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(54) Dispositif de remplissage d’une bouteille et système automatique de remplissage de 
bouteilles correspondant

(57) L’invention concerne un dispositif de remplissa-
ge d’une bouteille, associé à une cuve de liquide (1) et
comprenant :
- un canal d’alimentation sensiblement vertical dont la
partie supérieure est en communication avec ladite cuve
et dont la partie inférieure (531) de coulée est destinée
à pénétrer dans le goulot (20) d’une bouteille (2) à remplir
et comporte un élément (4) formant clapet (430,532),
fonctionnant dans une position d’ouverture ou dans une
position de fermeture, et
- un tube évent (70) disposé suivant l’axe dudit canal
d’alimentation et à l’intérieur de celui-ci, son extrémité
inférieure étant destinée à pénétrer dans le goulot de
ladite bouteille et présentant un orifice d’entrée (71) pour
permettre l’évacuation des gaz contenus dans ladite bou-
teille lors de son remplissage,
- un capteur (80) de détection du niveau de liquide dans
ladite bouteille, associé à des moyens (425) de comman-
de du clapet, pour commander la fermeture dudit clapet
(430,532) lorsqu’est atteint le niveau de liquide souhaité,
caractérisé en ce que ledit canal d’alimentation com-
porte une première partie (50), destinée à venir au con-
tact avec le goulot de la bouteille à remplir, une deuxième
partie (40) montée coulissante verticalement par rapport
à ladite première partie, lesdites première et deuxième
parties définissant ledit canal d’alimentation dont la partie

inférieure de coulée comporte un élément mobile (430)
de clapet défini par ladite deuxième partie (40) et un siège
de clapet (532) défini par ladite première partie (50), sur
lequel peut venir s’appliquer au repos ledit élément mo-
bile pour bloquer le passage de liquide ou duquel ledit
élément peut s’éloigner, pour ménager un passage de
coulée de liquide, sous l’effet d’un coulissement vers le
bas de ladite deuxième partie (40).
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Description

[0001] La présente invention concerne un dispositif de
remplissage d’une bouteille en liquide et notamment de
liquides non gazeux, dits « plats », communément appe-
lé « bec de soutirage », et un système automatique de
remplissage mettant en oeuvre une pluralité de disposi-
tifs de remplissage.
[0002] On connaît de nombreux dispositifs de ce type,
utilisés en milieu industriel. Tous ces dispositifs sont as-
sociés à une cuve de liquide.
[0003] Ils comprennent en général un canal d’alimen-
tation sensiblement vertical et tubulaire dont la partie su-
périeure est en communication avec cette cuve et dont
la partie inférieure de coulée est destinée à pénétrer dans
le goulot d’une bouteille à remplir, cette partie inférieure
comportant un élément formant clapet.
[0004] Par ailleurs, ces dispositifs comportent classi-
quement un tube évent dont une extrémité est destinée
à pénétrer dans le goulot de la bouteille à remplir et pré-
sente un orifice d’entrée pour permettre l’évacuation des
gaz contenus dans la bouteille, lors de son remplissage.
[0005] Les techniques couramment utilisées
aujourd’hui sont le remplissage en continu, le remplissa-
ge volumétrique, le remplissage pondéral, le remplissa-
ge débitmètrique et le remplissage par soutirage.
[0006] Dans les techniques du remplissage en continu
et du remplissage volumétrique, c’est la bouteille à rem-
plir qui provoque le début et la fin de son remplissage en
déplaçant le canal de remplissage et en actionnant ainsi
le clapet.
[0007] Avec la première de ces deux techniques, le
remplissage se fait en continu et le surplus de liquide est
évacué et il est ensuite perdu ou récupéré dans la cuve.
[0008] A la fin du cycle de remplissage, le clapet se
ferme et le niveau est obtenu par le retrait du canal d’ali-
mentation du goulot de la bouteille. Cette technique est
notamment illustrée par le document FR-2 322 092.
[0009] Elle présente l’avantage d’être très simple. Ce-
pendant, elle entraîne soit une perte de liquide, soit un
risque de contamination de la cuve, lorsque le liquide est
récupéré. De surcroît, le changement de niveau de liqui-
de dans les bouteilles ne peut pas être facilement obtenu.
En effet, il nécessite une modification manuelle de la lon-
gueur de pénétration de chaque canal d’alimentation
dans la bouteille à remplir.
[0010] Dans la technique du remplissage volumétri-
que, le dispositif comporte un piston doseur. Ce piston
permet de préparer le volume de liquide destiné à la bou-
teille à remplir.
[0011] Elle présente l’avantage de permettre le pas-
sage de produits très visqueux comportant même de pe-
tits morceaux. Par contre, elle nécessite une mécanique
très lourde et qui est difficilement lavable.
[0012] Dans les techniques du remplissage pondéral
et débitmètrique, aucune liaison n’est nécessaire entre
la bouteille à remplir et le canal d’alimentation du dispo-
sitif de remplissage.

