mise en lots.
[0003] Dans le cas des machines de mise en place de
poignées, un trongon de ruban adhésif est appliqué sur
un fardeau de bouteilles ou de bricks, dans la largeur ou
la longueur, suivant la demande. Les extrémités du tron-
¢on sont collées de part et d'autre du pack, tandis que
la partie intermédiaire sert de hanse de préhension. Afin
gue la hanse ne soit pas collante, le trongon de ruban
adhésif comporte dans cette zone soit une étiquette car-
tonnée rapportée, soit un encart plastifié non collant di-
rectement intégré au ruban adhésif, appelé alors
« poignée préparée ».

[0004] Dans le cas des machines de mise en lots, un
ou plusieurs trongons de ruban adhésif sont appliqués
sur un ensemble de produits unitaires pour les fixer en-
semble et constituer un lot.

[0005] Pour ces deux types de machines, la longueur
et la largeur du ruban adhésif peuvent varier suivant le
type de produit a équiper. Ainsi, il est généralement né-
cessaire, en fonction des besoins, soit d’avoir recours a
plusieurs dispositifs distincts de préparation de trongons
de ruban adhésif, soit d'effectuer sur un méme dispositif
des réglages souvent lourds et complexes. Par ailleurs,
dans le cas de rubans adhésifs non uniformes, par exem-
ple comportant des inscriptions ou des motifs, ou dans
le cas de poignées préparées, il est impératif que la lon-
gueur a laguelle le trongon est découpée soit parfaite-
ment déterminée et reproductible, pour garantir le posi-
tionnementcorrectdes inscriptions oude I'encart plastifié
sur les différents trongons successivement préparés.
[0006] L'invention vise a améliorer les dispositifs et
procédés de préparation de trongons de ruban adhésif.
[0007] Selon un premier aspect, I'invention concerne
undispositif de préparation d'un trongon de ruban adhésif
de longueur souhaitée a partir d'une bobine de ruban
adhésif, dispositif qui comprend :

- au moins un moyen de déplacement sans fin, du
type courroie, chaine ou équivalent, comportant un
brin aller et un brin retour et apte a étre actionné en
boucle par des moyens d’entrainement ;

- au moins une pince montée sur le moyen de dépla-
cement sans fin, comportant deux branches et pou-
vant occuper une position d’ouverture, dans laquelle
les branches sont écartées I'une de I'autre, ou une
position de fermeture, dans laquelle les branches
sont sensiblement jointives et aptes a tenir le ruban
adhésif entre elles ;

- des moyens aptes a provoquer la fermeture de la
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pince lorsqu’elle est située sur le brin aller dans une
zone de préhension, afin que la pince puisse tenir le
ruban adhésif déroulé de la bobine ;

- des moyens de maintien de la pince en position de
fermeture lorsqu’elle se déplace surle brin aller, pour
permettre la traction du ruban adhésif sensiblement
parallélement au brin aller ;

- des moyens aptes a provoquer I'arrét du moyen de
déplacement sans fin lorsque la pince est située sur
le brin aller dans une zone de libération située en
aval de la zone de préhension ;

- des moyens aptes a provoquer I'ouverture de la pin-
ce lorsquelle est située dans ladite zone de
libération ;

- unsystéeme de coupe transversale du ruban adhésif,
situé au voisinage du brin aller, en aval de la zone
de préhension, agencé pour pouvoir tenir le ruban
adhésif une fois découpé au moins du cété amont
du systeme de coupe.

[0008] Ainsi, grace au dispositif selon I'invention, il est
possible de figer la zone de préhension mais de position-
ner la zone de libération & I'endroit souhaité sur le brin
aller, en fonction de la longueur du trongon de ruban ad-
hésif souhaité. Ce paramétrage n'implique pas de modi-
fication constructive compliquée. En outre, puisque le
systeme de coupe du ruban adhésif permet le maintien
de ce ruban une fois découpé du cété amont, il n’est pas
nécessaire de prévoir une deuxiéme pince qui tiendrait
le ruban en amont, et qui serait écartée de la premiére
pince d'une distance déterminée. Au contraire, méme
avec une unique pince, il est possible de ramener cette
pince vers la zone de préhension en vue de la traction
ultérieure d’'un autre trongon de ruban adhésif, alors que
le troncon préparé est transféré vers un poste d'utilisa-
tion.

[0009] Selon une réalisation possible, le dispositif
comprend une came fixe agencée en regard du brin aller
pour provoquer la fermeture de la pince dans la zone de
préhension et maintenir la pince en position de fermeture
sur toute la longueur de ladite came fixe, et une came
mobile s’étendant en prolongement de la came fixe en
regard du brin aller, au moins jusqu’a la zone de libéra-
tion, ladite came mobile pouvant étre déplacée entre une
position avancée, dans laquelle elle maintient la pince
en position de fermeture, et une position reculée, dans
lagquelle elle autorise le passage de la pince en position
d’ouverture. De cette fagon, on peut obtenir I'ouverture
de la pince en tout point situé au droit de la came mobile,
ce qui offre une grande liberté sur la longueur du trongon
de ruban adhésif obtenu sans pour autant impliquer des
modifications structurelles importantes du dispositif.
[0010] De préférence, la pince comprend des moyens
élastiques agencés pour solliciter les branches de ladite
pince vers la position d’ouverture et au moins un galet
apte a coopérer avec les cames fixe et mobile pour per-
mettre la fermeture de la pince a I'encontre desdits
moyens élastiques.



