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DESCRIPCION

La presente invencidn concierne a un dispositivo para
la deposicidén imbricada de bolsas que llegan de una maqui-
na de fabricacidén de bolsas siguiéndose directamente una a
otra.

Se conocen maquinas de fabricacién de bolsas que ge-
neran una banda continua de bolsas que consisten particu-
larmente en plastico. Para la fabricacidén de una cantidad
de envases usuales en el hogar se arrolla un cierto numero
de bolsas en forma de un rollo. Una posibilidad consiste
en perforar transversalmente la banda entre dos bolsas vy
arrollar la longitud deseada manteniéndola unida. Como al-
ternativa, se separan y se imbrican las bolsas individua-
les, es decir que se las arrolla a la manera de tejas de
un tejado con un cierto solapamiento; véase a este respec-—
to el documento EP 1 273 540 A. Es necesario para ello de-
positar las distintas bolsas en forma imbricada.

Un dispositivo para la deposicidédn imbricada de bolsas
que se presentan siguiéndose directamente una a otra es
conocido por la publicacidén de patente alemana 25 34 298
Al. En este documento se revela un transportador de trans-—
ferencia que recoge las bolsas por medio de pinzas y las
deposita sobre un transportador de cinta o de correa. La
velocidad del transportador de transferencia presenta agui
una evolucidén sinusoidal. El1 transportador de transferen-—
cia recoge las bolsas a velocidad madxima y las deposita a
velocidad minima, con lo gue resulta un solapamiento de
las bolsas sobre el transportador de cinta o de correa.

El inconveniente de esta solucidén conocida por el es-—
tado de 1la técnica es la complicada constitucidén del
transportador de transferencia y su activacidén con veloci-

dad variable. Por este motivo, el problema de la presente
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invencidén consiste en proporcionar un dispositivo para la
deposicidén imbricada de bolsas que se presentan siguiéndo-
se directamente una a otra, gque no adolezca de los incon-—
venientes antes citados.

El problema se resuelve por medio de un dispositivo
con las caracteristicas de la reivindicacidén 1. Formas de
ejecucidén ventajosas pueden deducirse de las reivindica-
ciones subordinadas.

El dispositivo segin la invencidn presenta una cinta
de transporte y una cinta de apriete que discurre al menos
en parte a poca distancia de la cinta de transporte y pa-
ralelamente a ésta. El dispositivo presenta, ademas, al
menos un brazo golpeador situado inmediatamente por delan-—
te de la cinta de transporte, pudiendo ejercerse por medio
del brazo golpeador una fuerza sobre el extremo de cada
bolsa que presione el extremo de la bolsa hasta dejarlo
debajo del nivel de la superficie de transporte de la cin-
ta de transporte. Debido al presionado del extremo de la
bolsa hacia abajo por medio del brazo golpeador se garan-
tiza que el extremo de la bolsa se aplique a la cinta de
transporte siguiente y empuje fiablemente al canto delan-—
tero de la bolsa subsiguiente hasta dejarlo sobre el ex-
tremo de la bolsa precedente.

Preferiblemente, la velocidad de transporte de 1la
cinta de transporte corresponde a la velocidad de la cinta
de apriete. Sin embargo, la velocidad de transporte es mas
pequefia que la velocidad de alimentacién con la cual las
bolsas salen de la maquina de fabricacidén de bolsas. Cuan-
to mayor sea la diferencia entre la velocidad de la cinta
de transporte y la velocidad de alimentacidén tanto mayor
serd el solapamiento de dos bolsas consecutivas.

La distancia entre la cinta de transporte y la cinta
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de apriete se ha elegido de modo que una bolsa situada so-
bre la cinta de transporte sea aprisionada y, por tanto,
inmovilizada entre la cinta de transporte y la cinta de
apriete en la zona en la que la cinta de apriete discurre
paralelamente a la cinta de transporte. Se impide asi gque
la bolsa resbale hacia afuera de la cinta de transporte
cuando el brazo golpeador ejerza una fuerza sobre el ex-—
tremo de la bolsa.

En una forma de ejecucidén preferida de la invencidn
se ha fijado un rodillo al lado del brazo golpeador gue
entra en contacto con el extremo de la bolsa. Durante la
accién del brazo golpeador sobre la bolsa, el rodillo rue-
da sobre el material de la bolsa. Se reduce asi el roza-
miento entre el brazo golpeador y la bolsa y se aminora el
riesgo de que resulte daflada la bolsa.