[0013] Dans les techniques du remplissage pondéral,
chaque bouteille à remplir ou chaque contenant repose
sur une balance. Le clapet du canal d’alimentation est
actionné en départ de cycle puis fermé, dès que le poids
souhaité est obtenu.
[0014] Dans la technique du remplissage débitmètri-
que, chaque canal d’alimentation est équipé en amont
d’un débitmètre. Après l’ouverture du clapet, le débit de
l’écoulement du liquide est mesuré. Dès que le volume
souhaité est obtenu, le clapet se ferme.
[0015] Ces deux techniques présentent l’inconvénient
de nécessiter une gestion automatisée qui est complexe
et donc coûteuse.
[0016] Enfin, dans la technique du remplissage par
soutirage, chaque canal d’alimentation est muni d’une
canule de réaspiration. La cuve et les canules sont à une
pression inférieure à la pression atmosphérique. Comme
dans les techniques de remplissage en continu ou de
remplissage volumétrique, c’est la bouteille qui, au con-
tact du canal d’alimentation, ouvre le clapet. L’écoule-
ment de liquide s’effectue alors jusqu’au niveau de la
canule. Cette dernière sert également de tube évent et
elle commande l’arrêt de l’écoulement de liquide, après
son obturation par le niveau de liquide.
[0017] En fin de cycle, lorsque le remplissage est ter-
miné, le canal d’alimentation est dégagé, le clapet se
referme et la bouteille est à la pression atmosphérique.
La canule est alors commandée de façon à redescendre
de quelques millimètres pour assurer un niveau constant
de liquide dans les bouteilles en aspirant, si nécessaire,
le surplus de liquide.
[0018] Grâce à cette technique, un niveau constant et
précis de liquide peut être obtenu dans les bouteilles.
[0019] Cependant, elle présente de nombreux incon-
vénients, liés au soutirage de liquide. Tout d’abord, le
circuit de vide est difficilement lavable. Par ailleurs, le
soutirage en lui-même peut entraîner des dégradations
du liquide, liées à la perte de degrés d’alcool, pour les
boissons alcoolisées, ou à des échanges de gaz dissous.
Enfin, le liquide de la cuve peut être contaminé par l’air
aspiré par les canules ou encore dégradé, du fait du re-
tour de liquide ayant subi une oxydoréduction.
[0020] L’invention a donc pour objet de pallier les in-
convénients des techniques connues, en proposant un
dispositif de remplissage, de conception et de gestion
simplifiée, éliminant tout risque de contamination du li-
quide contenu dans la cuve et évitant les risques de dé-
gradation du liquide lors du remplissage des bouteilles,
tout en assurant un niveau de liquide constant et précis
dans les bouteilles à remplir.
[0021] Un autre objectif de l’invention est de supprimer
les joints d’étanchéité dans le circuit d’écoulement du
liquide, pour éviter les risques de pollution du liquide, dus
à des arrachements de matières ou à des fermentations
provoquées par des rétentions de liquide dans le circuit
d’écoulement.
[0022] Ainsi, l’invention concerne un dispositif de rem-
plissage d’une bouteille associé à une cuve de liquide et
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comprenant :

- un canal d’alimentation sensiblement vertical dont
la partie supérieure est en communication avec la-
dite cuve et dont la partie inférieure de coulée est
destinée à pénétrer dans le goulot d’une bouteille à
remplir et comporte un élément formant clapet, fonc-
tionnant dans une position d’ouverture ou dans une
position de fermeture, et

- un tube évent disposé suivant l’axe dudit canal d’ali-
mentation et à l’intérieur de celui-ci, son extrémité
inférieure étant destinée à pénétrer dans le goulot
de ladite bouteille et présentant un orifice d’entrée
pour permettre l’évacuation des gaz contenus dans
ladite bouteille lors de son remplissage.

[0023] Selon l’invention, le dispositif comprend un cap-
teur de détection du niveau de liquide dans ladite bou-
teille, associé à des moyens de commande du clapet,
pour commander la fermeture dudit clapet lorsqu’est at-
teint le niveau de liquide souhaité.
[0024] Ainsi, grâce à ce capteur, le niveau du liquide
dans les bouteilles à remplir peut être précis et constant,
sans qu’il soit nécessaire de réaspirer une partie du li-
quide en fin de cycle, comme avec la technique du rem-
plissage par soutirage, et sans perte de liquide comme
avec la technique du remplissage en continu.
[0025] De surcroît, le dispositif de remplissage est sim-
plifié par rapport aux dispositifs connus puisqu’il ne né-
cessite aucun dispositif supplémentaire tel qu’un piston
doseur, comme avec la technique du remplissage volu-
métrique. Par ailleurs, il permet de supprimer le circuit
de vide qui est nécessaire dans la technique de remplis-
sage par soutirage.
[0026] Le dispositif de remplissage selon l’invention
ne nécessite qu’un capteur de niveau de liquide qui peut
être facilement inséré dans le canal d’alimentation.
[0027] Enfin, la gestion du dispositif du remplissage
selon l’invention est très simple, puisqu’elle nécessite
seulement une commande du clapet du dispositif par le
signal provenant du capteur.
[0028] Bien entendu, le capteur est, de préférence,
monté mobile en translation verticale dans le canal d’ali-
mentation, le dispositif de remplissage selon l’invention
comportant alors des moyens pour commander le mou-
vement du capteur.
[0029] Cette possibilité de translation verticale permet
d’ajuster le positionnement du capteur à l’intérieur du
goulot de la bouteille à remplir.
[0030] Ceci permet de rendre le dispositif de remplis-
sage plus adaptable aux différentes conditions de rem-
plissage.
[0031] Ceci est particulièrement utile lorsque le cap-
teur est une cellule à fibre optique délivrant un signal au
contact du liquide.
[0032] Lorsque ce type de capteur est utilisé, il est pré-
férable que son extrémité destinée à venir au contact
avec le liquide soit de forme conique.