3 EP 1 808 393 Al 4

[0011] Ledispositif peut comporter au moins deux pin-
ces montées sur le moyen de déplacement sans fin, de
fagon sensiblement régulierement répartie a la périphé-
rie dudit moyen de déplacement sans fin. Ceci permet
de réduire le temps d’'arrivée d’une pince dans la zone
de préhension lorsque le trongon a été découpé, puisqu'il
n'est pas nécessaire que la pince venant de tracter le
ruban adhésif se déplace depuis la zone de libération
vers la zone de préhension en parcourant notamment la
totalité du brin retour. On peut ainsi avoir par exemple 2,
3, 4 ou 5 pinces.

[0012] Parexemple, la pince est montée sur le moyen
de déplacement sans fin de telle sorte que, lorsqu’elle
tracte le ruban adhésif, celui-ci soit situé dans un plan
sensiblement paralléle au plan du moyen de déplace-
ment sans fin.

[0013] Selon une réalisation possible, le dispositif
comprend deux moyens de déplacement sans fin sensi-
blement identiques, paralléles et superposés, entrainés
par les mémes moyens d’entrainement, la pince étant
solidaire des deux moyens de déplacement sans fin.
[0014] Avantageusement, le systeme de coupe est
agenceé pour tenir le troncon de ruban adhésif découpé
du cété aval du systeme de coupe. Ainsi, d’'une part, le
ruban adhésif est maintenu c6té bobine et, d’autre part,
le trongon découpé est maintenu & ses deux extrémités,
par le systéme de coupe et par la pince située dans la
zone de libération et sur lagquelle le trongon est collé. En
conséquence, la gravité n'influe pas sur le déplacement
du trongon, et le dispositif peut étre placé dans n'importe
quelle position dans I'espace.

[0015] Par ailleurs, le systtme de coupe peut
comprendre :

- unbloc de coupe disposé d'un c6té du plan du ruban
adhésif tracté, comportant un outil de coupe trans-
versal en amont et en aval duquel sont disposés des
éléments d'appui ;

- un bloc de contre-coupe disposé de I'autre c6té du
plan du ruban adhésif tracté, comportant un doigt
amont et un doigt aval espacés I'un de l'autre et si-
tués en regard des éléments d'appui du bloc de
coupe ;

les blocs étant mobiles entre :

- une position avancée, dans laquelle I'outil de coupe
est engagé dans I'espace ménagé entre les doigts
amont et aval du bloc de contre-coupe et le ruban
adhésif, découpé, est apte a étre maintenu entre les-
dits doigts et les éléments d’appui du bloc de coupe ;

- etune positionrétractée, dans laquelle les blocs sont
éloignés I'un de l'autre et du plan du ruban adhésif
tracté, de sorte a permettre le déplacement de la
pince sur le brin aller.

[0016] Selon un deuxieme aspect, I'invention concer-
ne un procédé de préparation d’un troncon de ruban ad-
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hésif de longueur souhaitée a partir d’'une bobine de ru-
ban adhésif, comprenant les étapes consistant a :

- prévoir au moins un moyen de déplacement sans
fin, du type courroie, chaine ou équivalent, compor-
tant un brin aller et un brin retour et apte a étre ac-
tionné en boucle par des moyens d’entrainement ;

- prévoir au moins une pince montée sur le moyen de
déplacement sans fin, comportant deux branches et
pouvant occuper une position d'ouverture, dans la-
guelle les branches sont écartées l'une de l'autre,
ou une position de fermeture, dans laquelle les bran-
ches sont sensiblement jointives et aptes a tenir le
ruban adhésif entre elles ;

- prévoir un systeme de coupe transversale du ruban
adhésif, situé au voisinage du brin aller, en aval de
la bobine ;

- provoquer la fermeture de la pince lorsqu’elle est
située sur le brin aller, dans une zone de préhension
localisée en amont du systéme de coupe, afin que
la pince puisse tenir le ruban adhésif déroulé de la
bobine ;

- actionner le moyen de déplacement sans fin, afin de
provoquer le déplacement de la pince maintenue fer-
mée sur le brin aller, et donc la traction du ruban
adhésif sensiblement parallélement au brin aller ;

- détecter le fait que le ruban adhésif a été tracté sur
lalongueur souhaitée et provoquer I'arrét de la pince
dans la position correspondante, dans une zone de
libération située sur le brin aller ;

- couper le ruban adhésif avec le systeme de coupe,
et tenir le ruban adhésif ainsi découpé au moins du
cOté amont du systeme de coupe ;

- transférer le trongon de ruban adhésif ainsi préparé
vers un poste d'utilisation ;

- actionner le moyen de déplacement sans fin, afin de
ramener la pince dans la zone de préhension.

