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(54) MACHINE DE FERMETURE D’UN EMBALLAGE COMPRENANT AU MOINS UN CORPS ET UN 
ELEMENT DE FERMETURE

(57) Machine (1) de fermeture d’un emballage (30)
comprenant un corps (31) et un élément de fermeture
(32), ladite machine (1) de fermeture comprenant un
châssis (2), des outillages supérieur (3) et inférieur (4),
et un dispositif (5) d’entraînement des outillages supé-
rieur (3) et inférieur (4) entre une position rapprochée et
une position écartée, le dispositif (5) d’entraînement
comprenant un actionneur (6), une unité de commande
(7) et un mécanisme (8) de transmission de mouvement
interposé entre l’actionneur (6) et l’un (4) des outillages
(3, 4), cet actionneur (6) comprenant un élément mobile
commandé (9) couplé au mécanisme (8) de transmission
de mouvement, et configuré pour exercer un effort de
poussée ou de traction sur l’outillage (4) à l’état comman-
dé en déplacement par l’unité de commande (7) suivant
une première direction de déplacement correspondant à
un rapprochement des outillages (3, 4). La machine (1)
comprend un limiteur (10) d’effort disposé au niveau de
l’actionneur (6) activable à l’état commandé en déplace-
ment dudit élément mobile commandé (9) suivant la pre-
mière direction.
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Description

[0001] La présente invention concerne une machine
de fermeture d’un emballage comprenant au moins un
corps et un élément de fermeture.
[0002] Elle concerne en particulier une machine de fer-
meture d’un emballage comprenant au moins un corps
et un élément de fermeture, ladite machine de fermeture
comprenant un châssis, un outillage supérieur, un outilla-
ge inférieur, et un dispositif d’entraînement en déplace-
ment relatif des outillages supérieur et inférieur entre une
position rapprochée l’un de l’autre et une position écartée
l’un de l’autre, le dispositif d’entraînement comprenant
au moins un actionneur, une unité de commande et un
mécanisme de transmission de mouvement interposé
entre le ou au moins l’un des actionneurs et l’un des
outillages, cet actionneur comprenant un élément mobile
commandé couplé au mécanisme de transmission de
mouvement, cet élément mobile commandé étant confi-
guré pour, en coopération avec le mécanisme de trans-
mission de mouvement, exercer un effort de poussée ou
de traction sur l’outillage à l’état commandé en déplace-
ment par l’unité de commande suivant une première di-
rection de déplacement correspondant au passage des
outillages de la position écartée à la position rapprochée.
[0003] De nombreuses machines de fermeture d’em-
ballage du type décrit ci-dessus dans lesquelles le corps
de l’emballage est un corps ouvert par le dessus existent
comme l’illustre par exemple le brevet EP-1.988.024. Ce
corps de l’emballage peut être une barquette, un bac, un
plateau ou équivalent. L’élément de fermeture de l’em-
ballage peut être un film, un couvercle ou autre. L’opé-
ration de fermeture nécessite le rapprochement des deux
outillages dont l’un est associé au corps de l’emballage.
L’élément de fermeture est quant à lui disposé entre les
outillages. Le rapprochement des outillages provoque de
manière en soi connue la fixation de l’élément de ferme-
ture sur le corps de l’emballage. Cette fixation peut s’opé-
rer par scellage, pressage, encliquetage ou autre. Jus-
qu’à présent, les corps d’emballage utilisés dans de telles
machines étaient des emballages non rigides de sorte
qu’un mauvais positionnement du corps de l’emballage
au niveau de l’un des outillages avait uniquement pour
conséquence l’écrasement du corps de l’emballage au
cours de l’étape de rapprochement des outillages. La
tendance aujourd’hui est toutefois d’utiliser de telles ma-
chines pour des corps d’emballage rigides, en particulier
en inox, verre, céramique. Ceci a pour avantage de per-
mettre une réutilisation du corps d’emballage. Toutefois,
pour de tels corps rigides d’emballage, il existe un risque
d’endommager la machine au cours de l’étape de rap-
prochement des outillages lorsque le corps d’emballage
n’est pas parfaitement positionné entre les outillages et
empêche, en se coinçant entre les outillages, un rappro-
chement suffisant des outillages pour provoquer la fer-
meture du corps d’emballage. En effet, la rigidité du corps
de l’emballage peut dans ce cas, entrainer la casse de
pièces de la machine en raison de l’effort exercé par les-

