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ES 2 994 664 T3

DESCRIPCION
Dispositivo de orientacién para objetos alargados

La presente invencién se refiere a un dispositivo de orientaciéon para objetos alargados provistos de una cabeza, por
ejemplo, una cabeza de extremo, y a un método de orientacién correspondiente. El dispositivo de orientacién de
acuerdo con la presente invencién y como se recita en la reivindicacion 1 es particularmente util para orientar tornillos,
clavos u otros objetos similares.

Actualmente existen varios tipos de dispositivos de orientacién que generalmente tienen la funcién de orientar un
objeto en el espacio, de manera que el mismo pueda ser suministrado o retirado de una herramienta en la posicién
deseada.

Los dispositivos de orientacién actualmente disponibles comprenden un contenedor de grandes dimensiones que
contiene los objetos a orientar, a granel. El contenedor esté provisto de medios vibratorios y superficies de orientacién
con diversas formas y disposiciones. Los medios vibratorios transmiten un movimiento vibratorio al contenedor y a los
objetos contenidos en él; el movimiento vibratorio estd guiado por las superficies de orientacién y tiende a mover los
objetos a lo largo de una trayectoria predeterminada hasta orientarlos de la manera deseada.

Como es sabido, estos dispositivos de orientacién son muy caros y voluminosos. Por esta razén, una planta industrial
generalmente emplear uno o pocos dispositivos de orientacién, situados en posiciones fijas. Esto también requiere la
provisién de sistemas para transportar los objetos orientados. Estos sistemas de transporte suelen ser neumaticos y
son bastante complejos y caros. Otro inconveniente de los dispositivos de orientacién actuales viene dado por su muy
baja eficacia, entendida como el tiempo bastante largo que se necesita para la orientacién correcta de un objeto.

Ejemplos de dispositivos de orientaciéon conocidos en el campo técnico se divulgan en los documentos JP H08 48426
y DE 10 2010 007239.

El objeto de la presente invencién es proporcionar un dispositivo de orientacién que permita superar las limitaciones
de los dispositivos actuales.

También se proporciona un método de orientacién correspondiente, como se recita en la reivindicacién 11. Una ventaja
del dispositivo de orientacion de acuerdo con la presente invencidén es que es considerablemente compacto y ligero,
de modo que se puede instalar cerca de una herramienta a la que se deben suministrar los objetos orientados.

Otra ventaja del dispositivo de orientacién de acuerdo con la presente invencion viene dada por su notable eficacia,
que permite orientar un objeto en muy poco tiempo.

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencién se haran mas evidentes en la siguiente descripcién detallada
de una realizacion de la presente invencién, ilustrada a modo de ejemplo no limitativo en las figuras adjuntas, en las
que:

— lafigura 1a muestra un objeto que se puede orientar con el dispositivo de acuerdo con la presente invencién;

— las figuras 1 a 6 muestran algunas etapas de operacién del dispositivo de orientacién de acuerdo con la presente
invencién, en vista isométrica;

— las figuras 7 a 10 muestran algunas de las etapas de operacidén de las figuras 1 a 6, desde un punto de vista
diferente;

— las figuras 11y 12 muestran dos etapas de operacién del dispositivo en una vista en seccién, mostrada en un plano
perpendicular a la direccién Y de las figuras 1y 2.

El dispositivo de orientacién de acuerdo con la presente invencién es particularmente, pero no exclusivamente, util
para orientar objetos (O) de forma alargada, provistos de un vastago (S) y una cabeza (H), situada en una posicién
final o intermedia, que tiene una anchura méxima (R). Por ejemplo, el dispositivo se puede utilizar para orientar tornillos
y clavos. En este caso, la cabeza (H) de un objeto (O) esta constituida por la cabeza del tornillo o del clavo. Si la
cabeza es redonda, la anchura méaxima (R) viene definida por el diametro, mientras que, si la cabeza es hexagonal, la
anchura minima viene definida por la distancia entre dos lados.