[0033] Ceci permet d’éviter tout dépôt ou résidu de li-
quide sur le capteur.
[0034] Le capteur est avantageusement placé à l’inté-
rieur du tube évent, notamment pour éviter tout contact
avec le goulot de la bouteille à remplir.
[0035] Dans un mode préféré de réalisation, les
moyens de commande du clapet comprennent des
moyens élastiques dont la compression permet d’ouvrir
le clapet.
[0036] De façon préférée, auxdits moyens élastiques,
est associé un électro-aimant qui permet de maintenir la
compression des moyens élastiques, tant que le clapet
est ouvert.
[0037] De façon préférée, les moyens de commande
dudit clapet contrôlent l’alimentation de l’électro-aimant,
la coupure de l’alimentation permettant de libérer les
moyens élastiques et de fermer le clapet.
[0038] Dans un mode préféré du canal d’alimentation,
celui-ci comporte une première partie destinée à venir
au contact avec le goulot de la bouteille à remplir, une
deuxième partie montée coulissante verticalement par
rapport à ladite première partie, lesdites première et
deuxième parties définissant ledit canal d’alimentation
dont la partie inférieure de coulée comporte un élément
mobile de clapet défini par ladite deuxième partie et un
siège de clapet défini par ladite première partie, sur lequel
peut venir s’appliquer au repos ledit élément mobile pour
bloquer le passage de liquide ou duquel ledit élément
mobile peut s’éloigner, pour ménager un passage de
coulée de liquide, sous l’effet d’un coulissement vers le
bas de ladite deuxième partie.
[0039] En pratique, la compression des moyens élas-
tiques des moyens de commande du clapet assure le
coulissement vers le bas de ladite deuxième partie du
canal d’alimentation.
[0040] Le dispositif d’alimentation comporte un moyen
de guidage, associé audit canal d’alimentation, pour as-
surer l’embectage et/ou le désembectage du dispositif
sur le goulot d’une bouteille à remplir, grâce à des mou-
vements verticaux vers le bas ou vers le haut, ce moyen
de guidage étant indépendant des moyens de comman-
de du clapet.
[0041] L’invention concerne également un système
automatique de remplissage de bouteilles comprenant
une cuve de liquide, une pluralité de dispositifs de rem-
plissage tels que caractérisés précédemment et un
moyen supportant les bouteilles à remplir.
[0042] De préférence, les moyens de commande des
clapets de la pluralité de dispositifs de remplissage sont
actionnés successivement, pour assurer l’ouverture des-
dits clapets.
[0043] Également de préférence, les moyens de com-
mande des capteurs de la pluralité de dispositifs de rem-
plissage sont actionnés successivement.
[0044] Dans un mode de réalisation préféré, chaque
dispositif de remplissage est muni de trois galets et le
système de remplissage comprenant au moins trois ca-
mes, chacune d’elles étant destinée à coopérer avec un
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desdits galets pour assurer la commande de l’embectage
et du désembectage, de l’ouverture du clapet et du po-
sitionnement du capteur.
[0045] Enfin, chaque moyen de commande de clapet
est actionné pour assurer la fermeture du clapet, indé-
pendamment de la position de la bouteille correspondan-
te sur ledit moyen.
[0046] L’invention sera mieux comprise et d’autres
buts, avantages et caractéristiques de celle-ci apparaî-
tront plus clairement à la lecture de la description qui suit
et qui est faite au regard des dessins annexés qui repré-
sentent des exemples non limitatifs de réalisation de l’in-
vention et sur lesquels :

- la figure 1 est une vue schématique de face d’un
système de remplissage automatique selon l’inven-
tion, comportant une pluralité de becs de soutirage,

- la figure 2 est un schéma de fonctionnement du sys-
tème de remplissage illustré à la figure 1,

- la figure 3 est une vue schématique en coupe d’un
exemple de réalisation d’un bec de soutirage, en po-
sition éclipsé, et du goulot d’une bouteille à remplir,

- la figure 4 est une vue schématique en coupe, ana-
logue à la figure 3 mais à des dimensions réduites,
du bec de soutirage, en position engagé-fermé sur
le goulot d’une bouteille lors de l’embectage,

- la figure 5 est une vue schématique en coupe, ana-
logue à la figure 4, du bec de soutirage en position
engagé-ouvert sur le goulot d’une bouteille, et

- la figure 6 est une vue schématique en coupe, ana-
logue à la figure 4, du bec de soutirage en position
engagé-fermé sur le goulot d’une bouteille, à la fin
du remplissage.

[0047] Comme illustre la figure 1, le système de rem-
plissage automatique de bouteilles selon l’invention
prend la forme d’une tourelle de remplissage 10 compor-
tant une cuve 1, destinée à être remplie d’un liquide, no-
tamment une boisson non gazeuse ou plate. Ce liquide
est destiné à être versé dans des bouteilles 2 qui sont
disposées sur un plateau 3 circulaire.
[0048] Dans l’exemple illustré sur la figure 1, la cuve
1 est associée à une pluralité de dispositifs d’alimentation
ou becs de soutirage 4, au regard desquels sont posi-
tionnées les bouteilles. Le nombre de becs dépend clas-
siquement de la cadence à assurer et de l’encombrement
des bouteilles à remplir. Les becs 4 sont supportés par
la tourelle et sont répartis sur la périphérie de la tourelle.
A cette dernière, est imprimé un mouvement de rotation,
comme le plateau 3. La synchronisation de la tourelle 10
et du plateau 3 est assurée par tous moyens appropriés.
[0049] La tourelle 10 et le plateau 3 présentent un axe
XX’ de rotation commun qui est aussi leur axe de révo-
lution commun.
[0050] La cuve 1 est reliée à un conduit d’alimentation
en liquide (non illustré sur la figure 1).
[0051] Entre la cuve 1 et les becs de soutirage 4, sont
prévues deux cames. La première came 5 est destinée