dites pièces sur l’outillage immobilisé dans une mauvaise
position en raison de la position incorrecte du corps de
l’emballage. Un tel corps d’emballage rigide peut en sus
se déformer sous l’effet de l’effort exercé par la machine
sur ledit corps rendant alors ledit corps d’emballage non
réutilisable.
[0004] Un but de l’invention est de proposer une ma-
chine de fermeture d’un emballage dont la conception
limite ou empêche les risques d’endommagement de la
machine et/ou de l’emballage, y compris dans le cas
d’une opération de fermeture d’un emballage au moins
partiellement rigide.
[0005] A cet effet, l’invention a pour objet une machine
de fermeture d’un emballage comprenant au moins un
corps et un élément de fermeture, ladite machine de fer-
meture comprenant un châssis, un outillage supérieur,
un outillage inférieur, et un dispositif d’entraînement en
déplacement relatif des outillages supérieur et inférieur
entre une position rapprochée l’un de l’autre et une po-
sition écartée l’un de l’autre, le dispositif d’entraînement
comprenant au moins un actionneur, une unité de com-
mande et un mécanisme de transmission de mouvement
interposé entre le ou au moins l’un des actionneurs et
l’un des outillages, cet actionneur comprenant un élé-
ment mobile commandé couplé au mécanisme de trans-
mission de mouvement, cet élément mobile commandé
étant configuré pour, en coopération avec le mécanisme
de transmission de mouvement, exercer un effort de
poussée ou de traction sur l’outillage à l’état commandé
en déplacement par l’unité de commande suivant une
première direction de déplacement correspondant au
passage des outillages de la position écartée à la position
rapprochée, caractérisée en ce que la machine com-
prend un limiteur d’effort disposé au moins partiellement
au niveau de l’actionneur et configuré pour limiter l’effort
exercé par l’élément mobile commandé sur l’outillage à
l’état commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé suivant la première direction de déplace-
ment. Ce limiteur d’effort est configuré pour limiter l’effort
exercé par l’élément mobile commandé sur l’outillage à
l’état commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé suivant la première direction de déplacement
en fonction de la valeur de l’effort exercé par ledit élément
mobile commandé sur ledit outillage. En particulier, ce
limiteur d’effort est configuré pour limiter l’effort exercé
par l’élément mobile commandé sur l’outillage à l’état
commandé en déplacement dudit élément mobile com-
mandé suivant la première direction de déplacement
lorsque la valeur de l’effort exercé par ledit élément mo-
bile commandé sur ledit outillage est supérieure à une
valeur seuil prédéterminée. Ce limiteur d’effort permet
d’empêcher un endommagement de la machine à l’état
commandé en déplacement dudit élément mobile com-
mandé suivant la première direction de déplacement y
compris en cas de coincement de l’emballage rigide entre
lesdits outillages dans une position non conforme empê-
chant un rapprochement suffisant des outillages pour
opérer la fermeture de l’emballage.
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[0006] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
limiteur d’effort est un limiteur activable/désactivable, le-
dit limiteur d’effort étant configuré pour passer d’un état
inactif à un état actif en fonction de la valeur de l’effort
exercé par ledit élément mobile commandé sur ledit
outillage. Ainsi, ledit limiteur d’effort est configuré pour,
à l’état commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé suivant la première direction de déplace-
ment, passer d’un état inactif à un état actif en fonction
de la valeur de l’effort exercé par ledit élément mobile
commandé sur ledit outillage, ce limiteur d’effort étant
configuré pour passer d’un état inactif à un état actif lors-
que la valeur de l’effort exercé par ledit élément mobile
commandé sur ledit outillage est supérieure à une valeur
seuil prédéterminée. Tel est le cas lorsque le corps d’em-
ballage se coince entre les outillages dans une position
empêchant un rapprochement des outillages jusqu’à une
position prédéterminée pour générer une fermeture du
corps de l’emballage. Ledit élément mobile commandé
tend dans cette situation à appliquer un effort croissant
sur l’outillage immobilisé en position par le corps de l’em-
ballage avec un risque de cassure de pièces de la ma-
chine en raison dudit effort. Dans ces conditions, le limi-
teur d’effort est activé.
[0007] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’actionneur, qui est un vérin, comprend un corps et un
piston disposé à l’intérieur du corps pour un déplacement
relatif à coulissement du corps et du piston, en l’élément
mobile commandé de l’actionneur couplé au mécanisme
de transmission de mouvement est formé par le piston,
ou respectivement le corps, de l’actionneur, et le corps,
ou respectivement le piston, de l’actionneur qui n’est pas
couplé au mécanisme de transmission de mouvement
forme un second élément mobile de l’actionneur, ce se-
cond élément mobile de l’actionneur étant monté mobile
suivant une direction dite seconde direction opposée à
la première direction pour former au moins une partie du
limiteur d’effort, ce second élément mobile étant couplé
à au moins une partie du châssis par un montage élas-
tique. L’intégration d’une partie du limiteur d’effort au ni-
veau de l’actionneur permet une activation du limiteur
d’effort quelle que soit la position dans laquelle l’élément
mobile commandé de l’actionneur est immobilisé à l’in-
térieur de sa plage prédéterminée de déplacement pour
le passage des outillages de la position écartée à la po-
sition rapprochée l’un de l’autre. Cette configuration per-
met également une réactivité plus grande du limiteur d’ef-
fort.
[0008] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
montage élastique comprend au moins un organe élas-
tiquement déformable configuré pour se déformer à l’état
entraîné du second élément mobile suivant la seconde
direction lorsque la force exercée par le second élément
mobile sur ledit organe élastiquement déformable est su-
périeure à une valeur prédéterminée.
[0009] Selon un mode de réalisation de l’invention, à
l’état commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé suivant la première direction, le second élé-

