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Maquina para la inspeccién y clasificacién de frutos,
con sistema de control, una unidad de inspeccion (1)
y medios de expulsién de frutos que no cumplen
ciertas condiciones prefijadas por el sistema de
control. Los medios de transporte de los frutos tienen
una cinta transportadora formada por rodillos (6) que
hacen girar a los frutos que transportan al mismo
tiempo que avanzan, proporcionando mdultiples vistas
de éstos a un sistema de visién artificial (4). La
méaquina presenta medios reguladores de velocidad
de avance de la cinta transportadora y de giro de los
rodillos conectados al sistema de control. La presente
invencion adicionalmente consiste en un método para
inspeccionar y clasificar frutos que hace girar éstos
durante su transporte e inspeccion y regula la
velocidad de avance de la cinta transportadora y de
giro de los rodillos en funcién del indice de carga y del
tamafio y forma de los frutos.
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DESCRIPCION

MAQUINA Y METODO PARA LA INSPECCION Y CLASIFICACION DE FRUTOS

CAMPO TECNICO DE LA INVENCION

La presente invencién pertenece al campo técnico de las maquinas de inspeccion y
clasificacién de objetos, concretamente a las maquinas de inspeccion y clasificacién
de frutos y pequenos productos comestibles, y mas concretamente a las maquinas que
transportan los frutos hasta una unidad de inspeccion y las retiran de ésta, expulsando
a los frutos que no cumplen ciertas condiciones prefijadas por un sistema de control,

con lo que se realiza una clasificacién de los frutos.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Hasta ahora se ha utilizado un gran numero de aparatos para la inspeccion y
clasificacion de pequenos objetos, concretamente frutos y pequefos productos
comestibles, basados en el transporte por medios continuos, tales como cintas,
cadenas o bandas transportadoras, de los frutos a inspeccionar, hasta una seccién en
la que se realiza la inspeccion de éstos. Esta inspeccién, dependiendo del caso, puede
consistir en diferentes analisis, tales como analisis de tamafos, formas, defectos
existentes, 0 una clasificacién o separacién de los frutos en base al tamafio, forma,
etc.

Ejemplos de estos aparatos para la inspeccion de frutos son los aparatos para la
clasificacién automatica de productos agricolas tales como frutos, con un transportador
de rodillos que basculan para distribuir los productos a diferentes trayectos auxiliares,
y un puesto de medicion.

Otros estan formados por un tren de tratamiento y manipulacion de frutos y vegetales
que también tiene un transportador de preseleccion que por medio de rodillos deriva
los productos hacia diferentes puestos. Otro transportador calibrador desestima las
unidades demasiado pequefias o grandes.

Estas maquinas presentan el inconveniente de no realizar analisis ni selecciones muy
detalladas ni precisas, no detectando pequefas variaciones de forma ni defectos
apreciables visualmente.

Para solucionar estos problemas, en la actualidad existen maquinas clasificadoras que

mediante camaras inspeccionan articulos pequefios que se desplazan en una cinta
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transportadora, pero presentan el problema de ofrecer un numero de vistas del
producto muy limitado, a no ser que se instalen muchas camaras para poder obtener
muchas vistas de los articulos, lo que incrementa el coste del sistema de inspeccion,
asi como el de montaje de éste. Ademas hay que tener en cuenta, que instalar
camaras por debajo de la maquina para obtener vistas inferiores del producto supone
un problema de suciedad constante en dichas camaras. Era por tanto deseable un
sistema que consiguiera una inspeccion y clasificacion eficiente de frutos y pequenos
productos, evitando los inconvenientes existentes en los anteriores sistemas del

estado de la técnica.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

La presente invencion resuelve los problemas existentes en el estado de la técnica
mediante una maquina para la inspeccioén y clasificacion de frutos, que esta formada
principalmente por una unidad de inspeccion de los frutos conectada a un sistema de
control, unos medios de transporte que los llevan hasta la unidad de inspeccién y los
sacan de ésta una vez realizada, y unos medios de expulsion situados al final de los
medios de transporte que expulsan de la maquina los frutos que una vez
inspeccionados por la unidad de inspeccibn no cumplen con ciertas condiciones
prefijadas por el sistema de control, es decir, clasifican los productos en base a ciertas
condiciones prefijadas por el sistema de control.