à mettre chaque bouteille au contact avec un bec de sou-
tirage, comme cela sera expliqué ultérieurement. Cette
première came 5 s’étend sur une partie de la périphérie
de la tourelle.
[0052] Par ailleurs, la deuxième came 6 permet d’as-
surer la commande de l’ouverture du clapet de chaque
bec de soutirage. Elle s’étend également sur une partie
de la périphérie de la tourelle.
[0053] Chaque bec de soutirage est muni d’un canal
d’alimentation et d’un tube évent qui seront décrits plus
en détail dans la suite de la description.
[0054] Le canal d’alimentation comporte un clapet qui
permet de faire passer le liquide provenant de la cuve 1
dans une bouteille à remplir.
[0055] Le tube évent permet d’évacuer les gaz conte-
nus dans la bouteille lors de son remplissage.
[0056] Par ailleurs, un capteur de détection du niveau
de liquide dans la bouteille est prévu à l’intérieur du canal
d’alimentation. Dans l’exemple de réalisation qui est il-
lustré sur les figures, ce capteur est placé dans le tube
évent et il en est solidaire.
[0057] Enfin, au-dessus de la cuve 1, le système com-
porte dès dispositifs destinés à commander le mouve-
ment du tube évent et du capteur du niveau de liquide.
[0058] Ces dispositifs comprennent une troisième ca-
me 7 pour assurer la translation verticale vers le bas du
tube évent et une quatrième came 8 pour assurer la trans-
lation verticale vers le haut du tube évent. En effet, dans
le mode de réalisation décrit, des moyens différents et
indépendants sont prévus pour la translation vers le bas
et la translation vers le haut du tube évent.
[0059] Ainsi, la troisième came 7 ainsi que la quatrième
came 8 sont prévues sur seulement une partie de la pé-
riphérie de la tourelle, les deux parties concernées étant
écartées angulairement l’une de l’autre.
[0060] Comme cela sera expliqué par la suite, la troi-
sième came 7 peut ainsi être montée sur la tourelle de
manière amovible. Ceci permet d’ajuster son positionne-
ment sur la tourelle selon l’axe XX’ et de régler en con-
séquence le positionnement du capteur de détection de
niveau de liquide dans le goulot de la bouteille à remplir.
[0061] La description va se poursuivre en référence
également à la figure 2. Cette figure illustre schémati-
quement le plateau 3, sur lequel se déplacent les bou-
teilles 2.
[0062] Les différentes zones identifiées 30 à 34 cor-
respondent à des arcs de cercle du plateau 3. A chacune
de ces zones, correspondent également un ou plusieurs
becs de soutirage supportés par la tourelle, dans la me-
sure où les mouvements de la tourelle et du plateau sont
synchronisés.
[0063] Les bouteilles vides sont introduites, une à une,
sur le plateau 3, par des moyens appropriés qui ne sont
pas illustrés sur les figures. L’introduction des bouteilles
vides s’effectue dans la zone 30 du plateau 3 et elle est
symbolisée par la flèche F1.
[0064] Le mouvement de rotation des bouteilles en-
traînées par le plateau 3 est symbolisé par la flèche F2.
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Lors de cette rotation, est assuré le remplissage des bou-
teilles avec le liquide provenant de la cuve 1. Ce rem-
plissage sera décrit plus en détail ultérieurement.
[0065] Lorsque les bouteilles arrivent de nouveau
dans la zone 30, après avoir parcouru un tour pratique-
ment complet, elles sont pleines et elles sont alors éva-
cuées par des moyens appropriés qui ne sont pas non
plus illustrés sur les figures.
[0066] L’évacuation des bouteilles pleines est symbo-
lisée par la flèche F3.
[0067] Ainsi, lors du fonctionnement de la tourelle, cha-
que bec de soutirage situé en regard de la zone 30 d’in-
troduction/évacuation est en position éclipsé. Dans cette
position, le bec de soutirage est en position relevé et
n’est pas susceptible de venir en contact avec le goulot
d’une bouteille, pour permettre l’introduction d’une bou-
teille sur le plateau 3 ou son évacuation depuis celui-ci.
[0068] A chaque bec de soutirage, sont associés trois
galets (non illustrés sur les figures). Le premier galet est
destiné à coopérer avec la première came 5, tandis que
le deuxième galet est destiné à coopérer avec la deuxiè-
me came 6. Enfin, le troisième galet est destiné à coo-
pérer avec la troisième came 7 ou la quatrième came 8.
[0069] Dans la zone 30, la première came 5 est conçue
pour assurer la compression de premiers moyens élas-
tiques du bec de soutirage qui est situé dans cette zone.
La compression de ces premiers moyens élastiques as-
sure le maintien en position relevé du bec de désembec-
tage. Dans cette position relevé ou éclipsé, le bec est
fermé et ne peut assurer aucune fonction de remplissa-
ge.
[0070] Compte tenu du mouvement de rotation du pla-
teau 3 et de la tourelle 10, la bouteille qui était présente
dans la zone 30, comme le bec de soutirage en regard
de cette bouteille, passe dans la zone 31, écartée angu-
lairement de la zone 30, selon un angle α1 positif.
[0071] Dans cette zone 31, la coopération de la pre-
mière came 5 avec le premier galet du bec de remplis-
sage libère les premiers moyens élastiques du bec. Ceci
entraîne un mouvement vertical vers le bas du bec de
remplissage qui vient alors en contact avec le goulot de
la bouteille présente en vis-à-vis sur le plateau 3. L’em-
bectage est réalisé. Cependant, le bec est toujours fer-
mé.
[0072] Par ailleurs, dans cette même zone 31, la coo-
pération de la troisième came 7 et du troisième galet
provoque un mouvement vertical vers le bas du tube
évent, et donc du capteur de détection de niveau de li-
quide. Ce capteur est alors positionné dans le goulot de
la bouteille à remplir, au niveau souhaité.
[0073] Le bec de soutirage est alors en position enga-
gé-fermé, en sortie de cette zone 31.
[0074] La rotation du plateau circulaire 3 et de la tou-
relle 10 amène ensuite le bec de soutirage dans la zone
32, elle-même décalée angulairement de la zone 31 d’un
angle α2 positif.
[0075] Dans cette zone 32, le profil de la deuxième
came 6 est tel qu’il agit sur le deuxième galet du bec de