ment mobile est monté mobile suivant la seconde direc-
tion en fonction de la valeur de l’effort exercé par ledit
élément mobile commandé sur ledit outillage et de la
force exercée par le second élément mobile sur ledit or-
gane élastiquement déformable. En particulier, le second
élément mobile est monté mobile suivant la seconde di-
rection lorsque, à l’état commandé en déplacement dudit
élément mobile commandé suivant la première direction,
la valeur de l’effort exercé par ledit élément mobile com-
mandé sur ledit outillage est supérieure à une valeur seuil
prédéterminée et lorsque la force exercée par le second
élément mobile sur ledit organe élastiquement déforma-
ble à l’état entraîné en déplacement dudit second élé-
ment mobile suivant la seconde direction est également
supérieure à une valeur seuil prédéterminée. Ces deux
paramètres permettent au limiteur de couple d’agir avec
une grande réactivité dans toutes les positions d’immo-
bilisation de l’élément mobile commandé de l’actionneur
lorsque cet élément mobile commandé est, par exemple
en raison d’un coincement de l’emballage entre les
outillages, immobilisé à l’intérieur de sa plage prédéter-
minée de déplacement correspondant au passage des
outillages de la position écartée à la position rapprochée
l’un de l’autre.
[0010] Selon un mode de réalisation de l’invention, l’or-
gane élastiquement déformable configuré pour se défor-
mer à l’état entraîné du second élément mobile suivant
la seconde direction lorsque la force exercée par le se-
cond élément mobile sur ledit organe élastiquement dé-
formable est supérieure à une valeur prédéterminée est
également configuré pour exercer sur le second élément
mobile une force d’entraînement en déplacement suivant
la première direction lors du retour à un état de moindre
déformation. Il en résulte la possibilité d’un réarmement
automatique du limiteur d’effort une fois que l’emballage
coincé qui a amené à une immobilisation de l’élément
mobile commandé de l’actionneur est enlevé.
[0011] Selon un mode de réalisation de l’invention, l’or-
gane élastiquement déformable du montage élastique
couplant le second élément mobile à au moins une partie
du châssis est un ressort interposé entre le second élé-
ment mobile et ladite partie du châssis.
[0012] Selon un mode de réalisation de l’invention, la
machine comprend un système de détection d’un mou-
vement dudit second élément mobile de l’actionneur et
l’unité de commande est configurée pour acquérir des
données fournies par le système de détection d’un mou-
vement du second élément mobile et pour commander
l’élément mobile commandé dudit actionneur au moins
en fonction des données fournies par le système de dé-
tection d’un mouvement du second élément mobile. La
détection d’un mouvement du second élément mobile de
l’actionneur permet d’identifier de manière indirecte un
problème au niveau du déplacement de l’élément mobile
commandé dudit actionneur. On comprend qu’en cas
d’immobilisation en déplacement de l’élément mobile
commandé de l’actionneur à l’intérieur de sa plage pré-
déterminée de déplacement correspondant au passage
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des outillages de la position écartée à la position rappro-
chée l’un de l’autre, le second élément mobile se déplace
suivant la seconde direction du fait de la poursuite de
l’alimentation en fluide du vérin, ce mouvement étant dé-
tecté par le système de détection d’un mouvement du
second élément mobile. L’unité de commande enregistre
un tel déplacement et cesse de commander l’actionneur
dans le sens d’un déplacement de l’élément mobile com-
mandé de l’actionneur suivant la première direction. Le
déplacement du second élément mobile suivant la se-
conde direction permet d’accroitre le volume de la cham-
bre de l’actionneur servant à la commande de l’élément
mobile commandé suivant la première direction limitant
ainsi l’effort appliqué sur ledit élément mobile comman-
dé.
[0013] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
système de détection d’un mouvement dudit second élé-
ment mobile dudit actionneur comprend un capteur de
détection d’une déformation de l’organe élastiquement
déformable. La détection d’un déplacement du second
élément mobile de l’actionneur s’opère donc de manière
indirecte par détection d’une déformation de l’organe
élastiquement déformable à l’encontre duquel le second
élément mobile de l’actionneur se déplace à l’état entraî-
né en déplacement suivant la seconde direction.
[0014] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’actionneur étant un vérin hydraulique ou pneumatique
dont le corps et le piston délimitent au moins une cham-
bre, l’unité de commande comprend un dispositif d’ali-
mentation en fluide de la ou d’au moins l’une des cham-
bres présentant au moins une première configuration
dans laquelle la chambre est une chambre d’admission
de fluide sous pression et une deuxième configuration
dans laquelle ladite chambre est une chambre non ali-
mentée en fluide, et un module électronique et/ou infor-
matique de commande du dispositif d’alimentation en
fluide pour le passage d’une configuration à une autre,
et en ce que dans la première configuration, la chambre
d’admission de fluide sous pression forme d’une part,
une chambre de commande de l’élément mobile com-
mandé de l’actionneur suivant la première direction dans
le sens d’un rapprochement des outillages et d’autre part,
en fonction de la valeur de l’effort exercé par ledit élément
mobile commandé sur ledit outillage et de la force exer-
cée par le second élément mobile sur ledit organe élas-
tiquement déformable, une chambre de commande du
second élément mobile suivant la seconde direction op-
posée à la première direction. Comme mentionné ci-des-
sus, on comprend que la chambre de commande de l’élé-
ment mobile commandé de l’actionneur suivant la pre-
mière direction augmente de volume lorsque, à l’état en-
traîné en déplacement de l’élément mobile commandé
suivant la première direction, la valeur de l’effort exercé
par ledit élément mobile commandé sur ledit outillage est
supérieure à une valeur seuil prédéterminée en raison
par exemple d’un coincement d’un emballage entre les
outillages et la force exercée par le second élément mo-
bile sur ledit organe élastiquement déformable est supé-

rieure à une valeur prédéterminée. Le cas où, à l’état
entraîné de l’élément mobile commandé suivant la pre-
mière direction, la valeur de l’effort exercé par ledit élé-
ment mobile commandé sur ledit outillage est supérieure
à une valeur seuil prédéterminée peut correspondre au
cas où un corps d’emballage est coincé entre les deux
outillages de sorte que l’élément mobile commandé ne
peut plus se déplacer à l’intérieur d’une plage de dépla-
cement correspondant au passage des outillages de la
position écartée à la position rapprochée. La chambre
de commande demeurant alimentée, le volume de cette
chambre de commande augmente par déplacement du
second élément mobile de l’actionneur suivant la secon-
de direction à l’encontre de l’action de l’organe élastique-
ment déformable. Lorsque la déformation de l’organe
élastiquement déformable est détectée, la chambre de
commande cesse d’être alimentée et la chambre de com-
mande qui était une chambre d’admission de fluide peut
devenir une chambre d’échappement de fluide.
[0015] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
module électronique et/ou informatique de commande
est configuré pour commander le dispositif d’alimentation
en fluide pour le passage de la première configuration à
la deuxième configuration au moins en fonction des don-
nées fournies par le système de détection d’un mouve-
ment du second élément mobile.
[0016] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
dispositif d’alimentation en fluide comprend une source
de fluide, telle qu’un réservoir, un circuit de fluide raccor-
dant la source de fluide à la chambre et un distributeur
multi-positions positionné sur ledit circuit de fluide et le
module électronique et/ou informatique est configuré
pour commander le passage du distributeur d’une posi-
tion à une autre au moins en fonction des données four-
nies par le système de détection d’un mouvement dudit
second élément mobile dudit actionneur.
[0017] Selon un mode de réalisation de l’invention, le
mécanisme de transmission de mouvement comprend
au moins un embiellage disposé entre l’élément mobile
commandé et l’outillage auquel le mouvement de l’élé-
ment mobile commandé de l’actionneur doit être trans-
mis.
[0018] Selon un mode de réalisation de l’invention,
l’élément mobile commandé est formé par le piston de
l’actionneur, le piston de l’actionneur comprend un corps
sous forme de tige et une tête, le mécanisme de trans-
mission de mouvement est couplé au corps du piston et
l’embiellage est disposé entre le corps du piston et
l’outillage auquel le mouvement de l’élément mobile com-
mandé de l’actionneur doit être transmis.