El dispositivo de acuerdo con la presente invencién comprende una ranura (3) que tiene dos bordes (31, 32) separados
por una distancia predeterminada (D), menor que la anchura méxima (R) de la cabeza (H) y mayor que la anchura
méaxima del vastago (S). Como se explicara mejor en la siguiente descripcion, la ranura (3) estd conformada para
retener la cabeza (H), o para impedir que sea atravesada por la cabeza (H), y para permitir el paso del vastago (S).
De este modo, un objeto (O) apoyado en la ranura (3) se orienta con el vastago (S) vertical y la cabeza (H) hacia
arriba, apoyada en los bordes de la ranura (3). En efecto, por efecto de la gravedad, el vastago (S) se desplaza hacia
abajo pasando a través de la ranura (3) y haciendo rotar el objeto (S) alrededor de la cabeza (H), que en cambio
permanece apoyada en los bordes de la ranura (3).
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En unarealizacién posible pero no exclusiva ilustrada en las figuras, la ranura (3) esta delimitada por un par de paredes
(34, 35) convergentes entre si en direcciéon descendente. En una porcién inferior, las dos paredes (34, 35) definen dos
bordes opuestos (31, 32) de la ranura (3). Preferentemente, las dos paredes (34,3 5) tienen una porcién inferior en la
que esta previsto un escalén que se dobla hacia la pared opuesta. Estos escalones definen sustancialmente los bordes
opuestos (31, 32) de la ranura (3). La disposiciéon convergente de las paredes (34, 35) favorece la canalizacion y el
descenso de los objetos (O) hacia la ranura (3). Preferentemente, pero no necesariamente, las dos paredes (34, 35)
son sustancialmente paralelas en una zona inferior y estdn separadas en esta zona por una distancia ligeramente
superior a la anchura minima (R) de la cabeza (H). Esto induce a que los objetos (S) se dispongan con el vastago (S)
sustancialmente paralelo a la ranura (3), es decir, en una posicién en la que el vastago (S) puede pasar a través de la
ranura (3).

La ranura (3) es preferiblemente recta y se extiende a lo largo de una direccién longitudinal (Y). Los bordes (31, 32)
son paralelos a la direccién longitudinal (Y).

Es posible proporcionar al dispositivo de orientaciéon de un mecanismo de ajuste que permita ajustar la distancia (D)
entre los bordes (31, 32) de la ranura (3), es decir, que permita ajustar la anchura (D) de la ranura (3). Por ejemplo,
este mecanismo de ajuste esta estructurado para variar la distancia entre los bordes (31, 32) de la ranura (3), o para
variar la distancia entre las paredes (34, 35).

El dispositivo de orientacién de acuerdo con la presente invencién comprende ademés un elemento de agarre
magnético (2), movil a lo largo de al menos una direccién vertical entre una posicién superior y una posicién inferior.
En la posicién inferior, un objeto (O) asociado al elemento de agarre (2) se sitia por encima de la ranura (3), cerca de
la misma.

El elemento de agarre (2), por ejemplo, comprende un iman permanente. Alternativamente, el elemento de agarre
puede comprender un electroiman.

El dispositivo de orientacion comprende ademas un dispositivo de desacoplamiento (4), predispuesto para retener un
objeto (O) con respecto a un movimiento de elevacién. El dispositivo de desacoplamiento (4) es mévil entre una
configuracién activa, en la que es capaz de retener un objeto (O) con respecto a la elevacion, es decir, con respecto
a un desplazamiento dirigido hacia arriba, y una configuracién inactiva, en la que no es capaz de interactuar con un
objeto (O). Reteniendo el objeto (O) con el dispositivo de desacoplamiento (4) y levantando el elemento de agarre (2),
es posible desacoplar el objeto (O) del elemento de agarre (2). Al separarse del elemento de agarre (2), el objeto (O)
se dispone apoyado en la ranura (3), es decir, en los bordes (31, 32) de la ranura (3).