En otra forma de realizacidén ventajosa el brazo gol-
peador esta montado de forma giratoria alrededor de un ex-
tremo y su eje de giro es paralelo a la direccidn de
transporte de las bolsas. Por tanto, el brazo golpeador
gira en un plano que es perpendicular a la direccidén de
transporte. Gracias a esta disposicidn, el brazo golpeador
choca con la bolsa en direccidén paralela al canto del ex-
tremo de la bolsa. Gracias al giro alrededor de un extremo
del brazo golpeador es posible una rotacidédn del brazo gol-
peador con velocidad angular constante en funcidén de la
velocidad de transporte de las bolsas y en proporcidén con
ella. Opcionalmente, dos o méds brazos golpeadores estéan
unidos uno con otro y se encuentran montados en forma gi-
ratoria alrededor de un punto de giro comin. Preferible-
mente, el eje de giro del brazo golpeador estd situado a
la altura de la bolsa. De este modo, toda la superficie de

contacto del brazo golpeador choca al mismo tiempo con el
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extremo de la bolsa.

Preferiblemente, el dispositivo presenta dos brazos
golpeadores giratorios en sentidos contrarios y en sincro-
nismo. En este caso, estd dispuesto un brazo golpeador a
cada lado de la banda de bolsas. El1 giro de los Dbrazos
golpeadores estd sincronizado de tal manera que ambos bra-
z0s golpeadores choquen al mismo tiempo con el extremo de
las bolsas.

En una forma de ejecucidén de la invencidn el disposi-
tivo presenta un rodillo de apriete de la cinta de apriete
para generar una entrada cuneiforme entre la cinta de
transporte y la cinta de apriete. La entrada cuneiforme
conduce el canto delantero de la siguiente bolsa entrante
hacia la cinta de transporte. El rodillo de apriete y la
parte de la cinta de apriete adyacente al rodillo de
apriete inmovilizan la bolsa sobre la cinta de transporte.
La posicidén del rodillo de apriete de la cinta de apriete
es aqui preferiblemente variable en la direccidn de trans-
porte. Por tanto, la profundidad de la entrada cuneiforme
y la posicidén sobre la cinta de transporte a partir de la
cual se inmoviliza una bolsa son ajustables. La posicidn
del rodillo de apriete puede ajustarse, por ejemplo, en
funcién del formato de las bolsas.

En otra forma de ejecucidén de la invencidén la super-
ficie de transporte de la cinta de transporte estd incli-
nada al menos parcialmente hacia abajo, en la direccidén de
transporte, con respecto al plano horizontal y el punto de
giro del brazo golpeador estd dispuesto a mayor altura dque
el extremo de la cinta de transporte qgque dqueda vuelto
hacia el brazo golpeador. Se consigue asi que el canto de-
lantero de una bolsa entrante venga a quedar situado sobre

la cinta de transporte. Si se forma una entrada cuneiforme
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por medio de un rodillo de apriete de la cinta de apriete
juntamente con la cinta de transporte, el canto delantero
de la bolsa entrante penetra asi en la entrada cuneiforme.

Opcionalmente, la invencidédn presenta un dispositivo
de aspiracidén situado debajo de la cinta de transporte. Se
logra asi una colocacién de plano de la bolsa sobre 1la
cinta de transporte.

Opcionalmente también, el dispositivo presenta un
cortador transversal dispuesto delante del brazo golpea-
dor, considerado en la direccidén de transporte de las bol-
sas. Por medio del cortador transversal se separan una de
otra bolsas que se presenten en forma de una banda conti-
nua.

Se explicard la presente invencidén con mas detalle
ayudandose de un ejemplo de realizacidn. Muestran en éste:

La figura 1, un alzado lateral de un dispositivo de
imbricacidén segln la invencidn vy

La figura 2, dos brazos golpeadores giratorios en
sincronismo situados sobre una bolsa.