[0017] On décrit a présent, a titre d’exemple non limi-
tatif, un mode de réalisation possible de l'invention, en
référence aux figures annexées :

Les figures 1 et 2 sont des vues de face, respecti-
vement de dessus, des pinces montées sur deux
chaines du dispositif selon l'invention ;

Les figures 3 et 4 sont des vues de face, respecti-
vement de dessus, de I'ensemble du dispositif selon
I'invention;

La figure 5 est une vue de c6té du dispositif selon
l'invention, montrant également un dispositif de
transfert du trongon de ruban adhésif préparé ;

Les figures 6 et 7 sont des vues de c6té d'une pince,
respectivement en position d’ouverture et en posi-
tion de fermeture ;

Les figures 8 et 9 sont des vues de dessus d’'une
pince, respectivement en position de fermeture et
en position d’ouverture ;

La figure 10 est une vue de face du bloc de contre-
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coupe ;
Les figures 11 a et 11 b sont des vues de dessus
respectivement du bloc de contre-coupe et du bloc
de coupe ;

Les figures 12a et 12b sont des vues de cdté res-
pectivement du bloc de contre-coupe et du bloc de
coupe ; et

La figure 13 est une vue de dessus de I'ensemble
du dispositif selon l'invention, montrant également
un dispositif de transfert du trongon de ruban adhésif
préparé et un systeme de déroulement du ruban ad-
hésif depuis la bobine.

[0018] Le dispositif 1 de préparation d'un trongon de
ruban adhésif comprend tout d’abord deux chaines 2
sensiblement identiques, paralléles et superposées.
Chaque chaine 2 forme une boucle plane comprenant
un brin aller 3 et un brin retour 4 sensiblement rectilignes
et paralleles, ainsi que deux portions en demi cercle s’en-
roulant respectivement autour d’'une roue de renvoi mo-
trice 5 et une roue de renvoi libre 6 d’axes respectifs 7,
8 sensiblement paralléles. La roue motrice 5 est entrai-
née par un moteur 9, dans le sens indiqué par la fleche
sur la figure 1. On définit les termes « amont » et « aval »
par rapport au sens de déplacement de la chaine 2.
[0019] Le moteur 9 est par exemple un moteur électri-
gue de type quelconque (a courant continu, asynchrone,
brushless, etc.). La gestion des courbes d’accélération
et de décélération, de la précision d’arrét et des vitesses
nominales est effectuée par I'intermédiaire de variateurs
de fréquence ou de cartes d’axes suivant la technologie
moteur choisie.

[0020] Lesdeuxrouesb5, 6 sontplacées surunsupport
10 lui-méme fixé a une base 11 par des pieds 12. Dans
la réalisation représentée, les chaines 2 sont situées
dans des plans verticaux, mais cette disposition n’est
pas limitative.

[0021] Au voisinage du support 10 se trouve une bo-
bine 13 de ruban adhésif 14 montée rotative autour de
I'axe 15 d'un support 16 fixé a la base 11. L'axe 15 est
sensiblement paralléle aux plans des chaines 2 et ortho-
gonal aux brins aller 3 et retour 4 : de ce fait, le ruban
adhésif 14 sera déroulé dans un plan sensiblement pa-
rallele aux plans des chaines 2 et selon une trajectoire
sensiblement paralléle au brin aller 3.

[0022] Le ruban adhésif 14 peut étre neutre ou pré-
senter des marques («adhésif spotté »). Il peut étre des-
tiné a former une poignée préparée, a réaliser un lot, etc.
Sa largeur et la longueur a laquelle le trongon sera dé-
coupé peuvent varier selon I'application concernée.
[0023] Surles deux chaines 2 sont montées deux pin-
ces 17 sensiblementidentiques, de fagon symétrique par
rapport a I'axe médian 18, défini comme étant I'axe pa-
rallele aux axes 7, 8 des roues 5, 6 et situé a mi-distance
de ceux-ci. Sur la figure 1 sont représentées les deux
pinces 17 dans deux positions différentes (en traits forts
et en traits fins). Les pinces 17 sont solidaires des deux
chaines 2 et sont donc entrainées en rotation toujours
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dans le méme sens.

[0024] Chaque pince 17 comprend deux tiges 19, 20
sensiblement paralléles montées dans deux maillons
distincts de chacune des chaines 2. Les tiges 19, 20 sont
ici orientées parallélement aux axes 7, 8 des roues 5, 6
et insérées dans les maillons adjacents d’'une méme
chaine 2, comme illustré sur la figure 2.

[0025] Chaque pince 17 comporte une premiéere etune
deuxiéme branches 21, 22 reliées par les tiges 19, 20,
et entre lesquelles le ruban adhésif 14 est destiné a étre
tenu pour étre tracté. Les branches 21, 22 s'étendent
sensiblement perpendiculairement aux tiges 19, 20,
donc parallelement aux plans des chaines 2, vers I'ex-
térieur des chaines 2, et sont disposées en regard I'une
de lautre.

[0026] La premiére branche 21 est destinée a étre au
contact du cété collant 23 du ruban adhésif 14. Elle est
fixe par rapport aux chaines 2, c’est-a-dire par rapport
aux tiges 19, 20. La premiéere branche 21 comprend au
moins un rouleau 24 monté rotatif autour de I'axe princi-
pal 25 de ladite branche 21, orthogonal aux tiges 19, 20.
Il peut s’agir d’un rouleau en laiton moleté ou de roues
libres, notamment selon le pouvoir adhérant du ruban
adhésif 14.