El ciclo de operacidn del dispositivo de orientacién es particularmente simple y eficaz. Partiendo de una posicién inicial
en la que un objeto (O) es recogido por el elemento de agarre (2) (figura 3), el objeto (O) es transportado por encima
de la ranura (3) mediante el elemento de agarre (2) (figura 5). A continuacién, el elemento de agarre (2) desciende
hacia la posicion inferior (figura 6), en la que se activa el dispositivo de desacoplamiento (4) (figura 12). A partir de
esta condicién, levantando, el elemento de agarre (2) lleva el objeto (O) a interferir con el dispositivo de
desacoplamiento. El objeto (O) se desprende del elemento de agarre (2) y queda por tanto libre para orientarse
verticalmente, rotando alrededor de la cabeza (H), dispuesta apoyada en los bordes (31, 32) de la ranura (3), por
efecto del descenso del vastago (S) a través de la ranura (3).

Para facilitar el acoplamiento y desacoplamiento de los objetos, (O), el elemento de agarre (2) cuelga de un elemento
flexible (21) que se desliza verticalmente. En la realizacién preferida pero no exclusiva mostrada, el elemento flexible
(21) tiene forma de cable o alambre, que puede estar hecho de acero o de otros materiales metalicos o plasticos. La
utilizaciéon de un elemento flexible (21) para soportar el elemento de agarre (2) ofrece la ventaja de que el elemento
de agarre (2) puede bascular para adaptarse a una posicién inclinada del objeto (O) a recoger, con el fin de garantizar
constantemente un acoplamiento eficaz. También seria posible utilizar un elemento de soporte no flexible para el
elemento de agarre (2), por ejemplo, una varilla o un brazo conformado de una manera adecuada para el propoésito.

En la realizacién mostrada, el elemento flexible (21) se puede deslizar verticalmente debido a la operacién de un
actuador (22) asociado con un extremo (211) del elemento flexible. El actuador (22), por ejemplo, tiene la forma de un
cilindro neumatico o hidraulico. Un extremo del actuador (22) estéd asociado al extremo (211) del elemento flexible (21),
mientras que el otro extremo del elemento flexible (21) estéa asociado al elemento de agarre (2). El actuador (22) puede
estar dispuesto verticalmente, como en la realizacién mostrada, o puede estar orientado de cualquier otra manera. En
la realizacién mostrada, el actuador (22) y el elemento flexible (21) son paralelos entre si. El elemento flexible (21), al
menos para una porcion intermedia, es deslizable en una guia tubular (23) que permite limitar las oscilaciones.

El elemento de agarre (2) es mévil al menos a lo largo de una direccién horizontal (X). Esta direccién (X) es
sustancialmente transversal a la direccién longitudinal (Y). El elemento de agarre (2) es mévil a lo largo de la direccién
horizontal (2) entre una primera posicién, en la que se sitta verticalmente por encima de la ranura (3), o en todo caso
dentro del saliente en planta de las paredes (34, 35) que convergen hacia la ranura (3), y una segunda posicién en la
que se desplaza lateralmente con respecto a la ranura (3). En la segunda posicién, el elemento de agarre (2) es capaz
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de acoplarse con un objeto (O) a alinear. El dispositivo de orientacién puede estar provisto de un almacenamiento (W),
en cuyo interior se pueden disponer los objetos (O) a granel. El almacenamiento (W) tiene, por ejemplo, la forma de
una caja abierta por arriba. En la segunda posicion, el elemento de agarre (2), descendiendo, encuentra los objetos
(O) dentro del almacenamiento (W), y se acopla a uno de ellos. A continuacion, el elemento de agarre (2) se eleva y
se desplaza a lo largo de la direccidn horizontal (X), volviendo por encima de la ranura (3). En esta posicién, el elemento
de agarre (2) desciende hacia la posicién inferior, en la que el dispositivo de desacoplamiento (4), al activarse, impide
que el objeto (O) se eleve. En este momento el elemento de agarre (2) se eleva hacia la posiciéon superior,
desprendiéndose del objeto (O) que permanece bloqueado gracias al dispositivo de desacoplamiento (4). El objeto
(O) se libera y se dispone apoyado en la ranura (3), rotando alrededor de la cabeza (H) que se apoya en los bordes
(31, 32) de la ranura (3) y se dispone con el vastago (S) a través de la ranura (3) en posicién vertical.