La unidad de inspeccion tiene un sistema de vision artificial que esta formado por al
menos una camara. Como se ha indicado anteriormente, la unidad de inspeccién esta
conectada a un sistema de control, el cual controla todo el funcionamiento de la
maquina. Este sistema de control recibe la imagen tomada por la unidad de
inspeccion, y de acuerdo con varios parametros prefijados que tiene almacenados
decide si entregar el fruto a unos medios receptores de éste, o expulsarlo por no
cumplir determinados requisitos, como por ejemplo tener un tamafo dentro de un
rango, o una forma determinada, o ciertas caracteristicas en su apariencia externa,
etc.

Los medios de transporte tienen un tramo inicial que conduce los frutos hasta la
unidad de inspeccioén, y un tramo final que los saca de ésta, y que los conduce a
medios receptores por diferentes salidas, dependiendo de las caracteristicas del fruto

que han sido inspeccionadas en la unidad de inspeccién.
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En la presente invencion los medios de transporte consisten en una cinta
transportadora formada por una pluralidad de rodillos giratorios, los cuales hacen girar
a los frutos que transportan en las cunas, o espacios entre rodillos, al mismo tiempo
que estos productos avanzan, proporcionando de esta forma multiples vistas de los
frutos al sistema de vision artificial, sin la necesidad de que dicho sistema de visién
disponga de diferentes camaras en distintas posiciones para tomar las diferentes
vistas. Asi, si se desea, con una Unica camara, se obtendrian diferentes vistas de los
frutos a inspeccionar.

La maquina de inspeccién y clasificacion de frutos tiene medios reguladores de
velocidad de giro de los rodillos, que estan conectados al sistema de control, los
cuales ajustan la velocidad de giro de dichos rodillos, en funcion del tamafio y forma
de los frutos a inspeccionar. De esta forma se podra llevar a cabo una inspeccién
Optima del producto independientemente del tamafio medio del producto que esta
pasando, y por tanto permite trabajar con un mayor rango de tamarfios de productos.
La maquina de inspeccion y clasificacion de frutos objeto de la presente invencion
tiene también medios reguladores de la velocidad de avance de la cinta transportadora
conectados al sistema de control, que ajustan la velocidad de avance de la cinta
transportadora en funcion del indice de carga de la maquina. De esta forma se podra
ajustar la velocidad de avance del transportador principal para adecuarlo a la carga
real que le llegue a la maquina en cada momento.

Asi, el propio sistema de visidbn determinara el indice de carga de la maquina y el
tamafo del producto que se esta analizando, y en base a esta informacion, el sistema
de control ajustara la velocidad de la cinta transportadora para conseguir una carga
oOptima. Adicionalmente el sistema de control ajustara la velocidad de giro de los
rodillos para que el producto gire de tal forma que se puedan obtener imagenes de
todas sus caras.

Cuando la carga de la maquina no sea muy elevada, la cinta transportadora podra
trabajar a menor velocidad, lo que proporciona una serie de ventajas, como son menor
desgaste mecanico, menos ruido, menor consumo eléctrico, menor desgaste de los
sistemas de iluminacién de la maquina, menor consumo en el sistema de expulsion,
mejor trato al producto a inspeccionar, mejor posicionado del producto, y mejor calidad
de imagen de dicho producto, al estar ésta menos movida.

En las maquinas de inspeccion que funcionan con rodillos, para que el producto se
posicione adecuadamente en las cunas existentes entre los rodillos, y gire

