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Description
Titre de I'invention : ETOILE POUR UNE MACHINE DE CONDI-
TIONNEMENT ROTATIVE

Domaine technique
[0001]  La présente invention concerne une étoile pour une machine de conditionnement
rotative, ainsi qu'une machine de conditionnement rotative comportant au moins une

telle étoile.

Technique antérieure

[0002]  Une machine de conditionnement rotative telle qu’une remplisseuse de 1’état de la
technique est alimentée en récipients a remplir par l'intermédiaire d'un tapis de
convoyage d'entrée sur lequel chaque récipient est disposé.

[0003]  Laremplisseuse comprend une étoile et un guide. L'étoile est entrainée en rotation
autour d'un axe vertical et comprend des empreintes de forme adaptée a la forme des
récipients et régulierement réparties sur la périphérie de 1'étoile. Chaque empreinte est
destinée a recevoir un récipient et a le transporter. Le maintien du récipient dans
I'empreinte est assuré par le guide qui prend la forme d'un arc de cercle concentrique
avec l'axe vertical et qui se situe a I’extérieur de 1’étoile pour plaquer les récipients
dans le fond des empreintes.

[0004]  Lorsqu’une remplisseuse peut tre utilisée avec des récipients cylindriques de
différents diametres, il est nécessaire de modifier les dimensions de chaque empreinte
et la position du guide, ce qui est un travail relativement long et nécessite 1’arrét de la
remplisseuse.

[0005] I est donc nécessaire de trouver une étoile qui peut s’adapter rapidement a la
dimension des récipients.

Exposé de l'invention

[0006]  Un objet de la présente invention est de proposer une étoile pour une machine de
conditionnement rotative ou 1’étoile s’adapte facilement a des récipients de différents
diametres et qui ne nécessite pas 1’utilisation d’un guide.

[0007] A ceteffet, est proposée une étoile pour une machine de conditionnement rotative
pour des récipients, I'étoile comportant :

[0008] - un arbre qui s’étend verticalement autour d’un axe principal et qui est animé d’un

mouvement de rotation autour dudit axe principal,

[0009] - un ensemble mobile qui comporte :
[0010] - un chassis fixé audit arbre,
[0011] - une pluralité de paires de bras, chacune comportant deux bras, chacun comportant

une extrémité distale et une extrémité proximale et monté articulé sur le chéssis autour
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d’un axe vertical de rotation, ou les bras de chaque paire de bras sont mobiles entre une
position ouverte et une position fermée et inversement,

- pour chaque paire de bras, un mécanisme d’actionnement avec un plot d’activation
mobile entre une premicre position extréme et une deuxi¢me position extréme, ol dans
la premiere position extréme, le mécanisme d’actionnement positionne les bras de
ladite paire de bras en position ouverte et ou dans la deuxiéme position extréme, le
mécanisme d’actionnement positionne les bras de ladite paire de bras en position
fermée,

- un mécanisme de réglage qui déplace 1’axe vertical de rotation de chaque bras entre
une premiere position et une deuxi¢me position et inversement, et

- un mécanisme de verrouillage qui verrouille la position de I’axe vertical de rotation
de chaque bras entre la premiere position et la deuxieéme position, et

- une came fixe par rapport a I’ensemble mobile et avec une surface de guidage ou la
forme de la surface de guidage est telle que chaque plot d’activation suit la surface de
guidage pour passer successivement de la premiere position extréme a la deuxicme
position extréme et inversement.

Avantageusement, I’axe vertical de rotation de chaque bras est disposé entre
Iextrémité distale et I’extrémité proximale, chaque mécanisme d’actionnement
comporte une premicre bielle et une deuxieme bielle, la premicre extrémité de la
premicre bielle est montée articulée au niveau de 1’extrémité proximale d’un bras, la
premicre extrémité de la deuxieme bielle est montée articulée au niveau de I’extrémité
proximale de 1’autre bras, et la deuxieme extrémité de chaque bielle est montée
articulée sur le plot d’activation.

Avantageusement, pour chaque paire de bras, le mécanisme de réglage comporte un
coulisseau qui est monté mobile en translation radialement par rapport a I’axe principal
entre une position rentrée et une position sortie, pour chaque axe vertical de rotation de
la paire de bras associée, le coulisseau présente une rainure a travers laquelle passe
I’axe vertical de rotation, les deux rainures du coulisseau forment un V dont la pointe
est orientée vers 1’axe principal, et le mécanisme de réglage comporte un systeme de
déplacement qui déplace chaque coulisseau de la position rentrée a la position sortie et
inversement.