Brève description des dessins

[0019] L’invention sera bien comprise à la lecture de
la description suivante d’exemples de réalisation, en ré-
férence aux dessins annexés dans lesquels :

[Fig. 1] représente une vue schématique partielle
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d’une machine conforme à l’invention en position
écartée des outillages ;

[Fig. 2] représente une vue schématique partielle
d’une machine conforme à l’invention en position
rapprochée des outillages à l’état inactif du limiteur
de couple ;

[Fig. 3] représente une vue schématique partielle
d’une machine conforme à l’invention en position
écartée des outillages ;

[Fig. 4] représente une vue schématique partielle
d’une machine conforme à l’invention en position
rapprochée des outillages à l’état actif du limiteur de
couple, un corps d’emballage étant représenté coin-
cé entre les outillages ;

[Fig. 5] représente une vue schématique partielle
d’une machine conforme à l’invention en position
écartée des outillages ;

[Fig. 6] représente une vue schématique partielle
d’une machine conforme à l’invention en position
écartée des outillages avec un dispositif d’approvi-
sionnement en emballage de ladite machine.

[0020] Comme mentionné ci-dessus, la machine 1 de
fermeture, objet de l’invention, est destinée à la fermeture
d’un emballage 30 comprenant un corps 31 et un élément
de fermeture 32. Le corps 31 peut être un bac ou une
barquette, généralement rigide, et par exemple en inox
comme représenté à la figure 5, et l’élément de fermeture
32 un couvercle ou un film.
[0021] L’élément 32 de fermeture peut être préposi-
tionné sur le corps 31 de l’emballage 30, avant introduc-
tion dans la machine 1 de fermeture, l’opération de fer-
meture consistant dans ce cas simplement à presser
l’élément 32 de fermeture sur le corps 31 de l’emballage.
[0022] En variante, l’élément 32 de fermeture peut être
appliqué sur le corps 31 de l’emballage, à l’intérieur de
la machine 1 de fermeture.
[0023] L’invention s’applique aux deux types de ma-
chines 1 de fermeture.
[0024] Généralement, la machine 1 de fermeture est
associée à un poste d’approvisionnement en emballage,
comme représenté à la figure 6, où les corps 31 d’em-
ballage et les éléments 32 de fermeture sont disposés
sur une bande transporteuse alimentant en emballage
la machine 1 de fermeture.
[0025] Cette machine 1 de fermeture comprend un
châssis 2 dont un exemple est représenté à la figure 5.
[0026] Ce châssis 2 délimite ici une enceinte à l’inté-
rieur de laquelle sont disposés un outillage 3 supérieur
et un outillage 4 inférieur de la machine 1 de fermeture.
Ces outillages sont dits supérieur et inférieur car ils sont
disposés en regard l’un de l’autre, l’un au-dessus de
l’autre.