adecuadamente, el producto no puede sobrepasar una determinada velocidad angular.
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Si se supera esta velocidad, el producto se vuelve inestable y empieza a botar,
saliéndose de la cuna entre los rodillos, ademas de girar de una forma inadecuada.
Para controlar este efecto cuando se incrementa la velocidad de avance de la cinta
transportadora de rodillos, es necesario controlar la velocidad de giro de los rodillos de
tal forma que no se supere la velocidad angular maxima que mantiene la estabilidad
del producto, y que depende de cada tipo de producto. Para ello es conveniente que el
sistema de vision abarque un mayor niumero de rodillos, de tal forma que si en un caso
se quisieran ver cuatro lados del producto, en lugar de adquirir las imagenes en pasos
de rodillo consecutivos, el sistema de adquisicion de imagen debe permitir la
adquisicidn asincrona para poder coger estas cuatro imagenes en un espacio mayor, y
permitir reducir la velocidad angular. Asi, en lugar de necesitar que el producto gire en
el espacio correspondiente a cuatro rodillos, lo puede hacer en seis. En casos
extremos, cuando la velocidad de avance de la cinta transportadora es tan grande que
no se pueden llegar a coger todas las vistas deseadas, el sistema de control ajustara
la velocidad de giro de los rodillos a la maxima admitida y en lugar de poder ver las
cuatro caras del producto, solo se podran ver tres, o incluso menos. Esto tiene
especial interés cuando el producto a inspeccionar es de buena calidad en general, y
simplemente se le quiere dar un repaso para eliminar productos imperfectos. En este
caso de productos de buena calidad, es una ventaja el poder incrementar de esta
manera la produccion de la maquina.

Adicionalmente, de forma particular, los rodillos de esta cinta transportadora pueden
presentar diferentes velocidades de giro en diferentes tramos de la cinta, lo que ayuda
al posicionamiento de los frutos de una forma determinada en determinados tramos de
la cinta transportadora cuando es necesario, esto es, sobre todo en la unidad de
inspeccion, para que los frutos entren en ella en diferentes posiciones determinadas
para su inspeccion y que ofrezcan diferentes vistas al sistema de vision artificial. Por
ejemplo, si se inspeccionaran cerezas seria conveniente poder posicionar el
pedunculo de éstas hacia atras antes de que entren en la unidad de inspeccion, y
luego poder girar las cerezas 180° hacia delante en la unidad de inspeccién, sin que el
pedunculo les obligue a cambiar de cuna o alojamiento entre rodillos. Adicionalmente,
estas diferentes velocidades de giro en diferentes tramos de rodillos permite hacer
girar el producto con mayor velocidad en la zona de alimentacion de producto que en
el resto, con lo que se consigue una mejor distribucion del producto sobre la cinta,
favoreciendo el posicionamiento de una unidad en cada cuna o espacio entre

rodillos.En cuanto a los medios de expulsién, estos estan formados por al menos un
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dispositivo soplante de aire a presion, el cual expulsa los frutos que no cumplen con
las condiciones prefijadas por el sistema de control.

Estos medios de expulsién se deberan ajustar de forma automatica para tener en
cuenta las distintas velocidades de paso del producto, para reducir el tiempo de
apertura del dispositivo soplante cuanto menor sea la velocidad. En general se debera
ajustar el sistema de expulsién para poder trabajar a la maximo velocidad, y a partir de
este punto se reducira al menos el tiempo de apertura de la valvula a menores
velocidades.

En este tipo de aplicacion es recomendable que la expulsion se produzca mientras el
producto todavia esté apoyado en el transportador, ya que en caso contrario se
deberian ajustar los medios de expulsidon para adecuarlos a las distintas trayectorias
de salida, que son dependientes de la velocidad de avance del producto. Por tanto,
preferentemente el dispositivo soplante estara dispuesto bajo los medios de transporte
y expulsara a los frutos hacia fuera de la maquina.

De forma particular, pueden existir diferentes dispositivos soplantes, los cuales
proporcionan diferentes canales de salida para diferentes clasificaciones de los frutos.
La maquina de inspeccion y clasificacion de frutos objeto de la presente invencion
puede tener de forma particular medios de alimentacion, los cuales alimentaran de
frutos los medios de transporte de ésta de forma controlada.

Estos medios de alimentacion presentan una cinta de alimentacion, a la que puede
estar conectada una tolva de alimentacion para la alimentacion de ésta, o bien medios
vibradores que distribuyan los frutos dispuestos sobre la cinta de alimentacion.

Estos medios de alimentacién preferentemente estaran conectados al sistema de
control de la maquina, de tal forma que se pueda ajustar su velocidad de alimentacién
para conseguir una buena distribucion del producto sobre el ancho de toda la maquina
para cualquier nivel de carga de ésta.

Otro objeto de la presente invencion es un método para inspeccionar y clasificar frutos
que utiliza la maquina anteriormente descrita.