Avantageusement, le coulisseau comporte une surface de contact qui constitue un
troisicme point de contact sur le récipient.

Avantageusement, la distance de déplacement de la surface de contact entre la
position rentrée et la position sortie du coulisseau ainsi que les changements de
position des axes verticaux de rotation des bras sont tels que la position du barycentre
des deux points de contact des bras sur le récipient et du point de contact de la surface

de contact sur le récipient reste inchangée quelle que soit la position du coulisseau
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entre la position rentrée et la position sortie.
Avantageusement, chaque angle défini a partir d’un barycentre des deux points de

contact des bras sur le récipient et du point de contact de la surface de contact sur le
récipient, et délimité entre le point de contact de la surface de contact et un des points
de contact d’un bras est supérieur a 90°.

Avantageusement, chaque coulisseau comporte un plot d’entrainement, le systeme de
déplacement comporte un disque monté mobile en rotation autour de I’axe principal,
pour chaque plot d’entrainement, le disque comporte un trou dans lequel loge le plot
d’entrainement, chaque trou est conformé pour déplacer le plot d’entrainement d’une
position correspondant a la position rentrée du coulisseau a une position correspondant
a la position sortie du coulisseau lorsque le disque est déplacé en rotation dans un sens
et pour déplacer le plot d’entrainement de la position correspondant a la position sortie
du coulisseau a la position correspondant a la position rentrée du coulisseau lorsque le
disque est déplacé en rotation dans un sens oppos€.

L’invention propose également une machine de conditionnement rotative pour des
récipients comportant un systeme de convoyage d’entrée, un systeme de convoyage de
sortie et une étoile selon 1'une des variantes précédentes, ou le systeme de convoyage
d’entrée apporte les récipients au niveau de 1’étoile et oul le systeme de convoyage de
sortie prend les récipients au niveau de I’étoile pour les retirer.

Breve description des dessins

Les caractéristiques de l'invention mentionnées ci-dessus, ainsi que d'autres, appa-
raitront plus clairement a la lecture de la description suivante d'un exemple de réa-
lisation, ladite description étant faite en relation avec les dessins joints, parmi lesquels :

[fig.1] est une vue en perspective d’une étoile selon I’invention pour un récipient de
grand diametre,

[fig.2] est une vue de dessous de 1’étoile de la Fig. 1,

[fig.3] est une vue en perspective de 1’étoile de la Fig. 1 pour un récipient de petit
diametre,

[fig.4] est une vue en perspective de 1’étoile de la Fig. 1 dont certains éléments ont
été cachés, dans le cas d’un récipient de grand diametre,

[fig.5] est une vue similaire a celle de la Fig. 4, pour un récipient de petit diametre,

[fig.6] est une vue en perspective de 1’étoile de la Fig. 1 dont certains éléments ont
été cachés, dans le cas d’un récipient de grand diametre,

[fig.7] est une vue similaire a celle de la Fig. 6, pour un récipient de petit diametre,

[fig.8] est une vue en perspective de 1’étoile de la Fig. 1 dont certains éléments ont
été cachés, dans le cas d’un récipient de grand diametre,

[fig.9] est une vue similaire a celle de la Fig. 8, pour un récipient de petit diametre,
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[fig.10] est une vue en perspective de I’étoile de la Fig. 1 dont certains éléments ont
été cachés, dans le cas d’un récipient de grand diametre,

[fig.11] est une vue similaire a celle de la Fig. 10, pour un récipient de petit diametre,

[fig.12] est une vue en perspective de I’étoile de la Fig. 1 dont certains éléments ont
été cachés, dans le cas d’un récipient de grand diametre,

[fig.13] est une vue similaire a celle de la Fig. 12, pour un récipient de petit diametre
et

[fig.14] est une vue de dessous de I’étoile selon I’invention.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION

Dans la description qui suit, les directions sont prises en référence a un fonc-
tionnement normal d’une machine de conditionnement rotative, et en particulier, la
direction verticale orientée vers le haut est représentée par la fleche Z.