[0027] Ladeuxieme branche 22 est destinée a étre au
contact du c6té lisse 26 du ruban adhésif 14. Elle est
montée coulissante le long des tiges 19, 20 par rapport
a la premiére branche 21. Un ou plusieurs ressorts 27
sontdisposés entre les deux branches 21, 22 et sollicitent
la deuxiéme branche 22 vers sa position éloignée de la
premiére branche 21, c'est-a-dire dans la position
d’ouverture de la pince 17. La deuxieme branche 22 est
sensiblement parallélépipédigue et comprend, en regard
de la premiére branche 21, un élément 28 en matiére
souple (par exemple en mousse ou en polyuréthane). En
outre, la deuxiéme branche 22 est équipée de galets 29
d’axes sensiblement paralléles a I'axe principal 25 de la
premiére branche 21.

[0028] Une troisieme tige 30, disposée sensiblement
parallélement aux tiges 19, 20, dans un méme plan et a
proximité de celles-ci, est engagée dans un autre maillon
de chacune des chaines, ici dans les maillons adjacents
a ceux recevant I'une des tiges 19, 20. La troisieme tige
30joue leréle d'untirant de maintien, et permet d’assurer
le parallélisme des deux chaines 2.

[0029] Ledispositif 1 comprend égalementun systéeme
permettant de provoquer la fermeture de la pince 17 et
d’autoriser son ouverture, ceci en des points déterminés
de la chaine 2. Ce systéme comprend d'une part une
came fixe (non représentée) agencée en regard du brin
aller 3 depuis une zone dite zone de préhension 31, et
d’autre part une came mobile 32 s’étendant en prolon-
gementde lacame fixe enregard du brin aller 3, au moins
jusgu'a une zone dite zone de libération 33. La came
mobile 32, pilotée par un actionneur pneumatique, peut
étre déplacée entre une position avancée (par défaut),
dans laquelle elle est située sensiblement dans le méme
plan que la came fixe, et une position reculée. Les cames
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sont destinées a coopérer avec les galets 29 de la pince
17 lors du déplacement de celle-ci sur le brin aller 3.
Lorsque les galets 29 arrivent en contact avec la came
fixe, la pince 17 étant située dans la zone de préhension
31 au début du brin aller 3, cela provoque la fermeture
de la pince 17. La pince 17, qui se déplace sur le brin
aller 3, est maintenue en position de fermeture sur toute
la longueur de la came fixe. Lorsque la pince 17 atteint
la zone de libération, au droit de la came mobile 32, cette
derniére peut étre déplacée vers sa position reculée. De
ce fait, la came mobile 32 n’exerce plus de contrainte de
fermeture, et la pince 17 s’ouvre sous l'action des res-
sorts 27.

[0030] Enfin, le dispositif 1 comprend un systéeme de
coupe 34 permettant de couper le ruban adhésif 14 tracté
pour en former un trongon séparé de la bobine 13. Le
systeme de coupe 34 est situé a proximité du brin aller
3, sur la trajectoire de traction du ruban adhésif 14, im-
médiatement en aval et le plus pres possible de la zone
de préhension 31.

[0031] Le systéeme de coupe 34 comprend d’'une part
un bloc de coupe 35 disposé du cété lisse 26 du ruban
adhésif 14 tracté, et comportant un couteau 36 transver-
sal. De part et d'autre du couteau 36 sont disposés des
éléments d’appui, respectivement amont 37 et aval 38,
permettant d’assurer le collage du ruban adhésif 14 au
moment de la coupe, comme on le verra plus loin. L'élé-
ment d’appui aval 38 peut étre équipé d’un élément en
matiere souple (par exemple en mousse ou en polyuré-
thane). Un actionneur pneumatique 39 pilote le bloc de
coupe 35 pour le rapprocher ou I'éloigner du ruban ad-
hésif 14, le bloc de coupe 35 étant par défaut en position
rétractée, c'est-a-dire éloignée du ruban adhésif 14.
[0032] Le systéme de coupe 34 comprend d’autre part
un bloc de contre-coupe 40 disposé du coté collant 23
du ruban adhésif 14 tracté, et comportant un doigt amont
41 et un doigt aval 42 transversaux, espacés l'un de
l'autre et situés en regard des éléments d'appui 37, 38
du bloc de coupe 35. Le bloc de contre-coupe 40 a pour
role de tenir le ruban adhésif 14 en tension au moment
de la coupe, de part et d’autre du couteau 36, en utilisant
le pouvoir collant du ruban adhésif 14. Le doigt amont
41 est sensiblement parallélépipédique, tandis que le
doigt aval 42 comprend au moins un rouleau 43 monté
rotatif autour de I'axe principal dudit doigt aval 42, dis-
posé transversalement. Il peut s’agir d’'un rouleau en lai-
ton moleté ou de roues libres. Un actionneur pneumati-
gue 44 pilote le bloc de contre-coupe 40 pour le rappro-
cher ou I'éloigner du ruban adhésif 14, le systéme de
contre-coupe 40 étant par défaut en position rétractée,
c’est-a-dire éloignée du ruban adhésif 14, position dans
laquelle il libére I'espace nécessaire au passage de la
pince 17, entre le bloc de coupe 35 et le bloc de contre-
coupe 40.