En dicho método se realiza un transporte de los frutos en continuo hasta la unidad de
inspeccion mediante medios de transporte, se inspeccionan los frutos en continuo
mediante el sistema de visién artificial de esta unidad de inspeccién, para
posteriormente transportar los frutos en continuo desde la unidad de inspeccién hasta
una salida de la maquina para su recogida, expulsando antes del punto de recogida
los frutos inspeccionados por la unidad de inspeccion que no cumplan con ciertas

condiciones prefijadas por el sistema de control.
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En este método se hace girar a los productos durante su transporte e inspeccion
mediante rodillos de los medios de transporte, de tal forma que se proporcionan
multiples vistas de los frutos al sistema de vision artificial de la unidad de inspeccion.
En el método para inspeccionar y clasificar frutos objeto de la presente invencién se
regula la velocidad de avance de la cinta transportadora en funcién del indice de carga
de producto a inspeccionar, mediante medios reguladores de velocidad de avance de
la cinta transportadora conectados al sistema de control. Adicionalmente se regula la
velocidad de giro de los rodillos 6 en funcién del tamafio y forma de los frutos,
mediante medios reguladores de velocidad de giro de los rodillos 6 conectados al
sistema de control.

A la hora de controlar la velocidad de avance de la cinta transportadora y de giro de
los rodillos 6, se debe tener en cuenta que se debe conseguir una distribucion 6ptima
de los frutos sobre los rodillos 6. Esta distribucién depende del tamafio y forma de los
frutos, de la cantidad de frutos que se alimentan sobre la cinta transportadora de
rodillos 6 y del numero de veces que éstos giran antes de llegar a la zona de vision.
Ademas, si se hace girar el fruto a demasiada velocidad angular, éste se vuelve
inestable, y comienza a saltar sobre la cinta de rodillos 6, cambiando aleatoriamente
de posicion. La velocidad angular maxima que admite el fruto para girar de forma
estable, depende de la forma que tiene. Por ejemplo, si tiene una forma irregular, al
girar sobre si mismo apoyado sobre los rodillos 6, varia la altura a la que esta
dispuesto su centro de masas, lo cual provoca la inestabilidad. En cambio, si en el
sentido de giro el fruto es completamente circular, el giro no provoca desplazamientos
del centro de masas y es estable, por lo que puede girar a alta velocidad.
Adicionalmente se debe tener en cuenta que el sistema de visién artificial 4 tiene
limitaciones en cuanto a la cantidad de imagenes que puede adquirir. Esto limita la
velocidad de paso del producto por la zona de inspeccién a una velocidad tal que
permita al sistema de visién artificial 4 adquirir el nUmero de imagenes necesarias para
inspeccionar a los frutos, de acuerdo con el criterio de calidad fijado.

Por tanto, mediante la maquina y objeto de la presente invencion se obtienen una serie
de ventajas con respecto a las maquinas clasificadoras existentes en el estado de la
técnica.

En primer lugar se minimiza el consumo energético, el desgaste mecanico y el dafio al
producto. Esto se consiguer trabajando a la menor velocidad posible que sea
adecuada para la inspeccion del producto en particular, y para la cantidad de éste. A

menor velocidad, menor desgaste, consumo eléctrico y neumatico de la maquina.
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Ademas se mejora la calidad de la inspeccion, mediante una carga adecuada de la
maquina, evitando que haya producto mal posicionado, y haciendo girar el producto
adecuadamente para que el sistema de inspeccion lo pueda ver correctamente por
todas las caras.

Adicionalmente a menor velocidad de los medios de transporte, la imagen sera mas
nitida, al estar menos movida. Si existe una mezcla de diferentes tamanos de
producto, se puede adecuar el giro de los rodillos para asegurar que el mayor de los
frutos dé al menos una vuelta en la zona de inspeccién, y al mismo tiempo configurar
el sistema de vision artificial para que adquiera un elevado numero de imagenes para
poder ver también correctamente todas las caras del producto pequefio.

Ademas a menor velocidad de los medios de transporte, los medios de expulsién son
mas eficientes, ya que el tiempo de paso del producto por delante de las boquillas de
expulsién es mayor.

Otra de las ventajas, ya indicada anteriormente, es tener la posibilidad de trabajar a
una mayor produccion cuando los requerimientos de calidad no son tan elevados,
llegando a no inspeccionar la totalidad de la superficie del producto si esto no es

necesario.