soutirage pour assurer la compression de deuxièmes
moyens élastiques prévus sur le bec de soutirage.
[0076] La compression de ces deuxièmes moyens
élastiques entraîne l’ouverture du bec et donc le début
du remplissage de la bouteille.
[0077] En sortie de cette zone 32, le bec de soutirage
est donc en position engagé-ouvert.
[0078] Le remplissage de la bouteille se poursuit sur
tout ou partie de la zone 33, cette zone 33 s’étendant
entre la zone 32 et la zone 34, selon un angle positif α3.
[0079] Sur cette zone 33, lorsque le capteur de détec-
tion présent dans le goulot de la bouteille détecte que le
niveau de liquide souhaité dans la bouteille est atteint, il
envoie un signal qui déclenche l’arrêt du remplissage.
[0080] Dans le mode de réalisation décrit, le signal pro-
venant du capteur coupe l’alimentation d’un électro-
aimant qui maintient en compression les deuxièmes
moyens élastiques. De ce fait, ces moyens élastiques ne
sont plus comprimés et le bec se ferme.
[0081] A titre d’exemple, l’arrêt du remplissage est ob-
tenu lorsque la bouteille s’est décalée angulairement
d’un angle positif α par rapport à la zone 32.
[0082] Dans la dernière zone 34, qui s’étend selon l’an-
gle positif α4, le premier galet coopère avec la came 5
pour provoquer la compression des premiers moyens
élastiques du bec. Du fait de cette compression, le bec
4 passe de la position engagé à la position éclipsé.
[0083] Dans cette même zone 34, la coopération de
la quatrième came 8 et du troisième galet assure la trans-
lation vers le haut du tube évent et donc du capteur de
niveau de liquide.
[0084] Le bec de soutirage arrive alors de nouveau
dans la zone 30, comme la bouteille qui vient d’être rem-
plie.
[0085] Cette bouteille est alors évacuée de la tourelle
de remplissage, selon la flèche F3.
[0086] La description qui précède confirme que, dans
la zone 30 d’introduction/évacuation, les becs de souti-
rage sont en position éclipsé.
[0087] Par ailleurs, elle montre que l’arrêt du remplis-
sage de la bouteille est indépendant du fonctionnement
de la tourelle et de la position de la bouteille en cours de
remplissage sur le plateau 3.
[0088] Ainsi, le remplissage de la bouteille peut être
arrêté dès que le niveau de liquide souhaité est atteint.
En pratique, l’arrêt du remplissage peut donc intervenir,
pour chaque bouteille, à des positions angulaires diffé-
rentes sur le plateau 3.
[0089] Par ailleurs, la troisième came 7 permet d’ajus-
ter le niveau de remplissage souhaité, en fonction du
contenant et également du liquide de remplissage. Ceci
est obtenu en ajustant la position de cette came sur la
tourelle, ce qui permet de régler la hauteur du tube évent
à l’intérieur du goulot de la bouteille, lorsque le bec est
en position engagé.
[0090] La description va maintenant être poursuivie au
regard des figures 3 à 6, de façon à décrire plus préci-
sément le fonctionnement de chaque bec de remplissa-
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ge, en relation avec la tourelle de remplissage qui vient
d’être décrite.
[0091] Un dispositif d’alimentation ou bec de soutirage
selon l’invention est représenté schématiquement en
coupe sur la figure 3. Sur cette figure, le bec de soutirage
est en position éclipsé. Il est donc espacé verticalement
du goulot 20 de la bouteille 2.
[0092] Pour faciliter la compréhension, les différents
ensembles fonctionnels constituant le dispositif d’alimen-
tation sont représentés avec des hachures différentes.
[0093] La figure 3 montre que le bec 4 comporte :

1)un canal d’alimentation formé par :

- un tube d’écoulement 40 formé d’un tube 41 pro-
prement dit s’étendant selon un axe sensible-
ment vertical xx’, un support 42 et un embout
déflecteur 43, et

- un corps de bec 50 qui est situé en partie basse
du bec 4, et

2)un moyen de guidage 60, situé en partie haute du
tube d’écoulement 40 et permettant de faire passer
le bec de la position éclipsé à la position engagé, et
vice versa, c’est-à-dire de réaliser l’embectage ou le
désembectage du dispositif d’alimentation sur le
goulot d’une bouteille à remplir.

[0094] Chacun de ces éléments va maintenant être
décrit plus en détail.
[0095] Le tube d’écoulement 40 comprend tout
d’abord un tube 41 proprement dit qui débouche à sa
partie supérieure dans la cuve de liquide 1.
[0096] Ce tube 41 est entouré, dans sa deuxième moi-
tié inférieure, d’un support 42.
[0097] Ce support 42 comporte une gorge 421, grâce
à laquelle le support est monté fixe dans une pièce 422.
Cette pièce est en relation avec les premier et deuxième
galets. Elle permet donc de transmettre au tube 41, les
mouvements verticaux dus à la coopération des premier
et deuxième galets sur les première et deuxième cames
5 et 6.
[0098] Comme cela sera décrit plus précisément au
regard des figures 4 à 6, la coopération de la première
came 5 et du premier galet provoque un mouvement ver-
tical vers le bas du tube, pour amener le bec en position
engagé, ou encore pour réaliser l’embectage.
[0099] La coopération entre la première came 5 et le
premier galet peut également provoquer un mouvement
vertical vers le haut du tube, pour amener le dispositif de
remplissage de la position engagé à la position éclipsé,
ou encore pour réaliser le désembectage.
[0100] Par ailleurs, la coopération entre la deuxième
came 6 et le deuxième galet peut provoquer l’ouverture
du clapet présent dans le canal d’alimentation.
[0101] Le support 42 supporte, en partie basse, une
pièce cylindrique 423, un évidement annulaire 424 étant
alors ménagé entre cette pièce cylindrique et le tube 41.