[0027] L’outillage 4 inférieur délimite une cavité ser-
vant à la réception du corps 31 de l’emballage.
[0028] L’outillage 3 supérieur peut être formé par un
simple plateau venant s’appliquer sur l’élément 32 de
fermeture surmontant le corps 31 de l’emballage pour le
presser contre ledit corps 31.
[0029] À cet effet, la machine 1 de fermeture comprend
un dispositif 5 d’entraînement en déplacement relatif des
outillages 3 supérieur et 4 inférieur entre une position
écartée l’un de l’autre au cours de laquelle l’emballage
est positionné entre lesdits outillages, et une position rap-
prochée l’un de l’autre au cours de laquelle l’emballage
est fermé par pressage de l’élément 32 de fermeture sur
le corps 31 de l’emballage.
[0030] Ce dispositif 5 d’entraînement en déplacement
comprend au moins un actionneur 6, une unité de com-
mande 7 et un mécanisme 8 de transmission de mouve-
ment interposé entre le ou au moins l’un des actionneurs
6 et l’un des outillages.
[0031] Dans l’exemple représenté, la machine 1 de fer-
meture comprend un seul actionneur 6 et le mécanisme
8 de transmission de mouvement est interposé entre
l’outillage 4 inférieur et l’actionneur 6.
[0032] Bien évidemment, une solution équivalente
aurait pu être obtenue avec le mécanisme 8 de trans-
mission de mouvement interposé entre l’outillage 3 su-
périeur et l’actionneur 6.
[0033] L’actionneur 6 comprend un élément mobile
commandé 9 couplé au mécanisme 8 de transmission
de mouvement.
[0034] Cet élément mobile commandé 9 est configuré
pour, en coopération avec le mécanisme 8 de transmis-
sion de mouvement, exercer un effort de poussée ou de
traction sur l’outillage inférieur 4 à l’état commandé en
déplacement par l’unité de commande 7 suivant une pre-
mière direction de déplacement correspondant au pas-
sage des outillages de la position écartée à la position
rapprochée.
[0035] Dans l’exemple représenté, l’effort exercé par
l’élément mobile commandé 9 est un effort de poussée
sur l’outillage inférieur 4. Bien évidemment, si l’élément
mobile commandé 9 avait été couplé avec l’outillage su-
périeur 3, cet effort aurait pu être réalisé sous forme d’un
effort de traction.
[0036] La machine 1 comprend encore un limiteur 10
d’effort disposé au moins partiellement au niveau de l’ac-
tionneur 6, et configuré pour limiter l’effort exercé par
l’élément mobile commandé 9 sur l’outillage inférieur 4
à l’état commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé 9 suivant la première direction de déplace-
ment.
[0037] En pratique, cet actionneur 6 comprend un
corps 11 et un piston 12 disposé à l’intérieur du corps 11
pour un déplacement relatif à coulissement du corps 11
et du piston 12.
[0038] L’élément mobile commandé 9 de l’actionneur
6 couplé au mécanisme 8 de transmission de mouve-
ment est formé par le piston 12, ou respectivement par
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le corps 11 de l’actionneur 6 et le corps, ou respective-
ment le piston, de l’actionneur 6 qui n’est pas couplé au
mécanisme 8 de transmission de mouvement forme un
second élément mobile 13 de l’actionneur 6 monté mo-
bile suivant une direction dite seconde direction opposée
à la première direction pour former au moins une partie
du limiteur 10 d’effort.
[0039] Ce second élément mobile 13 est couplé à au
moins une partie du châssis 2 par un montage 14 élas-
tique.
[0040] Dans l’exemple représenté, l’élément mobile
commandé 9 est formé par le piston 12 de l’actionneur.
Ce piston 12 de l’actionneur 6 comprend un corps sous
forme de tige 121 et une tête 122. Le mécanisme 8 de
transmission de mouvement est couplé au corps du pis-
ton 12, c’est-à-dire à la tige du piston.
[0041] Le mécanisme 8 de transmission de mouve-
ment comprend un embiellage 24 disposé entre l’élément
mobile commandé 9 et l’outillage auquel le mouvement
de l’élément mobile commandé 9 de l’actionneur 6 doit
être transmis. Cet embiellage 24 est donc disposé entre
le corps du piston 12 et l’outillage auquel le mouvement
de l’élément mobile commandé 9 de l’actionneur 6 doit
être transmis, en l’occurrence, ici, l’outillage 4 inférieur.
[0042] Dans l’exemple représenté, cet embiellage 24
est formé de plusieurs bielles qui, en position rapprochée
des outillages, sont pour au moins deux d’entre elles ali-
gnées pour exercer un effort maximal sur ledit outillage.
[0043] Le second élément mobile 13 de l’actionneur 6
est ici formé par le corps 11 de l’actionneur 6.
[0044] Le montage 14 élastique couplant le second
élément mobile 13 à au moins une partie du châssis 2
comprend au moins un organe 15 élastiquement défor-
mable, configuré pour se déformer à l’état entraîné du
second élément mobile 13 suivant la seconde direction,
lorsque la force exercée par le second élément mobile
13 sur ledit organe 15 élastiquement déformable est su-
périeure à une valeur prédéterminée.
[0045] Cet organe 15 élastiquement déformable est
également configuré pour exercer sur le second élément
mobile 13 de l’actionneur une force d’entraînement en
déplacement suivant la première direction, lors du retour
de cet organe 15 élastiquement déformable à un état de
moindre déformation.
[0046] Dans les exemples représentés, l’organe 15
élastiquement déformable du montage 14 élastique cou-
plant le second élément mobile 13 à au moins une partie
du châssis 2 est un ressort interposé entre le second
élément mobile 13 et ladite partie du châssis 2. Le second
élément mobile 13 se déplace donc suivant la seconde
direction, à l’encontre de l’action élastique de l’organe
15 élastiquement déformable.
[0047] L’actionneur 6 peut être un vérin hydraulique
ou pneumatique dont le corps 11 et le piston 12 délimitent
entre eux au moins une chambre.
[0048] Dans l’exemple représenté aux figures, le corps
11 et le piston 12 de l’actionneur délimitent deux cham-
bres, le vérin étant un vérin double effet. Ce vérin est ici