DESCRIPCION DE LAS FIGURAS

A continuacion, para facilitar la comprensién de la invencion, a modo ilustrativo pero no
limitativo se describira una realizacion de la invencién que hace referencia a una serie
de figuras.
La figura 1 es una vista esquematica de una realizacion preferente de la invencion que
muestra de forma esquematica sus componentes principales.
La figura 2 es una vista en perspectiva de una maquina para la inspeccion y
clasificaciéon de frutos objeto de la presente invencion.
La figura 3 muestra una vista en detalle del sistema de visién artificial de la unidad de
inspeccion.
La figura 4 muestra una realizacién particular del dispositivo soplante de aire a presion
de los medios de expulsién de frutos de la maquina.
En estas figuras se hace referencia a un conjunto de elementos que son:

1. unidad de inspeccion

2. medios de transporte

3. medios de expulsion
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sistema de vision artificial de la unidad de inspeccién
camara del sistema de vision artificial

rodillos de los medios de transporte

dispositivo soplante de aire a presion

medios de alimentacién

cinta de alimentacion de los medios de alimentacion

= © ©® N o o &

0. tolva de los medios de alimentacién

DESCRIPCION DE REALIZACIONES PREFERENTES DE LA INVENCION

Un objeto de la presente invencidon es una maquina para la inspeccién y clasificacion
de frutos.

Tal y como se puede apreciar en las figuras, la maquina para la inspeccion y
clasificacién de frutos tiene como elemento principal una unidad de inspeccion 1 la
cual esta conectada a un sistema de control, y es la que inspecciona los frutos.
Adicionalmente, la maquina tiene unos medios de transporte 2, los cuales transportan
los frutos mediante un tramo inicial hasta la unidad de inspeccion 1, y los sacan de
ésta mediante un tramo final cuando la inspeccion ha sido realizada. Por ultimo, la
maquina presenta medios de expulsion 3, los cuales se disponen en el tramo final de
los medios de transporte 2, y expulsan de la maquina los frutos inspeccionados por la
unidad de inspeccion 1 que no cumplen con ciertas condiciones prefijadas por el
sistema de control, como pueden ser tener un tamafio incluido en un rango
determinado, o una forma o apariencia externa especifica, etc. La figura 1 muestra de
forma esquematica la maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos en su
conjunto.

Tal y como se puede observar en la figura 1, y sobre todo en la figura 2, la unidad de
inspeccion 1 de la maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos tiene un sistema
de visién artificial 4, el cual esta formado a su vez por al menos una camara 5. De
forma preferente, la camara 5 es una camara de area, o matricial, aunque se pueden
emplear diferentes tecnologias que proporcionen diferentes formatos de salida de
imagen de los frutos a inspeccionar.

La unidad de inspeccién 1 esta conectada al sistema de control, que es el que controla
todo el funcionamiento de la maquina. Este sistema de control recibe la imagen que ha
tomado la unidad de inspeccion 1, y teniendo en cuenta varios parametros prefijados

almacenados decide si continuar con la entrega de un fruto determinado a los medios
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receptores, o por el contrario expulsarlo por no cumplir determinados requisitos
representados por los parametros prefijados, como puede ser, por ejemplo, tener un
tamafo dentro de un rango determinado, presentar una forma determinada, o ciertas
caracteristicas en su apariencia externa.

Para proporcionar giro a los productos transformados al mismo tiempo que estos
avanzan, los medios de transporte 2 estan formados por una cinta transportadora
formada a su vez por una pluralidad de rodillos 6, consiguiéndose asi multiples vistas
de los frutos al sistema de vision artificial 4. De esta forma, con una Unica camara 5 en
una Unica posicidn se obtendrian diferentes vistas de los frutos.

La maquina para la inspeccion y clasificacién de frutos objeto de la presente invencion
presenta medios reguladores de velocidad de avance de la cinta transportadora
conectados al sistema de control, los cuales ajustan la velocidad de avance de la cinta
transportadora en funcién del indice de carga de la maquina.