[0102] Un électro-aimant annulaire 425 est prévu dans
le support 42, au-dessus de l’évidement 424. L’alimen-
tation de cet électro-aimant peut être contrôlée.
[0103] Le tube d’écoulement 40 comporte, en partie
basse, un embout déflecteur 43 qui peut, par exemple,
être vissé dans le tube 41. Ainsi, la zone de vissage se
situe au niveau de la partie supérieure de l’embout et de
la partie inférieure du tube 41.
[0104] Cet embout est percé dans sa partie centrale.
[0105] Il comporte, à son extrémité inférieure, une par-
tie conique 430 qui est évasée vers le bas.
[0106] Une bague 431 est également prévue dans
l’embout déflecteur 43, cette bague débouchant dans
l’évidement de l’embout.
[0107] Le corps de bec 50 comporte dans une zone
supérieure, une partie sensiblement cylindrique 51 qui
est insérée dans l’évidement 424 du support 42.
[0108] Des moyens élastiques 510 sont logés dans
cette partie cylindrique 51.
[0109] Dans l’exemple de réalisation représenté, ces
moyens élastiques comprennent trois ressorts qui sont
donc comprimés entre le support 42 et le corps de bec 50.
[0110] Dans ce mode de réalisation, sont prévues trois
pièces cylindriques 511 qui participent au guidage des
ressorts.
[0111] La figure 3 montre qu’en position éclipsé, un
espace d’une hauteur h est ménagé entre la partie basse
du support 42 et le logement 424 des ressorts.
[0112] Le corps de bec 50 comporte, dans une zone
médiane, une autre partie sensiblement cylindrique 52
dont le diamètre est inférieur à celui de la partie 51.
[0113] Il comporte également, dans une zone inférieu-
re, une partie élargie 53, également évidée, dans laquelle
s’étend l’embout déflecteur 43 du tube d’écoulement.
[0114] Cet évidement comporte une partie conique
530 en forme d’entonnoir qui se prolonge par un embout
d’écoulement 531.
[0115] Le passage du fluide depuis la cuve 1 s’effectue
tout d’abord par le tube 41 proprement dit puis par l’es-
pace ménagé entre l’embout déflecteur 43 et la cavité
de la partie cylindrique 52 et de la partie élargie 53.
[0116] L’embout d’écoulement 531 comporte, à son
extrémité libre, un évidement conique, également évasé
vers le bas, dont la paroi 532 forme le siège du clapet.
La partie conique 430 de l’embout 43 forme alors l’élé-
ment mobile du clapet.
[0117] Dans la position éclipsé illustrée sur la figure 3,
la partie conique 430 est en contact sur la paroi 532 de
l’évidement conique.
[0118] Le clapet est donc fermé et aucun passage de
fluide ne peut avoir lieu.
[0119] La fermeture du clapet est étanche, du fait de
la coopération de formes coniques.
[0120] Enfin, l’évidement de la partie élargie 53 se ter-
mine par une cavité élargie 533 dans laquelle est sus-
ceptible de s’insérer le goulot d’une bouteille à remplir.
[0121] Comme cela sera décrit plus précisément au
regard de la figure 5, l’ouverture du clapet est provoquée

9 10 



EP 2 192 076 A1

7

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

par la coopération entre la deuxième came 6 et le deuxiè-
me galet.
[0122] Lors de l’ouverture, cette coopération provoque
un mouvement vertical vers le bas, du tube d’écoulement
40 par rapport au corps de bec 50.
[0123] Enfin, le dispositif de soutirage illustré à la figure
3 comporte un moyen de guidage 60 qui est situé en
partie haute du dispositif.
[0124] Ce moyen de guidage comprend un élément
fixe 61 qui est assemblé à la cuve 1 et qui présente un
évidement cylindrique pour le passage du tube 41.
[0125] Deux bagues 610 et 611 sont prévues dans
l’élément fixe 61, ces bagues débouchant dans l’évide-
ment cylindrique.
[0126] Ce moyen de guidage comporte également des
moyens élastiques 62 qui sont comprimés et guidés entre
l’élément fixe 61 et la pièce 422 dans laquelle est monté
le support 42.
[0127] Ainsi, ces moyens élastiques 62 exercent en
permanence un effort vers le bas, sur la pièce 422 et
donc sur le tube d’écoulement 40 et le corps de bec 50.
[0128] La raideur des moyens élastiques 510 est su-
périeure à celle des moyens élastiques 62.
[0129] Dans la position éclipsé du bec représenté à la
figure 3, ces moyens élastiques 62 sont maintenus com-
primés, grâce à un effort vers le haut transmis par la
pièce 422. Cet effort est dû à la coopération entre la pre-
mière came 5 et le premier galet. Comme cela sera illus-
tré en référence à la figure 4, lors de l’embectage, la
coopération entre la première came et le premier galet
est telle que cet effort vers le haut est supprimé, les
moyens élastiques 62 provoquant alors un mouvement
vers le bas de l’ensemble constitué par le tube d’écou-
lement et le corps de bec.
[0130] Les bagues 431, 610 et 611 assurent le guidage
du tube d’écoulement 40 par rapport au corps de bec 50.
[0131] Enfin, un tube évent 70 est disposé suivant l’axe
xx’ du canal d’alimentation.
[0132] Comme cela sera décrit au regard des autres
figures, la coopération du troisième galet avec la troisiè-
me came 7, respectivement la quatrième came 8, pro-
voque un mouvement vertical vers le bas, respective-
ment vers le haut, du tube évent 70 à l’intérieur du canal
d’alimentation.
[0133] Ce tube 70 comporte un orifice d’entrée 71 pour
permettre aux gaz, contenus dans la bouteille à remplir,
de s’évacuer jusqu’à l’orifice de sortie 72.
[0134] Des moyens peuvent être prévus pour contrôler
les gaz s’échappant de la bouteille à remplir et donc le
débit de remplissage.
[0135] Enfin, à l’intérieur du canal d’alimentation, est
prévu un capteur 80 pour la détection du niveau de liquide
dans la bouteille à remplir.
[0136] Dans cet exemple de réalisation, le capteur 80
est placé à l’intérieur du tube évent 70. Il s’agit d’une fibre
optique avec un embout 81, dont l’extrémité inférieure
82 a une forme conique.
[0137] D’autres types de capteurs pourraient être pré-