[0033] On décrit a présent la mise en oeuvre du dis-
positif 1.

[0034] On part d'une situation initiale dans laquelle le
ruban adhésif 14 est en prise dans I'une des deux pinces
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17 du dispositif 1, située dans la zone de préhension 31,
juste avant le systeme de coupe 34. Sous l'effet de la
came fixe, la pince 17 est en position de fermeture. Le
bloc de coupe 35 est en position rétractée, et le bloc de
contre-coupe 40 en position avanceée.

[0035] Le bloc de contre-coupe 40 est déplacé vers sa
position rétractée, pour permettre le passage de la pince
17. Celle-ci estdéplacée (vial'actionnement des chaines
2) sur le brin aller 3 sur une distance L correspondant a
la longueur de trongon de ruban adhésif 14 souhaitée.
On détecte que le ruban adhésif 14 a été tracté sur une
distance L :

- soit par la disposition physique des éléments cons-
titutifs du dispositif 1 : au moyen d’un codeur associé
aux moyens d’entrainement (par exemple une pul-
sation incrémentale fournie par un codeur implanté
sur 'arbre de transmission du moteur 9), ou d’'un
capteur placé dans la zone de libération et apte a
détecter la position de la pince 17. Ce capteur peut
étre réglable en position sur le brin aller 3.

- soit par des marques 45 présentes sur le ruban ad-
hésif 14 et pouvant étre détectée par un capteur fixe
par rapport a la bobine 13.

[0036] Lesmodes de détection ne fonctionnent pas en
méme temps, I'un d’entre eux étant choisi préalablement
au niveau du systéme de commande.

[0037] Lorsque la pince 17 atteint la position souhai-
tée, elle est arrétée. Les opérations suivantes sont alors
effectuées en méme temps :

- fermeture du bloc contre-coupe 40, celui-ci étant
amené au contact du coté collant 23 du ruban adhésif
14 ;

- passage du bloc de coupe 35 en position avancée,
le couteau 36 réalisant la coupe et s’engageant dans
I'espace ménageé entre les doigts amont 41 et aval
42 du bloc contre-coupe 40, tandis que les éléments
d’'appui 37, 38 plaquent et maintiennent le ruban ad-
hésif 14 sur les doigts 41, 42.

[0038] Ainsi, le troncon de ruban adhésif 14 découpé
est maintenu a son extrémité tractée par la pince 17 si-
tuée dans la zone de libération 33, et a son autre extré-
mité par le doigt aval 42. Quant au ruban adhésif 14 se
déroulant de la bobine 13, il est maintenu a son extrémité
amont par le doigt amont 41. Le doigt amont 41 étant
parallélépipédique, il permet un collage du ruban adhésif
14 sur une plus grande surface qu’un doigt cylindrique,
et donc un meilleur maintien. Ainsi, le ruban adhésif 14
est toujours tenu coté bobine en attendant I'arrivée d’'une
nouvelle pince 17.

[0039] Puisque le ruban adhésif 14 esttenu en perma-
nence, le dispositif 1 peut étre disposé dans n'importe
quelle position dans I'espace, la gravité ne risquant pas
de déplacer le ruban adhésif.

[0040] L'ouverture de la pince 17 est alors comman-
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dée, par déplacement de la came mobile 32 vers sa po-
sition reculée. Le ruban adhésif 14 reste maintenu & son
extrémité tractée, par collage sur lapremiére branche 21.
[0041] On transfére ensuite le trongon de ruban adhé-
sif 14 ainsi préparé vers un poste d'utilisation (non re-
présenté), selon une direction sensiblement orthogonale
au plan du ruban adhésif tracté. Lors de ce déplacement,
le ruban adhésif 14 se décolle facilement de la pince 17
et du doigt aval 42 en provoquant la rotation du ou des
rouleaux 24, 43 I'un vers l'autre. Il est a noter que, du
coté de I'extrémité tractée, le ruban adhésif 14 est tres
bien maintenu sur la premiére branche 21 de la pince
17, car il a été bien appliqué sur le ou les rouleaux 24
par écrasement de I'élément souple 28. La pince 17 doit
donc étre ouverte pour permettre le décollement du ru-
ban adhésif 14. En revanche, du c6té de son extrémité
amont, si I'élément d’appui aval 38 ne comporte pas
d’élément souple, le ruban adhésif 14 n’est que peu collé
sur le doigt aval 42 (globalement selon une génératrice),
et il n'est donc pas nécessaire de déplacer le bloc de
contre-coupe 35 vers sa position rétractée pour permet-
tre la libération du ruban adhésif 14. Le transfert peut par
exemple étre effectué par un systéme a vérin 46, disposé
du coté lisse 26 du ruban adhésif 14 (voir figures 5 et
13). La traction du ruban adhésif 14 est indépendante du
mouvement du ou des produits a équiper dudit ruban, ce
qui permet d’'effectuer un collage mieux maitrisé, alors
que les produits sont a 'arrét.