La Fig. 1 montre une étoile 100 d’une machine de conditionnement rotative telle
qu’une remplisseuse qui permet de remplir des récipients cylindriques de différents
diametres. Sur les différentes Figs., sont représentés soit un récipient de grand diametre
50, soit un récipient de petit diametre 52. L'invention va €tre plus particulierement
décrite pour une remplisseuse rotative, mais elle s'applique de la méme manicre a
toutes machines de conditionnement rotatives, comme par exemple, une remplisseuse,
une étiqueteuse, ou une boucheuse....

Comme la remplisseuse de I’état de la technique, la remplisseuse selon 1’invention
comporte un systeme de convoyage d’entrée, tel qu’un tapis, qui apporte les récipients
50, 52 au niveau de I’étoile 100 et un systeme de convoyage de sortie, tel qu’un tapis,
qui prend les récipients 50, 52 au niveau de 1’étoile 100 pour les retirer. Un systeme de
convoyage est tout systeme qui permet de manipuler un récipient, et peut €tre par
exemple un convoyeur a bande, un carrousel, etc.

La Fig. 2 montre I’étoile 100 en vue de dessous. L’étoile 100 comporte une came 202
qui est fixe et un ensemble mobile 204 qui est animé d’un mouvement rotatif 60 autour
d’un axe vertical principal. La came 202 est fixe par rapport a I’ensemble mobile 204
et elle est fixée par exemple a un €lément de la remplisseuse. La came 202 présente
une surface de guidage qui est ici la surface verticale formant la tranche de la came
202.

L’étoile 100 comporte un arbre 206 qui s’étend verticalement et dont I’axe est
coaxial avec I’axe principal. L arbre 206 est entrainé en rotation autour de I’axe
principal par tous moyens appropri€s comme par exemple un moteur. Ainsi, I’arbre
206 s’étend verticalement autour de 1’axe principal et est animé d’un mouvement de
rotation autour dudit axe principal.

L’ensemble mobile 204 comporte un chéssis 106 fixé a I’arbre 206 et donc entrainé

en rotation (60) par celui-ci autour de 1’axe principal.
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L’ensemble mobile 204 comporte également une pluralité de paires de bras 102a-d
(ici au nombre de 4), chacune comportant deux bras 104a-b, chacun comportant une
extrémité distale et une extrémité proximale. Chaque bras 104a-b est mont€ articul€ sur
le chéssis 106 autour d’un axe vertical de rotation (502, Fig. 5). Les bras 104a-b de
chaque paire de bras 102a-d sont mobiles entre une position ouverte et une position
fermée et inversement. En position ouverte, les extrémités distales sont écartées pour
laisser passer le récipient 50, 52 et en position fermée, les extrémités distales sont
resserrées pour venir en appui contre le récipient 50, 52 et le serrer.

Comme cela sera décrit ci-dessous, pour chaque paire de bras 102a-d, I’ensemble
mobile 204 comporte un mécanisme d’actionnement (500, Fig. 5) avec un plot
d’activation 210 mobile entre une premiere position extréme et une deuxieme position
extréme, ol dans la premiere position extréme, le mécanisme d’actionnement 500 po-
sitionne les bras 104a-b de ladite paire de bras 102a-d en position ouverte et ot dans la
deuxieme position extréme, le mécanisme d’actionnement 500 positionne les bras
104a-b de ladite paire de bras 102a-d en position fermée. Ici le déplacement de chaque
plot d’activation 210 est une translation radiale par rapport a 1’axe principal.

Chaque plot d’activation 210 est contraint en appui contre la surface de guidage de la
came 202 et lorsque I’ensemble mobile 204 tourne, chaque plot d’activation 210 est
successivement déplacé par la came 202 de la premiere position extréme a la deuxicme
position et inversement et ce déplacement entraine 1’activation du mécanisme
d’actionnement 500 qui déplace les bras 104a-b qui passent alors successivement de la
position ouverte a la position fermée, puis a nouveau a la position ouverte.

La forme de la came 202, et plus particulierement de sa surface de guidage, est telle
que chaque plot d’activation 210 suit la surface de guidage pour passer successivement
de la premiere position extréme a la deuxieme position extréme et inversement.