El almacenamiento (W) es preferiblemente integral con la ranura (3), de modo que se mueve integralmente con esta
ultima. Alternativamente, el almacenamiento (W) podria estar separado de la ranura (3), y estar en una posicién
predeterminada de acuerdo con las necesidades.

Preferiblemente, el elemento de agarre (2) también es mévil a lo largo de la direccién longitudinal (Y), para una mayor
libertad de movimiento tanto en la segunda posicién, es decir, para la recogida de los objetos (O) a orientar, como en
la primera posicién, para poder soltar los objetos (O) en diferentes posiciones a lo largo de la ranura (3).

En una posible realizacién ilustrada en las figuras, el dispositivo de desacoplamiento (4) comprende un deslizador
(41), predispuesto para retener un objeto (O) con respecto a un movimiento de elevacién vertical (figura 7). En
particular, el deslizador (41) es mévil entre una posicién inactiva, en la que no interfiere con un objeto (O) colocado en
la ranura (3) (figura 11), y una posicién activa (figura 12), en la que es capaz de interferir con un objeto (O) dispuesto
por encima de la ranura (3), en la posicidén inferior del elemento de agarre (2). Un actuador (42) esta asociado al
deslizador (41) para permitir la traslacién entre la posicidén activa y la posicién inactiva. El actuador (42) comprende,
por ejemplo, un cilindro neumatico o hidraulico.

En sustancia, cuando el elemento de agarre (2) esta situado en la posicién inferior con un objeto (O) acoplado y el
deslizador (41) esta situado en la posicién activa, una elevacidén del elemento de agarre (2) hacia la posicién superior
provoca una interferencia entre el objeto (O) y el deslizador (41), que retiene el objeto (O) con respecto a la elevacion
y causa su desprendimiento del elemento de agarre (2).

En la realizacién representada, el deslizador (41) comprende un par de brazos (411, 412) paralelos y coplanarios entre
si. Los dos brazos (411, 412) estan separados por una distancia inferior a la longitud de los objetos (O) y superior a la
anchura del elemento de agarre (2). En la posicién activa, los dos brazos (411, 412) estan dispuestos por encima de
la ranura (3), a horcajadas del elemento de agarre (2), para permitir la elevaciéon del mismo y para impedir la elevacién
del objeto (O). Los dos brazos (411, 412) son méviles a través de una abertura pasante formada en una pared (35) de
la ranura (3).

El deslizador (41) comprende preferentemente un tercer brazo (413), dispuesto en una posicién intermedia y a una
altura inferior con respecto a los otros dos brazos (411, 412). El tercer brazo (413), en la posicién activa, se sitla
debajo de la ranura (3), cerca de un borde inferior de esta Gltima. Eltercer brazo (413), intermedio entre los dos brazos
paralelos (411, 412), esté predispuesto para intervenir en el caso en el que un objeto (O), en la posicién inferior del
elemento de agarre (2), se encuentre en una orientacién muy inclinada hacia la vertical o sustancialmente vertical, por
ejemplo, por estar unido al elemento de agarre (2) por la cabeza (H). En este caso, el vastago (G) sobresale por debajo
de la ranura (3), mientras que la cabeza (H) esta unida al elemento de agarre (2). El tercer brazo (413), en la posicién
activa del deslizador (41) presiona el vastago (G) en contacto con un borde (31) de la ranura (3), impidiendo la
elevacién del objeto (O), que de otro modo podria pasar entre los dos brazos (411, 412).

Preferiblemente, los brazos (411, 412, 413) tienen la forma de placas que tienen una anchura predeterminada a lo
largo de la direccién longitudinal (YY), a fin de garantizar una interaccién eficaz con los objetos (O).