[0042] Les chaines 2 sont alors a nouveau mises en
mouvement, les pinces 17 se déplagant donc simultané-
ment pour amener la pince 17 qui était en attente sur le
brin retour 4 jusqu'a la zone de préhension 31, tandis
que la pince 17 qui vient de tracter le ruban adhésif 14
étant évacuée sur le brin retour 4. L’arrét de la pince 17
dans la zone de préhension 31 est commandé par une
cellule de détection. La pince 17 se ferme dans ce mou-
vement, au contact de la came fixe, juste avant le syste-
me de coupe 34. La distance longitudinale entre le bloc
de contre-coupe 40 et I'entrée de la came fixe est figée.
Le ruban adhésif 14 issu de la bobine 13 est donc main-
tenant en prise dans la pince 17.

[0043] Dans le méme temps, on effectue les opéra-
tions suivantes :

- passage dubloc contre-coupe 40 et du bloc de coupe
35 en position rétractée, pour libérer le passage pour
la pince 17 ;

- passage de la came mobile 32 en position avancée,
afin qu’elle puisse maintenir le ruban adhésif 14 pris
dans la pince dans la zone de libération 33.

[0044] Le dispositif 1 est alors dans la situation initiale
décrite précédemment, et le cycle de traction/décou-
pe/déplacement des pinces peut étre répété.

[0045] Grace au dispositif 1, il est possible de réaliser
de 30 a 60 découpes par minutes, le temps moyen d’'un
cycle pouvant étre de I'ordre de 0,65 secondes. Le retour
de la pince venant de tracter le ruban adhésif est opéré
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en temps masqué, pendant que I'autre pince tracte a son
tour le ruban adhésif. Le brin aller 3 matérialise la trajec-
toire du ruban adhésif et les longueurs possibles de trac-
tion. Cette longueur peut étre facilement paramétrée en
figeant le positionnement de la zone de préhension 31
et en prévoyant plusieurs cames mobiles 32 successives
en prolongement de la came fixe. Selon la came mobile
active, on positionne ainsi la zone de libération 33.
[0046] On se réfere a présent a la figure 13.

[0047] Le dispositif 1 est complété par des aménage-
ments spécifiques sur le chemine de déroulement du ru-
ban adhésif 14, qui ont pour objectifs :

- de réduire au maximum l'allongement du ruban ad-
hésif en limitant I'effort de traction de ce dernier au
plus pres de la prise par la pince et de sa course de
traction ;

- de garantir une tension permanente du ruban adhé-
sif tout au long du chemin de déroulement, que ce
soit en mouvement (traction) ou a I'arrét, afin d’éviter
gue le ruban adhésif ne fasse des plis ou dérive an-
gulairement lors de son déroulement.

[0048] Ces objectifs sont atteints en intercalant entre
la bobine 13 et le dispositif 1 un tambour motorisé 47
complété par un moufle 48 de maintien en tension situé
immédiatement en sortie.

[0049] Le tambour motorisé 47 matérialise une cou-
pure physique entre le levier de dérouleur 49 de bobine
(animé d'oscillations) et le dispositif 1. Il assure la traction
du ruban adhésif depuis la bobine 13 et aide a I'amenée
du ruban adhésif vers la pince 17 lors de sa mise en
action. Le tambour motorisé 47 encaisse donc I'effort de
traction le plus important lié au déroulement du ruban
adhésif depuis la bobine 13 (soit environ deux fois I'effort
mesuré entre le tambour et la pince).

[0050] Ce sont les moufles situés sur le dérouleur (a
savoir la bobine 13 et le levier de dérouleur 49) et en
sortie du tambour motorisé 47 qui permettent de main-
tenir en permanence le ruban adhésif en tension. Du fait
du décalage de mise en cation, entre la traction primaire
etle déroulement secondaire (inertie, extension du ruban
adhésif), c’est le moufle 48 en sortie du tambour motorisé
47 qui oscille en premier.

[0051] Entre le dérouleur et le tambour motorisé 47, la
traction primaire est assurée par le tambour, le déroule-
ment est effectué au niveau du dérouleur (par rotation
de la bobine 13). Entre le dispositif 1 et le tambour, la
traction primaire est assurée par la pince 17, le déroule-
ment et la traction secondaire étant assurés par le tam-
bour motorisé 47.

[0052] La traction du ruban adhésif 14 par le déplace-
mentde lapince 17 sur les chaines 2 fait osciller le moufle
48 en sortie du tambour motorisé 47 et désocculte la
cellule de détection. La non détection du moufle 48 dé-
clenche alors la mise en rotation du tambour motorisé
47. Latraction du ruban adhésif par le tambour fait alors
osciller le levier de dérouleur 49 et désocculte la cellule
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de détection. La non détection du levier de dérouleur 49
déclenche alors la libération du frein électromagnétique
du dérouleur, permettant ainsi a la bobine 13 de tourner
et au ruban adhésif 14 de se dérouler.

[0053] Latraction duruban adhésif est donc gérée par
une mise en cascade des différents actionneurs. L'arrét
dudéroulementde labobine 13 estobtenu pas laréaction
inverse de chaque actionneur, déclenchée a partir de
I'arrét de la pince 17 en fin de course sur le brin aller 3,
c’est-a-dire dans la zone de libération 33.

[0054] 1l va de soi que l'invention n'est pas limitée au
mode de réalisation décrit ci-dessus a titre d’exemple
mais qu’elle en embrasse au contraire toutes les varian-
tes de réalisation.