vus.
[0138] Par ailleurs, le capteur 80 est relié à un moyen
de commande de l’alimentation de l’électro-aimant, ces
moyens faisant partie des moyens de commande du cla-
pet.
[0139] La description va maintenant être poursuivie au
regard des figures 4 à 6 qui représentent le bec de sou-
tirage dans différentes positions, lors du fonctionnement
du système automatique de remplissage de bouteilles
selon l’invention.
[0140] Cette description est faite en relation avec la
description précédemment réalisée pour le système
automatique de remplissage selon l’invention, en relation
avec la figure 2.
[0141] Ainsi, lorsqu’un bec de remplissage est en re-
gard de la zone 30 d’introduction/évacuation, il est en
position éclipsé. La figure 3 illustre cette position éclipsé
du bec de soutirage.
[0142] La figure 4 illustre un bec de soutirage en po-
sition engagé-fermé sur le goulot d’une bouteille. C’est
la position du bec de soutirage, en sortie de la zone 31.
[0143] Comme expliqué précédemment, la coopéra-
tion de la première came 5 avec le premier galet du bec
de remplissage élimine l’effort vers le haut qui était exer-
cé sur la pièce 422, lorsque le bec était en position éclip-
sé.
[0144] De ce fait, les moyens élastiques 62 sont libérés
et, sous leur action qui s’exerce sur la pièce 422, l’en-
semble constitué par le tube d’écoulement 40 et le corps
de bec 50 descend verticalement vers le bas.
[0145] Ainsi, la partie basse élargie 53 du corps de bec
50 vient recouvrir le goulot 20 de la bouteille qui s’insère
dans la cavité 533.
[0146] L’embectage du dispositif de remplissage est
donc réalisé.
[0147] Par ailleurs, lors de cette étape d’embectage,
la coopération de la troisième came 7 et du troisième
galet provoque un mouvement vertical vers le bas du
tube évent 70, le tube est alors dans la position illustrée
à la figure 5.
[0148] Dans cette position, l’orifice d’entrée 71 du tube
évent est libéré et le capteur 80 est positionné à l’intérieur
du goulot de la bouteille au niveau de remplissage sou-
haité.
[0149] La figure 5 illustre un dispositif d’alimentation 4
embecté sur le goulot d’une bouteille située dans la zone
32.
[0150] Dans cette zone, la coopération entre la deuxiè-
me came 6 et le deuxième galet du bec de soutirage
provoque un mouvement vers le bas du tube d’écoule-
ment 40 par rapport au corps de bec 50.
[0151] De ce fait, les deuxièmes moyens élastiques
510 sont comprimés.
[0152] L’électro-aimant 425 est alimenté de façon à
assurer le maintien de la compression des deuxièmes
moyens élastiques 510.
[0153] Le mouvement vertical vers le bas du tube 40
provoque l’ouverture du clapet. En effet, la partie conique
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430 du tube s’écarte de la paroi 532 de l’évidement co-
nique, ce qui libère un passage pour le fluide entre ces
deux éléments. Ces deux éléments sont écartés d’une
hauteur h sensiblement identique à celle de l’espace mé-
nagé entre la partie basse du support 42 et le logement
des ressorts, lorsque le dispositif est en position éclipsé
(voir figure 3).
[0154] Le dispositif d’alimentation est alors en position
engagé-ouvert et le liquide peut alors passer de la cuve
5 dans la bouteille à remplir, par l’intermédiaire du tube
proprement dit 41, du passage ménagé entre le corps
de bec 50 et l’embout déflecteur 43, puis à travers le
clapet, jusque dans le goulot 20 de la bouteille.
[0155] La figure 5 illustre donc le bec de soutirage en
sortie de la zone 32, le bec est alors en position engagé-
ouvert.
[0156] Il convient de noter que, lors de la phase de
remplissage, la forme conique 430 de l’embout déflecteur
43 permet de créer un cône de liquide qui est projeté sur
la paroi intérieure du goulot de la bouteille. Ainsi, le liquide
ne tombe pas directement dans le fond de la bouteille,
l’écoulement se faisant, au contraire, en suivant la paroi
de la bouteille jusqu’à atteindre le fond de celle-ci. Le
remplissage obtenu minimise les remous et émulsions
du liquide utilisé pour le remplissage.
[0157] Le remplissage se poursuit, sur la zone 33, jus-
qu’à ce que le niveau de liquide atteigne l’extrémité co-
nique 82 du capteur 80.
[0158] A ce moment là, le capteur 80 envoie un signal
au moyen de commande de l’alimentation de l’électro-
aimant 425.
[0159] De ce fait, la compression des deuxièmes
moyens élastiques 510 n’est plus assurée. Ces moyens
élastiques 510 provoquent donc un mouvement vers le
haut du tube d’écoulement 40, ce qui entraîne la ferme-
ture du clapet.
[0160] En effet, dans la position illustrée à la figure 6,
la partie conique 430 du tube d’écoulement 40 est de
nouveau en appui sur la paroi 532 de l’évidement coni-
que.
[0161] Conformément à la description qui précède,
l’arrêt du remplissage est réalisé lorsque la bouteille s’est
décalée angulairement de l’angle positif α par rapport à
la zone 32.
[0162] Dans cette position angulaire, le dispositif d’ali-
mentation est donc en position engagé-fermé.
[0163] La bouteille et le bec arrivent alors dans la der-
nière zone 34 du plateau 3.
[0164] Dans cette zone, deux actions sont réalisées.
[0165] Tout d’abord, la coopération du galet avec la
première came 5 provoque la compression des premiers
moyens élastiques 62. Ceux-ci reviennent donc dans la
position illustrée à la figure 3, ce qui provoque le désem-
bectage.
[0166] Le dispositif d’alimentation passe alors de la
position engagé à la position éclipsé.
[0167] Par ailleurs, la coopération de la quatrième ca-
me 8 et du troisième galet assure la translation vers le

haut du tube évent 70 et donc du capteur 80.
[0168] Le dispositif d’alimentation reprend alors la po-
sition illustrée à la figure 3, c’est-à-dire que le dispositif
est en position éclipsé et donc fermé.
[0169] C’est dans cette position que le bec de remplis-
sage revient dans la zone 30 d’introduction/évacuation.
[0170] Dans cette zone, la bouteille remplie est éva-
cuée.
[0171] La description qui précède montre qu’avec le
système de remplissage automatique de bouteilles selon
l’invention, le remplissage des bouteilles peut être effec-
tué en contrôlant de façon précise le niveau de liquide
que l’on souhaite obtenir. Il n’est donc plus nécessaire
de procéder à une réaspiration d’une partie de liquide en
fin de cycle, ce qui permet d’éliminer tous les inconvé-
nients liés à cette technique.
[0172] Ce contrôle précis du niveau de liquide est ob-
tenu grâce au capteur de détection prévu dans chaque
dispositif d’alimentation et en assurant la fermeture d’un
dispositif de remplissage, dès que le niveau de liquide
souhaité est obtenu. Cet arrêt du remplissage est obtenu
indépendamment de l’opération d’embectage ou de dé-
sembectage.
[0173] L’absence de réaspiration de liquide en fin de
cycle évite la mise sous vide de la cuve de liquide.
[0174] De surcroît, en cas de liquide alcoolisé, les per-
tes de degré d’alcool sont éliminées et les échanges de
gaz dissous sont diminués. De façon générale, le risque
de contamination par aspiration de corps étrangers est
supprimé, l’aspiration d’air provenant de l’extérieur de la
cuve est également supprimée, comme le retour dans la
cuve de produits contaminés, par exemple ayant subis
une oxydoréduction.
[0175] Par ailleurs, un capteur à fibre optique, grâce à
sa petite section peut être utilisé dans une large plage
de sections de goulot. De surcroît, sa sensibilité est ré-
glable. Il peut donc être utilisé aussi bien pour des liqui-
des sombres ou clairs, tout en garantissant des niveaux
constants.
[0176] Enfin, l’invention n’est pas limitée aux modes
particuliers de réalisation du système de remplissage
automatique et des dispositifs d’alimentation qui vien-
nent d’être décrits.