En la realizacién mostrada, el elemento de agarre (2) estd asociado a una estructura de soporte (200) que esta
asociada a un par de guias (G1, G2) respectivamente paralelas a la direccién horizontal (X) y a la direccién longitudinal
(Y). Estas guias (G1, G2) comprenden por ejemplo correas motorizadas, perfectamente conocidas por los expertos
en la técnica. También serian posibles otras soluciones para el movimiento de la estructura de soporte (200), todas
ellas al alcance de una persona experta en la técnica.

El actuador (22), el elemento flexible (21) y la guia tubular (23) también estan constrefiidos a la estructura de soporte
(200).

El dispositivo de orientacién de acuerdo con la invencién también puede estar provisto de un transportador (5),
predispuesto para trasladar un objeto (O) orientado a lo largo de la ranura (3) y para trasladar el objeto (O) desde la
ranura (3) hacia una posicién operativa, en la que el objeto (O) puede ser utilizado por una herramienta (T).

El transportador (5) comprende un primer deslizador (51), situado debajo de la ranura (3) y mévil a lo largo de la
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direccién longitudinal (Y). El primer deslizador (51) esta colocado de forma que pueda entrar en contacto con el vastago
(G) de un objeto (O) orientado verticalmente a través de la ranura (3). El primer deslizador (51) esta dispuesto para
realizar una carrera que se extiende sustancialmente entre un primer extremo y un segundo extremo, donde el segundo
extremo esté situado sustancialmente mas alla de un extremo de la ranura (3). En la carrera del primer al segundo
extremo, el primer deslizador (51) encuentra el vastago (G) del objeto (O) orientado verticalmente a través de la ranura
(3), y empuja el objeto (G) hacia delante a lo largo de la ranura (3) hasta extraerlo de la ranura (3). Al salir de la ranura
(3), el objeto (O) expone su cabeza (H) hacia arriba, quedando disponible para una herramienta (T). La herramienta
(T) puede ser, por ejemplo, un destornillador, en el caso de objetos (O) en forma de tornillos, o un remachador, en el
caso de objetos (O) en forma de clavos, u otros. La realizacién ilustrada muestra objetos (O) en forma de tornillos y
una herramienta (T) en forma de destornillador.

En la realizacién mostrada, el transportador (5) comprende un tope (52) opuesto al deslizador (51). El deslizador (51),
en el segundo extremo de su carrera, empuja el objeto (O) en contacto con el tope (52). En sustancia, en la posicién
operativa, en la que esta disponible para la herramienta (T), el objeto (O) se mantiene entre el deslizador (51) y el tope
(52), de modo que se retiene firmemente en la orientacidn vertical. En el caso mostrado, en el que el objeto (O) tiene
forma de tornillo, el deslizador (51) y el tope (52) estan provistos de elementos giratorios, por ejemplo, cojinetes, que
estan en contacto con el objeto (O). De este modo, el objeto (O) es libre de rotar sobre su propio eje longitudinal bajo
la accién de la herramienta (T).

Ventajosamente, el dispositivo de orientacién de acuerdo con la presente invencién estd soportado como bloque
unitario por un bastidor (100), por ejemplo, en forma de placa. En particular, todos los componentes descritos hasta
ahora estan asociados al bastidor (100), directa o indirectamente, como se muestra en las figuras adjuntas. La
herramienta (T) también puede estar asociada al bastidor (100), de modo que forme parte integral del dispositivo de
orientacién. El bastidor (100) se puede desplazar en el espacio, para colocar la herramienta (T) en una o varias
posiciones de trabajo deseadas. Por ejemplo, la herramienta (T), junto con el dispositivo de orientacién, se puede
colocar en diferentes posiciones de operacién en las que se prevea el atornillado de un tornillo, por ejemplo, para fijar
dos partes entre si. En la realizacién mostrada, el bastidor (100) es mévil a lo largo de la direccién longitudinal (Y) por
medio de una o dos guias (G3), paralelas a la direccién longitudinal (Y). Las guias (G3) y los medios para permitir la
traslacién del bastidor (100) no se describen con mas detalle, ya que estos componentes son conocidos por una
persona experta en la técnica.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de orientacidn para objetos (O) provisto de un vastago (S) y de una cabeza (H) que tiene una anchura
minima (R), que comprende:

una ranura (3) que tiene dos bordes (31,32) separados por una distancia predeterminada (D), menor que la anchura
méxima (R) de la cabeza (H) y mayor que la anchura méxima del vastago (S); un dispositivo de desacoplamiento (4),
mévil entre una configuracién activa, en la que es capaz de retener un objeto (O) respecto a la elevacion, y una
configuracién inactiva, en la que no es capaz de interactuar con un objeto (O); un elemento de agarre magnético (2),
capaz de recoger un objeto (O) y de posicionar el objeto (O) por encima de la ranura (3), cuyo elemento de agarre
magnético (2) es moévil a lo largo de al menos una direccién vertical entre una posicién superior y una posicién inferior,
en la que un objeto (O) asociado al elemento de agarre (2) se encuentra en una posicién tal que es retenido por el
dispositivo de desacoplamiento (4) para separarse del elemento de agarre (2) y apoyarse sobre la ranura (3).

2. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el dispositivo de desacoplamiento (4) comprende un
deslizador (41), predispuesto para presionar un objeto (O) en contacto con un borde (31) de la ranura (3).

3. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacidon 2, en el que el deslizador (41) comprende un par de brazos (411,
412) paralelos y coplanares entre si, y un tercer brazo (413), dispuesto en una posicién intermedia y a una altura
inferior con respecto a los otros dos brazos (411, 412).

4. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el elemento de agarre (2) comprende un iméan permanente
0 un electroiman.

5. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el elemento de agarre (2) cuelga de un elemento flexible
(21) que se desliza verticalmente.

6. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 5, en el que el elemento flexible (21) se puede deslizar verticalmente
debido a la operacidén de un actuador (22) asociado a un extremo (211) del elemento flexible.

7. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que el elemento de agarre (2) es mévil a lo largo de dos
direcciones horizontales (X, Y).

8. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la ranura (3) esté delimitada por un par de paredes (34,
35) convergentes entre si en la direccién descendente.

9. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, que comprende un transportador (5), predispuesto para trasladar
un objeto (O) orientado a lo largo de la ranura (3) para extraer el objeto (O) de la ranura (3) hacia una posicién
operativa, en la que el objeto (O) puede ser utilizado por una herramienta (T).

10. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que el elemento de agarre (2), la ranura (3), el dispositivo
de desacoplamiento (4) y la herramienta (T) estan sélidamente restringidos entre si.

11. Un método para orientar un objeto (O) provisto de un vastago (S) y una cabeza (H), en el que se prevén las
siguientes etapas:

recoger un objeto (O) mediante un elemento de agarre magnético (2);

colocar el objeto (O) sobre una ranura (3) delimitada por dos bordes (31, 32) separados por una distancia (D) que
es superior a la anchura maxima del vastago (S) e inferior a la anchura minima de la cabeza (H);

activar un dispositivo de desacoplamiento (4) desde una configuraciéon inactiva, en la que no es capaz de
interactuar con un objeto (O), hasta una posicién activa, en la que impide la elevacién o el desplazamiento hacia
arriba del objeto (O);

levantar el elemento de agarre (2) para llevar el objeto (O) en contacto con el dispositivo de desacoplamiento (4) y
provocar la separacién del objeto (O) del elemento de agarre (2) de modo que el objeto se apoye sobre la ranura.

12. El método de acuerdo con la reivindicacién 11, que comprende una etapa de trasladar el objeto (O) a lo largo de
la ranura (3) por medio de un transportador (5) hasta extraer el objeto (O) de la ranura (3) y colocar el objeto (O) en
una posicién operativa en la que la cabeza (H) esta girada hacia arriba y es accesible a una herramienta (T).
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