Adicionalmente, la maquina también tiene medios reguladores de velocidad de giro de
los rodillos 6, los cuales estan conectados al sistema de control, y ajustan la velocidad
de giro de dichos rodillos 6, en funcion del tamafio y forma de los frutos a inspeccionar.
De forma particular, los medios reguladores de velocidad de giro de los rodillos 6
presentan una correa de control del giro de dichos rodillos 6, la cual controla el giro de
los mismos.

Preferentemente, se distinguen diferentes tramos de la cinta transportadora en los
cuales los rodillos 6 tienen diferentes velocidades de giro. De esta forma, los frutos
podran girar mas cuando sea necesario, para adoptar determinadas posiciones
necesarias para la realizacion de su inspeccion.

En cuanto a los medios de expulsidon 3, estos estan formados por al menos un
dispositivo soplante 7 de aire a presion, el cual expulsa los frutos que no cumplen con
las condiciones prefijadas por el sistema de control. Este dispositivo soplante 7
preferentemente se dispone bajo los medios de transporte 2, con lo que la salida de
los frutos seria hacia fuera de la maquina. Las diferentes salidas también se pueden
conseguir mediante diferentes intensidades de soplado de aire en los dispositivos
soplantes 7, todas ellas reguladas por el sistema de control.

De acuerdo con una realizacién particular de la invencion, la maquina para la
inspeccion y clasificacion de frutos dispone de medios de alimentacién 8 conectados al
sistema de control, para la dosificacion controlada de la cantidad de frutos que se

suministran a los medios de transporte 2, para su inspeccion y posterior clasificacion.

10
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Preferentemente, los medios de alimentacion 8 estan formados por una cinta de
alimentacion 9, que tiene también medios reguladores de su velocidad de avance, y
por una tolva 10 de acumulacion, que alimenta de frutos a la cinta de alimentacién 9.
Otro objeto de la presente invencién es un método para inspeccionar y clasificar frutos
que utiliza la maquina anteriormente descrita.

En dicho método se realiza un transporte de los frutos en continuo hasta la unidad de
inspeccion 1 mediante medios de transporte 2, inspeccionandose los frutos en
continuo mediante un sistema de vision artificial 4 de esta unidad de inspeccién 1.
Posteriormente, se transportan los frutos en continuo desde la unidad de inspeccion 1
hasta una salida de la maquina para su recogida, expulsando antes del punto de
recogida los frutos inspeccionados por la unidad de inspeccion 1 que no cumplan con
ciertas condiciones prefijadas por el sistema de control.

En este método se hace girar a los productos durante su transporte e inspeccion
mediante rodillos 6 de los medios de transporte, de tal forma que se proporcionan
multiples vistas de los frutos al sistema de vision artificial de la unidad de inspeccion.
En el presente método se regula la velocidad de avance de la cinta transportadora en
funcion del indice de carga de producto, mediante medios reguladores de velocidad de
avance de la cinta transportadora conectados al sistema de control.

Ademas, también se regula la velocidad de giro de los rodillos 6 en funcion del tamano
y forma del producto a inspeccionar, mediante medios reguladores de velocidad de
giro de los rodillos 6, los cuales también estan conectados al sistema de control.

Una vez descrita de forma clara la invencion, se hace constar que las realizaciones
particulares anteriormente descritas son susceptibles de modificaciones de detalle

siempre que no alteren el principio fundamental y la esencia de la invencion.

1"



10

15

20

25

30

35

ES 2429395 Al

REIVINDICACIONES

1. Maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos, que comprende

- una unidad de inspeccion (1) que inspecciona los frutos, conectada a un
sistema de control, que comprende un sistema de vision artificial (4), el cual
comprende a su vez al menos una camara (5)

- medios de transporte (2), los cuales transportan los frutos mediante un tramo
inicial hasta la unidad de inspeccion (1), y los sacan de ésta mediante un tramo final
cuando la inspeccion ha sido realizada, y

- medios de expulsion (3) dispuestos en el tramo final de los medios de
transporte (2), y conectados al sistema de control, los cuales expulsan de la maquina
los frutos inspeccionados por la unidad de inspeccion (1) que no cumplen con ciertas
condiciones prefijadas por dicho sistema de control,

dicha maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos caracterizada por que

- los medios de transporte (2) comprenden una cinta transportadora formada por
una pluralidad de rodillos (6) giratorios que hacen girar a los frutos que transportan al
mismo tiempo que avanzan, proporcionando multiples vistas de dichos frutos al
sistema de vision artificial (4),

- y por que la maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos comprende
medios reguladores de velocidad de avance de la cinta transportadora conectados al
sistema de control, que ajustan la velocidad de avance de la cinta transportadora en
funcion del indice de carga de la maquina,

- y medios reguladores de velocidad de giro de los rodillos (6) conectados al
sistema de control, que ajustan la velocidad de giro de dichos rodillos (6), en funcién

del tamano y forma de los frutos a inspeccionar.

2. Maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos, segun la reivindicacién 1,
caracterizada por que los medios de transporte (2) comprenden una pluralidad de

tramos con diferentes velocidades de giro de los rodillos (6).

3. Maquina para la inspeccion y clasificacién de frutos, segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores, caracterizada por que los medios de expulsiéon (3)
comprenden al menos un dispositivo soplante (7) de aire a presién que expulsa los

frutos en base a las condiciones prefijadas por el sistema de control.
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4. Maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos, segun la reivindicacion
anterior, caracterizada por que al menos un dispositivo soplante (7) esta dispuesto
bajo los medios de transporte (2), realizandose la expulsion de los frutos que no

cumplen con las condiciones prefijadas.

5. Maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos, segun cualquiera de las
reivindicaciones anteriores, caracterizada por que comprende medios de alimentacion
(8) conectados al sistema de control, los cuales dosifican la cantidad de frutos

suministrados a los medios de transporte (2).

6. Maquina para la inspeccién y clasificacién de frutos, segun la reivindicacion
anterior, caracterizada por que los medios de alimentacién (8) comprenden

- una cinta de alimentacién (9), con medios reguladores de su velocidad de
avance, alimentada a su vez por

- una tolva (10) de acumulacion de frutos.

7. Método para inspeccionar y clasificar frutos que utiliza la maquina de las
reivindicaciones 1 a 6, que comprende

- transportar los frutos en continuo hasta la unidad de inspeccion (1) mediante
medios de transporte (2),

- inspeccionar los frutos en continuo en la unidad de inspeccién (1), mediante el
sistema de vision artificial (4) de dicha unidad de inspeccion (1),

- y transportar los frutos en continuo desde la unidad de inspeccion (1) hasta una
salida de la maquina para su recogida,

dicho método para inspeccionar y clasificar frutos caracterizado por

- hacer girar a los productos durante su transporte e inspeccién mediante rodillos
(6) de los medios de transporte (2), proporcionando multiples vistas de los frutos al
sistema de vision artificial (4) de la unidad de inspeccion (1),

- por regular la velocidad de avance de la cinta transportadora en funcion del
indice de carga de la maquina, mediante medios reguladores de velocidad de avance
de la cinta transportadora conectados al sistema de control,

- por regular la velocidad de giro de los rodillos (6) en funcion del tamafo y forma
del producto a inspeccionar, mediante medios reguladores de velocidad de giro de los

rodillos (6) conectados al sistema de control,
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- y por expulsar en continuo los frutos inspeccionados por la unidad de

inspeccion (1) en base a ciertas condiciones prefijadas por el sistema de control.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201230709

1. Documentos considerados.-

A continuacién se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la
realizacién de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D01 WO 2011154017 A1 (MULTISCAN TECHNOLOGIES S L et al.) 15.12.2011
D02 US 4844846 A (PETERSON JR JOHN E et al.) 04.07.1989
D03 JP S60213665 A (RHEON AUTOMATIC MACHINERY CO) 25.10.1985
D04 FR 2536771 Al (FRANEX) 01.06.1984
D05 ES 2259862 Al (MULTISCAN TECHNOLOGIES S L) 16.10.2006

2. Declaracion motivada seguin los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucién de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracion

El objeto de la invencidon es una maquina para la inspeccion y clasificacion de frutos que comprende una unidad de
inspeccion (1) conectada a una sistema de control que comprende un sistema de vision artificial (4) con al menos una
camara (5), unos medios de transporte (2) que transportan los frutos mediante un tramo inicial hasta la unidad de inspeccion
(1) y los sacan de ésta mediante un tramo final que comprende una cinta transportadora formada por una pluralidad de
rodillos (6) giratorios que hacen girar los frutos al mismo tiempo que avanzan y unos medios de expulsion (3) en el tramo
final de los medios de transporte (2) conectados al sistema de control que expulsan de la maquina los frutos inspeccionados.
La maquina comprende medios reguladores de velocidad de avance de la cinta transportadora conectados al sistema de
control que ajustan la velocidad de avance de la cinta transportadora en funcién del indice de carga de la maquina, y medios
reguladores de la velocidad de giro de los rodillos (6) conectados al sistema de control que ajustan la velocidad de giro de
dichos rodillos en funcién del tamafio y forma de los frutos a inspeccionar.