Ainsi, au cours de la rotation de I’ensemble mobile 204, un récipient 50, 52 est
amené par le systeme de convoyage d’entrée au niveau d’une paire de bras 102a-d dont
les bras 104a-b sont en position ouverte, les bras 104a-b passent alors progressivement
en position fermée lors de la rotation de I’ensemble mobile 204 pour serrer le récipient
50, 52, I’ensemble mobile 204 tourne alors avec le récipient 50, 52 ainsi serré, puis les
bras 104a-b passent progressivement en position ouverte pour relacher le récipient 50,
52 au niveau du systeme de convoyage de sortie.

Le mécanisme d’actionnement 500 permet de serrer un récipient 50, 52, mais du fait
de leur implantation, le serrage des bras 104a-b est limité a des récipients 50, 52 qui
ont un diametre contenu dans un intervalle limité.

Afin de permettre 1’ utilisation de 1’étoile 100 pour une gamme plus large de ré-
cipients 50, 52, il est nécessaire de modifier la position des bras 104a-b, en particulier,

il est nécessaire de déplacer les axes verticaux de rotation 502 des deux bras 104a-b
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d’une paire 102a-d en les éloignant ou en les rapprochant I’un de I’autre. Ainsi, en
écartant les axes verticaux de rotation 502, les bras 104a-b pourront serrer des ré-
cipients 50, 52 avec un plus grand diametre et en rapprochant les axes verticaux de
rotation 502, les bras 104a-b pourront serrer des récipients 50, 52 avec un plus petit
diametre.

Afin de permettre 1’adaptation de 1’étoile 100, et plus particulierement de 1’écart
entre les deux bras 104a-b d’une paire de bras 102a-d, I’ensemble mobile 204
comporte €galement un mécanisme de réglage (800, Fig. 8) qui déplace I’axe vertical
de rotation 502 de chaque bras 104a-b entre une premiére position et une deuxieéme
position et inversement, oul la premiere position correspond a un écart permettant la
prise d’un récipient de grand diametre 50 et ol la deuxieéme position correspond a un
écart permettant la prise d’un récipient de petit diametre 52. En effet, en déplacant
I’axe de rotation de chaque bras 104a-b, I’écart entre les extrémités distales est
modifi€. Dans la premiere position, les axes verticaux de rotation 502 des deux bras
104a-b de la paire 102a-d sont écartés I’un de I’autre, et dans la deuxi¢me position, les
axes verticaux de rotation 502 des deux bras 104a-b de la paire 102a-d sont rapprochés
I’un de ’autre.

Afin de bloquer la position de chaque axe vertical de rotation 502, I’ensemble mobile
204 comporte également un mécanisme de verrouillage qui verrouille la position de
I’axe vertical de rotation 502 de chaque bras 104a-b entre la premiere position et la
deuxieme position.

La Fig. 3 montre I’étoile 100 dans le cas d’un récipient de petit diametre 52 ou I’écart
entre les bras 104a-b a été€ réduit.

Le chassis 106 comporte de bas en haut, c'est-a-dire depuis la came 202, une plaque
inférieure 110, une plaque intermédiaire 112 et une plaque supérieure 114. Chaque
plaque 110, 112, 114 est fixée a I’arbre 206. Dans le mode de réalisation de I’invention
présenté ici, les plaques sont fixées entre elles par des entretoises 512, mais d’autres
modes de fixation sont possibles.

La Fig. 4 et la Fig. 5 montrent le mécanisme d’actionnement 500 de chaque paire de
bras 102a-d respectivement pour un récipient de grand diametre 50 et pour un récipient
de petit diametre 50. Chaque mécanisme d’actionnement 500 est installé entre la
plaque inférieure 110 et la plaque intermédiaire 112.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté ici, ’axe vertical de rotation 502
de chaque bras 104a-b est disposé entre I’extrémité distale et I’extrémité proximale. Ici
chaque axe vertical de rotation 502 est monté mobile sur la plaque intermédiaire 112
comme cela est mieux vu sur les Figs. 6 et 7.

Pour chaque paire de bras 102a-d, le mécanisme d’actionnement 500 comporte une

premiere bielle 504a et une deuxieme bielle 504b. La premicre extrémité de la
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premiere bielle 504a est montée articulée au niveau de ’extrémité proximale d’un bras
104a, et la premiere extrémité de la deuxieme bielle 504b est montée articulée au
niveau de I’extrémité proximale de I’autre bras 104b. La deuxiéme extrémité de
chaque bielle 504a-b est montée articulée sur le plot d’activation 210. Chacune des ar-
ticulations prend ici la forme d’une rotation autour d’un axe vertical.