Revendications

1. Dispositif de remplissage d’une bouteille, associé à
une cuve de liquide (1) et comprenant :

- un canal d’alimentation sensiblement vertical
dont la partie supérieure est en communication
avec ladite cuve et dont la partie inférieure de
coulée est destinée à pénétrer dans le goulot
d’une bouteille à remplir et comporte un élément
formant clapet, fonctionnant dans une position
d’ouverture ou dans une position de fermeture,
et
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- un tube évent disposé suivant l’axe dudit canal
d’alimentation et à l’intérieur de celui-ci, son ex-
trémité inférieure étant destinée à pénétrer dans
le goulot de ladite bouteille et présentant un ori-
fice d’entrée pour permettre l’évacuation des
gaz contenus dans ladite bouteille lors de son
remplissage,
- un capteur de détection du niveau de liquide
dans ladite bouteille, associé à des moyens de
commande du clapet, pour commander la fer-
meture dudit clapet lorsqu’est atteint le niveau
de liquide souhaité,

caractérisé en ce que ledit canal d’alimentation
comporte une première partie (50), destinée à venir
au contact avec le goulot de la bouteille à remplir,
une deuxième partie (40) montée coulissante verti-
calement par rapport à ladite première partie, lesdi-
tes première et deuxième parties définissant ledit
canal d’alimentation dont la partie inférieure de cou-
lée comporte un élément mobile (430) de clapet dé-
fini par ladite deuxième partie (40) et un siège de
clapet (532) défini par ladite première partie (50), sur
lequel peut venir s’appliquer au repos ledit élément
mobile pour bloquer le passage de liquide ou duquel
ledit élément peut s’éloigner, pour ménager un pas-
sage de coulée de liquide, sous l’effet d’un coulisse-
ment vers le bas de ladite deuxième partie (40).

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que la compression des moyens élastiques (510)
des moyens de commande du clapet assure le cou-
lissement vers le bas de ladite deuxième partie (40)
du canal d’alimentation.

3. Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce qu’il comporte un moyen de guidage (60),
associé audit canal d’alimentation (50, 40), pour as-
surer l’embectage et/ou le désembectage du dispo-
sitif sur le goulot (20) d’une bouteille à remplir, grâce
à des mouvements verticaux vers le bas ou vers le
haut, ce moyen de guidage étant indépendant des
moyens de commande du clapet.

4. Dispositif selon l’une des revendications 1 à 3, ca-
ractérisé en ce que ledit capteur (80) est monté
mobile en translation verticale dans le canal d’ali-
mentation, le dispositif comportant des moyens pour
commander le mouvement dudit capteur dans le ca-
nal.

5. Dispositif selon l’une des revendications 1 à 4, ca-
ractérisé en ce que ledit capteur est une cellule à
fibre optique délivrant un signal au contact du liquide.

6. Dispositif selon la revendication 5, caractérisé en
ce que l’extrémité dudit capteur, destinée à venir au
contact avec le liquide, présente une forme conique.

7. Dispositif selon l’une des revendications 1 à 6, ca-
ractérisé en ce que ledit capteur (80) est placé à
l’intérieur du tube évent (70).

8. Dispositif selon l’une des revendications 1 à 7, ca-
ractérisé en ce qu’il comprend des moyens de com-
mande du clapet comprenant des moyens élasti-
ques (510) dont la compression permet d’ouvrir le
clapet.

9. Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en
ce qu’auxdits moyens élastiques (510), est associé
un électro-aimant (425) qui permet de maintenir la
compression des moyens élastiques, tant que le cla-
pet est ouvert.

10. Dispositif selon la revendication 9, caractérisé en
ce que les moyens de commande du clapet contrô-
lent l’alimentation de l’électro-aimant, la coupure de
l’alimentation permettant de libérer les moyens élas-
tiques et de fermer le clapet.

11. Système automatique de remplissage de bouteilles,
comprenant une cuve de liquide (1), une pluralité de
dispositifs de remplissage selon l’une des revendi-
cations 1 à 10, et un moyen (3) supportant les bou-
teilles à remplir.

12. Système selon la revendication 11, caractérisé en
ce que les moyens de commande des clapets de la
pluralité de dispositifs de remplissage sont actionnés
successivement, pour assurer l’ouverture desdits
clapets.

13. Système selon la revendication 11 ou 12, caracté-
risé en ce que les moyens de commande des cap-
teurs de la pluralité de dispositifs de remplissage
sont actionnés successivement.

14. Système selon l’une des revendications 11 à 13, ca-
ractérisé en ce que chaque dispositif de remplis-
sage est muni de trois galets et le système de rem-
plissage comprenant au moins trois cames (5, 6, 7,
8), chacune d’elles étant destinée à coopérer avec
un desdits galets pour assurer la commande de l’em-
bectage et du désembectage, de l’ouverture du cla-
pet et du positionnement du capteur.

15. Système selon l’une des revendications 11 à 14, ca-
ractérisé en ce que chaque moyen de commande
de clapet est actionné pour assurer la fermeture du
clapet, indépendamment de la position de la bou-
teille correspondante sur ledit moyen (3).
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