un vérin pneumatique.
[0049] L’unité 7 de commande comprend un dispositif
19 d’alimentation en fluide d’au moins l’une des cham-
bres de l’actionneur 6. Cette chambre 18 correspond ici
à la chambre délimitée par la partie de la tête de piston
opposée à celle équipée d’une tige et la partie du corps
de l’actionneur 6 formée par le fond dudit corps 11.
[0050] Le dispositif 19 d’alimentation en fluide de cette
chambre présente au moins une première configuration
dans laquelle la chambre 18 est une chambre d’admis-
sion de fluide sous pression et une deuxième configura-
tion dans laquelle ladite chambre 18 est une chambre
non alimentée en fluide ou une chambre d’échappement
de fluide.
[0051] Dans les exemples représentés aux figures 1 à
4, le dispositif 19 d’alimentation en fluide comprend une
source 21 de fluide formée ici par un réservoir, un circuit
22 de fluide raccordant la source 21 de fluide à la cham-
bre 18 et un distributeur 23 multipositions positionné sur
le circuit 22 de fluide. Ce dispositif 19 d’alimentation en
fluide peut comprendre également un circuit de fluide
raccordant la source 21 de fluide à l’autre chambre de
l’actionneur lorsque cette autre chambre est présente.
Cette autre chambre peut en variante être équipée d’un
ressort rappelant le piston dans sa position initiale lors-
que la chambre 18 cesse d’être alimentée et passe à
l’échappement.
[0052] Le dispositif 19 d’alimentation en fluide com-
prend encore un distributeur 23 multipositions positionné
sur le circuit 22 de fluide et sur l’autre circuit de fluide
lorsque la seconde chambre est présente et que cet autre
circuit de fluide est présent.
[0053] Le dispositif 19 d’alimentation en fluide com-
prend encore un module 20 électronique et/ou informa-
tique de commande du dispositif 19 d’alimentation en
fluide, et en particulier du distributeur 23 multipositions
du dispositif 19 d’alimentation en fluide pour le passage
de la première configuration à la deuxième configuration
ou inversement du dispositif 19 d’alimentation en fluide.
Ces première et deuxième configurations correspondent
à deux positions différentes du distributeur 23.
[0054] La machine 1 comprend encore un système 16
de détection d’un mouvement du second élément mobile
13 de l’actionneur 6.
[0055] L’unité 7 de commande est configurée pour ac-
quérir des données fournies par le système 16 de détec-
tion d’un mouvement du second élément mobile et pour
commander l’élément mobile commandé 9 dudit action-
neur 6 au moins en fonction des données fournies par le
système 16 de détection d’un mouvement du second élé-
ment mobile 13.
[0056] En pratique, le système 16 de détection d’un
mouvement dudit second élément mobile 13 de l’action-
neur 6 comprend un capteur de détection d’une défor-
mation de l’organe 15 élastiquement déformable, ce cap-
teur de détection pouvant par exemple être un capteur
capacitif.
[0057] Le module 20 électronique et/ou informatif de
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commande est configuré pour commander le dispositif
19 d’alimentation en fluide et en particulier le passage
du distributeur 23 du dispositif 19 d’alimentation en fluide
d’une position à une autre pour le passage de la première
à la deuxième configuration du dispositif 19 d’alimenta-
tion en fluide, au moins en fonction des données fournies
par le système 16 de détection d’un mouvement du se-
cond élément mobile 13.
[0058] Dans la première configuration du dispositif 19
d’alimentation en fluide, c’est-à-dire à l’état alimenté de
la chambre 18 d’admission de fluide sous pression telle
que décrite ci-dessus et qui s’étend entre le fond du corps
du vérin de l’actionneur 6, ladite chambre 18 d’admission
de fluide forme d’une part, une chambre de commande
de l’élément mobile commandé 9 de l’actionneur 6 sui-
vant la première direction dans le sens d’un rapproche-
ment des outillages 3 et 4 et d’autre part, à l’état entraîné
en déplacement de l’élément mobile commandé 9 sui-
vant la première direction, en fonction de la valeur de
l’effort exercé par ledit élément mobile commandé 9 sur
ledit outillage 4 et de la force exercée par le second élé-
ment mobile 13 sur l’organe 15 élastiquement déforma-
ble une chambre de commande du second élément mo-
bile 13 suivant la seconde direction opposée à la premiè-
re direction.
[0059] Cette chambre 18 d’admission de fluide forme
une chambre de commande du second élément mobile
13 suivant la seconde direction opposée à la première
direction lorsque, à l’état entraîné en déplacement de
l’élément mobile commandé 9 suivant la première direc-
tion, la valeur de l’effort exercé par ledit élément mobile
commandé 9 sur ledit outillage 4 inférieur est supérieure
à une valeur seuil prédéterminée et la force exercée par
le second élément mobile 9 sur ledit organe élastique-
ment déformable 15 est supérieur à une valeur prédé-
terminée correspondant à la force de rappel exercée par
ledit organe élastiquement déformable 15 sur ledit se-
cond élément mobile 13.
[0060] Cette situation se produit dans les cas illustrés
aux figures 3 et 4. Ainsi, dans l’exemple de la figure 3,
on constate que le corps de l’emballage 30 introduit entre
les outillages 3 et 4 est mal positionné, de sorte qu’il ne
peut pas venir se loger au moins partiellement dans la
cavité délimitée par l’outillage 4 inférieur.
[0061] Il en résulte que lorsque les outillages 3 et 4
sont commandés en rapprochement l’un de l’autre par
alimentation de la chambre 18 qui forme la chambre de
commande de l’élément mobile commandé 9 de l’action-
neur 6 suivant la première direction, l’élément mobile
commandé 9 entraîne, au cours de son déplacement,
l’outillage 4 inférieur jusqu’à une position où l’outillage 4
inférieur vient prendre appui sur le corps de l’emballage
30.
[0062] Dans cette position, la poursuite de l’alimenta-
tion en fluide de la chambre 18 de commande de l’élé-
ment mobile commandé 9 entraîne une surpression dans
ladite chambre 18, l’élément mobile commandé 9 ne pou-
vant plus se déplacer. Cette surpression entraîne un dé-