Revendications

1. Dispositif de préparation d'un trongon de ruban ad-
hésif de longueur souhaitée a partir d'une bobine
(13) de ruban adhésif (14), caractérisé en ce qu’ |l
comprend :

- au moins un moyen de déplacement sans fin
(2), dutype courroie, chaine ou équivalent, com-
portant un brin aller (3) et un brin retour (4) et
apte a étre actionné en boucle par des moyens
d’entrainement (5, 9) ;

- au moins une pince (17) montée sur le moyen
de déplacement sans fin (2), comportant deux
branches (21, 22) et pouvant occuper une posi-
tion d’ouverture, dans laquelle les branches (21,
22) sont écartées I'une de l'autre, ou une posi-
tion de fermeture, dans laquelle les branches
(21, 22) sont sensiblement jointives et aptes a
tenir le ruban adhésif (14) entre elles ;

- des moyens aptes a provoquer la fermeture de
la pince (17) lorsqu’elle est située sur le brin aller
(3) dans une zone de préhension (31), afin que
la pince (17) puisse tenir le ruban adhésif (14)
déroulé de la bobine (13) ;

- des moyens de maintien de la pince (17) en
position de fermeture lorsqu’elle se déplace sur
le brin aller (3), pour permettre la traction du ru-
ban adhésif (14) sensiblement parallélement au
brin aller (3) ;

- des moyens aptes a provoquer l'arrét du
moyen de déplacement sans fin (2) lorsque la
pince (17) est située sur le brin aller (3) dans
une zone de libération (33) située en aval de la
zone de préhension (31) ;

- des moyens aptes a provoquer I'ouverture de
la pince (17) lorsqu’elle est située dans ladite
zone de libération (33) ;

- un systeme de coupe (34) transversale du ru-
ban adhésif (14), situé au voisinage du brin aller
(3), enaval de la zone de préhension (31), agen-
cé pour pouvoir tenir le ruban adhésif (14) une
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fois découpé au moins du c6té amont du syste-
me de coupe (34).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en

ce gqu’ il comprend une came fixe agencée en regard
du brin aller (3) pour provoquer la fermeture de la
pince (17) dans la zone de préhension (31) et main-
tenir la pince (17) en position de fermeture sur toute
la longueur de ladite came fixe, et une came mobile
(32) s’étendant en prolongement de la came fixe en
regard du brin aller (3), au moins jusqu’a la zone de
libération (33), ladite came mobile (32) pouvant étre
déplacée entre une position avancée, dans laquelle
elle maintient la pince (17) en position de fermeture,
et une position reculée, dans laquelle elle autorise
le passage de la pince (17) en position d’ouverture.

Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en
ce que la pince (17) comprend des moyens élasti-
ques (27) agencés pour solliciter les branches (21,
22) de ladite pince (17) vers la position d’ouverture
et au moins un galet (29) apte a coopérer avec les
cames fixe et mobile (32) pour permettre la fermeture
de la pince (17) a I'encontre desdits moyens élasti-
ques (27).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 3, ca-
ractérisé en ce qu’ il comprend au moins deux pin-
ces (17) montées surle moyen de déplacement sans
fin (2), de facon sensiblement réguliérement répartie
a la périphérie dudit moyen de déplacement sans fin

@).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 4, ca-
ractérisé en ce que la branche (21) destinée a étre
au contact du c6té collant (23) du ruban adhésif (14)
est fixe par rapport au moyen de déplacement sans
fin (2).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 5, ca-
ractérisé en ce que la pince (17) est montée sur le
moyen de déplacement sans fin (2) de telle sorte
que, lorsqu’elle tracte le ruban adhésif (14), celui-ci
soit situé dans un plan sensiblement paralléle au
plan du moyen de déplacement sans fin (2).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 6, ca-
ractérisé en ce qu’ il comprend deux moyens de
déplacement sans fin (2) sensiblement identiques,
paralléles et superposés, entrainés par les mémes
moyens d'entrainement (5, 9), la pince (17) étant
solidaire des deux moyens de déplacement sans fin

@).

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en

ce que les moyens de déplacement sans fin sont
formées chacun d'une chaine (2) et en ce que la
pince (17) comprend deux tiges (19, 20) sensible-
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ment paralléles reliantles branches (21, 22) de ladite
pince (17), les tiges (19, 20) étant montées dans
deux maillons distincts de chacune des chaines (2).

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en

ce qu’ il comprend une troisieme tige (30) disposée
sensiblement parallélement aux tiges (19, 20) de la
pince (17), dans un méme plan et a proximité de
celles-ci, ladite troisieme tige (30) étant engagée
dans un troisieme maillon de chacune des chaines

2.

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 9, ca-
ractérisé en ce que labranche (21) de la pince (17)
destinée a étre au contact du c6té collant (23) du
ruban adhésif (14) comprend au moins un rouleau
(24) monté rotatif autour de I'axe principal (25) de
ladite branche (21).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 10, ca-
ractérisé en ce que labranche (22) de la pince (17)
destinée a étre au contact du c6té lisse (26) du ruban
adhésif (14) comprend, en regard de 'autre branche
(21), un élément en matiere souple (28).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 11, ca-
ractérisé en ce que le systéme de coupe (34) est
agenceé pour tenir le trongon de ruban adhésif (14)
découpé du coté aval du systeme de coupe (34).