La figura 1 muestra el alzado lateral de un disposi-
tivo 1 para la deposicidédn imbricada de bolsas 6. El dispo-
sitivo 1 presenta una cinta de transporte 2, una cinta de
apriete 3, dos brazos golpeadores 4, un rodillo de apriete
5, una unidad de reconocimiento de periodicidad 7, un par
de rodillos de arrastre 8, un cortador transversal 9 vy
cintas de alimentacidén 10. El1l rodillo de apriete 5 presio-
na la cinta de apriete 3 contra la cinta de transporte 2.
Las bolsas 6, procedentes de cintas cilindricas, son
transportadas a la cinta de transporte 2, en donde se de-—
positan las bolsas 6 en forma imbricada. Delante del rodi-
llo de apriete 5, visto en la direccidén de transporte, la

cinta de transporte 2 y la cinta de apriete 3 forman una
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entrada cuneiforme. A partir del rodillo 5, la cinta de
transporte 2 y la cinta de apriete 3 discurren a tramos
paralelamente una a otra y a pequefia distancia entre
ellas.

Inmediatamente delante de la cinta de transporte 2,
considerado en la direccidén de transporte de las bolsas 6,
estadn dispuestos los dos brazos golpeadores 4. Sucesiva-
mente en la direccidén de transporte de las bolsas 6 estan
dispuestos delante de los brazos golpeadores 4 la unidad
de reconocimiento de periodicidad 7, el par de rodillos de
arrastre 8, el cortador transversal 9 y las cintas de ali-
mentacién 10. La parte de la cinta de transporte 2 gue
forma la entrada cuneiforme y que discurre paralelamente a
la cinta de apriete 3 esta inclinada hacia abajo en la di-
reccidén de transporte de las bolsas 6 con respecto al pla-
no horizontal H, el cual corresponde sustancialmente al
suelo de una nave. Los puntos de giro de los brazos gol-
peadores 4 estdn dispuestos a mayor altura que el extremo
de la cinta de transporte 2 que queda vuelto hacia los
brazos golpeadores 4.

Una maquina 12 de fabricacién de bolsas produce una
cinta continua 6a de bolsas que se alimenta al dispositivo
de imbricacidén 1. La unidad de reconocimiento de periodi-
cidad 7 reconoce el extremo de cada bolsa 6 en la cinta 6a
de bolsas y retransmite una informacidén correspondiente,
para activar los rodillos de arrastre 8, a una electrdnica
de control no representada. El cortador transversal 9 sub-
divide la cinta de bolsas continua 6a en bolsas individua-
les 6. Las bolsas 6 son transportadas adicionalmente por
las cintas de alimentacidn 10.

El canto delantero de cada bolsa 6 se acoda hacia

abajo durante el transporte adicional por efecto del peso
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propio de la bolsa 6 y llega a la entrada cuneiforme. Por
tanto, la bolsa 6 es inmovilizada entre la cinta de trans-
porte 2 y la cinta de apriete 3. Como se insinta en la fi-
gura 1 por medio de la flecha doble, la posicidén del rodi-
llo de apriete 5 es variable. El dispositivo de imbrica-
cién 1 puede adaptarse asi a diferentes tamafios de bolsas,
es decir, diferentes alturas o longitudes de bolsas.

Los brazos golpeadores 4 golpean sobre el extremo de
cada bolsa 6 y ejercen asi una fuerza gque presiona el ex-
tremo de la bolsa hasta dejarlo debajo del nivel de la su-—
perficie de transporte de la cinta de transporte 2. Se
asegura asi que el extremo de la bolsa descanse sobre la
cinta de transporte 2 y que el canto delantero de la bolsa
subsiguiente venga a quedar situado por encima del extremo
de la bolsa precedente.

La figura 2 muestra detalladamente los dos brazos
golpeadores 4. Cada brazo golpeador 4 estd montado por uno
de sus extremos en forma giratoria alrededor de un punto
de giro 4a. Los puntos de giro 4a de los dos brazos gol-
peadores estdn situados en lados diferentes de la bolsa 6.
La direccién de transporte de las bolsas 6 en la figura 2
discurre verticalmente hacia afuera del plano del dibujo.
Los puntos de giro 4a de los brazos golpeadores 4 estéan
dispuestos a la altura de la bolsa 6, a la izquierda y a
la derecha de esta bolsa. Como se insintia en la figura 2
por medio de flechas, los dos brazos golpeadores 4 giran
en sentidos contrarios y estdn sincronizados de tal manera
que choguen al mismo tiempo con el extremo de la bolsa 6.
La superficie de un brazo golpeador 4 que choca con la
bolsa 6 estd formada por un rodillo 4b, discurriendo la
prolongacién del eje de giro del rodillo 4b a través del