Le plot d’activation 210 est guidé radialement par une fente 506 qui traverse la
plaque inférieure 110. La fente 506 est ici disposée de maniere équidistante entre les
axes verticaux de rotation 502 des deux bras 104a-b.

En fonction de la position de I’ensemble mobile 204 par rapport a la came 202, la
position de plot d’activation 210 va entrainer une position différente des bielles 504a-b
et donc une position différente des bras 104a-b. Ici, un éloignement du plot
d’activation 210 de 1’axe principal va écarter les bras 104a-b et un rapprochement du
plot d’activation 210 de I’axe principal va resserrer les bras 104a-b.

La Fig. 6 et la Fig. 7 montrent la mise en place des axes verticaux de rotation 502 par
rapport a la plaque intermédiaire 112. Pour chaque axe vertical de rotation 502, la
plaque intermédiaire 112 présente une fenétre 602 dont les dimensions sont supérieures
au diametre de ’axe vertical de rotation 502 qui la traverse pour autoriser le dé-
placement de 1’axe vertical de rotation 502 par rapport a la fenétre 602. La fenétre 602
prend ici la forme d’un trou oblong formant un évidement arqué dont la position et
I’ orientation dépendent entre autres des dimensions des bras 104a-b et dont I’étendue
angulaire dépend de I’étendue de la plage de diametres a couvrir pour les récipients 50,
52.

Comme cela est visible sur la Fig. 6, pour un récipient de grand diametre 50, tous les
axes verticaux de rotation 504 sont disposés contre un des cotés de la fenétre 602 et sur
la Fig. 7, pour un récipient de petit diametre 52, tous les axes verticaux de rotation 504
sont disposés contre 1’autre coté de la fenétre 602.

Comme cela est mieux vu sur les Figs. 10 et 11, la plaque supérieure 114 présente
également des fenétres 603 identiques aux fenétres 602 de la plaque intermédiaire 112
pour la mise en place des axes verticaux de rotation 502.

La Fig. 8 et la Fig. 9 montrent le mécanisme de réglage 800 qui est agencé entre la
plaque intermédiaire 112 et la plaque supérieure 114.

Pour chaque paire de bras 102a-d, le mécanisme de réglage 800 comporte un
coulisseau 802 qui est monté mobile en translation radialement par rapport a I’axe
principal, et chaque coulisseau 802 est ainsi mobile entre une position rentrée (Fig. 8)
correspondant a un récipient de grand diametre 50 et une position sortie (Fig. 9) cor-
respondant a un récipient de petit diametre 52.

Pour chaque axe vertical de rotation 502 d’une paire de bras 102a-d, le coulisseau

802 associé présente une rainure 804a-b a travers laquelle passe 1’axe vertical de
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rotation 502. Chaque rainure 804a-b forme un guide pour I’axe vertical de rotation
502.

Les deux rainures 804a-b d’un coulisseau 802 forment un V dans un plan perpen-
diculaire a I’axe principal, dont la pointe est orientée vers I’axe principal. La distance
entre les extrémités des deux rainures 804a-b est ainsi plus petite du coté de I’axe
principal et plus grande du coté extérieur.

Ainsi, en position rentrée, les axes verticaux de rotation 504 se positionnent au
niveau des extrémités les plus écartées (a I’extérieur) et sont donc éloignés 1’un de
I’autre pour permettre la prise d’un récipient de grand diametre 50.

Tandis qu’en position sortie, les axes verticaux de rotation 504 se positionnent au
niveau des extrémités les plus rapprochées (a I'intérieur) et sont donc rapprochés 1’un
de I’autre pour permettre la prise d’un récipient de petit diametre 52.

Les rainures 804a-b sont disposées symétriquement par rapport a un plan vertical de
symétrie entre les deux bras 104a-b.

Pour I’ensemble des coulisseaux 802, le mécanisme de réglage 800 comporte un
systeme de déplacement (1000 Fig. 12) qui déplace chaque coulisseau 802 de la
position rentrée a la position sortie et inversement.

Le déplacement en translation de chaque coulisseau 802 est assuré par une rainure de
guidage 806 s’étendant radialement et réalisée ici dans la plaque intermédiaire 112
pour deux coulisseaux 802 et dans la plaque supérieure 114 pour les deux autres cou-
lisseaux 802. Bien siir, il est également possible de réaliser I’ensemble des rainures de
guidage 806 dans la plaque intermédiaire 112 ou dans la plaque supérieure 114.