Dispositif selon I'une des revendications 1 a 12, ca-
ractérisé en ce que le systeme de coupe (34)
comprend :

- un bloc de coupe (35) disposé d’'un cété du
plan du ruban adhésif (14) tracté, comportant
un outil de coupe (36) transversal en amont et
enaval duquel sontdisposés des éléments d’ap-
pui (37, 38) ;

- un bloc de contre-coupe (40) disposé de I'autre
c6té du plan du ruban adhésif (14) tracté, com-
portant un doigt amont (41) et un doigt aval (42)
espacés I'un de l'autre et situés en regard des
éléments d’appui (37, 38) du bloc de coupe
(35);

les blocs (35, 40) étant mobiles entre :

- une position avancée, dans laquelle I'outil de
coupe (36) est engagé dans I'espace ménagé
entre les doigts amont (41) et aval (42) du bloc
de contre-coupe (40) et le ruban adhésif (14),
découpé, est apte a étre maintenu entre lesdits
doigts (41, 42) et les éléments d’appui (37, 38)
du bloc de coupe (35) ;

- et une position rétractée, dans laquelle les
blocs (35, 40) sont éloignés I'un de l'autre et du
plan du ruban adhésif (14) tracté, de sorte a per-
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14.

15.

16.

14

mettre le déplacement de la pince (17) sur le
brin aller (3).

Dispositif selon la revendication 13, caractérisé en
ce que le doigt aval (42) du bloc contre-coupe (40)
comprend au moins un rouleau (43) monté rotatif
autour d’'un axe transversal.

Procédé de préparation d’'un trongon de ruban ad-
hésif de longueur souhaitée a partir d'une bobine
(13) de ruban adhésif (14), caractérisé en ce qu’ il
comprend les étapes consistant a :

- prévoir au moins un moyen de déplacement
sans fin (2), du type courroie, chaine ou équiva-
lent, comportant un brin aller (3) et un brin retour
(4) et apte a étre actionné en boucle par des
moyens d’entrainement (5, 9) ;

- prévoir au moins une pince (17) montée sur le
moyen de déplacement sans fin (2), comportant
deux branches (21, 22) et pouvant occuper une
position d’ouverture, dans laquelle les branches
(21, 22) sont écartées I'une de l'autre, ou une
position de fermeture, dans laquelle les bran-
ches (21, 22) sont sensiblement jointives et ap-
tes a tenir le ruban adhésif (14) entre elles ;

- prévoir un systeme de coupe (34) transversale
du ruban adhésif (14), situé au voisinage du brin
aller (3), en aval de la bobine (13) ;

- provoquer la fermeture de la pince (17) lors-
gu’elle est située sur le brin aller (3), dans une
zone de préhension (31) localisée en amont du
systeme de coupe, afin que la pince (17) puisse
tenir le ruban adhésif (14) déroulé de la bobine
(13);

- actionner le moyen de déplacement sans fin
(2), afinde provoquer le déplacement dela pince
(17) maintenue fermée sur le brin aller (3), et
donc la traction du ruban adhésif (14) sensible-
ment parallélement au brin aller (3) ;

- détecter le fait que le ruban adhésif (14) a été
tracté sur lalongueur (L) souhaitée et provoquer
I'arrét de la pince (17) dans la position corres-
pondante, dans une zone de libération (33) si-
tuée sur le brin aller (3) ;

- couper le ruban adhésif (14) avec le systeme
de coupe (34), ettenir le ruban adhésif (14) ainsi
découpé au moins du c6té amont du systeme
de coupe (34) ;

-transférer le troncon de ruban adhésif (14) ainsi
préparé vers un poste d'utilisation ;

- actionner le moyen de déplacement sans fin
(2), afin de ramener la pince (17) dans la zone
de préhension (31).

Procédé selon la revendication 15, caractérisé en
ce que I'opération de détection de la longueur trac-
tée du ruban adhésif (14) est réalisée au moyen d’'un
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codeur associé aux moyens d’entrainement ou d'un
capteur placé dans la zone de libération (33) et apte
adétecter la position de la pince (17), ou d’'un capteur
fixe par rapport a la bobine (13) et apte & détecter
une marque (45) présente sur le ruban adhésif (14).

Procédé selon la revendication 15 ou 16, caracté-
risé en ce que , al'étape de coupe, on tient le ruban
adhésif (14) découpé également du cété aval du sys-
teme de coupe (34).

Procédé selon l'une des revendications 15a 17, ca-
ractérisé en ce que le transfert du trongon de ruban
adhésif (14) préparé vers un poste d'utilisation s’ef-
fectue selon une direction sensiblement orthogonale
au plan du ruban adhésif (14) tracté.
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recherche européenne visé ci-dessus.
Lesdits members sont contenus au fichier informatique de I'Office européen des brevets a la date du

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

14-05-2007
Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de
au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication
JP 57145756 A 08-09-1982 JP 1445271 C 30-06-1988
JP 62053423 B 10-11-1987
US 5445053 A 29-08-1995  AUCUN
FR 2818242 A 21-06-2002  AUCUN

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