El documento méas cercano del estado de la técnica es el documento DO1 en el cual se divulga una maquina para la
inspeccioén y clasificacion de frutos que comprende una unidad de inspeccién (1) conectada a una sistema de control que
comprende un sistema de vision artificial (4) con al menos una camara (5), unos medios de transporte (2) que transportan
los frutos mediante un tramo inicial hasta la unidad de inspeccion (1) y los sacan de ésta mediante un tramo final que
comprende una cinta transportadora formada por una pluralidad de rodillos (7) giratorios que hacen girar los frutos al mismo
tiempo que avanzan y unos medios de expulsion (3) en el tramo final de los medios de transporte (2) conectados al sistema
de control que expulsan de la maquina los frutos inspeccionados.

En dicho documento no se indica expresamente la existencia de medios reguladores de la velocidad de giro de los rodillos
(7) pero si se explica en la descripcién que los rodillos de la cinta transportadora tienen velocidad de giro variable.

Entre ambos documentos la diferencia fundamental esta en la existencia de unos medios reguladores de la velocidad de
avance de la cinta transportadora que ajustan la velocidad de avance en funcién del tamafio y forma de los frutos a
inspeccionar.

Esta caracteristica es sobradamente conocida por un experto en la materia en el sector de la técnica que nos ocupa. Y hay
numerosos documentos en el que pueden encontrarse velocidades de avance de la cinta transportadora en funcién de la
carga de la misma como reflejado en los documentos D02, D03 y DOA4.

Por lo tanto, concluimos que a la vista de lo divulgado en el documento DO1 la invencion no implica actividad inventiva para
la reivindicacién 1 teniendo también en cuenta lo divulgado en los documentos D02, D03 y D04 en base al articulo 8.1 de
Ley de Patentes 11/1986.

En cuanto al resto de las reivindicaciones, por una parte tenemos las reivindicaciones 2 a 4 que contienen caracteristicas
técnicas relacionadas con la velocidad de giro de los rodillos y de los medios de expulsion que aparecen tal cual en el
documento DO1.

En las reivindicaciones 5 y 6 se divulgan unos medios de alimentacion dosificadores que comprenden una cinta de
alimentacion (9) alimentada a través de una tolva (10) conectados al sistema de control. Todas estas caracteristicas son
conocidas por un experto en la materia y como ejemplo el documento DO5.

En conclusion, en vista de lo anteriormente expuesto, se considera que la invencién no implica actividad inventiva, segun el
articulo 8.1 de la Ley de Patentes 11/1986, ya que un experto en la materia habria llegado a las invenciones definidas en las
reivindicaciones 1 a 6 a partir del documento D01 y teniendo en cuenta el conocimiento general de la técnica, el cual se
ilustra mediante los documentos D02, D03, D04 y DO5.

Por otra parte, en esta invencion se define, ademas de una reivindicacién principal de producto de la cual dependen otras,
otra reivindicacion independiente en la cual se define el método para inspeccionar y clasificar frutos que utiliza la maquina
definida en las reivindicaciones 1 a 6. En el documento D01 se divulga también un proceso que se diferencia del de la
invencidn Unicamente en lo referente a las velocidades variables de la cinta transportadora y de los rodillos. Teniendo en
cuenta esto, las consideraciones hechas anteriormente para la reivindicacion de producto son vélidas igualmente para estas
diferencias en el método de inspeccion.

Asi, y al igual que ocurre con las reivindicaciones 1 a 6, segun el articulo 8.1 de la Ley de Patentes 11/1986, la invencion no
implica actividad inventiva para la reivindicacion 7 en base a lo divulgado en el documento DO1 y teniendo en cuenta los
documentos D02 a D04.
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