Chaque coulisseau 802 présente un prisme rectangulaire 809 qui coopere avec la
rainure de guidage 806 associée pour réaliser la translation du coulisseau 802.

La Fig. 10 et 1a Fig. 11 montrent I’étoile 100 avec la plaque supérieure 114.

Chaque coulisseau 802 présente un plot d’entrainement 902 qui coopere avec le
systeme de déplacement 1000 pour déplacer ledit coulisseau 802.

Dans la configuration présentée sur les Figs. 10 et 11, la plaque supérieure 114
présente des rainures radiales 904 pour permettre le passage des plots d’entrainement
902 des coulisseaux 802 guidés par la plaque intermédiaire 112.

La Fig. 12 et la Fig. 13 montrent le systeme de déplacement 1000 qui comporte un
disque 1002 qui est vu ici en coupe par un plan perpendiculaire a 1’axe principal.

Le disque 1002 est monté mobile en rotation autour de 1’axe principal.

Pour chaque plot d’entrainement 902, le disque 1002 comporte un trou 1004 prenant
la forme d’un arc de disque et dans lequel loge le plot d’entrainement 902. Le trou
1004 présente une premiere extrémité qui correspond a la position du plot
d’entrainement 902 en position rentrée (Fig. 12) et une deuxieme extrémité qui

correspond a la position du plot d’entrainement 902 en position sortie (Fig. 13). La
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premiere extrémité est au voisinage du centre du disque 1002, c'est-a-dire au voisinage
de I’axe principal et la deuxieme position est au voisinage de la périphérie extérieure
du disque 1002.

Chaque trou 1004 est ainsi conformé pour déplacer le plot d’entrainement 902 d’une
position correspondant a la position rentrée du coulisseau 802 a une position cor-
respondant a la position sortie du coulisseau 802 lorsque le disque 1002 est déplacé en
rotation dans un sens (1006) et pour déplacer le plot d’entrainement 902 de la position
correspondant a la position sortie du coulisseau 802 a la position correspondant a la
position rentrée du coulisseau 802 lorsque le disque 1002 est déplacé en rotation dans
un sens opposé (inverse de 1006).

Pour faciliter la prise en main du disque 1002, celui-ci comporte des poignées 120.

Dans le mode de réalisation de I’invention présenté ici, le mécanisme de verrouillage
prend la forme de deux boutons de serrage 122 avec une tige filetée qui se visse dans la
plaque supérieure 114 a travers un évidement 124 du disque 1002. A cette fin, la
plaque supérieure 114 présente un trou taraudé 150 pour chaque bouton de serrage 122.

A partir de la position de la Fig. 12, une rotation du disque 1002 dans le sens de la
fleche 1106, va entrainer le déplacement de chaque trou 1004 et comme chaque plot
d’entrainement 902 est contraint de se déplacer en translation, il va se déplacer le long
du trou 1004 pour atteindre la deuxieme extrémité, assurant ainsi le passage de chaque
coulisseau 802 de la position rentrée (Fig. 12) a la position sortie (Fig. 13) et
permettant ainsi un réglage de I’écartement des bras 104a-b.

Le maintien de chaque plot d’activation 210 contre la surface de guidage de la came
202 peut étre assuré par exemple par un €lément de rappel, comme un ressort, ou une
lame ressort qui appuie ou tire sur le plot d’activation 210. Selon un autre mode de réa-
lisation, il est également possible de prévoir que le plot d’activation 210 suive une
rainure formée dans la came 202.

La Fig. 14 est une image réalisée par montage entre une étoile 100 réglée pour un
récipient de grand diametre 50 a gauche et une étoile 100 réglée pour un récipient de
petit diametre 52 a droite.

Chaque récipient 50, 52 est pris entre les extrémités distales des bras 104a-b et le
coulisseau 802 qui est en position rentrée a gauche et en position sortie a droite.

Le coulisseau 802 comporte une surface de contact 808 qui constitue un troisiéme
point de contact sur le récipient 50, 52 et les deux autres points de contact sont les
points de contact entre le récipient 50, 52 et les bras 104a-b.

La surface de contact 808 est disposée sur I’extrémité du coulisseau 802 qui est per-
pendiculaire a la direction radiale par rapport a 1’axe principal et qui se trouve entre les
deux bras 104a-b.