placement du second élément mobile 13 de l’actionneur
6 suivant la seconde direction opposée à la première
direction, à l’encontre de l’action élastique de l’organe
15 élastiquement déformable.
[0063] L’organe 15 élastiquement déformable se dé-
forme par exemple en se comprimant, comme illustré à
la figure 4, par comparaison avec la figure 3. Cette dé-
formation de l’organe 15 élastiquement déformable est
détectée par le capteur 17 du système 16 de détection
de mouvement du second élément mobile 13. Cette in-
formation est envoyée au module 20 électronique et/ou
informatique qui commande alors l’arrêt de l’admission
en fluide de la chambre 18 de commande de l’élément
mobile commandé 9 et éventuellement sa mise à l’échap-
pement. Un ressort placé dans l’autre chambre de l’ac-
tionneur 6 ou une alimentation en fluide de cette autre
chambre permettent alors un déplacement de l’élément
mobile commandé 9 dans une direction opposée à la
première direction pour permettre un écartement des
outillages.
[0064] Cette commande peut s’opérer par le passage
du dispositif 19 d’alimentation en fluide de la première à
la seconde configuration, dans laquelle la chambre 18
est non alimentée et peut être placée à l’échappement
du fait de la position du distributeur.
[0065] Un dispositif d’alerte peut émettre un signal
d’alerte lorsqu’un tel mouvement du second élément mo-
bile 13 se traduisant par une déformation de l’organe 15
élastiquement déformable est détecté. L’opérateur pro-
cède alors à l’enlèvement de l’emballage coincé entre
les outillages et l’actionneur 6 peut, par admission de
fluide dans l’autre chambre du vérin et retour de l’organe
15 élastiquement déformable à un état non déformé, re-
venir dans une position dans laquelle une nouvelle com-
mande de l’élément mobile commandé 9 de l’actionneur
6 en vue d’une fermeture d’un nouvel emballage peut
être initiée.
[0066] La chambre 18 de commande de l’élément mo-
bile commandé 9 suivant la première direction forme
donc également une chambre de commande du second
élément mobile 13 suivant la seconde direction opposée
à la première direction lorsque, à l’état entraîné en dé-
placement de l’élément mobile commandé suivant la pre-
mière direction, la valeur de l’effort exercé par ledit élé-
ment mobile commandé 9 sur l’outillage est supérieure
à une valeur seuil prédéterminée et la force exercée par
le second élément mobile 13 sur l’organe 15 élastique-
ment déformable est supérieure à une valeur prédéter-
minée, comme illustré ci-dessus.
[0067] Dans les autres cas, comme illustré aux figures
1 et 2, où le corps de l’emballage vient se positionner
correctement dans l’outillage inférieur et l’élément mobile
commandé 9 de l’actionneur peut se déplacer sur la to-
talité de sa course prédéterminée pour le passage des
outillages de la position écartée à la position rapprochée,
le second élément mobile 13 de l’actionneur 6 n’est pas
déplacé suivant la seconde direction opposée à la pre-
mière direction dans le sens d’une déformation de l’or-

11 12 



EP 4 311 786 A1

8

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

gane 15 élastiquement déformable et aucune déforma-
tion de l’organe 15 élastiquement déformable n’est ob-
servée au cours de l’opération de fermeture de l’embal-
lage.
[0068] Le limiteur 10 de couple formé par le second
élément mobile 13 et l’organe 15 élastiquement défor-
mable est donc un limiteur activable désactivable. Ce
limiteur 10 d’effort est configuré pour passer d’un état
inactif à un état actif en fonction de la valeur de l’effort
exercé par l’élément mobile commandé 9 sur l’outillage.
En particulier, ce limiteur 10 d’effort est configuré pour
passer d’un état inactif à un état actif lorsque la valeur
de l’effort exercée par l’élément mobile commandé 9 sur
l’outillage, en particulier ici l’outillage inférieur, est supé-
rieure à une valeur seuil prédéterminée. Comme illustré
ci-dessus, ce qui se produit lorsque l’élément mobile
commandé est empêché de se déplacer à l’intérieur de
sa course prédéterminée nécessaire au passage des
outillages d’une position écartée l’un de l’autre à une po-
sition rapprochée l’un de l’autre.
[0069] Le mode de fonctionnement tel que décrit ci-
dessus permet une usure limitée du limiteur 10 de couple,
sans nuire à son efficacité et à sa simplicité de réarme-
ment.

Revendications

1. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) com-
prenant au moins un corps (31) et un élément de
fermeture (32), ladite machine (1) de fermeture com-
prenant un châssis (2), un outillage (3) supérieur, un
outillage (4) inférieur, et un dispositif (5) d’entraîne-
ment en déplacement relatif des outillages supérieur
(3) et inférieur (4) entre une position rapprochée l’un
de l’autre et une position écartée l’un de l’autre, le
dispositif (5) d’entraînement comprenant au moins
un actionneur (6), une unité de commande (7) et un
mécanisme (8) de transmission de mouvement in-
terposé entre le ou au moins l’un des actionneurs
(6) et l’un (4) des outillages (3, 4), cet actionneur (6)
comprenant un élément mobile commandé (9) cou-
plé au mécanisme (8) de transmission de mouve-
ment, cet élément mobile commandé (9) étant con-
figuré pour, en coopération avec le mécanisme (8)
de transmission de mouvement, exercer un effort de
poussée ou de traction sur l’outillage (4) à l’état com-
mandé en déplacement par l’unité de commande (7)
suivant une première direction de déplacement cor-
respondant au passage des outillages (3, 4) de la
position écartée à la position rapprochée, caracté-
risée en ce que la machine (1) comprend un limiteur
(10) d’effort disposé au moins partiellement au ni-
veau de l’actionneur (6) et configuré pour limiter l’ef-
fort exercé par l’élément mobile commandé (9) sur
l’outillage (4) à l’état commandé en déplacement du-
dit élément mobile commandé (9) suivant la premiè-
re direction de déplacement.

2. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
la revendication 1, caractérisée en ce que le limi-
teur (10) d’effort est un limiteur activable/désactiva-
ble, ledit limiteur (10) d’effort étant configuré pour
passer d’un état inactif à un état actif en fonction de
la valeur de l’effort exercé par ledit élément mobile
commandé (9) sur ledit outillage (4).

3. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon l’une
des revendications 1 ou 2, caractérisée en ce que
l’actionneur (6), qui est un vérin, comprend un corps
(11) et un piston (12) disposé à l’intérieur du corps
(11) pour un déplacement relatif à coulissement du
corps (11) et du piston (12), en ce que l’élément
mobile commandé (9) de l’actionneur (6) couplé au
mécanisme de transmission de mouvement (8) est
formé par le piston (12), ou respectivement le corps
(11), de l’actionneur (6), et en ce que le corps (11),
ou respectivement le piston (12), de l’actionneur (6)
qui n’est pas couplé au mécanisme de transmission
de mouvement (8) forme un second élément mobile
(13) de l’actionneur (6), ce second élément mobile
(13) de l’actionneur étant monté mobile suivant une
direction, dite seconde direction, opposée à la pre-
mière direction pour former au moins une partie du
limiteur (10) d’effort, ce second élément mobile (13)
étant couplé à au moins une partie du châssis (2)
par un montage élastique (14).

4. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la
revendication 3, caractérisée en ce que le montage
élastique (14) comprend au moins un organe (15)
élastiquement déformable configuré pour se défor-
mer à l’état entraîné du second élément mobile (13)
suivant la seconde direction lorsque la force exercée
par le second élément mobile (13) sur ledit organe
(15) élastiquement déformable est supérieure à une
valeur prédéterminée.

5. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la
revendication 4, caractérisée en ce que, à l’état
commandé en déplacement dudit élément mobile
commandé (9) suivant la première direction, le se-
cond élément mobile (13) est monté mobile suivant
la seconde direction en fonction de la valeur de l’ef-
fort exercé par ledit élément mobile commandé (9)
sur ledit outillage (4) et de la force exercée par le
second élément mobile (13) sur ledit organe (15)
élastiquement déformable.

6. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon l’une
des revendications 4 ou 5, caractérisée en ce que
l’organe (15) élastiquement déformable configuré
pour se déformer à l’état entraîné du second élément
mobile (13) suivant la seconde direction lorsque la
force exercée par le second élément mobile (13) sur
ledit organe (15) élastiquement déformable est su-
périeure à une valeur prédéterminée est également
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configuré pour exercer sur le second élément mobile
(13) une force d’entraînement en déplacement sui-
vant la première direction lors du retour à un état de
moindre déformation.

7. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
l’une des revendications 4 à 6, caractérisée en ce
que l’organe (15) élastiquement déformable du
montage (14) élastique couplant le second élément
mobile (13) à au moins une partie du châssis (2) est
un ressort interposé entre le second élément mobile
(13) et ladite partie du châssis (2).

8. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
l’une des revendications 3 à 7, caractérisée en ce
que la machine (1) comprend un système (16) de
détection d’un mouvement dudit second élément
mobile (13) de l’actionneur (6) et en ce que l’unité
(7) de commande est configurée pour acquérir des
données fournies par le système (16) de détection
d’un mouvement du second élément mobile (13) et
pour commander l’élément mobile commandé (9)
dudit actionneur (6) au moins en fonction des don-
nées fournies par le système (16) de détection d’un
mouvement du second élément mobile (13).

9. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
la revendication 8 prise en combinaison avec l’une
des revendications 4 à 7, caractérisée en ce que
le système (16) de détection d’un mouvement dudit
second élément mobile (13) dudit actionneur (6)
comprend un capteur (17) de détection d’une défor-
mation de l’organe (15) élastiquement déformable.

10. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon l’une
des revendications 4 à 7, caractérisée en ce que
l’actionneur étant un vérin hydraulique ou pneuma-
tique dont le corps (11) et le piston (12) délimitent
au moins une chambre (18), l’unité (7) de commande
comprend un dispositif (19) d’alimentation en fluide
de la ou d’au moins l’une des chambres (18) présen-
tant au moins une première configuration dans la-
quelle la chambre (18) est une chambre d’admission
de fluide sous pression et une deuxième configura-
tion dans laquelle ladite chambre (18) est une cham-
bre non alimentée en fluide, et un module (20) élec-
tronique et/ou informatique de commande du dispo-
sitif (19) d’alimentation en fluide pour le passage
d’une configuration à une autre, et en ce que dans
la première configuration, la chambre (18) d’admis-
sion de fluide sous pression forme d’une part, une
chambre de commande de l’élément mobile com-
mandé (9) de l’actionneur (6) suivant la première di-
rection dans le sens d’un rapprochement des outilla-
ges (3, 4) et d’autre part, en fonction de la valeur de
l’effort exercé par ledit élément mobile commandé
(9) sur ledit outillage (4) et de la force exercée par
le second élément mobile (13) sur ledit organe (15)

élastiquement déformable, une chambre de com-
mande du second élément mobile (13) suivant la se-
conde direction opposée à la première direction.

11. Machine (1) de fermeture d’un emballage selon la
revendication 10 prise en combinaison avec l’une
des revendications 8 ou 9, caractérisée en ce que
le module (20) électronique et/ou informatique de
commande est configuré pour commander le dispo-
sitif (19) d’alimentation en fluide pour le passage de
la première configuration à la deuxième configura-
tion au moins en fonction des données fournies par
le système (16) de détection d’un mouvement du
second élément mobile (13).

12. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
l’une des revendications 10 ou 11, caractérisée en
ce que le dispositif (19) d’alimentation en fluide com-
prend une source (21) de fluide, telle qu’un réservoir,
un circuit (22) de fluide raccordant la source (21) de
fluide à la chambre (18) et un distributeur (23) multi-
positions positionné sur ledit circuit (22) de fluide et
en ce que le module (20) électronique et/ou infor-
matique est configuré pour commander le passage
du distributeur (23) d’une position à une autre au
moins en fonction des données fournies par le sys-
tème (16) de détection d’un mouvement dudit se-
cond élément mobile (13) dudit actionneur (6).

13. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
l’une des revendications 1 à 12, caractérisée en ce
que le mécanisme (8) de transmission de mouve-
ment comprend au moins un embiellage (24) dispo-
sé entre l’élément mobile commandé (9) et l’outillage
(4) auquel le mouvement de l’élément mobile com-
mandé (9) de l’actionneur (6) doit être transmis.

14. Machine (1) de fermeture d’un emballage (30) selon
la revendication 13 prise en combinaison avec la re-
vendication 3, caractérisée en ce que l’élément mo-
bile commandé (9) est formé par le piston (12) de
l’actionneur (6), en ce que le piston (12) de l’action-
neur (6) comprend un corps sous forme de tige (121)
et une tête (122), en ce que le mécanisme (8) de
transmission de mouvement est couplé au corps du
piston (12) et en ce que l’embiellage (24) est disposé
entre le corps du piston (12) et l’outillage (4) auquel
le mouvement de l’élément mobile commandé (9)
de l’actionneur (6) doit être transmis.
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