punto de giro 4a del brazo golpeador 4.
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La velocidad de transporte de la cinta de transporte
2 corresponde a la velocidad de la cinta de apriete 3 y es
mas pequefla que la velocidad de alimentacién con la gque la
cinta 6a de bolsas alcanza el dispositivo 1 y las cintas
de alimentacidén 10 transportan adicionalmente las bolsas
separadas 6. Mediante la relacidén entre la velocidad de
transporte de la cinta de transporte 2 y la velocidad de
alimentacién de las bolsas 6 se puede ajustar el grado de
solapamiento de las bolsas 6 sobre la cinta de transporte
2. Las bolsas 6 depositadas una sobre otra a manera de te-
jas de un tejado por medio del dispositivo 1 son alimenta-
das seguidamente a un dispositivo de arrollamiento 11.

Por supuesto, la cinta 6a de bolsas, en lugar de ser
proporcionada por una maquina 12 de fabricacién de bolsas,
puede ser proporcionada también por cualguier otro equipo

de alimentacidén que se desee.
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REIVINDICACIONES

1.- Dispositivo (1) para la deposicidén imbricada de
bolsas (6, 6a) que llegan de una maquina (12) de fabrica-
cidén de bolsas siguiéndose directamente una a otra, cuyo
dispositivo presenta una cinta de transporte (2) y una
cinta de apriete (3) que discurre al menos parcialmente a
poca distancia de la cinta de transporte (2) y paralela-
mente a ésta, caracterizado por al menos un brazo golpea-
dor (4) dispuesto inmediatamente delante de la cinta de
transporte (2), pudiendo ejercerse por medio del brazo
golpeador (4) una fuerza sobre el extremo de cada bolsa
(6), que presiona el extremo de la bolsa (6) hasta dejarlo
debajo del nivel de la superficie de transporte de la cin-
ta de transporte (2), estando el brazo golpeador (4) mon-
tado en forma giratorio alrededor de un extremo y siendo
el eje de giro paralelo a la direccidén de transporte de
las bolsas (6).

2.— Dispositivo (1) segun la reivindicacidén 1, carac-
terizado porque la superficie del brazo golpeador (4) dque
entra en contacto con el extremo de la bolsa consiste en
un rodillo (4a).

3.- Dispositivo (1) segun la reivindicacién 2, carac-—
terizado por dos brazos golpeadores (4) giratorios en sen-
tidos contrarios y en sincronismo.

4 .- Dispositivo (1) segun cualquiera de las reivindi-
caciones 1 a 3, caracterizado por un rodillo de apriete
(5) de la cinta de apriete para generar una entrada cunei-
forme entre la cinta de transporte (2) vy la cinta de
apriete (3).

5.- Dispositivo (1) segun la reivindicacién 4, carac-—
terizado porque la posicidén del rodillo de apriete (5) de

la cinta de apriete (3) es variable en la direccidén de
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transporte.

6.— Dispositivo (1) segun cualquiera de las reivindi-
caciones 1 a b5, caracterizado porque 1la superficie de
transporte de la cinta de transporte (2) estd inclinada al
menos parcialmente hacia abajo en la direccidén de trans-—
porte con respecto al plano horizontal (H) y el punto de
giro (4a) del brazo golpeador estd dispuesto a mayor altu-
ra que el extremo de la cinta de transporte (2) que queda
vuelto hacia el brazo golpeador (4).

7.— Dispositivo (1) segun cualquiera de las reivindi-
caciones 1 a 6, caracterizado por un dispositivo de aspi-
racidén montado debajo de la cinta de transporte (2).

8.— Dispositivo (1) segun cualgquiera de las reivindi-
caciones 1 a 7, caracterizado porque la velocidad de la
cinta de transporte (2) corresponde a la velocidad de la
cinta de apriete (3) y es mads pequeila que la velocidad de
alimentacién de las bolsas (6).

9.- Dispositivo (1) segun cualquiera de las reivindi-
caciones 1 a 8, caracterizado por un cortador transversal
(9) dispuesto delante del brazo golpeador (4), considerado

en la direccidn de transporte de las bolsas (6).
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