Lorsque le coulisseau 802 est en position sortie, la surface de contact 808 sort du
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chéssis 106 pour venir s’appuyer contre la surface du récipient de petit diametre 52.

La distance de déplacement de la surface de contact 808 entre la position rentrée et la
position sortie du coulisseau 802 ainsi que les changements de position des axes
verticaux de rotation 502 des bras 104a-b sont tels que la position du barycentre des
deux points de contact des bras 104a-b sur le récipient 50, 52 et du point de contact de
la surface de contact 808 sur le récipient 50, 52 reste inchangée entre un récipient de
grand diametre 50 et un récipient de petit diametre 52, c'est-a-dire quelle que soit la
position du coulisseau 802 entre la position rentrée et la position sortie. Ce barycentre
est aligné avec I’axe vertical du récipient 50, 52.

La loi de déplacement de la surface de contact 808 et la loi de déplacement des axes
verticaux de rotation 502 des bras 104a-b dépendent des dimensions des différents
éléments constituant I’étoile 100 et les diametres extrémes des récipients utilisé€s. Cette
loi peut €tre déterminée par des constructions et calculs géométriques.

La premiere référence 40 représente le centre du récipient de grand diametre 50 et le
barycentre des trois points de contact des bras 104a-b et du coulisseau 802 sur ce
récipient.

La deuxieme référence 42 représente le centre du récipient de petit diametre 52 et le
barycentre des trois points de contact des bras 104a-b et du coulisseau 802 sur ce
récipient.

La distance horizontale d1 entre I’axe principal et la premicre référence 40 est égale a
la distance horizontale d2 entre 1’axe principal et la deuxieme référence 42.

Ainsi, la position de I’axe du récipient 50, 52 reste toujours a la méme position et il
n’est pas nécessaire de déplacer le systeéme de remplissage qui remplit le récipient.

Pour assurer un bon appui du récipient 50, 52 contre I’étoile 100 et plus particu-
lierement contre la surface de contact 808, les points de contact des bras 104a-b et de
la surface de contact 808 sur le récipient 50, 52 sont disposés de maniere a ce que, dans
un plan horizontal perpendiculaire a I’axe principal, chaque angle défini a partir du ba-
rycentre 40, 42 des deux points de contact des bras 104a-b sur le récipient 50, 52 et du
point de contact de la surface de contact 808 sur le récipient 50, 52, et délimité entre le
point de contact de la surface de contact 808 et un des points de contact d’un bras
104a-b est supérieur a 90°. Ainsi, chaque point de contact des bras 104a-b passe au-
dela du centre du récipient 50, 52 par rapport au point de contact de la surface de
contact 808.
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Revendications

Etoile (100) pour une machine de conditionnement rotative pour des ré-
cipients (50, 52), I'étoile (100) comportant :

- un arbre (206) qui s’étend verticalement autour d’un axe principal et
qui est animé d’un mouvement de rotation autour dudit axe principal,

- un ensemble mobile (204) qui comporte :

- un chéssis (106) fixé audit arbre (206),

- une pluralité de paires de bras (102a-d), chacune comportant deux bras
(104a-b), chacun comportant une extrémité distale et une extrémité
proximale et mont€ articul€ sur le chassis (106) autour d’un axe vertical
de rotation (502), ot les bras (104a-b) de chaque paire de bras (102a-d)
sont mobiles entre une position ouverte et une position fermée et in-
versement,

- pour chaque paire de bras (102a-d), un mécanisme d’actionnement
(500) avec un plot d’activation (210) mobile entre une premiere position
extréme et une deuxieme position extréme, ou dans la premicre position
extréme, le mécanisme d’actionnement (500) positionne les bras
(104a-b) de ladite paire de bras (102a-d) en position ouverte et ou dans
la deuxieme position extréme, le mécanisme d’actionnement (500) po-
sitionne les bras (104a-b) de ladite paire de bras (102a-d) en position
fermée,

- un mécanisme de réglage (800) qui déplace I’axe vertical de rotation
(502) de chaque bras (104a-b) entre une premiére position et une
deuxieme position et inversement, et

- un mécanisme de verrouillage qui verrouille la position de I’axe
vertical de rotation (502) de chaque bras (104a-b) entre la premicre
position et la deuxi¢me position, et

- une came (202) fixe par rapport a I’ensemble mobile (204) et avec une
surface de guidage ou la forme de la surface de guidage est telle que
chaque plot d’activation (210) suit la surface de guidage pour passer
successivement de la premicre position extréme a la deuxi¢me position
extréme et inversement.

Etoile (100) selon la revendication 1, caractérisée en ce que 1’axe
vertical de rotation (502) de chaque bras (104a-b) est disposé entre
I’extrémité distale et I’extrémité proximale, en ce que chaque
mécanisme d’actionnement (500) comporte une premicre bielle (504a)

et une deuxieme bielle (504b), en ce que la premicre extrémité de la
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premiere bielle (504a) est montée articulée au niveau de I’extrémité
proximale d’un bras (104a), en ce que la premiere extrémité de la
deuxieme bielle (504b) est montée articulée au niveau de I’extrémité
proximale de I’autre bras (104b), et en ce que la deuxieme extrémité de
chaque bielle (504a-b) est montée articulée sur le plot d’activation
(210).

Etoile (100) selon l'une des revendications 1 ou 2, caractérisée en ce que
pour chaque paire de bras (102a-d), le mécanisme de réglage (800)
comporte un coulisseau (802) qui est monté mobile en translation ra-
dialement par rapport a I’axe principal entre une position rentrée et une
position sortie, en ce que pour chaque axe vertical de rotation (502) de
la paire de bras (102a-d) associ€e, le coulisseau (802) présente une
rainure (804a-b) a travers laquelle passe 1’axe vertical de rotation (502),
en ce que les deux rainures (804a-b) du coulisseau (802) forment un V
dont la pointe est orientée vers 1’axe principal, et en ce que le
mécanisme de réglage (800) comporte un systeme de déplacement qui
déplace chaque coulisseau (802) de la position rentrée a la position
sortie et inversement.

Etoile (100) selon la revendication 3, caractérisée en ce que le
coulisseau (802) comporte une surface de contact (808) qui constitue un
point de contact sur le récipient (50, 52).

Etoile (100) selon la revendication 4, caractérisée en ce que la distance
de déplacement de la surface de contact (808) entre la position rentrée et
la position sortie du coulisseau (802) ainsi que les changements de
position des axes verticaux de rotation (502) des bras (104a-b) sont tels
que la position du barycentre des deux points de contact des bras
(104a-b) sur le récipient (50, 52) et du point de contact de la surface de
contact (808) sur le récipient (50, 52) reste inchangée quelle que soit la
position du coulisseau (802) entre la position rentrée et la position
sortie.

Etoile (100) selon l'une des revendications 4 ou 5, caractérisée en ce que
chaque angle défini a partir d’un barycentre (40, 42) des deux points de
contact des bras (104a-b) sur le récipient (50, 52) et du point de contact
de la surface de contact (808) sur le récipient (50, 52), et délimité entre
le point de contact de la surface de contact (808) et un des points de
contact d’un bras (104a-b) est supérieur a 90°.

Etoile (100) selon 1'une des revendications 3 a 6, caractérisée en ce que

chaque coulisseau (802) comporte un plot d’entrainement (902), en ce
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que le systeme de déplacement (1000) comporte un disque (1002) monté
mobile en rotation autour de I’axe principal, en ce que pour chaque plot
d’entrainement (902), le disque (1002) comporte un trou (1004) dans
lequel loge le plot d’entrainement (902), en ce que chaque trou (1004)
est conformé pour déplacer le plot d’entrainement (902) d’une position
correspondant a la position rentrée du coulisseau (802) a une position
correspondant a la position sortie du coulisseau (802) lorsque le disque
(1002) est déplacé en rotation dans un sens et pour déplacer le plot
d’entrainement (902) de la position correspondant a la position sortie du
coulisseau (802) a la position correspondant a la position rentrée du
coulisseau (802) lorsque le disque (1002) est déplacé en rotation dans un
sens opposé.

Machine de conditionnement rotative pour des récipients (50, 52)
comportant un systeme de convoyage d’entrée, un systeme de
convoyage de sortie et une étoile (100) selon 1'une des revendications
précédentes, ou le systeéme de convoyage d’entrée apporte les récipients
(50, 52) au niveau de 1’étoile (100) et ou le systeme de convoyage de
sortie prend les récipients (50, 52) au niveau de 1’étoile (100) pour les

retirer.
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